Aiguillage PECO Electrofrog avec moteur PECO et pointe de coeur alimentée.
Gestion assurée par SP V3 Esu associé a un SP Extension pour la pointe de cceur.
+ Note technique K83 et K84
+ Aiguillage PECO Electrofrog avec un Servo
Gestion assurée par un SPS associé a un SP Extension pour la pointe de cceur

Polarisation de la pointe de ceeur d’un aiquillage

A l'aide des sorties relais du Switchpilot Extension, on peut polariser la pointe de cceur d'un aiguillage.

Sur un aiguillage PECO des modifications sont a réaliser Attention de bien vérifier ou se situent les coupures
Voir les modifications a effecteur ici sur le site de mon pote Patrick.
https://letraindejules.fr/aiguille-electrofrog-ho-cablage-theorie/
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Faites bien attention un aiguillage Insulfrog (cceur plastique) ne doit pas étre traité comme un Electrofog !

Utilisation avec un moteur d'Aiguillage PECO

Les Cablages
Compte tenu de la consommation des moteur PECO le raccordement a un transfo est préconisé

On branchera alors la pointe de cceur sur le SP Extension a partir du feeder du réseau

Le branchement s'effectuera ainsi >

Le branchement sur la centrale s'effectue sur la voie de traction TRA avec |, TRB avec Il du SP o

<«— Feeder Réseau @ A

<4—Out A/ Commun/Out B

.
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Si vous avez a réaliser d'autres aiguillages avec une pointe de coeur a polariser vous pouvez alors ponter d'une
sortie a une autre les bornes | et Il.
Dailleurs si vous avez plusieurs SPE rien ne vous empéche de ponter encore sur un autre SPE suivant !

Arrivée du Feeder

Voici le rappel des sorties sur le SP cette fois

h Puis 56 7 8 puis 910 11 12 Etc...
,||| @ OutA/Comeun /OutB



Création de I'Accessoire dans I'Ecos

Bien sur il faut commencer par 13, sur ce point voir notre autre tuto

Imaginons que nous paramétrons notre 3em Switchpilot notre tableau habituel (voir autre tuto) pour paramétrer
les 4 sorties (1 2 3 4) nous aurons les adresses de sorties (9 10 11 12). Il s'agit de la 3eme ligne du tableau soit
9-1 pour adresse de l'accessoire 9 et c'est le premier de la ligne de 4. L'adresse de l'accessoire a entrer sera
I'adresse 9. Dans le bas & droite I'Ecos nous dit bien qu'il s'agit du SP 3 adresse pilotée la 1.

Si nous avons a intervenir avec les CVs de ce SP on travaillera d'abord a partir de I'adresse du SP soit la CV1 =
3

AIGPECO —» '

Voie X =

Astuce proposé par Sonicjojo84 sur sa chaine You Tube afin de retrouvef les adresses d'accessoires
sans avoir recours au tableau juste en connaissant I'adresse du Décodeurf'Accessoires

cV9o

\d 0

A 0

12\ 0

16\ 0
17 18 19 20 0
21 /|22 23 24 0
25 176 27 28 0
29 / |30 31 32 0
EENIR ED 35 36 0
37 7. |38 39 40 0
N 42 43 44 0
45 XG 47 48 0
49 50N\__| 51 52 0
53 54 55 56 0
57 58 9 60 0
61 52 BN [ 0
65 66 67 N\ | 68 0
[ 70 71 72 0
73 74 75 N 0
77 78 79 80 \\ 0
31 82 23 84\ 0
85 86 87 23 0
39 90 91 a2 0
93 04 95 26 0
97 03 90 100 0

Voici l'astuce de SonicJojo84 pour trouver les 4 adresses d'accessoires
Soit adresse 10 de Switchpilot x 4 =40 -3 = 37 pour la premiére puis 38 39 et 40 pour le SP 10 c'est bien cela

Multiple de 4:
Adr = (Adresse*4)-3




1. Le paramétrage du Switchpilot tout d'abord

Pré requis et Paramétrages
Les moteurs PECO peuvent également étre utilisés avec le Switchpilot. Cependant, leur consommation d'énergie
est si élevée que la protection contre les surcharges du Switchpilot doit étre adaptée

Nous recommandons plus que fortement ['utilisation d'une alimentation séparée de maniére a ne pas
prélever I'énergie nécessaire sur la voie et ainsi soulager le booster de la centrale digitale.

Ainsi vous devez aussi alimenter le Switchpilot au moyen d'un transformateur externe fournissant une
tension plus élevée.

Ce Switchpilot ayant un moteur PECO raccordé ne pourra donc pas étre connecté comme les autres qui
utilisent la centrale digitale pour alimenter le courant

Utilisez uniguement un transformateur séparé et tenez compte des tensions maximales mentionnées

En Outre ce type de connexion par transfo séparé ne peut pas étre utilisé pour programmer sur la voie
de programmation. En conséquence le branchement de ce seul Switchpilot sera différent des autres !

FE@‘ETI@F@ Transfo Séparé

Courant

\ Byl O Alternatif
18v

Voie de Traction

Abbidung 7: Separate (ectonme) STromyerorgung

Si vous voulez connecter un aiguillage moteur PECO a la sortie correspondante (1 2 3 4) pour un SP V3, dans
notre cas nous utiliserons la sortie 1 donc la CV 3 a modifier (voir tableau ci dessous) dans laquelle nous
entrerons la valeur 1.

Ce paramétrage précis adapte la protection contre les surcharges a la consommation plus élevée des
moteurs PECO

Solution 1 Paramétrage tout d'abord du SV P3 par I'écran OLED

Comme convenu nous utilisons la premiére sortie OUTPUT 1 a titre d'exemple
Il faut donc arriver a paramétrer |'écran de cette maniére

OUTFUT1

Mode PECO

Time Permansnt
2000 Disabled

A ATTENTION

4.4.2. Mode PECO.
Le mode PECO correspond au fonctionnement par impulsions décrit ci-dessus mais avec une
exception : la protection contre les surintensités de la paire de sorties est désactivée pour augmenter
le courant de créte et la durée de l'impulsion est fixe et limitée a une période relativement courte.
Cette courte surtension active les fonctions PECO de maniére optimale.

— !! Un mauvais branchement ou un court-circuit a la sortie en mode PECO peut détruire le décodeur
SwitchPilot 3 !

