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5. Caracteristicas del SwitchPilot

SwitchPilot permite controlar articulos magnéticos, luces y otros componentes eléctricos de su
maqueta. Para ello dispone de 4 salidas de doble circuito para el control de articulos
magnéticos (como agujas, semaforos, etc.) o 8 consumidores como vias de desenganche o
iluminacién.

Cada salida puede ser configurada como salida de impulso, de alimentaciéon continua (bi-
estable para alimentar bombillas o LEDs) o como pulso intermitente. También ofrece Ia
posibilidad de activar el efecto ZOOM para un cambio mas veridico de las sefiales luminosas.

Ademas dispone de dos salidas adicionales para controlar 2 motores servo.

El SwitchPilot es multiprotocolo y puede ser controlado con centrales Marklin® Motorola® (por
ejemplo 6021 o Central Station®) y con centrales compatibles con DCC.

Gracias al sistema de retro sefializacién bidireccional DCC RailCom®, es posible comunicar la
posicion de sus agujas a su sistema digital. Una central digital como la ECoS, recibira la
informacion y le informara de su posicién aunque usted cambie las agujas manualmente.

El SwitchPilot permite alimentar las salidas directamente desde el sistema digital o mediante

alimentacién externa por corriente continua o alterna. Ademas, las salidas estan protegidas
electrénicamente contra sobrecargas y corto circuitos.

5.1 Caracteristicas del SwitchPilot Extension

Para el control de agujas a motor o alimentar los corazones metalicos de las agujas es preciso
el uso de relés que actlen a la par que las salidas del decodificador. Para este tipo de uso esta
disenado el SwitchPilot Extension. Cada SwitchPilot Extension dispone 4 relés de 2 salidas que
actian en paralelo con las salidas del SwitchPilot.




6. Las salidas en detalle

Cada SwitchPilot dispone de 8 salidas agrupadas en 4 grupos de dos (salidas transistorizadas).
Las salidas de cada grupo estdan marcadas como Out A y Out B. Ademas de estos 4 grupos
(salidas), dispone de 2 salidas adicionales disefiadas especificamente para controlar motores
servo. Las salidas 1 a 4 pueden ser configuradas para funcionar en modo conmutacion o como
botdén - pulsador.

Salida de impulso

En este modo es posible programar la duracion del impulso que se aplica a las salidas. Si se
activa (pulsacién del botén en el mando digital) un tiempo menor del configurado, el
SwitchPilot respetara ese tiempo (alarga el pulso hasta el programado). Si la pulsacién es
mayor que el tiempo programado, entonces respeta la pulsacion y alarga el pulso de
activaciéon. Este modo de funcionamiento es idéntico al de los decodificadores Marklin® k83
(6083).

Ejemplo de uso: activacion de mecanismos de cambio de via electromagnéticos o control de
sefalizacion mecanica (sefiales de brazos).

Salida continua

En este modo las salidas se mantienen activas alternativamente. Es decir, cuando se activa
Out A esta se mantiene activa hasta que se activa la salida Out B. En este momento la salida
Out B se mantiene activa y Out A se desactiva. Es decir, Out A y Out B se comportan como
un inversor. Este modo de funcionamiento es idéntico al de los decodificadores Marklin® k84
(6084).

Ejemplo de uso: control de sefializacién (semaforos).

Sistema intermitente

En este modo de funcionamiento, los bornes de salida Out A y Out B son activadas
alternativamente. El tiempo de los pulsos puede ser configurado.

Ejemplo de uso: sefializacion de un paso a nivel (cruz de Saint-André).

Tener en cuenta que el consumo maximo de los elementos conectados no puede
superar los 3A.




7. Modos de funcionamiento del
SwitchPilot

El SwitchPilot dispone de un conmutador que permite la rapida seleccion del modo de
funcionamiento deseado, de esta forma, en la mayoria de casos no precisara programar las
salidas individualmente. Este conmutador es valido para los 4 dobla salidas transistor (1 - 4).
Las salidas servo no seran influidas por este conmutador.

