Projekt: DINAMO plus iTrain5-Testanlage fir Spur Z
Beginn: 06.02.22
Wie alles begann:

Fir meine noch in Planung befindliche Anlage (204x64cm), bin/war ich auf der Suche nach einer
Moglichkeit, die 50% analogen Loks parallel zu den digitalen Loks betreiben zu kénnen. Ganz simpel
ware: ganze Anlage per Umschalter von digital auf analog schalten und die Halteabschnitte vorm
Signal per Relais als Stoppgleis auszulegen. Das gefallt mir allerdings nicht und so begab ich mich auf
die Suche. Aktuell bin ich bei dem DINAMO-System. Hier kann man (angeblich auch in Z) analog und
digital parallel betrieben.

Ich habe gerade heute mit einem N-Bahner gesprochen, der seine gesamte Anlage mit DINAMO
betreibt. Analog und Digital parallel. Per Videoanruf hatte er mir so einiges gezeigt. Sah recht gut aus.
Problem bei ihm: neuere Loks mit groBen Pufferkondensatoren wollen nicht ganz so toll anfahren.

Er hat vorgeschlagen, ein paar Z-Gleise und analoge Loks mitzubringen. Die Verkabelung seiner
Einmessstrecke werden wir dann benutzen, um meine analogen Loks zu testen. Werde wohl mal 10
Stiick mitnehmen aus allen Generationen, besonders die neueren mit Glocki und Pufferelkos.

Zum Glick wohnt er nur 40 Minuten von mir entfernt.

Da es eine N-Anlage ist, wird diese mit 16 Volt betrieben. Das hat fatale Auswirkungen, denn bei
analogen Z-Loks liegt dann eine viel zu hohe Spannung am Gleis an. Dadurch fahren diese nicht mehr
nur 250 km/h, sondern 400 km/h. Somit konnte ich dort nur testen, ob Z-Loks von Dinamo gesteuert
werden kdnnen, aber keine Langsamfahrt.

Allerdings war ich begeistert von dem, was mir Markus Schneider (bei dem ich getestet hatte) auf
seiner Anlage gezeigt hat. Somit stand mein Entschluss fest, eine Dinamo-Testanlage zu bauen.

Auf 1,2m x 0,5m entstand dann diese Anlage. Der Innenkreis ist ein Programmiergleis, dass mit
Dinamo, D&H-Programmer, oder analog betrieben werden kann. An diese Strecke ist auch der
,Barenzahler” (Spannungs- und Strommessgerat fiir analoge und digitale Gleisspannung)
angeschlossen.

Der AuRenkreis dient dem sehr wichtigen Einmessen von Loks und Ziigen. Dabei ist die untere
660mm Gerade die Messtrecke.

Der Innenkreis mit ,,Bahnhof” ist in 5 Blocke unterteilt. Bahnhof AuRen, Bahnhof Innen, Links, Oben,
Rechts. Jeder Block ist mit einer unterschiedlichen Anzahl Meldeabschnitten versehen. Dazu spater
mehr.



2x TM44 1x OC32

RM-U

RM-U: Diese wird per USB an den PC angeschlossen und iber Patchkabel mit den anderen
Komponenten verbunden (typisch Ethernet)

TMA44: Die Blocksteuerung mit 4 Meldeabschnitten pro Block
0C32: Das 32-fach Ein-Ausgabegerit fir Schalter, Taster, Servo, Signale, Weichen, Licht, usw.

Der Verkabelungsaufwand, den ich hier betrieben habe, ist etwas lbertrieben. Ich wollte aber auf
jeden Fall viel testen kdnnen und evtl. auch noch erweitern kénnen. Man wird ja nie fertig ;-)
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Step-Up (12V auf 16V) fiir Weichen

Audio-Verstarker

Step-Down (ca. 10,5V) fiir Gleis

Weichenschutz mit LED-Anzeige
Servo-Ansteuerung

4-fach Relais-Karte

16-fach Relais-Karte

Analoger Regler

Test Herzstiickpolarisierung
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Auf der linken Seite sind die Anschliisse. Dinamo wird, wie D&H, tber ein USB-Kabel mit dem PC
verbunden. Die Chinch-Buchsen sind fiir den Ton vom PC kommend (2 Lautsprecher sind auf der
Anlage verbaut mit kleinem Verstarker-Modul).

