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1. Prohlé$eni o shod&

Vyrobce, ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG, Edisonallee 29,
D-89231 Neu-Ulm, timto na svou vyhradni odpovédnost prohladuje, Ze
vyrobek Oznaceni produktu: SwitchPilot 3 Servo Typové oznaceni: 51832

v3echna prislusnd ustanoveni smérnice o elektromagnetické
kompatibilité (2004/108/EG) vyhovuije. Byly pouzity nasledujici
harmonizované normy: EN 55014-1:2006 + A1:2009: Elektromagneticka
kompatibilita - Pozadavky na doméci spotebice, elektrické naradi a
podobna elektricka zafizeni - Cast 1: Emise EN 55014-2:1997 + A1:2001

+A2: 2008: Elektromagnetickd kompatibilita - Pozadavky na domaci
spotFebice, elektrické naradi a podobna elektricka zaFizeni - Cast 2:
Imunita.

Copyright 1998 - 2021 by ESU electronic solutions ulm GmbH & Co KG. Chyby,
zmeény slouZici technickému pokroku, moZnosti dodéni a viechna dal3i prava
vyhrazena. Elektrické a mechanické rozméry a vyobrazeni bez zaruky. Jakakoli
odpovédnost za Skody a nasledné Skody v diisledku nespravného pouziti,
nedodrZeni tohoto navodu, neopravnénych tprav atd. je vylou¢ena. Nevhodné
pro déti do 14 let. PFi nespravném poufZiti hrozi nebezpeci zranéni.

Marklin® a mfx® jsou registrované ochranné znamky spole¢nosti Gebr.
Marklin® a Cie. GmbH, Goeppingen. RailCom® je registrovana ochranna znamka
spole¢nosti Lenz® Elektronik GmbH, Giessen.

Vsechny ostatni ochranné znamky jsou majetkem pfislusnych viastnikd.

ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG neustale vyviji produkty podle své
politiky. ESU si proto vyhrazuje pravo provadét zmény a vylep3eni jakéhokoli
produktu popsaného v dokumentaci bez pfedchoziho upozornéni.

Kopirovéni a reprodukce této dokumentace v jakékoli formé vyZaduje pfedchozi
pisemny souhlas ESU.
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2. Prohlaseni WEEE

Likvidace starého elektrického a elektronického zafizeni (plati v
Evropské unii a dalSich evropskych zemich se systémem
tridéného sbéru).
Tento symbol na produktu, baleni nebo
dokumentaci znamena, Ze s timto produktem
nesmi byt zachazeno jako s domovnim odpadem.
Misto toho je tfeba tento vyrobek odevzdat na
prislusné sbérné misto pro recyklaci elektrickych
a elektronickych zafizeni. Spravnou likvidaci
vyrobku pomUzete pfedchazet negativnim vliviim prosttedi a

Skodam na zdravi, které by mohly vzniknout nespravnou likvidaci.
Recyklace materialu Setfi naSe pfirodni zdroje. Pro vice informaci

o recyklaci tohoto produktu se prosim obratte na mistni Grad

pro obcany, na sluzbu pro sbér domovniho odpadu nebo na
obchod, kde jste tento produkt zakoupili.

3. DuleZitd upozorn&ni

Blahoprejeme vam k zakoupeni dekodéru ESU SwitchPilot 3.
Tyto pokyny by vdm rady krok za krokem vysvétlily moZnosti
dekodéru. TakZe zadost:

PFed pouZitim zafizeni si peclivé prostuduijte tyto pokyny.
PrestoZe jsou vSechny dekodéry SwitchPilot velmi robustni,
nespravné pripojeni by mohlo zafizeni znicit. Mate-li pochybnosti,
zdrzte se ,drahych” experimentd.

*SwitchPilot je uréen vyhradné pro pouZziti s elektrickymi systémy
modelové Zeleznice. MiiZe byt provozovan pouze s komponenty
popsanymi v tomto navodu. Jiné pouZiti, nez je popsano v tomto

. navodu, neni povoleno. *Veskeré pfipojovaci prace Ize provadét

pouze pfi vypnutém provoznim napéti. «Sitové zdroje musi byt
chranény tak, aby se kabel nemohl v pfipadé zkratu vznitit. Ver

Pouzivejte pouze komercné dostupné transforméatory modelové
Zeleznice vyrobené podle VDE/EN a nesouci znacku CE. « Nikdy
neprovozujte SwitchPilot bez dozoru. Switch Pilot neni (détska)
hracka. «PFi pripojovani externich komponent dodrZujte zasady
uvedené v tomto navodu. Pouziti jinych obvodl muze poskodit
dekodér. «SwitchPilot neni vodotésny: pro venkovni pouZziti

neni urceno a provadi se na vlastni nebezpeci.
*Nepokousejte se otevrit modul SwitchPilot. Nespravna
manipulace jej mize znidit.
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DuleZité pokyny

4. Vlastnosti

Servo dekodéry ESU SwitchPilot 3 jsou optimalizovany pro stacionarni pouiti na vasem
rozvrzent a byly vyvinuty pro ovldani az osmi RC servopohond.

4.1. Vieobecné vlastnosti SwitchPilot 3

Servo mé osm vstupii pro ovldani RC servopohond. Dokaze tyto pohony ovladat tak
presné, e s nimi lze kromé spinacich bodd ovladat i jakékoli dalsi pomalé pohybové
sekvence.

Servo SwitchPilot 3 ma ¢ potlageni zapinacich pulsii pro
systémového "skubani" RC serv pfi pfivedeni napéjeciho napéti. Dale lze prerusit napajeni

serva, aby se zabrénilo “hugeni" nékterych levnych serv.

éni nebo snizeni

SwitchPilot 3 Servo mize byt napajeno bud pfimo z digitlniho systému nebo z externiho
zdroje stejnosmérného nebo stiidavého napéti.

Serva SwitchPilot 3 jsou schopna vice protokold a lze je pousit s Fidicimi stanicemi zalozenymi
na systému Marklin® Motorola® (nap. 6021, Central Station® nebo Mobile Station®) a také
velitelské stanice s podporou DCC. Konfigurace miize probihat na hlavni koleji i na
programovaci koleji. Diky RailCom® lze také ist Zivotopisy.

Provoz s Roco® Lokmaus 2 neni mozny: Lokmaus 2 posild pouze piikazy lokomotivy DCC
namisto pozadovanych pfikazd elektromagnetu.

Jako zvIaStni viastnost Ize servo SwitchPilot 3 poutit bez jakéhokoli digitalniho Fidiciho
centra: Na pi

i Iz pripojit a? 16 tlatitek pro pimé spinani serv.

Aby se zjednodusila konfigurace, ktera byla dfive u solenoidovych dekodérli znaéné
tékopadna, ma SwitchPilot 3 Servo inovativni koncepci ovladani sestavajici ze 4fadkového
podsviceného OLED displeje a tHi vstupnich tlatitek.

Vsechna nastaveni Ize kdykoli zkontrolovat pfimo na dekodéru pomoci displeje a v

pfipadé potieby zménit. "Programovani" s pomoci vaseho fidiciho centra neni

nutné. Jednodussi uz to opravdu byt nemuze.

4.2. Technické specifikace

Pfepnéte servo Pilot 3
Vstupni napéti 12V - 20V DC napéjeni
12V - 16V AC napéjeci adaptér
DigitdIni napajeni na kolejich
Vychody 8 servo vystupl pro RC serva
Délka pulsu od 1,0 ms do 2,0 ms

Vystupni vykon Cely modul 2A

Vstupy zpétné vazby Nejsou k dispozici

DCC "Accessory Decoder" s Rail Com® (adresovani
podle RCN-213 nebo ROCO®). Prepnout ¢isla 1 -
2048. Marklin® Motorola®. Cisla prepinact 1 - 256.
Provozni rezimy K83 a K84. Serva lze spoustét piimo
pomoci tlacitek.

Provozni rezimy

Konfigurace 0,91 OLED display se 3tlatitkovou
vstupni jednotkou
Rozméry 86 mm x 86 mm x 25mm

4.3. Rozsah dodavky Servo SwitchPilot 3 je dodavano s odnimatelnou svorkovnici (1x

4-pin pro pripojen koleji). Sada nahradnich svorkovnic je k dispozici u ESU pod polozkou
¢.51800.5P.01.
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Provozni rezimy

4.4. provozni rezimy

RC servopohony Ize pfipojit pfimo k osmi vystupdm SwitchPilot
3 Servo. Na rozdil od motord s prevodovkou jsou servopohony
inteligentni akcni ¢leny s integrovanou inteligenci, které se
mohou nezavisle pohybovat a drZet poZadovanou pozici. Tim si
nastavili jiny

sila a uhlova rychlost. Pokud na paku pusobi sila, servo proti ni
pusobi v&i silou a vZdy se snazi udrzet Ghel, ktery ma mit.

Cilova poloha je specifikovana pomoci impulsni linky (oranzova
se servy Graupner®, jinak bild). Trvalé napajeni (4,8V - 6V)
dopliiuje rozhrani. Na impulsni lince ocekava servo kladny
impuls o délce 1,0 ms az 2,0 ms v intervalech 20 - 25 ms. Délka
pulzu je pfimo Umérna poZadované cilové poloze. Obr. 1
znazornuje zapojeni.

Serva jsou k dispozici v riiznych provedenich a velikostech.
Lisi se také redukci pfevodu a pojezdem. Nechybi napfiklad
serva pro sefizeni plachet

1,50 ms: Neutralni 1,00 ms: 0° (vlevo) 2,00 ms: 180° (vpravo)

Obrézek 1: Impulsni fizeni RC serv

®

udélat nékolik zatacek. Bohuzel jsou na trhu k dispozici riizna
serva, z nichZ ne viechna jsou stejné vhodnéa pro pouZziti v
modelové Zeleznici.