® Estos modos de funcionamiento son sélo aplicables a las salidas 1 a 4. Las salidas 5y 6
estan destinadas al uso Unicamente de servos.

7.1 Modo k83

Si se situa el conmutador de modo a la posicién k83 las salidas 1 a 4 son configuradas como
salidas por impulso. En este modo el SwitchPilot se comporta como un Marklin® k83. Puede
usar este modo para la conexién de los “motores” de agujas tradicionales que permiten el
cambio con una breve aplicacién de tensién en uno u otro sentido.

7.2 Modo k84

Si se situa el conmutador de modo a la posicién k84 las salidas 1 a 4 son configuradas como
interruptor para iluminacion (senalizacion). En este modo el SwitchPilot se comporta como un
Marklin® k84. Puede usar este modo para iluminar LEDs o bombillas.

7.3 Modo de programacion

Si se sitla el conmutador de modo a la posicion USER (ver figura 1) se pueden programar
individualmente las salidas 1 a 4 individualmente.




8. Conexion al sistema digital

& Antes de conectar el SwitchPilot al sistema digital, realice los pasos de programacion.

8.1. Les bornes du SwitchPilot / SwitchPilot Extension

La figura 1 muestra como conectar el SwitchPilot y el SwitchPilot Extension.
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Abbildung 1: SwitchPilot und SwitchPilot Extension
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Conecte las sefiales, las agujas, las vias de desenganche o accesorios similares en las
conexiones de los grupos 1 a 4. Los bornes FBA y FBA son las conexiones para retro
sefializaciéon de las agujas.

En este conector se pueden conectar 2 motores servo como los de Graupner®,
Futaba® o ESU. Corresponden a las salidas 5 y 6 del SwitchPilot.

Los bornes Pw A y Pw B deben ir conectados a la tensiéon de la via o a un
transformador externo (= o =). Esta tension alimentara a los accesorios de salida.

Les bornes Tr Ay Tr B deben ir conectados al booster o a la central digital (tension de
via). Por estos dos bornes, el SwitchPilot recibe las drdenes digitales.

Conmutador de modo. Dispone de tres posiciones: modo k83, modo k84 y modo de
programacion (USER).

LED de control para el modo de programacion.
Pulsador para entrar en el modo de programacién del SwitchPilot. Ver capitulo 9.3.
Conector para conectar el SwitchPilot Extension al SwitchPilot.

Para cada salida (1 a 4) del SwitchPilot el SwitchPilot Extension ofrece dos relés que
actuan en paralelo a las salidas del SwitchPilot.

8.2 Alimentacion al sistema digital

Si la maqueta no es de grandes proporciones, se aconseja la conexion como muestra la figura
2:
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Abbildung 2: SwitchPilot versorgt aus Digitalsystem

“Zum Gleisausgang des Digitalsystems”
A la salida de via de la central digital

Los conectores Pw A y Pw B son conectados en paralelo a los conectores Trk A y Trk B
respectivamente y estos a las salidas de via del sistema digital.

8.3 Alimentacion separada

Para maquetas medianas / grandes es aconsejable usar un transformador de alimentacion de
las salidas separado. De esta forma se descarga la salida del booster o de la central digital.

Sélo se deben emplear transformadores que estén previstos para las redes de trenes
miniatura. En todo caso, para evitar problemas, hay que tener en cuenta los valores
de capitulo 11.
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Abbildung 3: SwitchPilot mit separater Versorgung

8.4 Conexion del SwitchPilot Extension

El SwitchPilot Extension se conecta a la parte derecha del SwitchPilot mediante un conector de
8 pines mas los de alimentacion. La figura 1 muestra los dos mddulos conectados de forma
correcta.

8.5 Conexion de las salidas
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Abbildung 4: Anschluss an Transistorausgéange 1-4

8.5.1. Conexion de una aguja de doble “motor”

a) Conectar el cable comun al borne C del SwitchPilot.
b) Conectar el cable del primer motor al borne Out A.
c) Conectar el cable del segundo motor al borne Out B.