Damit war dann die Testanlage fertig aufgebaut.

Ich méchte hier nicht das Handbuch fiir die Dinamo-Komponenten abtippen, aber einen Uberblick
geben.

A DinamoConfig 1.408

- 5 x| Wenn alle Komponenten richtig angeschlossen sind und die
— —II e : vom neer| s || pIp-Schalter richtig gesetzt sind, beginnt man nun mit der
T . " Basis-Konfiguration mit dieser Software. Wenn die Verbindung

Set b« Config I~ Channel 1 speed 38k4 Steht, dann mussen hiertber die RM-U und die TM44
e | e oo ) konfiguriert werden

I~ OM32 Native Addressing

I~ OM32 Retransmission Option

I~ PM32 use 64 devices per module
I~ DCC Fixed Decoder Address (3)

Channel 1 Transp. Mode Channel 0 Transp. Mode Bootloader Transp. Mode:

1 PM32 | M-+ I TEST Sehr wichtig sind einige Settings bei den

beiden TM44, wenn man Z fahrt.
Module IUU—LI [~ Pemmanent Erase Al I TM44

Set HFl-evel = Get HFHevel

Set Alarm-delay I Dff-delay F j,' Dn-delay |7_ ﬂ Get Alarm-dela

Setzt die PWM-Frequenz flr analoge
Loks auf ca. 60 Hz

=

§

Set Switch-delay OFf Bank 0 I?_ill OnBank 0 |1_i! Get Switch-delay
Kurzschlussempfindlichkeit , slow”,

sonst werden Loks mit

Set DC-Shift | = Get DC-Shif

Pufferkondensatoren als Kurzschluss
Set PwM-Mult I #2 C4 C8 C16C 32 et Pw/M-Mult.

gemeldet
Set OCD-mode | " Fast " Moderate * Slow Get OCD-mode

Get MS mode

A\

It

" Auto + Master " Slave



Schwieriger wird es mit der OC32. Hierfir gibt es das Programm ,,0C32 Config”.

4 0C32 Config

Pot |3 = Refresh

Module Address |1_j ¥ Start numbering at 1

v Bidirectional Comm.

Save File Load File |

™ Use eXtended Addr

Use Dinamo Tunneling v

Verify Al || Wite Al |

0C32 Device Configuration 1 Test

General ] 0C32 Event Control
Firmware Version:  3.2.0.0 Request Version
1D String
1D String |ID$ Read Sting
‘Write Sting
DCC

Basic Decoder Addr |1 i Output 1., 32 Read Settings
Basic Packet State Invert [~ Allow Address 0 [ MJ

Extended Dec. Addr [4 :j Output 1.. 32

Packet Retention  {~ 625ms (" 125ms (¢ 250ms

Read Settings
Wiite Settings

" 500ms
Serial Addressing Options
Enable Native 0C32 Mode [~
Enable OM32 Fles-Addresss [

il
Module eXtended Address |1 ==

etGowpMask [ Irrrrrr rerrrrrrr
01234567 8910112131415
Erase Flash

LED Control

Green LED function

Fead Settings
[~ Basic DCCPacket [~ DCC Checksum Ermor Wiite Setlings

[~ eXtd DCC Packet
[~ OM32 Message
[~ 0C32 Message

Orange LED function

¥ Ide Flash [ All Received Datagrams

Hardware Config

Pin 1.8 9.16 17.24 25.32
Sink Driver ¥ v v r
Source Driver [ ] ] r

Read Config
‘Wiite Config

[~ Enable Bite @& 7 ram
Sup 1 €2 _ WSt |

Serial Port

Baudrate |gg0q

Parity ¢ No ¢ Even (" Odd

Release 3.20

Nachdem per Refresh und Auswahl des richtigen Port die Verbindung steht, habe ich meine
-Settings mal ausgelesen.

|II

,Genera

Driver”

Die OC32 ist wirklich sehr komplex und sehr flexibel. Naja,
ihr wisst, was das heil3t: Es dauert etwas, bis man die
Ablaufe verstanden hat, wie man dem Biest beibringt, was
es tun soll und (wichtiger) was nicht.