Nikdy se nepokousejte otacet otocnou rukojeti serva ruéné.
Mohlo by dojit ke zniceni prevodu serval

Pro provoz serv existuji dva zakladni provozni rezimy, které Ize
definovat individualné pro kazdy servo vystup.

4.4.1. DigitaIni rezim

V digitalnim rezimu muZze kazdé servo najet na dvé koncové
polohy "A" a "B", v zavislosti na poloze ovladaciho panelu. Polohu
dvou koncovych poloh a rychlost, kterou se servo pohybuje
pozadovanym smérem, Ize individudlné nastavit na servu
SwitchPilot 3.

V digitalnim rezimu se kazdé servo vzdy zastavi v jedné koncové
poloze "A" nebo "B", nikdy mezi nimi.

Volitelné Ize urcit, zda ma byt servopuls vzdy zapnuty nebo
pouze pfi pohybu. To je uZitecné pfi provozu s analogovymi
servy. Lze také urcit, zda ma byt po dosazeni koncové polohy
vypnuto napajeci napéti serva.

Digitalni rezim je idedlni pro spinani bodd nebo signald, které
by mély vzdy zlstat v pevné poloze.

4.4.2. Proporciondlni rezim

Proporcionalni rezim je poprvé predstaven u SwitchPilot 3 Servo
a nahrazuje dFive zndmé ,polohy C a D" servopohondl.

V proporcionalnim rezimu se servo muze pohybovat a
zastavovat v libovolné poloze v rdmci koncovych poloh "A" a B.
Servo jede pouze tak dlouho, dokud Ustfedna vysila povel. Po
uvolnéni tladitka se servo zastavi. Timto zplisobem muzete
zastavit servo v libovolné poZzadované poloze
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Provozni rezimy

povoleni. Rychlost serva Ize individualné nastavit. ® Proporcionalni rezim je idedlni pro (vodni) jeraby nebo brany
motorovych hal nebo jakékoli jiné aplikace, kde jsou také

vyzadovany mezipolohy.
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4.5. typy serv

1 kdyZz vypadaji stejné, na trhu jsou k dispozici technicky odlisha
serva. Je dulezité, abyste SwitchPilot 3 Servo spravné
nakonfigurovali, abyste pfedesli problémdm.

4.5.1. Analogova serva U
klasického serva je motor napajen pouze pfi pulznim signélu. Bez signélu nasleduje

mechanické sily na pace. Pokud tato serva ,hudi” v klidu, méZete zajistit jejich klid
vypnutim impulsu. PFi opétovném zapnuti impulsu viak mohou serva ,Skubat”.

Nastavte konfiguraci impulst v CV 43 na 3 pro analogova serva.

4.5.2. DigitaIni serva U
digitalniho serva zajistuje mikrokontrolér uvnitF serva pfenastaveni motoru, i kdyz

protoze vn&jsi ovladaci sily musf byt kompenzovany motorem. Digitalni servo se

zastavi pouze tehdy, kdyZ je napéti zvenci pferuseno. Nevyhodou tohoto zptsobu

vak je, Ze servo se muze pfi opétovném privedeni napéti nekontrolované skubat.

Nastavte pulzni konfiguraci CV 43 na 4 pro digitalni serva.
4.5.1. Servopohon ESU

Se servopohony (51804 s plastovym prevodem, 51805 s
kovovym prevodem) nabizi ESU zvl&sté malé pohony specialné
optimalizované pro pouZiti v modelové Zeleznici. Oba jsou
vybaveny mikrokontrolérem, jehoZ specialni programovani
spolehlivé zabrani huceni v koncové poloze.

Pohon je navic dodavan s veskerym pfislusenstvim potfebnym
pro bodové ovladani a udetfi vam pobihani malych dild.
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5. PFipojen( k digitalnfmu systému

Doporucujeme nejprve nakonfigurovat servo dekodér SwitchPilot
3 a teprve poté jej nainstalovat do systému.
5.1. Spojovaci prvky

Obli(. 6 ukazuje servo SwitchPilot 3 se vSemi pFipojovacimi
prvky.

a) Tento blok s koliky se pouziva k pfipojeni 8 pohont RC_Servo

(napr. ESU, Futaba® nebo podobnych) a tvofi vystupy 1-8 j . ,J“ j x
PROG/OK =

serva SwitchPilot 3.
b) Servo SwitchPilot 3 a viechna k nému pfipojend serva
jsou napdjena pres svorky Pw A a Pw B. MUzete pouzit
bud' digitdlni proud z list nebo pouZit externi napajeci
zdroj. Externi napajeci zdroj se doporucuje zejména pro [
VEtsi systémy, protoze pak energie pro spindni pohont : SWITCH PILOT |
nemusi byt odebirana z fidiciho centra nebo boosteru. SERVO

c) Pfipojte svorky Trk A a Trk B ke kolejovému vystupu digitalni CEXR
fidici jednotky (nebo boosteru), ze které ma servo Switch

Pilot 3 prijimat povely.
se pouzivaji ke konfiguraci dekodéru, jak je vysvétieno v
Casti 6.

e) vstupni jednotka. Tri tlacitka PROG/OK také

f) Displej zobrazuje vSechna nastaveni dekodéru véetné adresy
vyhybek a stavu vystup(. Po nékolika sekundach spofi¢
obrazovky zobrazi napajeci napéti. g) Rozsifujici zdsuvka pro

reléovy modul SwitchPilot Extension. h) Tyto kolikové bloky se

pouZivaji pro pfipojeni 2 x 4 externich spinacich tlacitek, aby bylo
mozné urcit polohy serv pfimo bez digitalni ovladaci stanice.
Dalsi informace poskytuje kapitola 12.

Obrézek 4: Pfipojeni serva SwitchPilot 3

BT ), Y et e - TmE s
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Pripojeni k digitalnimu systému

5.2. Napajeni z digitalniho systému U mensich 5.3. Externi napajeci zdroj Pro vétsi

systému s nékolika sou¢asné pripojenymi spotfebici Ize systémy s mnoha spotrebici doporucujeme pouZzit externi

SwitchPilot 3 Servo napéjet pfimo z digitalniho centra. Svorky napéjeci zdroj. Napéjeci zdroje se stejnosmérnym a stfidavym

Pw A a Pw B jsou pfipojeny paralelné ke svorkam Trk A a Trk B. napétim se specifikacemi uvedenymi v ¢asti 4.2. uvedené
specifikace. Doporucujeme pouZzit stabilizovany stejnosmérny

Tento typ pfipojent je nutné pouzit, pokud chcete konfigurovat napajeci zdroj s cca 14V DC a vystupnim vykonem minimaliné

@ servo Switch Pilot 3 na programovaci koleji va3i digitaln Fidici 3A (napf. ESU ¢. poloZky 50119).
stanice. DalSi informace naleznete v kapitole 9. Tento typ pfipojeni nelze pouZit pro programovani na

programovaci koleji. V tomto pfipadé (docasné) pripojeni, jak
je popsano v ¢asti 5.2. ukazano, ze se vyrabi.

Stabilizovany
Doporuteno

stejnosmarné napéjen

miniméing 18V vyjezd z hlavni koleje vyjezd z hlavni koleje

Obrézek 5: Napéjeni z digitalniho systému Obrézek 6: Samostatny (externi) napajeci zdroj
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Vystupni vedeni

5.4. Vystupni vedeni Jednoduse zasunte propojovaci kabel serva do pFislusné zasuvky na
S SwitchPilot (servo). Pulzni vystup je obvykle bily nebo oranZovy kabel.

5.4.1. Pfipojeni serva

Viz schéma zapojeni na krytu serva SwitchPilot 3. Spatné pfipojeni méize
znicit Servo nebo SwitchPilot!

Lze pouZit viechna komer&né dostupna serva konstrukce RC model( s
tfipélovym pfipojenim a kladnym impulsem. SwitchPilot 3 Servo je napaji
5V. Obrézek 7 ukazuje obecné zapojeni.

2Y(]

—Servo—
12345678

Obrézek 7: Pfipojeni serva

BT i, Y e o e
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Vystupni vedeni
5.6. Pfipojeni rozsifeni SwitchPilot 5.6.1. Reléové vystupy Obr.
Na stranu Ize pFipojit aZ dva rozsifujici moduly SwitchPilot 8 ukazuje zapojeni a) vystupy
dOk‘?VB”Y S_e slervgm SV_VitChF_,“Ot % K tomu pfitlaéte mquIyVS , oznacené 1 aZ 4 nabizeji kazdy reléovy vystup A a B, které jsou spolu spinané
8k°“k0\éym| ZaSter«:lepr?tl Slt)bekdOku? zapadkz na Za_ I’.Clkich (2xUM, bistabilni). Kazdy reléovy vystup odpovida odpovidajicimu
nezapadnou na misto. Vnitfni logika a reléové civky rozsifujiciho i S v itchpi
modulu SwitchPilot jsou napajeny pomoci serva SwitchPilot 3 tranzistorovému vystupu serva SwitchPilot 3.
dodavané. Pokud je vystup Out A vystupu na SwitchPilot aktivni, jsou
Rozsifujici modul SwitchPilot vlevo je zodpovédny za vystupy 1 prepnuty svorky I a COM reléového vystupu. Pokud je vystup
az 4, rozsifujici modul SwitchPilot vpravo je zodpovédny za Out B na SwitchPilot 3 aktivni, jsou propojeny svorky II a
vystupy 5 a7 8. Ccom.

b) Svorky pro zemni vystup a vystup "U+" (usmérnéné napéti
kolejnlce dodavané SwitchPilot 3) pro napéjeni stejnosmérnych
motor(.

Pro vystupy 1 az 4 ) b) A A Pro vystupy 5 a2 8

Obrézek 8: Servo SwitchPilot se dvéma namontovanymi rozsifujicimi moduly SwitchPilot
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5.6.4. Polarizace bodové Zaby S
rozsifujicim modulem SwitchPilot, Wei
chen zaby jsou polarizované.

