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DEFINITIONS

Digital sans gestion par ordinateur

- 2 circuits indépendants mais pouvant étre accouplés avec plusieurs circulations de trains
* Circuit gare de triage avec boucle de retournement
* Circuit de circulation 2 voies (interne et externe) avec gare principale et gare militaire.
Sur chaque voie:
» 2 voies en gare principale, 1 directe et 1 évitement
» 2 voies cachées arriere, 1 directe et 1 évitement

- Utilisation composants du commerce (pas de développement Hard/Soft)
- Centrale DR5000
- Modules Lectix contréle occupation canton avec ralenti / arrét automatique
- Modules LDT commande aiguillages servo (DLY 402)

- Signalisation d’occupation par feux (Rouge et Vert) sur cantons
- Commandes aiguillages par TCO (interrupteurs) et manettes

- Option de rétro signalisation position d’aiguillage sur TCO par DLY 411



1/ On ne fait le ralentissement et I'arrét que sur le sens Marche Avant du train.

2/ Pour créer les sections de marche normale et de freinage (et arrét), c'est toujours le rail de droite (sens de
marche du train) qui doit étre sectionné lorsqu'on regarde la voie dans le sens de marche du train.

3/ La longueur de la section de marche normale doit étre suffisamment longue pour que le plus long train
censé circuler sur la voie puisse se loger completement dans cette section.

4/ La longueur de la section de freinage (et arrét) est déterminée en fonction de la temporisation de freinage
ou de la distance de freinage encodée dans le décodeur de locomotive.

5/ La locomotive peut s'éloigner du signal en marche arriere!

6/ Pour la circulation des trains poussés (trains-navettes, autorails, ...), le véhicule en téte de la rame doit étre
équipé d'un dispositif consommateur de courant (installer un éclairage intérieur).

7/ Le décodeur logé dans la locomotive doit faire partie de la série GOLD ou SILVER (reconnaitre le processus
ABC en programmant le CV)
LENZ : Vous activez la propriété ABC en inscrivant le bit 2 dans la CV 51. Nous recommandons
['utilisation simultanée de I'ABC et de la distance de freinage constante, celle-ci étant activée par
I'inscription du bit 1 dans la méme CV 51.
LOKOCOMMANDER /ESU/Zimo : L'activation du systéme ABC se fait a partir de la CV27 : Bit0O=1:
permet la détection du signal ABC sens normal de marche. Bitl = 2 : permet la détection du signal ABC
sens inverse de marche. Activation dans les deux sens est possible (sauf en mode aller-retour).

8/ Un train peut rouler a contresens du signal, méme si celui-ci est rouge.

9/ Les feux sont commandés par les LECTIX (suivant occupation cantons suivants) sur les zones.
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CAS A CAS B:
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Plan de masse circuit

Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K

: Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ
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Plan de masse c
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PLAN DE CANTONNEMENT
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Cablage aiguillage PECO (coeur aluminium) avec DLY 2

- —

Droite
Gauche

Servo avec aiguille en position « Continu »

Eclisse normale

Intérieur : Ouvert .
—— Eclisse Isolante
—_— —a
Eclisse normale
Ouvert Continu Eclisse normale
Extérieur Fermé ¥

|| Pont

JC Articulation

Sur tous les modules

— Le cceur d’aiguille est branché sur le commun du contact

— Le contact fermé pour aiguillage en « Continu » est branché sur le rail intérieur
— Le contact fermé pour aiguillage en « Extraction » est branché sur le rail extérieur
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Consignes

Les servos DLY2-2 des aiguillages X sur les modules Y (MY-X) sont pilotés par les
DLY401.

Les DLY401 sont commandés par des interrupteurs a bascule CM-Z montés sur le
TCO

Plusieurs interrupteurs a bascule ont un second contact qui permet d’actionner le
blocage sur les Lectix 00043 (aiguille dans le mauvais sens)
Les servos DLY2-2 possédent 2 contacts NO/C/NC

— Le premier alimente le coeur d’aiguille en fonction de sa position

— Le second controle la continuité des zones de détection des Lectix 00043

Les Lectix 00043 pilotent les zones d’arrét et les feux de signalisation d’arrét



Cablage détecteurs Lectix 00043

Point Point Zone Blocage
e m- R R P1/P2

Detl Module 6 J detect Feu F2 Zd C10/C11

Det2 Module 6 J K K detect Feu F7 Zd c1/c2 Cé
Det3 Module 6 K J J detect Feu F6 Zd C9 dévié c7
Det4 Module 6 K J J detect Feu F5 Zd C9 Droit C8
Det5 Module 5 J K K detect Feu F1 Zd C3 Dévié C1
Det6 Module 5 J K K detect Feu F3 Zd C3 Droit C2
Det7 Module 4 K J J detect Feu F4 Zd C7/C8 C12
Det8 Module 3 J K K detect Rien Zd Cc4/c5 C3
Det9 Module 5 J K K detect Rien Zd C6 Dévié C4
Det10 Module 5 J K K detect Rien Zd C6 Droit C5
Detll Module 5 K J J detect Rien Zd C12 Dévié C10
Det12 Module 5 K J J detect Rien Zd C12 Droit C11
DetX Module 3 Feu F8 Zd C3 Za Gare