Hier die Innenansicht. Warum ich das zeige ist, man muss
(kann) je 8er-Block (also 4 Banke a 8 Ein-/Ausgange) evtl.
die IC-Sockel anders bestiicken. Standard sind ,,Sink-

, die gegen Masse schalten. Es kdnnen aber auch
,Source-Driver” eingesetzt werden, die dann gegen Plus
schalten. Oder beide einsetzen, um eine Matrix
anzuschlieBen, oder Widerstandsbéanke fiir Eingdnge
(Schalter / Taster gegen Masse) und Servo-Ansteuerungen,
oder Power-Extensions einsetzen, die man fur mehr
Schaltleistung bendtigt (dann geht aber der Deckel nicht
mehr drauf).

Alles klar? Ja, so ging es mir auch.
Besonders gern habe ich falsch geklickt bei ,,Save File”,

,Load File”, ,,Read All“ und ,,Write All“. Immer sehr gut, um den Blutdruck zu erhéhen bei falschem




Klick. Unter ,,Event Control” gibt es nicht so viel zu tun. Viel interessanter ist es bei ,,0C32 Device

Configuration”.

& 0OC32 Config — x
Pot [3 =] Refresh I Module Address [T = [ Start numbering at 1 [v Bidirectional Comm. Save File I loauFis |
[T Use eXtended &ddr
Use Dt Tuneing | 17 VeriyAl | Readl | witel |
General | 0C32 Event Conlral | 0C32 Device Configuration | Test
] LI Load Device | Reload DD I Definitions Loaded: Generic 2015/06/10
Pin rﬁ | Device Pin |1_ Device Name I
Senal B-DCC xDCC e p : 5 .
v Ehow Details Save Device Read Device ‘Wiite Device
Nr Of Addresses ﬁ“.j ﬁ"j 1 -_:_|_! [V Show Details | I I
Address 1.1 1 il 1 Read &l Devices I ‘write All Devices I
....................................................................... e
It [T Aspects 0 & 412 ! GetPinConfig | SetPin Conig |
Aspect [p ] | Test | witeSinge | ! Cew | Sevo | PwM | Input
# Instruction E
'| | Drive Mode
0 Off ¥ 0 0 0 |D_ 00.0000 & & Logartmic ¢ Linear Acceleration [2g j
1| 0 0 0 0 ooonon | ; el
- [o" oooo o o Mode O -Level [§ ]
2 [ 5] P o o o oxoooo ; & Logaritmic ¢ Linear Onlevel [37 =
3 | - 0 0 0 [0 oooooo !
4 [ ~ 0 0 0 [0 000000 {|  ~ jvered
> =] i 0 0 o oonoo el Level  [§=+]
6 [ ~| 0 0 o [o omoooo G|
7T = 0 0 0 [0 oooooo Lavel
= : < e
8 n ~] i} 0 0 [0 onoooo it S 2 b R 5 0 4 F Sow

Release 3.20

Hier wird jeder einzelne der 32 Pins konfiguriert. Hier abgebildet ist Pin 1. Man muss erst einmal
darauf kommen, dass man (rechts unten) ,PWM* auswahlen muss, um ein einfaches Relais zu
schalten. Mit dieser Option kann man auch Motoren sehr komfortabel steuern. Super Sache, wenn

man kapiert hat, wie das geht.

Hier der Zustand , Aspect 0“ am Pin 1. Da soll der Pin 1 ausgeschaltet und somit der PWM-Level auf

Null gesetzt werden.




& 0OC32 Config — P4

Batl 3 |= Refresh Module Address h_j V¥ Start numbering at 1 IV Bidirectional Comm. S vaFia | \'oad Fis |
[~ Use extended Addr
Uis Do Toals. 7 veiyl | Readdl | wite Al |
General ] 0C32 Event Control ) DC32 Device Configuration ] Test
[
¢ | Ll Load Device ] Reload DD I Definitions Loaded: Generic 2015/06/10
! Pin |'|_j Device Pin '1_ Device Name |
Serial B-DCC  X.DCC i - ; B
- : : W Show Detalls Save Device | Read Device | Wiite Device |
Nr Of Addresses |1_j [ j [ j
Address 1.1 1 1 1 Read &l Devices | Write &l Devices |
----------------------------------------------------------------------- e s e e
R [T = Aspects 0 @412 ! GetFinCorfig | SetPin Coniig |
Aspect [1 = | Test | wikeSinge | ! Cew | Sewo | PwM | Inpu
# Instruction Fade P.O. T(/60)
! Drive Mode
0 On ~ T |o 0 0 [o" noo0.00 & Logaitmic ¢ Linear Acceleration [2g j
(A F—r 0 0 0 oo ' : =
b l— Acceleration Mode Lipled 'u_;l
2 E - 0 0 0 |U_ a0 & Logartmic (" Linear On-Level Wﬁ
- - CH R R
4 . :[' 0 0 0 lD— 00 [~ Inverted
L ] b i 0 o oo Iniial Level  [3
6 E v 0 0 0 o ooo00 ¢ -
7 . - 0 0 0 |U_ 00:00.00 i.] ,D_ Layel T
8 [ = 0 0 0 [0 oooooo Tiro 6 60 b o o0 6o o - Siow Q