Obrézek 9: Polarizace Zaby s rozsifenim SwitchPilot
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Konfigurace s OLED

6. Konfigurace s OLED

V minulosti bylo programovani dekodér( solenoidového pfislusenstvi
obvykle velmi zdlouhavé. Programovani CV pomoci ru¢niho ovladace
Casto selhalo kvli nedostatku programovacich rezimd (napf. ,POM pro
magnetické dekodéry pfedmétt mize pouzivat jen velmi malo velitelskych
stanic”) nebo zapomenutym adresam dekodérd nainstalovanych v
systému. Dokonce i pfifazeni adresy dekodéru postavilo mnoho modelara
Zeleznice pred velké prekazky.

Cteni aktualn prifazené adresy dekodéru je také velmi tézkopadné a
zpUsobuje mnoho frustrace.

Aby se piedeslo témto problémam, fada SwitchPilot 3 je prvnim
magnetickym dekodérem predmétl na trhu, ktery ma inovativni koncepci
ovladani. Sklada se z podsviceného vicefadkového OLED displeje a
3tlacitkové vstupni jednotky. To znamen4, Ze viechna (!) nastaveni serva
SwitchPilot 3 Ize provést srozumitelnym prostym textem pfimo na
dekodéru, bez jakychkoliv externich programovacich zafizeni nebo
tézkopadného programovani CV.

Kromé toho se na displeji vzdy zobrazuji aktudlné pfifazena cisla vyhybek
a muze dokonce presné zobrazovat aktualni napajeci napéti (nebo
napéti koleje). Sporic obrazovky zabrariuje vypéleni OLED displeje.

®

6.1. Vztah mezi adresami elektromagnetu a &isly vyhybek

Aby bylo mozné vystupy servodekodéru SwitchPilot 3 adresovat velitelské
stanici, musi jim byt pfifazena tzv. ¢isla vyhybek. Pocet vyhybkovych isel
je omezeny a zavisi na digitalnim systému: Motorola®: vyhybkova ¢isla
0001 az 0256

DCC: Cisla vyhybek 0001 aZ 2048 (pro velitelské

stanice ROCO pouze 0001 az 2040).

Cisla prepinacd jsou mentalné shrnuta do skupin po 4. Do prvni skupiny
patfi vyjezdni €isla 1,2,3,4, do druhé skupiny vyhybky 5,6,7,8, do treti
skupiny vyhybky 9,10,11,12 atd.

Kazdému servu SwitchPilot 3 Ize pifadit DVE takové skupiny po 4: Jedna
se o takzvané adresy elektromagnet(.

Adresa elektromagnetu 1 je interné uloZzena v CV 1 a CV 9. Adresa
elektromagnetu 2 je interné ulozena v CV 35 a CV 36. Vypocet cisel
vyhybek z hodnot uloZenych ve dvou CV je Fizen v RCN 213.

Tabulka v kapitole 16 poskytuje informace o ¢islech vyhybek a adresach
prislusnych magnetickych poloZek. Pfi provozu s pfikazovymi stanicemi
Motorola® je k dispozici pouze prvnich 256 bodi.

Neni mozné zadat &isla vyhybek serva SwitchPilot 3 nad limit 4 bod.
Napriklad by nebylo moZné pfiradit ¢isla vyhybek 4, 5, 6 a 7, protoZe tyto
prekracovaly limit adresy elektromagnetu. Méjte to prosim na paméti pfi
cislovani bodd.

Dvé vystupni skupiny 1 az 4 a 5 az 8 Ize zvolit nezavisle.

Kvili slabosti standardu DCC pred vytvofenim RCN-213 nékteré velitelské
stanice (zejména ROCO® Multimaus nebo Z21) pocitaji ¢isla vyhybek
odlisné. V téchto pripadech viz bod 6.3.
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Pridélovani cisel vyhybek

6.1.1. PFidlovani Zisel vyhybek

Z vyroby reaguje 8 serv servodekodéru SwitchPilot 3 na ¢isla vyhybek 0001 az
0004 a 0005 az 0008.

Cisla vyhybek Ize snadno zménit pfimo na servo SwitchPilot 3. a) Zkontrolujte,
zda se na displeji zobrazuje spofi¢ obrazovky (népis ,SPS" a napéjeci napéti):

PLC»17,3V

b) V tomto pripadé stisknéte tlacitko pouze jednou (!) kratce

PROG/OK. Nyni by servo SwitchPilot 3 mélo zobrazovat aktuélni &isla
vyhybek pfimo v prostém textu:
5-8: 0005-0008

©) Stisknéte tlagitko PROG/OK. Cisla vyhybek pro vyhybky 1 a7 4 by nyni méla
blikat (inverzné).

ADRESA
Prepinac 1-4: poa |

Prepinac 5-8: 0005-0008

=

d) Stisknutim tlacitka nebo vyberte pozadovand , &isla vyhybek pro vystupy 1 a 4.

Aktudlné zvolena Cisla vyhybek se zobrazi blikajici
e) Opétovnym stisknutim tlaCitka PROG/OK potvrdte ¢isla vyhybek pro vystupy
1 az 4. Displej jiz neblika, ale ten pro vystupy 5 az 8 ano.

ADRESA

PFepinac 1-4: 0009-001 naE
5-8:

f) Stisknutim tlacitka nebo vyberte pozadovand, &isla vyhybek pro vystupy 5 a7
8. Aktudlné zvolena cisla vyhybek se zobrazi blikajici.

g) Opétovnym stisknutim tla¢itka PROG/OK potvrdete Cisla vyhybek pro vystupy
5 az 8. Displej prestane blikat.

ADRESA
Prepinac 1-4: 0009-0012

Prepinac 5-8: 0013-0016

Kompletni! Bez jakéhokoli programovéni nebo nepfijemného 3tourani se s
ru¢nim ovladaem nebo digitalnim centrem.
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Uvod do provozni struktury

6.2. Uvod do ovladaci struktury Konfigurace
pomoci OLED displeje a 3tlagitkové vstupni jednotky umoziiuje
nastaveni viech parametrd servodekodéru SwitchPilot 3.

V3echny nemovitosti jsou uspofadany do tzv. ,tabulek”. Panel vyplni viechny
Ctyfi radky displeje. V prvnim Fadku je zobrazen nazev panelu a na fadcich dva
az Ctyfi jsou zobrazeny maximalné tFi rizné moznosti nastaveni. Mezi
jednotlivymi panely Ize listovat tlacitky ,+* a ,-".

SERVO 1 POLOHA REZIM ADRESY
Méda :RCN-213

Pozice A: 24
Pozice B: 40
Moda: Digitalni

PROG/OK * g)e) K
SERVO 1 POLOHA

Pozice A:
Pozice

SERVO 1 POLOHA
Pozice A:

Moda: Digitalni
PROG/OK A 4

SERVO 1 POLOHA

Pozice A: 10

Pozice

Moda: Digitalni

Bl rrociok W

SERVO 1 POLOHA
Pozice A: 10

PROG/OK

a) Nazev panelu

b) N&zev moznosti nastaveni 1

¢) Hodnota moZnosti nastaveni 1

d) Nazev mozZnosti nastaveni 2

e) Hodnota moznosti nastaveni 2

f) Nazev moZnosti nastaveni 3

g) Hodnota moznosti nastaveni - MozZnost 3

o o
. 1° By :

i ADRESA H v¥sTuPNi sTAV 1 2

M Prepinac 1-4: 0001-0004 X 345678CMD..
M Prepinac 5-8: 0005-0008 N

. 8 KONEC ."."."."

. o

. o

. o

o .

o o

. o

. o

o o

PROG/OK

{ ADRESA

{ Prepinac 1-4: 0001-0004
{ Pepinat 5-8: 0005-0008
L
a

Obrazek 10: Ovladaci prvky serva SwitchPilot 3
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Uvod do provozni struktury

*Pokud chcete zménit jakoukoli moZnost nastaveni aktualné vybraného panelu, 6.4. Konfigurace vystupt Vlastnosti
stisknéte jednou tlacitko PROG/OK . MoZnost nastaveni 1 na obrazovce bude kazdého vystupu Ize konfigurovat individualng. Pro kazdy vychod jsou k
nyni blikat, coZ znamen4, Ze ji Ize zménit. *Pro zménu pfisludného nastaveni dispozici tfi panely, aby bylo mozné zobrazit celkem 9 moznosti.
pouZijte

6.4.1. Poloha a rezim serva

- E Klice. Drite tllaatkc svt.lsvknut.e, dokudvse na dvlsple{\vnezobran SERVO 1 POLOHA
pozadovana hodnota. Dekodér okam?Zité aplikuje zmény, takze muZete Pozice A: 24
okamZité vidét, co se déje. Pozice B: 40
Méda: Digitalni

+Potvrdte zadani pomoci PROG/OK . Dal$i moznost nastaveni nyni zacne

okamZité blikat na znameni, Ze ji lze zménit. Volba "Pos A" definuje koncovou polohu (Uhel) serva v poloze "A". Pfesna
hodnota zavisi na pouzitém servu a jeho instalaci. To Ize ur¢it pouze
@ Pokud nechcete ménit moznost nastaveni, ale chcete prejit na dal3i, experimentalné.

jednoduse stisknéte tlacitko PROG/OK . Aktudlni hodnota se pak nezméni.
*Po zméné posledni ze tfi moZnosti nastaveni nebo jejich potvrzeni pomoci ® Jakmile zménite hodnotu po@i nebo 'aojené servo se okamyité priblii

PROG/OK jiz nic nebude blikat. Nyni jste zpét v rezimu zobrazeni desky a nyni khodnoté. TakZe miZete pfimo

muZete provadét zmény v moznostech nastaveni desky bud op&tovnym Vyzkousejte ucinky zmény hodnoty.

stisknutim PROG/OK , nebo pomoci Volba "Pos B" definuje kone¢nou polohu (lhel) serva v poloze "B". Pfesna
hodnota zavisi na pouZzitém servu a jeho instalaci. To Ize urcit pouze
experimentdlné.

nebo. E vybrat jinou desku.