Triage
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Cablage Servos

@,/V

Blocage DetX

Servo Aiguillage N° Module Contact 1 Contact 2

M3-1 Module 3 Coeur
M3-2 Module 3 Coeur
M3-3 Module 3 Coeur
M3-4 Module 3 Coeur
M3-5 Module 3 Coeur
M4-1 Module 4 Coeur
M4-2 Module 4 Coeur
M5-3 Module 5 Coeur
M5-4 Module 5 Coeur
M5-5 Module 5 Coeur
M6-1 Module 6 Coeur
M6-2 Module 6 Coeur
M6-3/4/5/6 Module 6 (gare militaire) Coeur
M6-7 Module 6 Coeur
M6-8 Module 6 Coeur

Rien

-
Rien
Zd C4/C5
Zd C7/C8 =

Zd C3 Droit/Dévié
Zd C6 Droit/Dévié
Zd C12 Droit/Dévié
Sortie gare militaire
Zd Cc1/Cc2
Zd C9 Droit/Dévié
Rien
Rien

Zd C10/C11
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MODULE 3
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l LECDOD1021 [stop) (1)
‘ LECDDO0AS [detert) (1)

Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K
Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ

A — A

"1 Zonearét | Zone détection |
N AN J
R g
Canton courant Canton suivant
Servo M3-1/2/3 et 4 : 1 seul contact Detect 08 (C04/C05) + Stop 08 (C03)

Servo M3-5 : 2 contacts

SUR LEC000043 -8

Relier « A » sur « J » (BUS)

Relier « B » sur « K » (BUS)

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-8 (Sur module 3)
Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-8 (Sur module 3)
Relier « B Detect » sur « ZaC4/C5 » / K (Module 3)

Relier « 2 » du LEC1021-7 sur « Za C3 » / K (Module 3)

Relier « 1 » du LEC1021-7 sur « Zd C3 » / K (Module 3)

Relier le contact commun servo « M3-5 » sur « B Detect » détecteur 8
Relier contact servo « M3-5 » position droite sur « ZdC5 » / K
Relier contact servo « M3-5 » position déviée sur « ZdC4 » / K

Coupwre coewr aiguille (eclisze Eolés)

I Coupwre debut zone arrét (droite sens de marche)
I Coupure fin zone arrét (drofte sens de marche)

Coupure début rone détection/roulage (drofte sens de marche)
15



Cablage Module 3

f—
1
J g L
L =+
FEE “Zd o3
K K

X Vole externe

: Coupures sur K

Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K
Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ

] | 2d 4405
K

X Vaole interne

K
Zd C5

K
Zd C4

: Coupures sur J MODULE 3
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Connexion avec gare de triage Module 3

MODULE Gare de triage |

Zone arrét | Zone détection |
J\_
Y
ton courant Canton suivant

LEC001021 (stop) (1)

PR P L ircui ieur : Continui . détect .
I Coupure coeur aiguille (éclisse isolée) Circuit extérieur : Continuité sur rail | et coup ons sur voie K
Circuit intérieur : Continuité sur rail K et coupures détections sur voie J

| Coupure début zone arrét (droite sens de marche)

| Coupure fin zone arrét (droite sens de marche)

| Coupure début zone détection/roulage (droite sens de marche)
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Cablage Module gare de triage Module 3

LECDODOS )

51 Canton £33 occupe alors

e
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M3-1
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L pp
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L
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§ (&
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k Voie interne : Coupurea sur J

Woig exterme : Coupures sur K

MODULE gara triage
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1 LECDO1021 [stop) (1]

‘ LECODD0A3 [detect) (1)

l /
¥ [ B | 1
Alimentation voie K

Alimentation voi

N

—_—

Zone mTet

\ 1
Caienn courant Canton suivant

"W"'“
e

MODULE 4

Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K
Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ

Detect 07 (C07/C08) + Stop 07 (C12)

Servo M4-1/2: 2 contacts

SUR LEC000043 -7
Relier « A » sur « K » (BUS)
Relier « B » sur « J » (BUS)

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-7 (Sur module 4)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-7 (Sur module 4)

Relier « B Detect » sur « ZdC7/C8 » /J (Module 4)

Relier « 2 » du LEC1021-7 sur « Za C12 » / J (Module 4)