Release 3.20

Hier der , Aspect 1“ des Pin 1, wo der Ausgang eingeschaltet wird und der PWM-Level sehr schnell
auf das Level 31 gesetzt wird. Damit hat der Ausgang dann gegen Masse geschaltet und das Relais
zieht an. In diesem Fall wird ein Signal auf ,Griin“ geschaltet.

Das war zu easy? OK! Kein Problem. Dann zu folgender Aufgabe:

Wenn man Weichen von Weichen-Walter (oder gleich aufgebaute) betreiben mochte, dann muss
man die Weiche Uber ein Servo umstellen UND das Weichenherz umpolen. Mal angenommen die
Weichenzunge liegt, vom Servo gezogen, satt an der Schiene an. Wenn man nun, direkt beim
Einschalten des Servo auch das Weichenherz umschaltet, kénnte es zu einem Kurzschluss kommen.
So dachte ich mir folgenden Ablauf aus:

Ein monostabiles Relais hinter diesem, schaltet die Spannung, die zum Weichenherz geht, an und
aus.

Ein bistabiles Relais schaltet die Spannung fiir das Weichenherz von Seite A zu B um.

Gleichzeitig startet der Servo.

Wenn dieser in Endlage ist, schaltet das monostabile Relais die Spannung zum Herzstiick wieder an.
Auf dem zweiten Umschalter der bistabilen Relais werden LEDs angeschlossen zum Anzeigen, welche
Seite nun am Herzstiick aktiv geschaltet ist. Das nachste Bild zeigt den Pin25, der als Servoausgang
konfiguriert wurde im Zustand ,, Aspect 0“. Also Servo schalten auf Seite 0 (bei mir — Servo 1 nach
links und LED griin). Rechts unten seht ihr die vielen Einstellmoéglichkeiten fir den Betrieb des Servo.
Beeindruckend, verwirrend, genial (wenn man es verstanden hat ;-).



4 0C32 Config — X

2 EE Refresh Module Address ,1_j ¥ Start numbering at 1 [V Bidirectional Comm, CavaFis | EoadFia |
[T Use eXtended Addr

Use Dinamo Tunneling [V Werify All | Read all | Write All J
General 1 ' 0C32 Event Control 1 0C32 Device Configuration 1 Test
| :J Load Device [ Reload DD | Definitions Loaded: Generic 2015/06/10
B o o N T ——
Ni D Addsas lij'% |B1_D§ ﬁog ¥ Show Details Save Device I Read Device | Write Device J
Address 1.25 25 25 25 Read All Devices | ‘Wiite All Devices J

It [T Aspects 0 &4 12 Get PinConfig | Set Pin Conlig |

Aspect lﬂ_i |Gerade White Single | I Clear [ Servo ] Pwi ] Input
# Instruction Renge
0 ID“—L‘ [0 o [0 [0\« ]  off 1/Mass Iﬁj BounceDown Iu_ﬁ
. = =
1 el Serv JdF 0 [ [0 o ocoom s M Damping  [55 =1 BounceDownFactor [g~ -+
2 o == rml om e L CXL | MasSpd [39 ::JJ Bouncellp |u_:JJ
3 IW'ail—:_] P [ [5 Midpoint [-37~ = | Masdce [20~ =1  BounceUpFactor [o— =
b Off 2| = 4 0 0 0 f 00:00.00 [ Auto Suspend
5 |lon O [0 | [0 0 o) wooooo i 5 susended r Inkial Positon [ =]
E R —————l | vom— e — | r— o R an AN 1
B ~ G G L
7 [ - 0 0 0 [o oooooo 5 ,} |5 Postion roFTs
8 . - 0 0 0 |U_ 00:00.00 3 en v e e r T
Release 3.20