® Si la aguja toma la posicién inversa a la deseada se deben intercambiar los cables
conectados en los bornes Out A y Out B de la salida.

® También es posible el uso de motores para agujas PECO mediante el SwitchPilot. En los
casos que el consumo sea elevado es posible adaptar el SwitchPilot mediante los
valores expuestos en el capitulo 9.4.2.

8.5.2. Conexion de una sefal luminosa (bombillas o LED)

Si se conecta una sefial luminosa se debe usar la salida en modo continuo. Si se usa una sefal
de bombillas, se debe conectar como muestra la figura 4 (salida 2). Si la sefial a conectar usa
tecnologia LED se debe conectar como muestra la figura 4 (salida 4) afadiendo, si es
necesario, la resistencia (R).

Se debe verificar siempre si la sefial dispone de una resistencia para adecuar la tension
en los LED o bombillas (si no son se alimentan a la tension de alimentacién). El valor
de la resistencia R usualmente esta entre 1 kQ y 2,2 kQ (dependiendo del tipo de LED
usado).

& Las conexiones C de cada grupo de salidas son de potencial positivo. Se debe tener en
cuenta que se debe conectar el catodo del LED a los bornes Out A y Out B
respectivamente.

8.5.3. Conexion de una aguja motorizada
El SwitchPilot puede, con la ayuda del SwitchPilot Extension accionar ajugas motorizadas.

Gracias a la inversiéon de la tension, el sentido de marcha del motor se invierte.

& Emplee sélo motores con desconexion de fin de carrera para evitar quemar el motor.

La conexidon se muestra en la figura 5. Les cables marcados con + y — deben estar conectados
a una fuente de alimentacién continua (=). Se deben tener en cuenta los valores de tensién y




consumo expuestos en este manual.
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Abbildung 5: Motor-Weichenantrieb mit SwitchPilot Extension

8.5.4. Conexion de los contactos de retro seializacion

El SwitchPilot puede indicar a la central digital su posicién exacta gracias a la comunicacion
bidireccional RailCom®. La conexion de las agujas debe realizarse como indica la figura 6:
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Abbildung 6: Anschluss der Weichenriickmeldungen

a) Conexion de un motor sin contactos de retrosefializacion. Para ello se deben puentear
los bornes Out A con FB A y Out B con FB B.

b) Conexién de un motor con contactos de retrosefalizacion separados. En este caso se
conectan los cables de la retro senalizacion de la aguja a los bornes FB A y FB B.
Finalmente se conecta el cable POL del interruptor al borne C de la salida.

Todo dependerd de como trate el sistema digital la informaciéon de retro sefializacion. La
central ESU ECoS® dispone de la posibilidad de mostrar el estado de las agujas a partir del
software versién 1.1.0, que esta ya disponible en la Web www.loksound.de.

8.5.5. Desconexion/polarizacion del corazon de las agujas

Puede usar una salida de relé del SwitchPilot Extension para realizar la polarizaciéon /
desconexién. La figura 7 muestra la conexion a realizar.
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Abbildung 7: Herzsttiickpolarisation mit SwitchPilot Extension

8.5.6. Conexion de servos
Un caso a parte es la conexion de servos al SwitchPilot. Las salidas de servo (5 y 6) funcionan
de forma independiente a las salidas 1 a 4.

Se pueden conectar todos los servos de tres conexiones y de impulso positivo. El SwitchPilot
prevé el uso de servos alimentados a 5V.
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Abbildung 8: Servo-Anschluss

Colocar el conector del servo sobre el conector de la salida correspondiente. El cable PULS del
servo normalmente es de color blanco o naranja.

& Cuidado con la conexion de los servos al decodificador: una conexion incorrecta puede
destruir el servo asi como el SwitchPilot.

Las salidas servo pueden ser configuradas a parte (ver capitulo 9.4.3).