N'oubliez pas de paramétrer aussi le SP Extension (afin de gérer le moment de commutation de la
polarité).
Voir plus loin avec le paramétrage du SP Servo non pas par I'écran OLED mais par les CVs



Solution 2 Paramétrage du SP V3 par CVs

On peut aussi paramétrer sur la centrale avec les CVs a condition que le module NE SOIT PAS RELIE AUX
AUTRES c'est un paramétrage individuel du SP et du SPE

Ne pouvant pas utiliser la Voie de Programmation comme indiqué plus haut nous procédons avec cet écran
de la centrale Ecos qui seul permet de paramétrer les décodeurs d'accessoires

Voir en dessous le bon écran a utiliser car ici ce n’est pas une locomotive a paramétrer

Nous procédons au paramétrage INDIVIDUEL du Switchpilot donc pas besoin d'activation de Railcom

La seule possibilité d'adresser les décodeurs d'accessoires s'effectue en mode Pom qui n'est pas génant ici car
le Switchpilot est seul s'il y avait un autre Switchpilot sur le réseau il faudrait le débrancher

Nous entrons le Switchpilot a paramétrer soit le 3 nous I'avons vu c'est I'adresse CV1 =3

Puis la CV 3 (c'est un hasard de la programmation on ne le confond pas avec la CV1 = 3 I'adresse du SP) pour
paramétrer la premiéere sortie d'accessoire sur le Switchpilot.

Sur cette derniere nous indiquons a cette sortie CV 3 Le mode PECO la valeur a entrer est donc de 1
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Configuration 1

Configuration
sortie 1 (

Switchpilot !)

sortie 2
{uniquement
Switchpilot!)

sortie 3
(uniquement
Switchpilot!)
Configuration
sortie &
{uniquement
Switchpilot)

Configuration 3

COC 0000

|'ffdres
Détermine les caractéristiques de la sortie 1.

inferieurs (bit 0-5) de la premiére adresse du décodeur pour les
25 124, Est utilisé en méme temps que le CV S pour mémoriser

Mode momentané Compatible k83, sortie active aussi 0
longtemps que le bouton du pupitre est
enfonce
Mode impulsion Mode impulsion pour moteurs PECO, 1
PECO diminue la sensibilité de la protection
contre les surcharges
Mode impulsion  Durée d'enclenchement : multiplede  2-31
65ms
Clignotant Out A et Out B activé alternativement.  32-83
Durée d'enclenchement : multiple de
130ms.
Mode continu Compatible K84, soit Out A, soitOut8 &4
bistable actif, durée continue
Determine les caractéristiques de 1a sortie 2.
Fonction. Description. Valeur
Comme CV 3.
Détermine les caractéristiques de la sortie 3
Fonction Description Valeur
Comme CV 3.
Détermine les caractéristiques de la sortie &4
Fonction Description Valeur
CommeCVv3




2. Maintenant le paramétrage du Switchpilot Extension raccordé au SP 3

Ce paramétrage est impératif afin d'assurer correctement le basculement de la polarité

Le Moment de commutation.
Habituellement, les relais du module Switchpilot Extension commutent immédiatement aprés en avoir recu
l'ordre.

Toutefois, cela peut provoquer un court-circuit lors de la polarisation de la pointe de cceur parce que la lame de
l'aiguillage se trouve encore pendant un certain temps dans la position précédente et donc dispose du courant de
contact

Vous pouvez modifier le comportement de sorte que les relais ne commutent qu'a la moitié de la course
entre la position "A" et la position 'B'.

Il faut configurer la CV 49 en ajustant le bit correspondant & chaque sortie relais dont la commutation doit étre
retardée !

Dans notre exemple c'est le bit 0 soit la valeur 1 de la CV 49 du SP Extension car nous traitons la sortie 1
associée au Relais 1. La valeur d'usine de la CV 49 du SPE est de 15 soit une temporisation sur toutes les
sorties.

Le moment exact de commutation du relais dépend alors le changement de la polarité, celui-ci s'effectuera bien
au milieu de la course du moteur.
Notez qu'il n'y a pas de correction a effectuer pour obtenir un bon changement de polarité

Le paramétrage s’effectue également a partir du meme écran que le précédent en mode Pom

49  Contrdle relais( Détermine quel relais doit étre temporisé. Si le bit est actif, alors le 0-15 SPS:15 /
niquement avec | relais commute entre la position 'A' et 'B'. SP:0

Switc . - Bit Description. Valeur
Extension) Voir
chapitre 13. emporisé (en plus SwitchPilot : commute avec 1 <
la 2éme adresse.
1 Relais 2 temporisé (en plus SwitchPilot : commute avec 2
la 2éme adresse
2 Relais 3 temporisé (pas pour SwitchPilot) a4
3 Relais 4 temporisé (pas pour SwitchPilot) 8

3. Le paramétrage est maintenant terminé

Aprés avoir effectué vos paramétrages et aprés avoir actionné votre accessoire sur la centrale, si la
position des aiguilles ne correspond pas a ce que vous souhaitez (position déviation et position directe
inversée), veuillez simplement inverser les fils aux deux bornes Out A et Out B.




Utilisation du SP Extension avec cette fois un SP Servo au lieu d'un SPV3ou V3 +

La création de I'accessoire dans la centrale reste toujours a réaliser et est identique & la méthode ci dessus,
Par contre plutot que d'utiliser un moteur PECO on utilisera un Servo.

Dans ce cas la premiére étape consistant a traiter la surconsommation PECO n'est donc plus nécessaire.
Par contre le moment de commutation de la ponte de coeur reste a effectuer voir ci dessous.

On aura donc a créer un accessoire sur la centrale comme d'habitude puis a s'occuper du SP Servo en affectant
une adresse d'accessoire sur le SPS (voir les tutos correspondants) puis traiter le SPE c'est I'objet du paragraphe
suivant.

Cablage du SP Servo

Attention le SPS ne peut pas étre raccordé a la voie de Prog c’est la recommandation Esu
Reliez les bornes Trk A et Trk B a la sortie 'voies' de la centrale ou du booster qui enverront les
commandes au SwitchPilot 3 Servo

Paramétrez les servos a partir de I'écran OLED par simplicité

Vitesse

Vous pouvez déterminer la durée de fonctionnement des servos pour chacune des sorties, on peut
ainsi simuler des mouvements lents réalistes.