Generell lassen sich die Zeilen in ,# Instruction” lesen, wie eine Batch-Datei. Es wird einfach von oben
nach unten abgearbeitet. Schlimmer sind dann verschachtelte Instruktionen Gber ,Set Aspect 3“ und
in diesem befinden sich weitere Batch-Befehle mit Riicksprung. So etwas wie BASIC programmieren
vor 35 Jahren ;-)

Extrem Ubel zu verstehen ist, wie im gelben Kasten die richtigen Werte einzutragen sind.

Bei Zeile 0 wird der Ausgang 15 eingeschaltet (15...die magische 15....da kommen die -10 her, denn
der aktuelle Pin ist 25 und wenn ich 15 schalten will, dann halt ,,-10“). Das ist das Relais, das an
»Normal geschlossen” die Spannung zum Weichenherz durchleitet. Wenn ,,0On“ dann ist die
Spannung abgeschaltet (Grund dafiir ist die Grundstellung der Anlage). Bis ich das mit den -10 kapiert
hatte, waren einige Fliiche, Verzweiflungsschreie und Scotch vergangen.

In Zeile 1 wird der Servo auf die gewiinschte Position gefahren.

In Zeile 2 wird das bistabile Relais (Pin 21) umgeschaltet.

In Zeile 3 wird gewartet (durch versuchen festgestellt, was die 15 und 1 bedeutet)

In Zeile 4 wird die Spule des bistabilen Relais stromlos geschaltet

In Zeile 5 wird das Herzstlick wieder mit Spannung versorgt.

Eigentlich, auch easy. Oder? Wenn ja, bewerbe Dich bei der NASA oder NSA oder was weil} ich.

Ganz ehrlich, bis jeder Ein- und Ausgang das und wie getan hat, was ich wollte, war die Flasche
Feuerwasser nur noch halb voll und ein paar Monde vergangen. Hugh, ich habe geschlafen.

Da jetzt die Konfiguration abgeschlossen war und ich die zweite Halfte (Feuerwasser) fur iTrain noch
hatte, ging es dann an dieser Baustelle weiter, denn ich habe Null Nix Komma X Erfahrung mit iTrain.
Ein neues, lustiges Kapitel, dass noch nicht abgeschlossen ist (mehr Feuerwasser!!!!).



Generelle Frage, warum iTrain? Einfach zu beantworten: Der Hersteller von iTrain und der Hersteller
von Dinamo (beide Hollander) sind sehr gute Freunde. Somit hat iTrain die Dinamo-Schnittstelle
(unter vielen anderen) integriert.

Ich habe die Plus-Version gekauft, werde aber auf die Professional upgraden. Grund: Wie im ZFI
beschrieben, kann man mit den Professional die App ,,Spacedesk” benutzen, die mir sehr gut gefallt.

Zurick zu iTrain:

5000000000000 000000000000C000000000000000UL00

Der innere Kreis entspricht dem realen dufleren Kreis zum Einmessen. Easy kann ja jeder ;-)

Der (innere) Programmierkreis ist (noch) nicht abgebildet. Nicht sooo wichtig, da ich wegen der
Benutzung des Programmers und nicht einer (leider nicht verfligbaren) FCC die Programmierung der
Decoder nicht Giber iTrain machen kann. Mit einer FCC und einem zweiten USB-Kabel kann tber
iTrain die D&H-Decoder programmieren. Naja, Gber den Programmer und der D&H-Software geht
das auch. Eeeeeasyyy.

Mein Freund der iTrain. Da muss man auch erst einmal die interne Logik verstehen. Ich mochte keine
Lobeshymne ausrufen, aber mit etwas Hilfe vom iTrain-Forum habe auch ich verstanden, wie man
z.B. analoge Dampfloks zum Pfiff bekommt vor der Abfahrt am Bahnhof.

Kommen wir zum Wichtigen, der Konfiguration einer analogen Lok:

Hier ein sehr alter 3-pol Schienenbus mit zwei (Motorwagen in der Mitte), elektrisch verbundenen,
Anhangern. Sehr wichtig sind die Lange und der Riickmeldungs-Offset. Tragheitssimulation und
Reaktionsverzégerung variieren stark, je nach Lok. Unter Geschwindigkeit sollte man die realen km/h
+ 20% eingeben.