9. Programacion del SwitchPilot

Antes de programar el SwitchPilot se debe decidir que direccién se les va a asignar a los
accesorios (en definitiva, a las salidas del decodificador). El capitulo 9.3 relata el modo de
establecer la direccién.

Si se desea configurar por separado cada salida entonces se debe programar el decodificador
(escribiendo en los CV). Las centrales Marklin® Motorola® (6021 o Central Station) no
soportan la lectura/escritura de CV y por tanto no sera posible programa el SwitchPilot.

@ Aunque en el formato Motorola® no permite la programacion de CV, es posible la
asignacion de direccién y el uso en modos K83 y K84.

9.1. Configuracion de fabrica

El decodificador viene configurado de fabrica con las salidas 1 a 4 configuradas en modo
impulso, con una duracién del impulso de 520ms. Las salidas de servo 5 y 6 estan
configuradas con un movimiento entero de 3.75 sec.

9.2. Subdivision de las direcciones de los accesorios

Los accesorios a controlar se agrupan en grupos de 4. El primer grupo esta formado por los
accesorios 1 a 4, el segundo por el 5 a 8, etc. El sistema Marklin® Digital soporta 64 grupos:
en total 256 accesorios (64 x 4). En el formato DCC hay 511 grupos: en total 2044 accesorios
(511 x 4).

Las direcciones deseadas son guardadas en los CV 1 y 9 del SwitchPilot. Para las salidas de
servo se pueden elegir otras direcciones distintas que se guardan en los CV 35 y 36. Son
siempre 2 direcciones separadas.

9.3. Programacion de las direcciones usando el botén de programacion

Se pueden programar las direcciones del SwitchPilot cuando esta conectado a la sefal digital
(via) de la central digital sin necesidad de conectarlo a la via de programacion. Este es el
método de programacién aconsejado y mas sencillo.

Si dispone de una central Marklin® Motorola® (6021, Central Station) debe usar siempre este
método.

9.3.1. Direcciones de las salidas 1 a 4

1. Seleccione la direccion para la salida 1 del SwitchPilot (el resto de salidas tomaran
valores sucesivos). No olvide consultar el manual de su sistema digital. Para usuarios
de la ECoS: ver la figura 13ff del manual).

2. Encienda el sistema digital.

3. Mantenga presionado el botén del SwitchPilot durante aproximadamente 2 segundos
hasta que el LED parpadee (corto, pausa, corto, pausa, etc.).

4, Suelte el botdn. El decodificador se encuentra ahora en modo de programacién.

5. Mediante la central digital, seleccione la direccion escogida para la salida 1 (no importa
la posicidon que indique para el accesorio).

6. Si le decodificador ha recibido correctamente la informacion de la direccidon, el LED se
iluminara durante 1 segundo.

7. El SwitchPilot saldra del modo de programacion.




9.3.2. Direcciones de las salidas 5 - 6 (servos)

1. Seleccione la direccidon para la salida 5 del SwitchPilot (la salida 6 tomara el valore
sucesivo). No olvide consultar el manual de su sistema digital. Para usuarios de la
ECoS: ver la figura 13ff del manual).

2. Encienda el sistema digital.

3. Mantenga presionado el botén del SwitchPilot durante aproximadamente 4 segundos
hasta que el LED parpadee (corto, corto, pausa, corto, corto, pausa, etc.).

4. Suelte el botdn. El decodificador se encuentra ahora en modo de programacion.

5. Mediante la central digital, seleccione la direccion escogida para la salida 1 (no importa
la posicién que indique para el accesorio).

6. Si le decodificador ha recibido correctamente la informacion de la direccion, el LED se
iluminara durante 1 segundo.

7. El SwitchPilot saldra del modo de programacion.

9.4. Programacion mediante la via de programacion

Para cambiar las caracteristicas del SwitchPilot se puede conectar el decodificador a la via de
programacion de la central digital. Los usuarios de la ECoS pueden, gracias a la tecnologia
RailCom®, leer y escribir los CV directamente en la via normal.