Des valeurs €levées peuvent conduire a une vitesse si lente que les mécanismes «calent» et ne
tournent plus correctement. Dans ce cas, réduisez la valeur ou utilisez un servo avec une mécanique
plus lente. Le SwitchPilot 3 Servo ne peut évidemment pas modifier les caractéristiques mécaniques
du servo utilise.

SERUO 1 SFEED <«— lci le raccordement et effectué sur la sortie servo 1 du SP V3

Sreed H
Sreed B & 408
SPE REL : Delay On
L'option "Speed A /Vitesse A" deéfinit le temps de course pour atteindre la position "A". Pendant que
vous modifiez la valgur avec (+) ou (-), le Servo passe sans cesse entre les positions "A" et "B". on
peut donc ainsi testfr directement les effets du changement de valeur.

L'option "Speed B/Vitesse B" définit le temps de course pour atteindre la position "B".

L", on peut déterminer le moment ot le relais du module SwitchPilot
ute. Habituellement, les relais commutent immediatement apres avoir recu la
cndant, cela peut provoquer un court-circuit lors de la polarisation de la pointe de

C'est donc ici qu'il faut agir et positionner le relais sur "Delay On" pour un bon changement de
polarité de la pointe de cceur




Position
SERUVD 1 POSITION
Pos H 24

Poz B : 4@

Mode Ligital
L'option "Pos A" définit la position finale (angle) du servo en position "A". La valeur exacte dépend
du servo utilisé et son installation. Cela ne peut étre déterminé qu'en expérimentant.
Deés que vous modifiez la valeur avec (+) ou (-), le Servo connecté accepte immédiatement la
valeur. Vous pouvez ainsi tester directement les effets du changement de valeur.

L'option "Pos B" définit la position finale (angle) du servo en position "B". La valeur exacte dépend
du servo utilisé et son installation. Cela ne peut étre déterminé qu'en expérimentant.

Dés que vous modifiez la valeur avec (+) ou (-), le Servo connecté accepte immédiatement la
valeur. Vous pouvez ainsi tester directement les effets du changement de valeur.

A l'aide de 'option "Mode", vous pouvez sélectionner le mode de sortie souhaité :
"Digital” confieure le mode dieital comme décrit au chaitre 4.4.1.

Le mode proportionnel proposé correspond a stopper le servo des que la touche d'action de I'accessoire sur la central est
arrétée (ceci ne présente pas d'intérét)

Affectation du relais via le SPE au SPS

Seul, le Switchpilot Extension ne dispose pas d'alimentation méme si une alimentatjon est possible au centre en
haut et en bas
L'intérét est do

sde le raccorder au SPS

. oz e e ] —Value— ~—PROG—

AR AHAR

Branchement du servo sur la borne 1

Lorsque vous actionnez un aiguillage au moyen d'un Servo, il est généralement nécessaire de choisir le moment
d'enclenchement du relais de telle maniere qu'il ne s'enclenche seulement que lorsque le servo est en position
médiane entre 'A’ et 'B'. De cette fagon, on évite les courts-circuits.

Le Moment de commutation.

Habituellement, les relais du module Switchpilot Extension commutent immédiatement aprés en avoir regu
l'ordre.

Toutefois, cela peut provoquer un court-circuit lors de la polarisation de la pointe de coeur parce que la lame de
l'aiguillage se trouve encore pendant un certain temps dans la position précédente et donc dispose du courant de
contact

Vous pouvez modifier le comportement de sorte que les relais ne commutent qu'a la moitié de la course entre la
position "A" et la position 'B'".

Le moment exact de commutation du relais dépend alors de la durée de la course souhaitée du servo Switchpilot
Servo

i.e bit 3 ACTIVE de la CV 118 pour le relais 1 permet de produire le basculement du relais au milieu de la
position A ou B c'est donc ce qu'il nous faut. Ceci concerne un SPS V3 +



Voici la liste des CVS pour les autres relais (les 4 premiéres pour un SPS V3 et les 8 pour un SPS V3 +)

ici la valeur 3 indique bien que le relais doit étre basculé avec un délai pour le bon basculement de la polarité
pour la pointe de coeur. Par exemple pour le servo 1 cest le bit 3 de la GV 118 valeur 8 qu il faut paramétrer
[118.3]

Relpissteverung (Swachpsol Ext
(] Retais 1 veratgen schalten [CVI1R3)
[ Relais 2 verztgent schalten |CV1263)
(] Reles § veratgen schalten [CVIR 3]
[ Reten & verségent schalten |CVIL])
] Ralas 5 veraogen schalten (CVI30.3)
[ Relein & verzogen schalten [CV158.3)
(] Relais 7 veratgent schalten |CV164.3)
[ Reles § verztgen schalten [CV1741]

128,136 128

18  Sevo 1 " Settings for servo
/ 136

tions Bit
ing switched off when position , A" is reached
ocking switched on when position “A" is reached
Rocking switched off when position B is reached
Rocking switched on when position B Is reached
Operating mode: digital mode (servo always stops at ,A” or ,B")

Operating mode: Proportional mode (servo runs as long as the button is pressed)
SwitchPilot Extension: The assigned relay s switched immediately

SwitchPilot Extension: The assigned relay is switched with a delay 8

Il faudra ensuite régler la vitesse, la position sur le servo, les effets seront a laisser dans notre cas
Bien sur il serait possible de gérer cela avec I'écran Oled

Vitesse
—» 112 Servol Ru—nn—lr-)gleme (speed of rotation) towards end position “A*. Running time is a multiple of 0.25 0-63
speed A seconds: 1 =0.25s, 63 = 15.75s
113 Servo 1 End position A of servo 1st value indicates the pulse length that is sent to the servo. 0-63
End position A
114 Servo 1 End position B of servo 15t value indicates the pulse length that is sent to the servo. 0-63
End position B
— 115 Servo 1 Running time (speed of rotation) towards end position ,B“. Running time is a multipleof 0.25 0-63
speed B se(onds 1=0.25s, 63 = 15.755
Position
112 Servol Running time (speed of rotation) towards end position *A”. Running time Is a multiple of 0.25 0-63
speed A seconds: 1=0.25s, 63 = 15.75s
—> 113 Ssrdml End position A of servo 1st value indicates the pulse length that is sent to the servo. 0-63
End position A
—> 114 Servol End position B of servo 1st value indicates the pulse length that is sent to the servo. 0-63
£nd position B
115 Servo 1l Running time (speed of rotation) towards end position ,B”. Running time is a multiple of 0.25 0-63
speed B se(onds 1=0.255, 63 = 15.75s
Effets

Ne pas utiliser ici



Voici les valeurs a entrer bien sur ces derniéres risquent d'étre ajustées notamment sur les POSITIONS !