Jakmile zménite hodnotu p: nebo ,anojené servo se okamyzité priblizi
. . . . P , k hodnoté. MlZete tak pfimo testovat tcinky zmény hodnoty.
Seznam vsech moZnych tabulek a moZnosti jejich nastaveni
naleznete v kapitole 15.
Pomoci moznosti Rezim muZete uréit pozadovany vystupni rezim:
6.3. Adresovy rezim pro centra ROCO®

Jak jiz bylo zminéno v kapitole 6.1, Fidici stanice ROCO® (zejména Multimaus, +Digital konfiguruje digitalni rezim podle kapitoly 4.4.1
ale i Z21 ve standardnim nastaveni) pouzivaji pro vypocet vyhybkovych &isel Proporcionalni konfiguruje proporcionalni rezim podle kapitoly
z magnetickych adres artikl( jinou metodu vypoctu. 44.2.

To znamen4, Ze SwitchPilot 3 Ize pouZit také s ovladacimi panely ROCO®
Servo v3e sedi, mizete dekodéru sdélit, Ze vlastnite idici stanici ROCO.

Chcete-li to provést, vyberte v panelu "REZIM ADRESY" moZnost "Rezim" a
poté vyberte metodu vypoctu "ROCO".
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Konfigurace

6.4.2. Rychlost serva a doba sepnuti relé
Dobu chodu serv muZete nastavit samostatné pro kazdy ze
servo vystupl. To znamena, Zze mohou byt reprezentovany i
prototypicky pomalé pohybové sekvence.

Velké hodnoty mohou vést k tak nizkym otackam, Ze se servomechanika zastavi
a jiz nemize provadét Cisty rotalni pohyb. V takovych pfipadech snizte hodnoty
nebo zkuste pouZzit mechanicky pomalejsi servo. Servo SwitchPilot 3 samoziejmé
nemuze zménit mechanické vlastnosti pouzitého serva.

SERVO 1 RYCHLOST

Rychlost
Rychlost

Volba "Rychlost A" urtuje dobu L se kit se na pozici "A" najizdi.

Jak ménite hodnotu pomoci nebo, pipojené servo se bude neustale pohybovat
tam a zp&t mezi polohami "A" a "B". mlZe tak pfimo testovat Gcinky zmény
hodnoty.

Volba ,Speed B" urfuje dobu béhu, se kterou se na pozici ,B* najizdi.

Volba "SPE REL" urcuje, kdy se sepne prifazené relé volitelné pripojeného

rozsifujiciho modulu SwitchPilot. Normalné relé sepnou ihned po obdrzeni

Fidiciho prikazu. To v3ak muze vést ke zkratu, zejména pfi polarizaci Zaby,

protoze jazytek spinace chvili zistava v predchozi poloze. Chovani mlzete

zménit tak, aby se relé prepinala pouze uprostied dréhy mezi polohou ,A" a

4B". Pfesnd doba sepnuti relé pak zavisi na poZadované dobé& polohovani serva. A

Delay On Relé prepina uprostfed mezi "A" a "B"
Delay Off Relé sepne okamZzité.

6.4.3. Odskakovani serva
V pripadé potifeby mlZe kazdé servo odskocit, aby bylo mozné
simulovat signal semaforu. MGZete si vybrat, ve kterych
koncovych polohéch chcete houpat, stejné jako pocet houpacich
pohybd a jejich silu.

ODKAZOVANI SERVO 1

Odskakovani: Poz. A+B

Odskoky: 0
sila: 0

Moznost ,Odrazy” urcuje, zda a kde mé dojit k odskoku:

Zakazano Nemél by balancovat (tovérni hodnota).
Polozka A Houpani pfi dosaZeni polohy ,A".

Polozka B Houpani pfi dosaZeni polohy ,B".
Pozice A+ B

Bubnovani pfi dosazeni obou poloh.

Pokud byla zvolena funkce odrazu, Ize parametry nastavit s nasledujicimi
moznostmi: Volba "Odskoky" ur¢uje poget odrazovych pohybu.

Volba "Sila" definuje, jak daleko se méa servo odrazit.

6.5. Konfigurace impulsu serva

Pro prizpUsobeni serva SwitchPilot 3 typu pouZitého serva Ize
generovani impulsu serva upravit tak, aby se zabranilo ,bruceni”
u analogovych serv nebo ,8kubéni pfi zapnuti” u digitélnich serv.
V pripadé potreby Ize také vypnout napéjeni serva.

Aby va3e serva spravné fungovala, je nezbytné provést spravné nastaveni.
Bzucici serva se mohou prehfat a znicit!

SERVO OVLADANI
Imp On: VZdy

Imp Off: Nikdy
PWR :
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Konfigurace
Na vybér jsou t¥i moZnosti nastaveni: @ V zavislosti na konstrukci a povaze serva jsou mozné i jiné
. » . kombinace téchto tfi moZnosti. V pfipadé pochybnosti zde
Moznost Imp On urcuje, kdy se mé generovat puls serva. pomiZe jediné - vyzkou3et, abyste se spolehlivé vyhnuli huéeni
nebo cukani.
Vid Impuls serva je generovén ihned po zapnuti serva ESU doporucuje poufZiti servopohon( ESU 51804, 51805 nebo
Y pus S Je genere po zap @ 51806, jejichZ specialni firmware neumoziuje Zadné cukani ani
SwitchPilot 3. Doporuceno pro digitalni a ESU serva. huéen.
Na CMD Impuls serva je vysilan pouze tehdy, kdyZ je do serva 6.6. Mapovani funkci
odeslan prvni polohovaci pfikaz. Doporuceno pro NormaélIng jsou serva fizena individuaing; nékdy viak ma smysl ovladat dvé
analogova serva, aby se zabranilo bruceni pfi dosazeni serva soucasné stisknutim tlacitka (napf. pro prejezdy). SwitchPilot 3 Servo
koncové polohy. vam to umozniuje. Pro kazdé ¢islo vyhybky (1 - 8) Ize urcit, ktery servo vystup
nebo které servo vystupy Ize spinat. Pro kazdé Cislo vyhybky je panel s Cisly
F1az F8.

Volba "Imp Off" urcuje, kdy ma byt servopuls opét vypnut.

i e veitAn U . . MAPOVANI FUNKCI Servo F1:
Nikdy Impuls serva je vysilan vzdy po zapnuti. Doporuceno pro o ... 12345678

digitalni a ESU serva.

Casovy limit Servoimpulz se vypne cca jednu sekundu po dosazeni
koncové polohy ("A" nebo B"). Doporuceno pro
analogova serva, aby se zabranilo bruceni pfi dosazeni
koncové polohy.

Panel pro spinac 1 (F1) ukazuje, ktera serva se maji pfepnout. Normalné by
to mélo byt servo 1. Za predpokladu, Ze chcete prepnout také servo 3,
postupujte nasledovné: *Stisknéte tFikrat za sebou PROG/OK . Kazdé stisknuti
posune "kurzor" o jednu pozici doprava. Kurzor by mél nyni blikat nad ,3".

Nakonec s volbou ,PWR" urite, jak budou serva napajena

MAPOVANI FUNKCI Servo F1:
1234 5678

Vidy Napéjeni serv neni nikdy vypnuto. Doporuceno pro
analogové a ESU serva.

OnMove Napajeni se vypne, kdyz servo dosahne koncové polohy. +Lis aktivovat servo 3.
Doporuceno pro digitalni serva, aby se zabranilo bru¢eni * Nyni znovu stisknéte tlacitko PROG/OK pro potvrzeni zadani. Kurzor se
pfi dosazeni koncové polohy. pFesune na servo 4. « Stisknéte PROG/OK , dokud kurzor nezmizi a

uz nic neblika.
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Konfigurace

Obrazovka nyni ukazuje, Ze serva 1 a 3 jsou pfepnuta s &islem vyhybky 1 (F1). 6.7.2. Zobrazenf stavu wystupd
Tabulka "Stav vystupu" poskytuje dulezité informace o

MAPOVANI FUNKCI Servo F1: stavu vystupd.
»o. ... 1234 5678

A)

Polohy serv a rychlosti chodu jsou stéle nastaveny individualné pro kazdé servo, V TU P Ni STAV 1 2
345678

pouze serva se spoustéji spolecné.

@ PFi pra’cismapova’nimfunkcl’seuj\s‘téte,ieserva nejsouuvolnénasz’ceneiA CMD DINLINMDDLD
jednoho cisla vyhybky, jinak muzZe dojit k nepredvidatelnym vysledkim. K NEC 0 0 o m

6.7. Stavové informace o) Q

SwitchPilot 3 Servo mlze zobrazovat rozsahlé stavové a diagnostické informace,
které mohou byt velmi uzitecné, zejména pfi zapojovani a odstrafovani

problémi. a) Cislo servo vystupu b) Servo dorazilo

do koncové polohy "A". c) Servo dorazilo do koncové
6.7.1. View Software Version & Track Voltage Panel Information polohy "B".
zobrazuje verzi hardwaru (,HW") i softwaru (,SW") dekodéru. Zobrazi se také

Radek END ukazuje pro kazdy vystup 1 aZ 8, zda servo dosahlo pFisluiné koncové
napajeci napéti ("Voltage") vystupd. polohy "A" nebo "B".

KdyZ se servo pohybuje ke koncové poloze, nezobrazuje se Zadny pruh. Chyb:
pruhy oznacuji serva v pohybu.