B Eigenschaften der Lokomotive X

Name |VT 789 716-7 DB - A|

Beschreibung |Analog - 3er Gespann

Loktyp | D Diesel L Lange 185 mm =
Decoder
Typ | Analog ~
Pseudo-Adresse 1052 % Kick-Start | 253

Schnittstelle | S Dinamo

Bild Geschwindigkeit Funktionen Konfiguration Optionen Erlaubnis Kommentar

Gleis

[ 7Zahnrad Spurweite | Z 2 Polaritadt | Invertiert

Fiihrerstand

Sichtseite | Vorderseite [ ] Symmetrisch

Tréagheitsimulation

<

IZ Beschleunigen Stufenverzégerung 500 ms > Stufenschrittweite 1

4

IZ Bremsen Stufenverzégerung 500 ms |~ Stufenschrittweite 1

Riickmeldungs-Offset

[v Belegt Vorderseite 20mm |+ Riickseite 20mm |+
[ Reedkontakt
[ Lichtschranke
Reaktionsverzdgerung

Vorwérts | 400,0 ms = Riickwérts | 400,0 ms =
Zeitraum

Wartung 40,0h = Brennstoff 50h =

So, kommen wir zum Einmessen einer Lok.
iTrain hat zwei Moglichkeiten die Position einer Lok zu bestimmen:

1. Belegtmelder

2. Weg-Zeit-Berechnung
Vorab: Meine Loks fahren mit festgelegten Ziigen.
Um die Weg-Zeit-Berechnung so optimal wie moglich zu erreichen, messe ich die Loks mit Wagen
ein. Denn, bei analogen Loks unter Last, sinkt die Geschwindigkeit und das teilweise rapide (wenn
keine Haftreifen). iTrain korrigiert die Position beim Erreichen eines Meldeabschnittes, aber besser
ist natdrlich, die wirkliche Geschwindigkeit zu hinterlegen.

Was mir beim Einmessen aufgefallen ist:

Digitale Loks mit Sound wollen eine Eingangsspannung von 12 Volt an den TM44. Auch manche
andere meiner digitalen Loks wollen bei den angestrebten 10,5 Volt nicht, oder unsauber fahren.

Ich werde also als Nachstes die Eingangsspannung langsam am Step-Down erhdhen, bis alle digitalen
Loks einwandfrei fahren. Das bedeutet auch, dass analoge Loks nochmals eingemessen werden
missen.




Wenn ich mir das Verhalten von analogen Loks betrachte, wére eine logarithmische Kurve des PWM-
Ausgangs flr analoge Loks wesentlich besser. Ich habe das bereits beim Hersteller gemeldet, denn
mit der aktuellen Auslegung ist, speziell im unteren Geschwindigkeitsbereich, nur eine sehr grobe
Abstufung moglich, Das bedeutet, dass die Loks zu stark abbremsen und zu schnell anfahren vorm

Signal.

. Geschwindigkeitsmessungen

raler Melder mit Seitenmeldern

Sensor

Riickmeldung 1 == 1.2-AL (1.2) : Aussen-Links
Riickmeldung C === 1.1-AU (1.1) : Aussen-Unten
Riickmeldung 2 == 1.4-AR (1.4) : Aussen-Rechts

Abstand

von C nach 1 i

Geschwindigkeitsmessungen Z (1:220) -

660 mm =

Lokomotive |[=o<| VT 789 716-7 DB - A

von C nach 2

660 mm = |

Stufe Wert
0 0,0 km/h| ~| 105
1 0,0 km/h 100 /
2 0,0 km/h
3 0,0 km/h 22
4 0,0 km/h 90
5 0,0 km/h 8
6 0,0 km/h /
80
7 0,0 kmy/h /
8 0,0 km/h e /
31 0,0 km/h 70
10 0,0 km/h e /
11 0,0 km/h /
60
12 0,0 km/h /
13 0,0 km/h 5
14 0,0 km/h 50
15 0,0 km/h 5
16 0,0 km/h /
40
17 0,0 km/h (
18 25,3 km/h 35 /
19 42,7 km/h 10
20 51,3 km/h f
25
21 61,9 km/h {
2 72,7 km/h 20 [
23 87,8 km/h 15 1
24 94,3 km/h 10
25 108,6 km/h I
% km/h s [
27 km/h 0
0 D 15 20 25 30 35 40 45 50 a5 60
Leeren Ubernehmen
[\ Fahrtrichtung wechseln | ] Verwende fahrtrichtungsabhangige Messungen
Kontrolle
Vorherige N&chste Starten Richtung