I

Lautres (Cosihandghat) A (V!

Vitesses d B L

Lawtzett (Canchwndighat) § |CV115.59)

Posnions Posen § IOV

v 3
"W Cighabmodus 1CVTILY]
Przgortoratmota (VL))
AN der Hahwppaver Mdge [CV116.40]
ki
Rane der Nachwippavsscniige (V11740
Effets ) o o &
-

Info sur les catégories de servo les CVs indiquées ici sont celles du SPS V3

Nous vous recommandons les servos digitaux le must étant bien sur les Esu mais.... plus chers !

4.5. Types de servos
Meéme s'ils se ressemblent, les Servos disponibles sur le marche sont techniquement différents.
11 est important de configurer le SwitchPilot 3 Servo correctement pour éviter des problemes.

5.1. Servos analogiques
Avec un servo classique. le moteur ne recoit de la tension que lorsqu'un signal d'impulsion est

servos "tremblent", lorsque 1'impulsion est a nouveau envoyee.
Pour des servos analogiques, réglez la configuration d'impulsion du CV*3 sur 3.

4.5.2. Servos digitaux.

Avec les servos digitaux, un microcontréleur incorporé veille a ce
aucune impulsion de I'extérieur n'est envoyée. Au Iepos,
parce que le moteur doit compenser des forces ¢
Un servo digital numérique ne sera seu t au repos que si la tension extérieure est interrompue.
L'inconvénient de cette méthode-cependant, est que lorsqu'on rétablit la tension. le servo peut
"trembler" de manicretacontrolable. Pour les servos digitaux. réglez la configuration d'impulsion du
CV 43 sur 4

€ moteur soit régulé méme si
Tvos ont tendance a "bourdonner”

4.5.3. Servo variateur ESU

ESU propose les servomoteurs (51804 avec engrenages en plastique, 51805 avec engrenages
meétalliques) particulierement petits, concus spécialement pour le modélisme ferroviaire. Les deux
sont équipés d'un microcontroleur dont la programmation spéciale empéche. de maniere fiable, le
bourdonnement en position finale.



Note surle K83 Le K 84

Mode k83. Switchpilot

Placez le sélecteur coulissant sur la position k83, les sorties 1-4 sont alors converties pour un fonctionnement par
impulsion, indépendamment des caractéristiques programmées. Le Switchpilot se comporte exactement comme
un k83 de Marklin®.

Sélectionnez ce mode lorsque vous utilisez des aiguillages conventionnels a bobine double.

Mode k84. Switchpilot

Avec le mode K84, les sorties 1 a 4 sont converties en sortie continue indépendamment des paramétres par
défaut du logiciel. Le Switchpilot se comporte alors comme un k84 de Méarklin®.

Sélectionnez ce mode si vous voulez commuter des consommateurs tels que des Leds ou des ampoules et que
vous ne souhaitez pas faire de programmations spécifiques.

Mode User
Ce mode est normalement utilisé pour un paramétrage en digital

+ USER?

n!

Gy



Liste des paramétrages écran Oled SP Servo \'§ +

4

(130

Tatel

ADORES

ADORESS MODE
Mode RCHN-213

oUTPUT

[‘H&Iﬁj

MODE 7
! Impulse
P S520ms
I Disabled

OUTPUT MODE B

Mode : Impulse
Time t 520ms
Zo0om ! Disabled

FRDEIN & FRDEOUT
Tine ! 65 ns

RAILCOM
! Ensbled
! Enabled

OUTPUT STRATE
12348

i RON-213
: ROCO

Optionen

-
:
-
:

IMPULSE | PECO | D8.~
138 ns | 19 .o
Disabled | n.bled

: IPWSE | PECO | Ke3
: Disabled | Enabled

IMPULSE | PECO | 83
130 ns | 199 s ) ..

! Disabled | Enabled

IMPULSE | PECD | K83
130 ms | 195 ns | ..
Disabled | Enabled

IMPULSE | PECO | K83
13 nas | 1985 s | ..
Dissbled | End:led

IMPULSE | PECO | PB'S
93 .

: e'xsab’od } Enabl «:I

Enabled | Disabled
Enabled | Disabled

ﬂnrh BT Rt Switch 1-4: Welchenmuemern der Ausfanse | bis 4

Adressiearund nach RON-213.
Rdressierund nach ROCO,

I KB4 IRILFlash
2015 ns

| K84 IRItFlash
2815 ms

| KB4 IRILFlash
2015 ns
| KB4 IAlLFlash
2615 ms

| KB4 IQILFlash
2010 m

IMPULSE | PECO | K83 | K84 IRItFlash
130 me | 195 ns | ., 2015 rs
Disabled | Enabled
INPULSE | PELO I KB3 | K84 IRAltFlash
SO ms | 195 ns ) .. 2018 ms
: Disabled | Eracned
Bns | ESms .. 4160 ms

Harduareverzion des Decoders,
Softuvareversion des Decoders.

Urdate mit Loi Programmer

Schienensr atrer®)



Menu references SwitchPilot 3 Servo

15. Menu references

No
01

02

03

06

ar

08

ADDRESS
Switch 1-4:
Switch 5-8

ADDRESS MODE
Mode : RCN-213

SERVO 1 BOUNCING
Bouncing: Pos A+4B
Bounces : @

Strength: @

SERVO 2 BOUMNCING
Bouncing: Pos A+B
Bounces : @
Strength: @

Options

Switch 1-4: Turnout numbers Servo 1 to 4
Switch 5-8: Turnout numbers Servo 5 to 8

Mode : RCN-213: Addressing as RCN-213.