9.4.1. Conexion a la via de programacion

La figura 9 muestra la forma de conectar el SwitchPilot a la via de programaciéon de la central
digital:
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Abbildung 9: Anschluss an das Programmiergleis der Zentrale

“Zum Programmiergleisausgang des Digitalsystems”
A la salida de la via de programacion de la central digital

El SwitchPilot permite el modo de programacién segun DCC (sdlo es posible programar el
decodificador en DCC). Para leer un valor DCC, por favor, conecte una resistencia entra el
borne C y Out A de 180Q/1W (es necesaria para generar un consumo de 60mA o mas por lo
gue puede usar también una bombilla).

9.4.2. Caracteristicas de programacion de las salidas

Cada salida corresponde al siguiente CV:

Salida CcVv




Salida cv
2
3 5
4

Configuracion segun el modo K83
Establecer el valor 0 en el CV apropiado.

Configuracion de la salida con impulso de longitud fija

Si se desea que la salida tenga un pulso de tiempo determinado, se debe establecer un valor
entre 2 y 31 en el CV apropiado. Este valor indica la duracion del pulso (que se aplicara a la
salida para cambiar una aguja, por ejemplo) y es multiplo de 65ms. Por ejemplo, si se desea
un impulso de 1seq. El valor del CV sera de 15 (16 x 65 ms = 975 ms).

Configuracion de la salida para agujas PECO

Para conectar una aguja PECO (un “motor” de dos electroimanes) a la salida se debe
establecer el valor 1 en el CV apropiado. Este valor activa la funcién de seguridad por
sobrecargas.

Configuracion de la salida intermitente

Si se desea que la salida tenga un pulso intermitente (por ejemplo para alimentar una cruz de
San Andrés en un paso a nivel), se debe establecer un valor entre 32 y 63 en el CV apropiado.
El valor indica el tiempo de conmutaciéon, como multiplo de 130ms.

Configuracion de la salida continua (K84)
Establecer el valor 64 en el CV apropiado.

Configuracion del efecto ZOOM

Para obtener un efecto realista durante la conmutacion de las sefales, SwitchPilot ofrece el
efecto ZOOM a las salidas. El responsable de este efecto es el CV 34. Ver la tabla de valores en
el capitulo 13.

9.4.3. Programacion de los CV de las salidas Servo

Velocidad del servo

Para cada salida de servo se puede determinar y guardar la duracion, consiguiendo un
movimiento veridico de las agujas. Los CV 37 (salida 5, servo 1) y CV 40 (salida 6, servo 2)
admiten un valor entre 0 y 63. Cada unidad es multiplo de 0.25s y por defecto, estos CV
vienen con un valor de 15 establecido de fabrica (15 x 0.25s = 3.75s).

Posicion del servo

La posicion del servo puede ser determinada y guardada en los CV 38 y 39 (salida 5) y CV 40 y
41 (salida 6). El valor correcto dependera de la marca del servo. Esto quiere decir que se debe
experimentar con varios valores hasta obtener el movimiento deseado. Si su central digital
soporta la programacion PoM (“Programing on Main”), como la central ECoS, puede ir
probando varios valores de forma mas cémoda.

9.4.4. Reseteado del SwitchPilot

Para resetear el SwitchPilot y dejar todos sus valores CV a los que trae por defecto de fabrica
basta con escribir el valor 8 en el CV 8.

9.5. Programacion mediante LokProgrammer o la ECoS

También se pueden programar los decodificadores SwitchPilot mediante un LokProgrammer o
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una central ECoS. Para la programacion con la ECoS, es imprescindible disponer de la version
1.1.0 o superior. Para la programacién via LokProgrammer basta con disponer de la ultima
version del software (disponible de forma gratuita en la web de ESU).




10. Soporte y Ayuda

El soporte de ESU se encuentra disponible en varias vias. Las vias de contacto preferidas son
por e-mail o por Fax. Los E-mails y faxes son contestados en pocos dias. Por favor, indicar
siempre un nimero de Fax o direccidon de e-mail para poder enviar las respuestas.