INFORMACE HW :
3,0:3,0,9 FW Napéti :

17,3V ® Pokud je servo kdekoli mezi "A" a "B" v proporcionéInim rezimu, nebude
zobrazen Zadny pruh.
Réadek CMD zobrazuje naposledy pfijaty pfikaz k zapnuti pro kazdy vystup 1 az
8: Prouzek vlevo pfimo pod ¢islem znamena, zZe byl prijat ,cerveny” piikaz z
ovladaciho panelu, pruh vpravo od néj znamen4, Ze posledni prikaz "Zelend"
byl. Dokud nebyl rozpoznan zadny platny prikaz k zapnuti, zobrazuji se pouze
tecky. SwitchPilot 3 Servo uklada posledni rozpoznané prikazy, aby bylo mozné
po vypadku napéjeni obnovit posledni provozni stav.

Pokud je servo SwitchPilot 3 napéjeno pfimo z digitalni Fidici stanice, "Voltage"
ukazuje digitaIni napéti, jinak napéti pfipojeného napajeciho zdroje.

P o A%
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7. Konfigurace pomoci LokProgrammer

Vzdy pouzivejte nejnovéjsi PC software pro vas Lok
Programmer, ale alespon verzi 5.1.0. Pfipojte SwitchPilot 3
podle obr. 15 (Pw A a Pw B), aby ¢teni fungovalo perfektné.

Pro

&
3
E3
=]
ES LokProgrammer

[11
e

ournifosg

Obrazek 11: Pfipojeni SwitchPilot k LokProgrammeru
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Konfigurace na hlavni trati

8. Konfigurace POM (programovani na hlavni)

Servo SwitchPilot 3 mlze ztistat b&hem programovani nainstalovano ve vasem
systému. Aby programovani hlavni koleje fungovalo, vas digitalni systém musi
byt také schopen pouZivat "Programovéni na hlavni (POM)" pro
magnetické clanky (!) (dekodéry pfislusenstvi). Diky RailCom® mohou
majitelé ECoS dokonce ¢ist hodnoty (viz ¢ast 11).

8.1. PFipojeni k digitdlnimu systému Servo SwitchPilot 3 nevyZaduje zadné
specialni pripojeni. Jak je popséno v &asti 5.2.

nebo 5.3 zdistanou pFipojeny.

82, Ctenl a psani Zivotopish prostfednictim POM

Vyberte programovani hlavni stopy, jako je ,dekodér pfepinani poloZek” ve
vasem fidicim centru. Ujistéte se, Ze ten spravny

Dekoderprogrammierung DCC

Modus

[ ] Prog-Gleis stromlos: O x

ADRESA
Pfepinac 1-4: 0001-0004

Pfepinac 5-8: 0005-0008

A

Prepnout adresu clanku je vybrana (musi to byt prvni adresal)

V3echna CV servodekodéru SwitchPilot 3 mUZete zapisovat a také je €ist, v
zavislosti na konfiguraci Fidici stanice. To se na ECoS provadi nasledovné:
+*Pfepnéte do obecné programovaci nabidky ECoS. *Vyberte "Programovani na

hlavni (POM)", "DCC" a "PFepnout dekodér polozky". *Zvolte "POM adresu"
SwitchPilot 3. Jako pomticka se zobrazi také odpovidajici &isla vyhybek. *Vyberte
Zivotopis, ktery chcete ¢ist nebo psat. *Stisknéte tlacitko "Cist" nebo "Zapis".

ROCO® 721 muze také &ist a zapisovat hodnoty CV serva SwitchPilot 3 pomoci
nastroje pro udrzbu 721.

B 221 Vaintensnce ool =
Doti Optionen e

RBUS muMAUS  Frmware Update Decoder Update  CV Programmieren

v programmer
Decoder Adresse OV Numer wert rogrammermodus
5 " g . wi Dot orec oy wods
o) = G ® DG PO Lok Decoder
e 19 HE0E0 D00eer.0 CC POM Schaltarthel-Decoder
OCC Regater Modes
=] eben
= o (O MM 6021 Programmiermodus’
¥ Setrogrammeren
oats
] [ auswatien.
Qv setSdveben
CVmmer | WetDeamd | Werthex | WertBoa | Besdvetung Homeis:

Die Eingabedate st im
Csv-Format au
erstellen mit:

Spalte 1=CV-Nummer
Spalte2=Wert;
Soalte3=eschesbung

Obrézek 13: Nastroj pro udrzbu 721

Aby bylo mozné spravné nacist CV, musi byt na servo SwitchPilot 3 aktivni
RailCom®. Viz ast 11.

Bohuzel mnoho velitelskych stanic nema rezim POM pro magnetické dekodéry
predmétd, pouze dekodéry lokomotiv. V tomto piipadé nakonfigurujte SwitchPilot
pfimo pres displej.
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Konfigurace na programovaci stopé

9. Konfigurace pomaci programovaci stopy

V nékterych piipadech muze byt zadouci zménit vlastnosti SwitchPilot
prostrednictvim programovaci stopy digitalniho systému. Tam Ize
Zivotopisy nejen psat, ale i &ist. To se ticelné provadi pred konecnou
instalaci do systému.

9.1. Pripojent k digitalnimu systému

Pfipojte servo SwitchPilot 3 podle popisu v ¢asti 5.2. popsal. Napajeni
musi byt zajisténo digitalnim systémem.

9.2, Ctenl a zapls Zivotopist

Cteni by mélo fungovat se viemi p¥ikazovymi stanicemi kompatibilnimi s
DCC. Nékteré centralni jednotky v3ak dodavaji na vystupu programovaci
stopy pfilis malé napéti nebo nékdy hlési nadproud. V téchto pfipadech
by se mélo pouZit programovéni hlavni koleje nebo nejlépe
nakonfigurovat SwitchPilot pfimo na displeji.

10. Zjisténf &isel vyhybek z Fidiciho centra

Adresy magnetickych poloZek (a tim i pfifazena ¢isla vyhybek) Ize
také zjistit pfimo pomoci digitdlniho ovlddaciho stanovisté. Chcete-li
to provést, musi byt SwitchPilot Plus nejprve nastaven do rezimu
ADDRESS:

« KdyZ je zobrazen spofic obrazovky, stisknéte tlacitko PROG/OK .
«Stisknéte tlacitko PROG/OK, pFedchozi ¢isla vyhybek (tovarni nastaveni
0001-0004) budou blikat inverzné.

ADRESA
Prepinac e

4
PFepinac 5-8:0005-0008

Dekodér je nyni pfipraven ,naucit se” adresu, jakmile se na Fidici stanici
zapne solenoid pozadované skupiny 4.

®

*Nyni zapnéte pfislusenstvi dle vadeho vybéru na digitalnim centru. Jak
se prepinaji polozky elektromagnetu, mizete zjistit v navodu k vasi fidici
stanici nebo ruénimu ovladadi.

+Jakmile SwitchPilot porozumi spinacimu prikazu, adresa se zméni a ¢isla
prestanou blikat. *Pokud chcete zménit adresu druhé skupiny, postupujte

nésledovné: «Stisknéte tlacitko PROG/OK , pfedchozi &isla vyhybek (tovarni
nastaveni 0001-0004) budou blikat inverzné.

+Stisknéte znovu tlacitko PROG/OK , aby ¢isla vyhybek pro druhou
skupinu (tovarni nastaveni 0005-0008) blikala inverzné. «Nyni zapnéte
prislusenstvi dle vaseho vybéru na digitalnim centru. Jak se prepinaji
polozky elektromagnetu, mlzete zjistit v navodu k vasi fidici stanici nebo
rucnimu ovladaci.

ADRESA
Prepinac 1-4:0001-0004

Prepinac

+Jakmile SwitchPilot porozumi spinacimu pikazu, adresa se zméni a ¢isla
prestanou blikat.

Cisla vyhybek se pridéluji vzdy ve vzestupnych skupindch po &tyFech.
Bez ohledu na to, ktery magneticky ¢lanek pfepnete, prvni vystup bude
vzdy zarovnan na zacatku skupiny 4.

Priklad 1:

PFepnete vyhybku ¢islo 1. Viechny Etyfi vystupy se pak nakonfiguruji na
vyhybky Cislo 1 a7 4 ve vzestupném poradi.

Priklad 2:

PFepnete vyhybku ¢islo 3. VSechny Etyfi vystupy jsou také konfigurovany
vzestupné na vyhybky €islo 1 az 4, protoze vyhybka €islo 3 je ve stejné
skupiné 4 jako vyhybka €islo 1 z prvniho prikladu.

Priklad 3:
Prepnete vyhybku &islo 11. VSechny ¢tyfi vystupy nyni obdrzi isla
vyhybek 9 az 12 ve vzestupném poradi.
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RailCom a pfimé prepinani

11. RailCom®

RailCom® je technologie pro pfenos informaci z dekodéru zpét
do digitalni Fidici stanice. Pokud je zapnuty RailCom®, Ize
hodnoty CV SwitchPilot odecitat pfimo na hlavni koleji. Z vyroby
je RailCom® aktivni na SwitchPilot 3.

11.1. Konfigurace RailCom®
V pripadé potreby Ize RailCom® deaktivovat na SwitchPilot.

: Povoleno

: Povoleno

K tomu musi byt "Mode" nastaven na "Disabled". Hodnota CH2
by se neméla ménit a je vyhrazena pro budouci rozsifenti.

12. PFimé spindni pomoci tlacitkovych vstupl

SwitchPilot 3 Servo umoziuje pFepinani 8 servo vystupt bez
pouziti digitalniho systému. Takto jej mohou vyuzivat i ,klasicti”
analogovi Zeleznicari. PoZadovana poloha serva je sdélena servu
SwitchPilot 3 prostiednictvim 16 tlacitkovych vstupt (8 serv,
kazdé se dvéma polohami). Zapojte tlacitka podle obr. 14:
+ Tlacitka musi byt

bezpotencidlova.