Pos A : @ .. 63: Servo 1 End position

Mode : ROCO
Pos B : @ .. 63: Servo 1 End
Mode : Digital | Proportiona

Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on
Speed B : @ .. 63: Adjustment speed on
SPE REL : Delay On | Delay Off

Addressing as ROCO.

the way to "A"
the way to "B"

Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B
31

Bounces : @ ..
Strength: @ ..31

Pos A : @ .. 63: Servo 2 End position
Pos B : B .. 63: Servo 2 End
Mode : Digital | Proportiona

Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on
Speed B : @ .. 63: Adjustment speed on
SPE REL : Delay On | Delay Off

wam

the way to
the way to "B"

Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B
31

Bounces : @ ..
Strength: @ ..31

Menu references SwitchPilot 3 Servo

No
09

SERVO 3 POSITION
Pos A : 24
Pos B

SERVO 3 SPEED
Speed A
Speed B
SPE _REL

SERVO 3 BOUNCING
Bouncing: Pos A+B
Bounces : @
Strength:

SERVO 4 BOUNCING

5 5 SPEED
Speed A : 40

Speed B : 48
SPE REL : Dela

Options

Pos A : @ .. 63: Servo 3 End position
e Servo 3 End
Mode : Digital | Proportiona

Posz B : 8 .. B3:

Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on
Speed B : @ .. 63: Adjustment speed on
SPE REL : Delay On | Delay Off

"
g

the way to "A™
the way to "B"

Bouncing: Disabled | Pos & | Pos B | Pos A+B
@ 31

Bounces oo
Strength: @ ..31

Pos A : @ .. 63: Servo 4 End position
e Servo 4 End
Mode : Digital | Proportiona

Pos B : 8 .. B3:

Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on
Speed B : @ .. 63: Adjustment speed on
SPE REL : Delay On | Delay Off

the way to
the way to "B"

Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B

Bounces : @ .. 31
Strength: @ ..31

Pos A : @ .. 63: Servo 5 End position "A

Pos B : @& .. 63: Servo 5 End ‘BT
Mode : Digital | Proportiona
Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on the way to "A"

Speed B : @ .. 63:
SPE REL : Delay On

ustmentfspeed on

the way to "B"



Options

SERVO 5 BOUNCING

Bouncing: Pos A+B Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B
Bounces @ @ Bounces : @ .. 31
f;ren th: B Strength: 8 ..31
Pos A 8 .. 63: Servo 6 End position "A"
Pos B : @ .. 63: Servo 6 End Eosition "B"
Mode Digital | Proportiona
Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on the way to "A"
Speed B : B .. 63: Adaustment speed on the way to "B"
SPE REL : Delay On | Delay Off
SERVO_6 BOUNCING
Eﬂuncing: Pos A+B Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B
B s = @ Bounces : @ .. 31
cgﬂgﬁeih: ) Strength: 8 ..31
Pos A @ .. 63: Servo 7 End position "A"
Pos B : @ .. 63: Servo 7 End Eosition "B"
Mode Digital | Proportiona
7 SPEED . wpn
Speed A T 4p Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on the way teo "A
Speed B : 48 Speed B : B .. 63: Ad&ustment speed on the way to "B"
shbE REL : Dela SPE REL : Delay On | Delay Off
SERVO 7 BOUNCING . .
Bouncing: Pos A+B Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B
Bounces : @ Bounces : @ .. 31
Strength: Strength: 8 ..31
SERVO 8 POSITION <q "y
;DS A : 24 Pos A : @ .. 63: Servo 8 End position “A
Pos B : 48 Pos B : @ .. 63: Servo 8 End ﬁosition "B"
isital Mode Digital Proportiona

Options
SERVO & SPEED
Speed A ? 46 Speed A : @ .. 63: Adjustment speed on the way to "A"
Speed B : Speed B : @ .. 63: Ad%ustment speed on the way to "B"
SPE REL : Delay On | Delay Off

SERVO & BOUNCING

Bounces
Strength: @ ..31

Bouncing: Disabled | Pos A | Pos B | Pos A+B
a .. 31

FUNCTION MAPPING F1
Servo Servo: Which servo should be switched with turnout number

1234 5678

FUNCTION MAPPING F2 . . .
Servo - n Servo: Which servo should be switched with turnout number

1234 5673
FUNCTION MAPPING F3

Servo : W naan Servo: Which servo should be switched with turnout number
1234 5678

FUNCTION MAPPING F4
Servo 3 »

T servo: Which servo should be switched with turnout number
1234 5678

FUNCTION MAPPING F5
Servo .. Servo: Which servo should be switched with turnout number

FUNCTION MAPPING F& c q -
Servo : . B Servo: Which servo should be switched with turnout number

1234 5678




Menu references SwitchPilot 3 Servo

No
33

35

36

37

38

39

Screen

FUNCTION MAPPING F7
Servo 2 ccco occia
1234 5678

FUNCTION MAPPING F8
Servo S cccao oo
1234 5678

SERVO CONTROL
Imp On_ : Always
Imp Off : MNever
Pl : Alwa

RATLCOM
Mode 3
CH2 : Enabled

RESET DECODER
Do Reset: Mo

INFORMATION
I 3

Options

Servo: Which servo should be switched with turnout number 7
Servo: Which servo should be switched with turnout number 3

Imp On _: Always | On CMD
ImE off: Never | Timeout
PW Always | On Move

Mode: Enabled Dizabled
CHZ : Enabled Dizabled

Do Reset: No | Yes

HW: Hardware version of the decoder.
SW: Software version of the decoder. Update with LokProgrammer
Voltage: Supply voltage of the decoder (if necessary raill tension)