La linea telefénica hotline usualmente esta ocupada, es recomendable usarla solamente para
necesidades de asistencia especiales. Es preferible usar el e-mail o fax, o visitar la web en
Internet.

En la web, tiene a su disposicion el area de soporte y preguntas frecuentes (support / FAQ).

Of course we are always happy to:

por Teléfono: ++49 (0)700 - LOKSOUND
++49 (0)700 - 56576863
Los martes y miércoles, de 10.00h hasta

12.00h
por Fax: ++49 (0)700 - 37872538
por E-Mail: support@loksound.de
por Correo: ESU GmbH & Co. KG

- Soporte técnico -
IndustriestralBe 5
D-89081 Ulm

www.loksound.com




11. Especificaciones técnicas del
SwitchPilot

Modos de operacion

o Compatible con accesorios digitales segun la norma NMRA/DCC. Direcciones 1 - 2044.

o Compatible con Marklin® Motorola® hasta la direccion 384. Compatible con modos K83
y K84.

o Digital supply by central or separate dc or ac voltage transformer.

e Tensidon maxima de entrada: 18V AC o 24V DC.

Salidas 1a 4
e 4 outputs to two transistors, each with a duration of 1.5, 2.0 A peak (20 seconds)
loads.
e Potencia de salida: 2.0 A continuados, 3.0 A (durante 20 segundos).
e Proteccidn contra sobrecarga y corto-circuito.
o Ajustables para funcionar con impulses desde 0.06 s. hasta 2.00 s. o activacidn
coninua. Opcionalmente se puede activar el modo intermitente y el efecto Zoom.

Salidas servo
e 2 salidas para servos de RC (por ejemplo Graupner® JR, Futaba® o ESU) que permiten
una duracion ajustable del pulso entre 1.0 y and 2.0 ms, impulso positivo. La velocidad
de rotacion y la posicion final son ajustables de forma separada.
« Alimentacion de los servos con 5V estabilizados. Potencia maxima por servo: 250 maA,
500 mA (durante 20 segundos).

Detectores
¢ Feedback RailCom® integrado. Can the course on the track again, and, for example,
ECoS to ads.

Medidas en mm.
e 86mMm x 86mm x 25mm




12. Especificaciones técnicas del
SwitchPilot Extension

Modo de operacion
e Mobdulo adicional de control. Salidas de relé controladas de forma sincronizada con las
salidas del SwitchPilot.

Salidas

e 4 relés con dos salidas.
« Carga maxima para cada salida (relé): 30V AC, 2A.

Medidas en mm.
e 86mm x 86mm x 25mm




13. Listado de los CV

Rango de Por
CV Nombre Descripcion valores defecto
1 Direccién 1 del decodificador Los 6 bits inferiores (bits 0 a 5) de la direcciéon 1 del decodificador (para las 1-63 1
LSB salidas 1 a 4). Es usado con el CV 9 para guardar la direccion.
3 |Configuracion salida 1 Contiene la configuracion de la salida 1 del decodificador. 0-64 8
Funcioén Descripcion Valor
Salida continua | Compatible con K-83: la salida estd activa 0
mientras se mantiene pulsado el botdn.
Salida pulsante | De duracion multiple de 65ms. Adapta el 1
para PECO decodificador para consumos elevados.
Salida pulsante | De duracion multiple de 65ms. 1-31
Intermitente Alternativamente Out A y Out B son activas. | 32 - 63
Duracién: multiplos de 130ms.
Bi-estable Compatible con K-84: La salida Out A o Out 64
B esta activada permanentemente.
4  Configuracién salida 2 Contiene la configuracion de la salida 2 del decodificador. 0-64 8
Para detalles, vea la descripcion del CV 1.
5 Configuracion salida 3 Contiene la configuracion de la salida 3 del decodificador. 0-64 8
Para detalles, vea la descripcion del CV 1.
6 Configuracién salida 4 Contiene la configuracion de la salida 4 del decodificador. 0-64 8
Para detalles, vea la descripcion del CV 1.
Numero de versién Versién interna del software del decodificador. - -
Identificacién del fabricante ID del fabricante ESU. - 151
Si se guarda el valor 8 en este CV se produce un reset del decodificador.
9 Direccidn 1 del decodificador Los 3 bits superiores (bits 6 a 8) de la direccidon 1 del decodificador (para las 0-7 0