+ K sepnuti staci kratky impuls.

servo 8,A

servo 7,A

servo 6,A
—_—le

Servo 5B

Servo 48 ServoSA
o= SeVo oh o

Obrézek 14: Pfimé pfepinani pomoci tlatitkovych vstupt

BEFTHREE—P, = 0 P . g o 0N
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Resetovani a podpora dekodéru

13. Obnoveni tovarniho nastaveni (reset dekodéru)

Kdykoli miZzete obnovit tovarni nastaveni dekodéru.

13.1. Pomocl programovactho tladftka

*Odpojte napajeni servodekodéru SwitchPilot 3. Displej musi
zhasnout.

«Stisknéte a podrzte tlacitko PROG/OK

*Znovu pfipojte napajeni k dekodéru. Dekodér se resetuje na
tovarni hodnoty.

‘Uvolnéte tlagitko PROG/OK . Cisla vyhybek nyni blikaji, protoze
SwitchPilot 3 ocekava pridéleni novych cisel vyhybek (jak je
popsano v kapitole 6.1.).

+Potvrdte &isla vyhybek pomoci PROG/OK nebo pfiradte

Nejprve pouZijte [T€o pro eni novych Cisel vyhybek.

13.2. U systém( DCC zapi3te
hodnotu 8 do CV 8 na hlavni koleji (spojeni jako v ¢asti 8) nebo na
programovaci koleji (spojent jako v &asti 9).

Zapis do CV 8 je specialni pfipad, takZe nékteré velitelské stanice mohou
vykazovat chybu "err02" nebo néco podobného.
Presto SwitchPilot prikaz pfijme.

13.3. S displejem
Tovarni nastaveni |ze také obnovit pfimo na displeji
pomoci panelu "RESET DECODER".

RESET DECODER
Provedte reset:

* Vyberte hodnotu "Ano" ve volbé "Do Reset" a potvrdte pomoci PROG/

OK. Displej kratce zablikd, poté bude mit SwitchPilot opét tovarni
nastaveni.

14. Podpora a pomoc

Pokud nékdy uviznete, vasim prvnim kontaktnim mistem je samoziejmé
prodejce, u kterého jste zakoupili dekodér Switch Pilot. Je vasim
kompetentnim partnerem pro viechny otazky tykajici se modelové
Zeleznice.

MiiZete se k ndm dostat mnoha zpUsoby. Pokud je to moZné, zadame
vas, abyste nas kontaktovali bud e-mailem, nebo faxem.

E-maily a faxy jsou obvykle zodpovézeny b&hem nékolika dn. Vidy
prosim uvedte zpétné faxové ¢islo nebo e-mailovou adresu, na kterou
vam muazeme zaslat odpovéd.

Telefonni horka linka je obvykle velmi vytiZzena a méla by byt pouzita
pouze v pfipadé, Ze potfebujete pomoc. Poslete nam prosim e-mail nebo
fax nebo navstivte nase webové stranky. tam najdete

jiz néjaké odpovédi a pfipadné i tipy od nasich zakaznik( pod "Podpora /
FAQ", které Vam jisté dale pomohou.

Samoziejmé jsme vZzdy na vasi strané:

pres telefon: ++49 (0) 731 - 1 8478 - 106 Utery

a stfeda od 10:00 do 12:00 ++49
(0) 731 - 1 84 78 - 299 www.esu.eu/

faxem: e- kontakt
mailem:
postou: ESU GmbH & Co. KG

- Technicka podpora -
Edisonallee 29
D-89231 Neu-Ulm

www.esu.eu
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Nabidka Reference SwitchPilot 3 Servo

Zadng panel moznosti

ADRESA
Prepinat 1-4: 0001-0004 Prepinac 1-4: Pfepnéte Cisla serv 1 az 4
PFepinat 5-8: 0005-0008 Prepinac 5-8: Pfepnéte &isla serv 5 a7 8

REZIM ADRESY
Mébda *RCN-213 ReZim: RCN-213: Adresovéni podle RCN-213.
ReZim : ROCO : Adresovani podle ROCO.

SERVO 1 POLOHA

Pozice A: 24 Poz. A:0..63: Koncova poloha serva 1 "A"
Pozice B: 40 Poz. B : 0 .. 63: Koncova poloha serva 1 "B"
Moda: Digitalni Méda : Digitalni | Umérny

SERVO 1 RYCHL

Rychlost A: 40 Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"
Rychlost B: 40 Rychlost B: 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"
SPE REL : Delay On SPE REL : ZpoZdéni zapnuti | ZpoZzdéni vypnuti

SERVO 1 ODKAZOVANI
Odskakovani: Poz. A+B Bouncing: Zakazano | Polozka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Sila:0..31

Poz. A:0..63: Koncovd poloha serva 2 "A"
Poz.B:0..63: Koncové poloha serva 2 "B"
Méda: Digitalni Méda : Digitalni | Umérny

SERVO 2 RYCHL o B
Rychlost A: 40 Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"
Rychlost B: 40 Rychlost B: 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"
SPE REL : Delay On SPE REL : Zpozdéni zapnuti | Zpozdéni vypnuti

SERVO 2 ODKAZOVANI
Odskakovani: Poz. A+B Bouncing: Zakazano | Polozka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Sila: 0..31
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Nabidka Reference SwitchPilot 3 Servo

Zédny panel moznosti
POLOHA SERV
P?z\'cce) A 245 o3 Poz.A:0..63: Koncovd poloha serva 3 "A"
Pozice B: 40 Poz. .. 63: Koncova poloha serva 3 "B"
Méda: Digitalni Méda : Digitalni | Umérny

SERVO 3 RYCHL

Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"
Rychlost B: 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"

SPE REL : Delay On SPE REL : ZpoZdéni zapnuti | Zpozdéni vypnuti
SERVO 3 ODKAZOVANI
Odskakovani: Poz. A+B Bouncing: Zakazano | PoloZzka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Odskoky: 0 Sila: 0...31
POLOHA SERVO < Poz. .. 63: Koncova poloha serva 4 "A"
Poz. 63: Koncova poloha serva 4 "B"

Méda : Digitalni | Umérny

Rychlost A: 40 Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"

Rychlost B: 40 Rychlost B: 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"

SPE REL : Delay On SPE REL : ZpoZdéni zapnuti | Zpozdéni vypnuti

S.@Egg/lgl?oe‘la)nﬁA%gZV/}\N% Bouncing: Zakazéano | Polozka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Sila: 0..31

POLOHA SERVO 2 Poz. A:0..63: Koncové poloha serva 5 "A"

Poz. 63: Koncova poloha serva 5 "B"
Méda : Digitalni | Umérny

Rychlost A: 40 Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovlddani na cesté do "A"
Rychlost B: 40 Rychlost B : 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"
SPE REL : Delay On SPE REL : ZpoZzdéni zapnuti | ZpoZdéni vypnuti
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Nabidka Reference SwitchPilot 3 Servo

Zadng panel mozZnosti

[l ODKAZOVANI SERVO 5 »
Odskakovani: Poz. A+B Bouncing: Zakazano | Polozka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Odskoky: 0 Sila: 0...31

POLOHA SERVO 6

i Poz. A:0..63: Koncova poloha serva 6 "A"
Poz. B : 0 .. 63: Koncova poloha serva 6 "B"
Méda : Digitalni | Umérny

Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"
Rychlost B: 40 Rychlost B: 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"
SPE REL : Delay On SPE REL : Zpozdéni zapnuti | ZpoZzdéni vypnuti

SERVO 6 ODKAZOVANI

Odskakovani: Poz. A+B Bouncing: Zakazéno | Polozka A | PoloZka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Odskoky: 0 Sila:0..31

sila: 0

POLOHA SERVO 7

Pozice A: 24 Poz. A:0..63: Koncovd poloha serva 7 "A"
Poz. B : 0 .. 63: Koncova poloha serva 7 "B"
Méda : Digitalni | Umérny

SERVO 7 RYC L N
Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"
Rychlost B : 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"
SPE REL : Dela on SPE REL : Zpozdéni zapnuti | Zpozdéni vypnuti

SERVO 7 ODKAZOVANI
Odskakovani: Poz. A+B Bouncing: Zakazano | Polozka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31
Sila: 0..31

POLOHA SERVO 8

24 Poz.A:0..63: Koncové poloha serva 8 "A"
Poz.B: 0 .. 63: Koncova poloha serva 8 "B"
Méda : Digitalni | Umérny
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Nabidka Reference SwitchPilot 3 Servo

Zadny panel moznosti
25 NExYex:N{e A =
Rychlost A: 40 Rychlost A: 0 .. 63: Rychlost ovladani na cesté do "A"
Rychlost B: 40 Rychlost B: 0 .. 63: Aktivacni rychlost na cesté do "B"

SPE REL : Delay On SPE REL : ZpoZdéni zapnuti | ZpoZdéni vypnuti

8 ODKAZOVANI . 5 .
Pozice A+B Bouncing: Zakazano | Polozka A | Polozka B | Pozice A+B Odskoky: 0 .. 31

Odskoky 0 Sila: 0..31
sila: 0

MAPOVANI FUNKCI Servo
F1:»....... 12345678 Servo: Které servo se md prepinat s ¢islem vyhybky 1

MAPOVANI FUNKCI F2
Servo : »... .... 1234 5678 Servo: Které servo se ma prepnout s vyhybkou &islo 2

MAPOVANI FUNKCI F3
Servo:..». ... 1234 5678 Servo: Které servo se ma prepinat s vyhybkou &islo 3

MAPOVANI FUNKCI Servo
F4: .. 1234 5678 Servo: Které servo se ma prepinat s vyhybkou &islo 4

MAPOVANI FUNKCI Servo
5: .. 1234 5678 Servo: Které servo se ma pfepnout s vyhybkou €islo 5

MAPOVANI FUNKCI Servo
F6: . .. 1234 5678 Servo: Které servo se mé prepinat u vyhybky islo 6
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Nabidka Reference SwitchPilot 3 Servo

Nr. moznosti

EERM MAPOVANI FUNKCE F7

Servo: Které servo se ma prepinat s vyhybkou &islo 7

Servo: Které servo se ma prepinat u vyhybky ¢islo 8

%EE(\J/PV(‘zdeyNTR L Imp On: Vzdy | Na CMD

Imp Off: Nikdy | Casovy limit
PWR :VZdy | OnMove

- Povoleno Rezim: Povoleno | Zakazano

: Povoleno CH2: Povoleno | Zakazano

RESET DEKODERU
Ct Reset: Ne Provedte reset: Ne | Ano

INFORMACNI HW :

3,0SW: 3,0,9 Napéti : HW: Hardwarové verze dekodéru.