Liste des CVs SP |'& Servo +

List of all supported CVs

v Name Description Range Value
1 Decoder address 1,  Lower 6 bits (bit O - 5) of the first decoder address for outputs 1 to 4. Used together withCV ~ 1-63 1
LSB 9 to save the address.
7 Version number Internal software version of the decoder 201
8 Manufacturer ID Manufacturer number (ID) of ESU. Writing the value 8 resets all CV to the factory - 151
setlin
9 Decoder address 1, Uppe? 3 bits (bits 6 - 8) of the first decoder address for outputs 1 to 4. 0-7 0
MSB Used together with CV 1 to save the address.
28 RailCom Activation and configuration of the RailCom function 0,2 2
Configuration Bit Description Value
1 Data transmission on channel 2
No data transmission on channel 2 0
Data transmission allowed on channel 2 2
29 Configuration DCC configuration settings for the SwitchPilot 128,136 128
register Bit Description Value 136
3 RailCom communication
RailCom communication is switched off 0
RailCom communication allowed 8
7 Decoder is DCC Accessory Decoder (solenoid) 128
(read only, cannot be changed)
35 Decoder address 2,  Lower 6 bits (bit 0 - 5) of the second decoder address for outputs 5 to 8. Used together with  1-63 2
LS8 CV 36 to save the address.
36 Decoder address 2,  Upper 3 bits (bits 6 - 8) of the second decoder address for outputs 5 to 8. 0-7 0
MSB Used together with CV 36 to save the address.
37 DCC turnout Calculation of the turnout numbers from the decoder address 0,1 0
addressing
Bit Description Value
0 DCC turnout addressing compliant with RCN-213 0
DCC twrnout addressing for ROCO centers 1
List of all supported CVs
(o) Name Description Range Value
43 Pulse configuration  Options for generating the servo pulses. This applies equally (o all outputs. 0-7 0
Bit Description Value
0 Always generate a servo pulse
Generate servo impulse only after the first command 1
1 Never switch off the servo pulse
Switch off the servo pulse approx. 1 second after reaching the end position 2
2 Always supply power to the servo
Only supply the servo with power when it is to be moved 4
44 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 1. 0-255 1
JF17 Bit Description Value
0 Servo 1 1
1 Servo 2 2
2 Servo 3 4
3 Servo 4 8
4 Servo 5 16
5 Servo 6 32
6 Servo 7 64
7 Servo 8 128
45 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 2. 0-255 2
«F2° Bit Description Value
-asCV44-
46 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 3. 0-255 4
F3" Bit Description Value
-asCV44-
47 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 4. 0-255 8
F4" Bit Description Value
~asCV a4 -
48 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 5. 0-255 16
uF5" Bit Description Value

-asCV 44 -



List of all supported CVs

v Name Description
49 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 6.
6" Bit Description Value
-asCVaa -
50 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 7.
«F7" Bit Description Value
-asCV 44 -
51 Function Mapping  Servos that switch at turnout number 8.
«F8" Bit Description Value
-asCV 44 -
112 Servol Running time (speed of rotation) towards end position “A”. Running time s a multiple of 0.25
speed A seconds: 1= 0.25s, 63 = 15.75s
113 Servo 1 End position A of servo 1st value indicates the pulse length that is sent to the servo.
End position A
114 Servo 1 End position B of servo 1st value indicates the pulse length that is sent to the servo.
End position B
115 Servo 1 Running time (speed of rotation) towards end position , B”. Running time is a multiple of 0.25
speed B seconds: 1= 0.25s, 63 = 15.75s
116 Servo 1 Number of bounces, if bouncing is active
number of bounces
117  Servo 1 Strength of the bouncing, if bouncing is active
Strength bouncing
118 Servo 1 Settings for servo 1
Options Bit Description Value
0 Rocking switched off when position , A Is reached
Rocking switched on when position “A” is reached 1
1 Rocking switched off when position ,,B” is reached
Rocking switched on when position ,B* is reached 2
2 Operating mode: digital mode (servo always stops at ,A” or ,B*)
Operating mode: Proportional mode (servo runs as long as the button is pressed) 4
3 SwitchPilot Extension: The assigned relay is switched immediately
SwitchPilot Extension: The assigned relay is switched with a delay 8
List of all supported CVs
(a7} Name Description
120  Servo 2 Speed A -asCvV112-
121 Servo 2, Pos A -asCV 113 -
122 Servo 2, PosB ~asCV 114 -
123 Servo 2, Speed B -asCV115-
124 Servo 2, #Bounces -asCVvV116-
125  Servo 2, Strength -asCvV 117 -
126 Servo 2, Optionen -asCv118-
128  Servo 3 Speed A -asCv 112 -
129  Servo 3, Pos A -asCV 113 -
130  Servo 3, PosB ~asCV 114 -
131 Servo 3, Speed B ~asCV115-
132  Servo 3, #Bounces -asCV116-
133 Servo 3, Strength ~asCvV 117 -
134  Servo3,Optionen  -asCV 118-
136  Servo 4 Speed A -asCv112-
137  Servo 4, Pos A -asCV 113 -
138 Servo 4, PosB ~asCV114-
139  Servo 4, Speed B -asCV 115~
140  Servo 4, #Bounces -asCV116-
141 Servo 4, Strength -asCv 117 -
142 Servo4, Optionen  -asCV 118 -
144  Servo 5, Speed A -asCv 112 -
145 Servo 5, Pos A -asCV113-
146 Servo 5, Pos B ~asCV 114 -
147  Servo 5, Speed B ~asCV115-
148  Servo 5, #Bounces -asCV116-
149 Servo 5, Strength -asCV 117 -

1Cn

Canm € Nentinnan

~e AL 110

Range
0-255

0-255

0-255

0-63
0-63
0-63
0-63
0-31
0-31

128,136
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List of all supported CVs

v
152
153
154
155
156
157
158
160
161
162
163
164
165
166
168
169
170
171
172
173
174

Name
Servo 6, Speed A
Servo 6, Pos A
Servo 6, Pos B
Servo 6, Speed B
Servo 6, #Bounces
Servo 6, Strength
Servo 6, Optionen
Servo 7, Speed A
Servo 7, Pos A
Servo 7, Pos B
Servo 7 , Speed B
Servo 7, #Bounces
Servo 7, Strength
Servo 7, Optionen
Servo 8, Speed A
Servo 8, Pos A
Servo 8, Pos B
Servo 8 , Speed B
Servo 8, #Bounces
Servo 8, Strength
Servo 8, Optionen

Description
-asCVv112-
-asCV 113-
—asCv 114 -
~asCV 115-
-asCV116-
-asCV 117 -
~asCV118-
-asCV112-
~asCV 113-
~asCV114-
~asCVvV115-
-asCV 116-
-asCVv117-
~asCV118-
-asCVv112-
-asCV 113-
—asCv 114 -
-asCV 115-
-asCV1i16-
-asCV 117 -
~asCVv118-

Range Value
0-63 15
0-63 24
0-63 40
0-63 15
0-31 0
0-31 0
0-31 0
0-63 15
0-63 24
0-63 40
0-63 15
0-31 0
0-31 0
0-31 0
0-63 15
0-63 24
0-63 40
0-63 15
0-31 0
0-31 0
0-31 0



Liste des CVs du SP + (premiére génération)

28

34

cv Nom

Adresse 1 du
décodeur

Configuration
sorme 1

Caafxgtnn’on

-

Configuration
sortie 3

Nedela
version

Identification
du fabricant
Adresse | du
décodeur
Configuration

Regstre de
configuration.