MSB salidas 1 a 4). Es usado con el CV 1 para guardar la direccion.
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Rango de Por
CV Nombre Descripcion valores defecto
28 Configuraciéon RailCom® Activacion y configuraciéon de la funcidon RailCom®. 0-3 0
Bit Descripcion Valor
1 Transmision de datos por el canal 2: Inactivo 0
Activo 2
2 Transmision de datos por el canal 1: Inactivo 0
Activo 4
29 Configuracién del registro Configuracion DCC del SwitchPilot. 128
Bit Descripcion Valor
3 Comunicacion RailCom®: Inactiva 0
Activa 8
7 El decodificador es un accesorio DCC (articulo 128
magnético). Sélo permite lectura, no puede ser
cambiado.
33 Estado de la funcién de salida Indican la situacién actual de las salidas 1 a 4. 0 - 255 -
La situacion de las 8 retro-sefializaciones so6lo es valida si estan
correctamente conectados. El valor del CV 33 puede ser leido e indicado por
RailCom®.
Bit Descripcion Valor
0 Estado de la salida 1, borne FB A 1
1 Estado de la salida 1, borne FB B 2
2 Estado de la salida 2, borne FB A 4
3 Estado de la salida 2, borne FB B 8
4 Estado de la salida 3, borne FB A 16
5 Estado de la salida 3, borne FB B 32
6 Estado de la salida 4, borne FB A 64
7 Estado de la salida 4, borne FB B 128
34 Configuracién del efecto Zoom Indica que salidas (1 a 4) tienen activado el efecto Zoom. 0-31 0
Bit Descripcion Valor
0 Funcidn zoom activa para la salida 1. 1
1 Funcion zoom activa para la salida 2. 2
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Rango de Por
CV Nombre Descripcion valores defecto
2 Funciéon zoom activa para la salida 3. 4
3 Funcidn zoom activa para la salida 4. 8
35 Direccion 2 del decodificador Los 6 bits inferiores (bits 0 a 5) de la direccién 2 del decodificador (para las 1-63 1
LSB salidas 5 y 6). Es usado al mismo tiempo que en CV 36 para guardar la
direccion.
36 Direccion 2 del decodificador Los 3 bits superiores (bits 6 a 8) de la direccidon 2 del decodificador (para las 0-7 0
MSB salidas 5 y 6). Es usado con el CV 35 para guardar la direccion.
37 Duracién salida 5 (servo 1) Duracién (velocidad) del servo 1. 0-63 15
La duracién es multiplo de 0.25s: 1 = 0.25s, ... 63 = 15,75 s
38 Posicion A salida 5 (servo 1) Posicién A de la salida 5. 0-63 24

El valor indica la duracion del pulso enviado al motor servo.
ValorO=1ms, .., 63 =2ms

39 Posicién B salida 5 (servo 1) Posicién B de la salida 5. 0-63 40
El valor indica la duracidn del pulso enviado al motor servo.
ValorO=1ms, .., 63 =2ms

40 Duracion salida 6 (servo 2) Duracién (velocidad) del servo 2. 0-63 15
La duracién es multiplo de 0.25s: 1 = 0.25s, ... 63 = 15,75 s
41 Posicion A salida 6 (servo 2) Posicién A de la salida 6. 0-63 24

El valor indica la duracion del pulso enviado al motor servo.
ValorO=1ms, .., 63 =2ms

42 Posicion B salida 6 (servo 2) Posicién B de la salida 6. 0-63 40
El valor indica la duracién del pulso enviado al motor servo.
ValorO=1ms, .., 63 =2ms