18,4V SW: verze softwaru dekodéru. Aktualizace pomoci LokProgrammer Voltage: napéjeci napéti dekodéru
(v pfipadé potFeby napéti stopy)

EEMN\VYSTUPNISTAV12345678

CMD ».»».».».5.5.
KONEC .". 5
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Adresa elektromagnetu a cisla vyhybek

16. Adresa elektromagnetu a €isla V)'lhybek Prepnéte ¢&sla 137 138 Adresa CV1[cv 935 35
139 140 0
CV 1, CV 9 nésleduji RCN-213 v 22 3 24 % 73 )
PFepnout &isla 12 Adresa CV1[cv 9 1 135 55 157 s B £ ©
3 n 5 129 150 151 152 38 38 0
5 - > 5 > ) 5 153 154 155 156 39 39 0
5 m 5 > 3 3 5 157 158 159 160 40 40 0
= 7 5 T 5 - 5 161 162 163 164 2 a1 0
17 18 19 20 5 5 0 165 166 167 168 42 42 0
21 22 23 24 6 6 0 169 170 171 172 43 43 0
25 26 27 28 7 7 0 173 174 175 176 44 44 0
29 30 31 32 8 8 0 177 178 179 180 45 45 0
33 34 35 36 9 9 0 181 182 183 184 46 46 0
37 38 39 40 10 10 0 185 186 187 188 47 47 0
- - - ” - = 5 189 190 191 192 8 48 0
= s e - = = 5 193 194 195 196 9 49 o
S % 5 > = = 5 197 198 199 200 50 50 o
= ” = = ” = 5 201 202 203 204 51 51 3
57 58 59 60 15 15 0 205 206 207 208 52 52 0
61 62 63 64 16 16 0 209 210 211 212 53 53 0
65 66 67 68 17 17 0 213 214 215 216 54 54 0
69 70 7 72 18 18 0 217 218 219 220 55 55 0
73 74 75 76 19 19 0 221 222 223 224 56 56 0
= = = o o o 5 225 226 227 228 57 57 0
- = = ” > 21 5 229 230 231 232 58 58 0
o o & = 3 = 5 233 234 235 236 59 59 0
o % = > > > 5 237 238 239 240 60 60 0
= ™ = m ~ ~ 5 241 242 243 244 61 61 0
97 98 99 100 25 25 0 245 246 247 248 62 62 0
101 102 103 104 26 26 0 249 250 251 252 63 63 0
105 106 107 108 27 27 0 253 254 255 256 64 0 1
109 110 11 112 28 28 0 = 2 Z% 2o 55 i 1l
113 114 15 116 29 29 0 25 2= 2= 2= € z 1l
117 118 19 120 30 30 0 2% 25 20 2= & 2 J
121 122 123 124 31 31 0 25 210 2l 212 & £ J
125 126 127 128 32 32 0 — — 225 275 69 5 i
129 130 131 132 33 33 0 277 278 279 280 0 o] 1
133 134 135 136 34 34 0 281 282 283 264 7 7 1
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Adresa elektromagnetu a ¢isla vyhybek

Spinaci &isla 285 286 287 Adresa CV1|CV 9728 Spinaci &isla 433 434 435 Adresa CV1|CV 9 109 4!
288 1 436 1
289 290 291 292 73 9 1 437 438 439 440 110 46 1
293 294 295 296 74 10 1 41 442 443 444 111 47 1
297 298 299 300 75 1" 1 445 446 447 448 12 48 1
301 302 303 304 76 12 1 449 450 451 452 13 49 1
305 306 307 308 77 13 1 453 454 455 456 14 50 1
309 310 311 312 78 14 1 457 458 459 460 115 51 1
313 314 315 316 79 15 1 461 462 463 464 116 52 1
317 318 319 320 80 16 1 465 466 467 468 17 53 1
321 322 323 324 81 17 1 469 470 471 472 118 54 1
325 326 327 328 82 18 1 473 474 475 476 119 55 1
329 330 331 332 83 19 1 477 478 479 480 120 56 1
333 334 335 336 84 20 1 481 482 483 484 121 57 1
337 338 339 340 85 21 1 485 486 487 488 122 58 1
341 342 343 344 86 22 1 489 490 491 492 123 59 1
345 346 347 348 87 23 1 493 494 495 496 124 60 1
349 350 351 352 88 24 1 497 498 499 500 125 61 1
353 354 355 356 89 25 1 501 502 503 504 126 62 1
357 358 359 360 90 26 1 505 506 507 508 127 63 1
361 362 363 364 91 27 1 509 510 511 512 128 0 2
365 366 367 368 92 28 1 513 514 515 516 129 1 2
369 370 371 372 93 29 1 517 518 519 520 130 2 2
373 374 375 376 94 30 1 521 522 523 524 131 3 2
377 378 379 380 95 31 1 525 526 527 528 132 4 2
381 382 383 384 9% 32 1 529 530 531 532 133 5 2
385 386 387 388 97 33 1 533 534 535 536 134 6 2
389 390 391 392 98 34 1 537 538 539 540 135 7 2
393 394 395 396 99 35 1 541 542 543 544 136 8 2
397 398 399 400 100 36 1 545 546 547 548 137 9 2
401 402 403 404 101 37 1 549 550 551 552 138 10 2
405 406 407 408 102 38 1
409 410 411 412 103 39 1
413 414 415 416 104 40 1
M7 418 419 420 105 4 1
421 422 423 424 106 42 1
425 426 427 428 107 43 1
429 430 431 432 108 a4 1
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Seznam vSech podporovanych Zivotopist

CVjméno Popis Dolnich 6 plodna hodnota
1 adresa dekodéru 1, bitd (bit 0 - 5) prvni adresy dekodéru pro vystupy 1 az 4. PouZivé se spoletné s CV 9 k uloZeni adresy. 1-63 1
LSB
7 Cislo verze Verze interniho softwaru dekodéru 201
8 ID dodavatele Cislo vyrobce (ID) z ESU. Zapis hodnoty 8 resetuje viechny CV na tovarni nastaveni. : 151
9 adresa dekodéru 1, Horni 3 bity (bit 6-8) prvni adresy dekodéru pro vystupy 1 az 4. 0-7 0
MSsB Pouziva se ve spojeni s CV 1 k uloZeni adresy.
28 RailCom Aktivace a konfigurace funkce RailCom 0,2 2
konfigurace bit Popis Hodnota
1 PFenos dat na kandlu 2
Zadny prenos dat na kanalu 2 o
PFenos dat povolen na kanélu 2 2
29 konfiguraéni Nastaveni konfigurace DCC pro SwitchPilot 128136 128
registr bit Popis Hodnota 136
B] Komunikace RailCom
Komunikace RailCom je vypnuta 0
Povolit komunikaci RailCom 8
7 Dekodér je dekodér pfislusenstvi DCC (solenoid) (pouze 128
pro Cteni, nelze zménit)
35 adresa dekodéru 2, Dolnich 6 bitd (Bit 0 - 5) adresy druhého dekodéru pro vystupy 5 az 8. PouZiva se spole¢né s CV 36 k 1-63 2
LsB ulozeni adresy.
36 adresa dekodéru 2, Horni 3 bity (bit 6-8) adresy druhého dekodéru pro vystupy 5 az 8. 0-7 0
MSB Pouziva se ve spojeni s CV 36 k uloZeni adresy.
37 DCC body Vypocet ¢isel vyhybek z adresy dekodéru 0,1 0
oslovovani
bit Popis Hodnota
0 Adresovani bodti DCC v souladu s RCN-213 ®

Adresovani vyhybek DCC pro velitelské stanice ROCO 1
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Seznam vSech podporovanych Zivotopist

CV jméno Popis MoZnosti plo3na hodnota
43 puls pro generovani pulsti serva. Plati stejné pro viechny vystupy. 0-7 0
konfigurace Bit popis Vzdy generovat Hodnota
0 impuls serva Generovat
impuls serva pouze po prvnim povelu Nikdy nevypinat impuls 1
1 serva Vypnout impuls serva asi 1 sekundu po dosazeni
koncové polohy Vzdy napéjet servo Napéajeni servo pouze v piipadg, Ze se 2
2 ma pohybovat, které pfepinaji na vyhybce ¢islo 1.
4
44 mapovani funkcf 0-255 1
"R Bit popis Servo 1 Servo 2 Hodnota
) Servo 3 Servo
1 4Servo 5 1
2 Servo 6 Servo 2
3 7 Servo 8 4
4 Serva, kterd 8
5 spinaji v bodé 16
6 Cislo 2. 32
7 64128
45 mapovani funkci 0-255 2
"F2" bit Popis - jako Hodnota
CV 44 - serva, ktera
46 mapovani funkci spinaji v bodé &islo 3. 0-255 4
"F3" Popis bitu - jako CV 44 - Hodnota
serva, kterd spinaji v
47 mapovani funkci bodé ¢islo 4. 0-255 8
"F4" bit Popis - jako Hodnota
CV 44 - serva, kterd
48 mapovani funkci spinaji v bodé &islo 5. 0-255 16
"F5" bit Popis - jako Hodnota
Cva4 -
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Seznam vSech podporovanych Zivotopist