Configuration

Description Fourcherte

6 bats inféneurs (bat 0 — 5) de la premsére adresse pour les sormees 1 3 4 Utilisé 1-63
ensemble avec e CV' 9 pour mémonser l'adresse

Détermune les caracténstiques de la sorte | 0.64

Foncrion Description Valowr

Momentanée Compatible K83, reste active tant que la touche reste 0

enfoncée
Impulsions PECO  Mode par impulsions pour PECO. Damunue la sensibihite |

de lap 10n contre les surcharg
Impulstons Dusée de I'enclenchement : multple de 63ms 2-31

Clignotement Foncuonnement alterné de Out A et Out B. Durée de 32-63
I'enclenchement : muitiple de 130 ms

Fonc Compatible K84, soit OutA ou Out B actf, sortie 64
continu bistable continue
V bam:lsmméﬁsﬁquadehmz 0-64
Fonction Descriprion Valeur
Comme CV 3
Détermune les caractenstiques de Ia sorte 3 0-64
Foncrion Description Valewr
Comme CV 3
Détermune les caractéristiques de la sorne 4 0-64
Forcrion ' Descriprion Valeur
Comme CV 3

Version wteme du software du décodeur

Numéro du fabricant (ID) de ESU. Entrer la valeus 8 remet tous les CV a la valeur
"départ d'usine” (Reset).

3 buts supéneurs (Bit 6 8) de la premiére adresse du décodeur pour les 1id 0.7
Utilisé ensemble avec CV 1 pour mémonser Tadresse
Activation et configuration de la fonction RailCom 02
Bit Description Valeur
1 Pas de transmissions des données sur fe canal 2
Transmussions sur le canal 2 autonsées 2
Configuration DCC pour le SwitchPilot 128,136
Bun Description Valeur
3 RailCom est désactive 0
RalCom est autorsé 8
7 Décodeur est un décodeur d' DCC (articl 128
électromagnétiques, lecture seule, ne peut pas ére modifié)
Détermane la sorte (1 @ §) a Jaquelle Teffet "zoom" est attnibué 0-255
Activanon/désactivation de la fonction avec effet de “fondu-enchainé”.
Bit Description Valeur
0 Effet "zoom" activé sur sore 1 1
1 Effer "zoom" activé sur sortie 2 2
2 Effet "zoom” activé sur sortie 3 4
3 Effet "zoom" active sur sortie 4 8
] Effet "zoom" active sur sortie 3 16
5 Effet "zoom" activé sur some 6 32
6 Effet "zoom" active sur sorte 7 64
7 Effet "zoom" activé sur sortee § 128

151

128



35

37

38

39

40

41

42

Coafiguration
sortie 3

Configurahon

sortie 6

Configuration

sortie 7
Coafiguration
sortie §
Durée du

6 bus mnféneurs (bat 0-5) pour la deuxiéme adresse pour les sorties 5 4 8 Unlisé avec
le CV 36 pour mémonser Fadresse.

1-63

3 buts supérzeurs (bit 6 - 8) pour la deuxiéme adresse pour les sorties 3 & 8. Unlisé avec 0-7

le CV 35 pour mémonser Nadresse.

Caleul des "numéros d'asguallages”

Bat Description Valeur

0 Adressage DCC conforme avec RCN-213 0
Adressage DCC pour centrales ROCO.

Détermine les caracténstiques de Ia sorme 5.

Vour CV 3

Determne les caractenstiques de Ia sortie 6

Vorr CV 3

Détermine les caracténstiques de la sortie 7

Vorr CV 3

Détermine les caracténstiques de la sorne 8.

Vour CV 3

Durée du fondu/enchainé par pas de 65ms, i condition que la sormie soit configurée

fondu/enchainé pour cette fonction !

0.1

0-64

0-64

0-64

0-64

(]



Liste des CVs du SP - 7] juste pour info

18, Liste des CVs supportss,

CW  Mom Description Fourchett waleur
g
1 Adresse décodeur 6 bits inférieurs [bit 0-5) de |z premiére adresse du décodeur pour les  1-63 1
1, L5B sorties 1 3 4. Est utilisé en méme temps gue e CV 9 pour meémoriser
l'adresse.
3 Configuration Determine les caracteristiques de la sortie 1. 0-54 B
sortie 1 - -
{ Fonction Description waleur
saulernent
sSwitchPilot ! Mode momentangé  Comgatible k83, sortie active aussi 1]
longtemgs que le bouton du pupitre est
enfonce

Miode impulsion riode impulsion pour moteurs PECO, 1
FECO diminue la sensibilité de la protection
contre les surcharges

Mode impulsion Durés d'enclenchement : multiple de 2-31

B5mis
Clignotant Cut & et Out B activé alternativement.  32-53
Durée d'enclenchement : multiple de
150ms.
Mode continu Compatible K84, soit Cut A, soit OUt B &4
bistable actif, durée continue
4  configuration Determing |es caractéristiques de |a sortie 2. 0-64 B
SJJI'FE 2 Fonction. Description. Waleur
{uniguenment
SwitchPilot!) comma CW 3.
5  confizuration Determing |es caractéristiques de la sortie 3 0-54 B
sortie 3 - -
- Fonction Description valeur
{uniguement
Switchpilat!) Comme CW 3.
&  Configuration Determine les caractéristiques de la sortie 4 0-54 B
sorbe 4 Fonction Description valeur
{uniguenment
. - Comme CW 3
switchpilot)
7 Humero de Version interne du software du décodeur (SwitchPilot : 115, SwitchPilot 1157153
VErsion Serva : 153)
g Identification du  Numéro du fabricant {I0) ESU. La valewr 8 reéinitialise tous les OV & leur - 151
fabricant. valeur par defaut.
% Adresse décodeur 3 bits superieurs (bit 5-3) de |a premiére adresse pour lessorties 1 24, 0-7 4]
1, MESE Est utilise awvec e CV 1 pour memarizer |'adresse
28 Configuration Activation et configuration de la foncion RailCom 0246 o
Railcam Bit Description waleur
1 Trensmission des data surle canal 2
Fas de transmission surle canal 2 o
Transmission sur le canal 2 autorisse 2

2 Accusé réception d'une commande sur canal 1



33

34

35

36

37

3B

3z

41

Registre de
configuration

Statut des sorties
de fonction
{uniguerent
SwitchPilot 1)

Configuration
‘zoom'

{uniguernent
SwitchPilot !

adresse decodeur
2,58
{uniguerment
switchPilot]

Adresse decodeur
2, M5B
{uniguerment
switchPilot]

Servol, witesse de
rotEtion

Servo 1, position
lAl

servo 1, position
lEI

Servo 2, Witesse
de rotation

Servo 2, position

Fas d'accuse de réception sur canal 1 o

Accuse de reception sur canal 1 autorise 4
configuration DCC pour le SwitchpPilot
Bit Description Valeur
3  Communication Railcom
Communication Railcom désactivee o
Communication autorisée g
7 Ledécodeur est DOC Accessory Decoder (artide 128
électromaznetique) (lacture ssule, ne peut pas tre
modifi]

Etat momentané des sorties de fonction 1 3 4.