Hier die Kurve fiir die neue 03 1001 mit Glocki:



B Eigenschaften der Lokomotive X

Name |BR 03 1014 DB

Beschreibung | Analog

Loktyp | S Dampf v Lénge | 114mm %
Decoder
Typ  Analog v
Pseudo-Adresse | 10085 Kick-Start 63 =

Schnittstelle S Dinamo v

Bild Geschwindigkeit i ion Optionen Erlaubnis Kommentar
Stufe Vorwarts Riickwarts po—
0 0,0 km/h 00kmyh| | 1704 vorvarts —1
1 0,0 km/h. 0,0 km/h 165 | M Ruckwarts | 1
2 31,2 km/h 3,2km/h
3 39,9 km/h 29kmm| | =
4 46,3 km/h 33,4 km/h 5
5 53,9 km/h 41,2 km/h i
6 61,0 km/h| 50,5 km/h| e /
7 66,8 km/h 59,4 km/h
8 72,8 km/h| 66,5 km/h! 1404 1 1 ///
9 77,4 km/h 7askmh | e | | |
10 84,0 km/h 79,8 km/h /
11 86,0 km/h 86,0km/h| | %0
12 91,1 km/h 92,1 km/h | 125
13 96,4 km/h 96,7 k|| o
14 100,4km/h 102, km/h
15 104,5 km/h| 107,2 kmy/h! 15
16 108,0km/h| 1093 km/h| | 110
17 111,5km/h| 1141 km/h _
18 1142km/h| 1186 km/h
19 115,3 km/h| 121,6 km/h| 100
20 118,6 km/h| 126,3 km/h /
2 121,2km/h|  128,6 km/h .
2 122,0 km/h| 132,2 km/h)
23 124,7 km/h| 135,4 km/h 85
2 1267km/h| 1393 km/h 804
2 128,7km/h| 1411 km/h
2% 130,6 km/h| 142,9 km/h 75'
27 132,2 km/h| 144,8 km/h 0;
2 135,9km/h[  148,7 km/h = /
2 1388km/h|  150,0 km/h,
30 139,7km/h| 1513 km/h . /
3 140,5km/h| 1541 km/h 5
32 141,1 km/h| 154,9 km/h ,,
3 141,7km/h|  157,0km/h
34 144,8 km/h| 157,7 km/h A /
3 1474km/h|  159,0 km/h 40
36 148,0km/h|  160,0 km/h /
37 148,6km/h| 1623 km/h
38 1493km/h| 1632 km/h
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Robrechen

Oben herum sehr fein abgestuft (es gibt die Fahrstufen 0 bis 63 bei analog). Unten herum zu grob.

Je hoher die Gleisspannung, desto schlimmer wird das.

Jajajaja, sei nicht so pingelig, sei nicht so ein Nietenzahler. Aber: an meinem analogen Regler habe ich
ein logarithmisches Poti und damit kann ich die langsamen Geschwindigkeiten sehr gut abbilden. Da
bei den PWM-Einstellung fiir die OC32 das ja bereits vorgesehen ist, sollte das kein sooo grolles
Problem sein. Der Hersteller meinte, die Weg-Zeit-Berechnung wird komplizierter. Wir schieRen
Raketen mit Rovern auf den Mars, aber kdnnen so einfache Berechnungen nicht durchfiihren?
Laberrhababer! Ich bleib’ dran. Manchmal hilft abnerven ;-)

Das sind, so weit, die Z-spezifischen Eigenheiten. Alles andere ist unabhangig der verwendeten Spur.
Diese Datei wird weitergefiihrt und am Leben erhalten.

Schlusswort:

Ich bin zufrieden und hoffe auf Updates von iTrain und Dinamo, die sich mehr um unsere Spur Z

kiimmern. Denn, mal so zwischen uns, bis die wenigen Digitalisierer meine restlichen analogen Loks
umgebaut haben, kann ich mit dieser Alternative sehr sehr gut leben.