CV jméno
49 mapovani funkci
50 mapovani funkci
=
51 mapovani funkcf
Fg
112 servo 1
Rychlost A
113 servo 1
Konegné umisténi A
114 servo 1
koncové poloha B
115 Servo 1
Rychlost B
116 Servo 1
Pocet odraz(i
117 servo 1
Sila balancuje
118 servo 1
moznosti

Popis Serva plodna hodnota
spinana v bodé ¢islo 6 . 0-255 32
Popis bitu - jako CV 44 - Hodnota
serva, ktera spinaji v
bodé &islo 7. 0-25564
bit Popis - jako Hodnota
CV 44 - serva, ktera
spinaji v bodé ¢&islo 8. 0-255128
Popis bitu - jako CV 44 - Hodnota
Doba chodu (otacky) do
koncové polohy "A". Doba chodu v kazdém pfipadé nasobek 0,25 sekundy: 1= 0,25s, 63=15,75s 0-63 15
Koncové poloha A serva 1. Hodnota udavé délku impulsu, ktery je odeslan do serva.
0-63 24
Koncové poloha B serva 1. hodnota udéva délku impulsu, ktery je odeslan do serva. 0-63 40
Doba chodu (otécky) ve sméru koncové polohy "B". Doba béhu v kazdém prFipadé nésobek 0,25 0-63 15
sekundy: 1=0,25s, 63 = 15,75 s Pocet balancovani, pokud je balancovéni aktivni
0-31 0
Sila balancovéni, pokud je balancovani aktivni 0-31 0
Nastaveni serva 1 128136 128
bit Popis Hodnota 136
0 Bobovani pfi dosazeni polohy "A" vypnuté
Bobovéni pfi dosaZeni polohy "A" zapnuto 1
1 Bobovani pfi dosazeni polohy "B" vypnuté
Bobovani pfi dosazeni polohy "B" zapnuto 2
2 Provozni rezim: digitalni rezim (servo se vzdy zastavi na A" nebo ,B")
Provozni rezim: proporcionalni rezim (servo bézi, dokud je stisknuto tlacitko) 4
3 SwitchPilot Extension: Pfifazené relé se okamZité sepne
8

SwitchPilot Extension: PFifazené relé se spina se zpoZzdénim
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Seznam vSech podporovanych Zivotopist

CV jméno Popis - jako CV plodné hodnota

120 servo 2 rychlostni A 121 12- 0-63 15

Servo 2, pozice A -jako CV 113 - 0-63 24
122 Servo 2, pozice B -jako CV 114 - 0-63 40
123 Servo2 | rychlost B - jako CV 115 - 0-63 15
124 Servo 2, #Bounces - jako CV 116 - 125 0-31 0

Servo 2, Sila - jako CV 117 - 0-31 0
126 Servo 2 moznosti -jako CV 118 - 0-31 0
128 Servo 3 rychlosti A -jako CV112- 0-63 15
129 Servo 3, Poz. A -jako CV 113 - 0-63 2
130 Servo 3, Poz. B -jako CV 114 - 0-63 40
131 servo3  rychlost B -jako CV 115 - 0-63 15
132 Servo 3, #bounces - jako CV 116 - 0-31 0
133 Servo 3, Sila -jako €V 117 - 0-31 0
134 Servo 3 moznosti -jako CV 118 - 0-31 0
136 CtyFrychlostni servo A -jako CV 112 - 0-63 15
137 Servo 4, pozice A -jako CV 113 - 0-63 24
138 Servo 4, Poz. B -jako CV 114 - 0-63 40
139 servo 4 , rychlost B -jako CV 115 - 0-63 15
140 Servo 4, #Bounces - jako CV 116 - 141 0-31 0

Servo 4, sila - jako CV 117 - 0-31 0
142 Servo 4 moznosti -jako CV 118 - 0-31 0
144 Servo 5, rychlost A - jako CV 112 - 145 0-63 15

Servo 5, Poz. A - jako CV 113 - 0-63 24
146 servo 5, poz. B 147 -jako CV 114 - 0-63 40

servo5  rychlost B -jako CV 115 - 0-63 15
148 Servo 5, #bounces - jako CV 116 - 0-31 0
149 Servo 5, Sila - jako CV 117 - 0-31 0
150 Servo 5, moznosti -jako CV 118 - 0-31 0
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Seznam vSech podporovanych Zivotopist

CVjméno Popis - jako CV plodna hodnota
152 Servo 6, rychlost A 12- 0-63 15
153 Servo 6, Poz. A -jako CV 113 - 0-63 24
154 Servo 6, Poz. B -jako CV 114 - 0-63 40
155 servo 6 , rychlost B - jako CV 115 - 0-63 15
156 Servo 6, #bounces - jako CV 116 - 0-31 0
157 Servo 6, Sila - jako CV 117 - 0-31 0
158 Servo 6, doplitky -jako CV 118 - 0-31 0
160 servo 7, rychlost A 161 -jakoCV112- 0-63 15

Servo 7, pozice A -jako CV 113 - 0-63 24
162 Servo 7, pozice B -jako CV 114 - 0-63 40
163 servo 7 , rychlost B -jako CV 115 - 0-63 15
164 Servo 7, #bounces - jako CV 116 - 0-31 0
165 servo 7, Sila -jako €V 117 - 0-31 0
166 Servo 7, doplitky -jako CV 118 - 0-31 0
168 Servo 8, rychlost A -jakoCV112- 0-63 15
169 Servo 8, Poz. A -jako CV 113 - 0-63 24
170 servo 8, poz. B 171 -jako CV 114 - 0-63 40

servo 8 , rychlost B -jako CV 115 - 0-63 15
172 Servo 8, #Bounces - jako CV 116 - - jako CV 0-31 0
173 Servo 8, Sila 17- 0-31 0

174 Servo 8, moZnosti -jako CV 118 - 0-31 0
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Historie zmén
18. Historie zmén

2. vydani bfezen 2021
«Opraveny titulek pro obr. 8 a 14.

1. vydani prosinec 2020
*Pocatecni dokument
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19. Zarucni list

Zéruka 24 mésich od data ndkupu VaZzeny zakazniku,
blahoprejeme vam ke koupi vyrobku ESU. Tento vysoce

kvalitni produkt byl vyroben pomoci nejpokroilejsich vyrobnich procesti a byl podroben peclivym kontrolam kvality a testdm.

PFi ndkupu produktu ESU vam proto spolecnost ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG poskytuje dodatecné pravo narodni zaruky
vici vasemu specializovanému prodejci ESU jako smluvnimu partnerovi, na které mate zakonny narok.

Vyrobce - Zaruka 24 mésicl od data nakupu.
Zarucni podminky:

*Tato zaruka se vztahuje na vSechny produkty ESU zakoupené u specializovaného prodejce

ESU. «Zarucni servis bude poskytnut pouze v pfipadé, Ze bude pfilozen doklad o koupi. Jako doklad o koupi slouzi zarucni list kompletné
vyplnény odbornym prodejcem ESU ve spojeni s ndkupnim dokladem. Spolu se zaru¢nim listem doporucujeme uschovat doklad o koupi.

*Vypliite prosim co nejpresnéji pfiloZzeny popis chyby a také jej zaslete.
Obsah zaruky/vyjimky: Zaruka

zahrnuje podle uvazeni spolecnosti ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG bezplatné odstranéni nebo bezplatnou vyménu vadného
dilu, u kterého Ize prokazat, Ze je zptisobena chybami konstrukce, vyroby, materialu nebo dopravy. . K tomu nam musite zaslat dekodér
radné orazitkovany. Dal3i naroky jsou vylouceny.

Zarucni naroky zanikaji: 1.V

pfipadé opottfebeni nebo bézného opotiebeni opotiebitelnych dilt 2. PFi pfestavbé

vyrobkt ESU na dily neschvalené vyrobcem 3. Pfi vyméné dil(i, zejména chybégjici

smrstovaci hadicky nebo kabelti rozsifena pfimo na dekodér 4. S Pouzitim k jinému G&elu, nezZ je uréeno vyrobcem 5.

Pokud nebudou dodrzeny informace obsazené v navodu k obsluze poskytnutého spolecnosti ESU electronic solutions

ulm GmbH & Co.
stal se.

Z diivodl odpovédnosti nelze provadét zadné kontroly nebo opravy na souastech instalovanych v lokomotivach nebo vozech. Zaslané
lokomotivy budou vraceny neoteviené. Opravou nebo nahradni dodavkou se zaru¢ni doba neprodluZuje.

Zarucni naroky Ize uplatnit bud u vaseho prodejce, nebo zaslanim reklamovaného produktu spolu se zaru¢nim listem, dokladem o koupi
a popisem zavady pfimo spolecnosti ESU electronic solutions ulm GmbH & Co. KG:

ESU GmbH & Co. KG

- Zaru¢ni oddéleni -

Edisonallee 29

D-89231 Neu-Ulm
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Zpatecni listek

1. Zékaznicka data

(Vypliite prosim hilkovym pismem)

Pfijment:.

Ulice:

PSC/mésto:

Zemé:

E-mailem:

Telefon:

Datum:

Podpis:.

2.tida chyb

[tranzistorove vystupy

servo vystupy
O 74dna dalsi funkee

[ zkrat
[ 75dn4 funkce od zatatku
Programovéni na programovaci koleji

3. Popis chyby

4. Kvraceni

5. Dalsi informace:

priloZte doklad o koupi/fakturu. Jinak zaruka neni mozna!

6. Udaje 0 obchodnikovi:

Razitko nebo adresa prodejce
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