L'etat des B contacts de retro-signalisation n'est valable que £fls ont &t
connectes correctement au dispositif de rétro-signzlisation de
I'ziguillzgs. La valeur du €W 33 peut £tre lue et affichee via RailCom.

Bit Description alewr

0  Etatsortie 1, enirée FE & 1
1  Etatsortie 1, enirée FEE 2
Z  Etatsortie 2, entreée FE & a
3 Etatsortie 2, enirée FEE 8
4 Etatsortie 3, entrée FE A& 15
S Etatsortie 3, enirée FEE 32
§ Etatsortie 4, enirée FE & 64
7  Etatsortie 4, entrée FB B 128

Choix de |z sortie 1 & 4 qui va 'zoomer' en allumant/éteiznant. Zoomer
signifie allumage/estinction lent de la fonction. On obtent un fondu
enchaingé réaliste. Cette fonction ne se justifie gue pour des signaus
lurmimewx

Bit Description ‘aleur

0  Fonction 'zoom' activee pour la sortie 1
1 Fonction 'zoom' activee pour la sortie 2
Z  Fonction 'zoom' activee pour la sortie 3
3 Fonction 'zoom' activee pour la sortie 4

[ S

& bits inférieurs (0-5) de |z 2éme adresse du décodewr pour les sorties 5
et & Utilisg en méme termips que le W 35 pour memaorizer |'adresse.

3 bits superieurs (5-8) de |z 2&me adresse du decodeur pour les sorties
5 et &. Utilise en méme temps gue le OV 35 pour memoriser I'adresse.
Lz valeur 8 dans |2 OV 36 désactive |z 2eme adresse [valeur par défaut).

Dures [vitesse] mise par e servo 1 pour passer d'une positon finale 3
I'autre. Durée est un multiple de 0,25 seconde © 1=10,255, .., 63 =
15,755

Lz valsur donne |z durée de I'impulsion envoyeées au servo. valeur 0=
ims,..., 53 = 2ms.

Lz valeur donne |z durée de I'impulsion envoyes au servo. Valeur 0=
ims,..., 63 = Z2ms.

Woir CW 37

Woir CW 3B

128136

0-255

0-15

1-63

0-2

0-53

0-53

0-53



a7

31

32

lAl
Servo 2, position
lEI

SEMvo 3, Witesse
de rotation

Servo 3, position
lAl
Servo 3, position
lEI

Zervo 4, vitesse
de rotation

Servo 4, position
lAl
Servo 4, position
lEI

controle relais]
uniguement gwec
SwitchPilot
Extension) Wiair
chapitre 13.

Configuration de
l'impulsion

Mapping Ilill

Mappl'n'g Ilzll

Wioir CW 38

woir CW 37 [uniguement switchPilot sereo!)

Woir CW 38 [uniguement SwitchFilot Serval]

Woir CW 32 [uniguement SwitchPilot Sereol]

Woir CW 37 [uniguement SwitchPilot Sereol]

Woir CW 38 [uniguement SwitchPilot Sereol)

woir CW 32 [uniguement SwitchPilot sereo!]

Determine quel relais doit Etre temporise. 5ile bit est actif, alors ke

relais commute entre |z position "A" et '8
Bit Description.

L] relzis 1 temporise (en plus SwitchFilot - commute avec
la Zeme adresse.

1 relzis 2 temporise (en plus SwitchFilot - commute avec
Iz 2&me adresse

z relzis 3 temporise (pas pour Switchrilot)

3 relzis 4 temporise (pas pour Switchrilot)

Determine comment I'impulsion est appliquee au servo.

Bit Description

0 Activer Iimpulsion ssulement sprés awsir requ une
oommande

1 Desactiver le servo aprés avoir atieint la position finale
z activer I'alimentation =sulerment lors d'un mouvernent.

Eervas qQui sont actifs awec I'aiguillages 1

Bit Description

1] e 1

1 Servo 2
Z 5ervo 3
3 Servo 4

Servos gui sont actifs avec 'aiguillage 2

Bit Description
1] Sermo 1
1 S5ervo 2
2 Servo 3

3 Servo 4

valeur
1

valeur

valeur

m ok

valeur

0-15

o-7

5P5115
sP0



53 Mapping "3"

54 Mapping "4"

55  Servo 1, position
e

55  Servo 1, position
II[:II

57  Servo 2, position
e

58  Seno 2, position
II[:II

58 Senvo 3, position
e

&0  Servo 3, position
II[:II

&1  Servo 4, position
e

62  Senvo 4, position
II[:II

Sources

https://letraindejules.fr/aiguille-electrofrog-ho-cablage-theorie/

Eervas gui sont actifs avec 'aiguillage 3

Bit Description
o Seno 1
1 Servo 2
2 Servo 3
3 Servo 4

Eeryos gui sont actifs avec 'aiguillage 4

Bit Description
o Seno 1
i Servo 2
2 Servo 3
3 Servo 4

valeur

Mmoo =

valeur

1

2
El
E

Position "C” du servo 1, lengweur de Fimpulsion emvoyee au sarve,

O=1ims, 53=2ms

Position D" du servo 1, longueur de 'impulsion envoyés au servo,

O=1ms, 53=2ms

Voir ¢V 55

voir ¢V 56

Voir ¢V 55

Voir CV 56

woir ¢V 55

voir ¢V 56

https://lwww.espacetrainminiature.fr/2019/12/21/cablage-dun-coeur-daiguillage-polarise/
https://www.youtube.com/watch?v=hChXzxeTlqo
https://www.youtube.com/watch?v=xRTHvNIZbMw

Eric LIMOUSIN
Espacerails.com
Février 2024
Version 3.2
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