Relier « 1 » du LEC1021-7 sur « Zd C12 » /J (Module 4)

Relier le contact commun servo « M4-1 » sur « B Detect » détecteur 7
Relier contact servo « M4-1 » position droite sur « ZdC7 » /)

Relier contact servo « M4-1 » position déviée sur « ZdC8 » / J

Coupure coeur aiguille |Edisse isclés]
Coupure debut zone arrét (droite sens de marche)

Coupwre fin zone arrét {drofte sene de marche)

Coupure debut zone détection/roulage (droite sens de marche)
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Cablage Module 4

Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K
Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ

| 4
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MODULE 5

MS-3 Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K

# “cs L €6 e Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ
Zd C5 (K)

I i Za G5 (K) 1

i . Zaclo() 1o

C10 - -
# . K ey / d SUR LEC000043 -11, LEC000043 -12
e o :

ZaCll) Zd C11 (1) 1 Relier les « A » ensembles et les « B » ensembles
= K™ zaciag = Relier « A » sur « K » (BUS)
@ el M Relier « B » sur « J » (BUS)

€13

DLY402-2 _ _| e SUR LEC000043 -5, LEC000043 -6, LEC0O00043 -9, LEC000043-10
@@wﬁ Relier les « A » ensembles et les « B » ensembles

Relier « A » sur « J » (BUS)
Relier « B » sur « K » (BUS)

DLY402- igui Alimentation voie K

zd €8 (1) i 7a C8 (1) SUR LEC000043 -5
s C?l = Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-5 (Sur module 5)
Zdczul | Za 7 (1) Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-5 (Sur module 5)
< o 2 i Relier « 2 » du LEC1021-2 sur « ZaC1 » / K (Module 5)
. i - Relier « 1 » du LEC1021-2 sur « ZdC1 » / K (Module 5)
il e : e c1 Relier le contact servo « M4-2 » commun sur « Zd C3 » / K
= Relier le contact servo « M4-2 » position déviée sur « B Detect » détecteur 5

E

SUR LEC000043 -6
Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-6 (Sur module 5)
o Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-6 (Sur module 5)
A A I Coupure coeur aiguille (éclisse isolée) Relier « 2 » du LEC1021-6 sur « ZaC2 » / K (Module 5)
O | L. ) . ) Relier « 1 » du LEC1021-6 sur « ZdC2 » / K (Module 5)
. | Zone amét J\\ Zone détection j| I Coupure début zone arrét (droite sens de marche) Relier le contact servo « M4-2 » position droite sur « B Detect » détecteur 6

YT R
Canton courant Canton suivant

I Coupure fin zone arrét (droite sens de marche) SUR LEC000043 -9

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-9 (Sur module 5)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-9 (Sur module 5)

Relier « 2 » du LEC1021-9 sur « ZaC4 » / K (Module 5)

Relier « 1 » du LEC1021-9 sur « ZdC4 » / K (Module 5)

Relier le contact servo « M5-3 » commun sur « Zd C6 » / K

Relier le contact servo « M5-3 » position déviée sur « B Detect » détecteur 9

A LEC001021 (stop) (8)
A LEC000043 (detect) (6)

I Coupure début zone détection/roulage (droite sens de marche)

Detect 06 et 05 (C03) + Stop 06 (C2) et Stop 05 (C1) Servo M5-5 : 1 seul contact
Detect 09 et 10 (C06) + Stop 09 (C04) et Stop 10 (CO5) Servo M5-3 et 4 : 2 contacts
Detect 11 et 12 (C12) + Stop 11 (C10) et Stop 12 (C11)
Detect 03 et 04 (C9) Module6 + Stop 03 (C8) et Stop 04 (C7) 21




MODULE 5 (suite)

SUR LEC000043 -10

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-10 (Sur module 5)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-10 (Sur module 5)

Relier « 2 » du LEC1021-10sur « ZaC5 » / K (Module 5)

Relier « 1 » du LEC1021-10 sur « ZdC5 » / K (Module 5)

Relier le contact servo « M5-3 » position droite sur « B Detect » détecteur 10

SUR LEC000043-11

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-11 (Sur module 5)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-11 (Sur module 5)

Relier « 2 » du LEC1021-11 sur « ZaC10 » / J (Module 5)

Relier « 1 » du LEC1021-11 sur « ZdC10 » / J (Module 5)

Relier le contact servo « M5-4 » commun sur « Zd C12 » /J

Relier le contact servo « M5-4 » position déviée sur « B Detect » détecteur 11

SUR LEC000043 -12

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-12 (Sur module 5)
Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-12 (Sur module 5)
Relier « 2 » du LEC1021-12 sur « ZaC11 » / J (Module 5)

Relier « 1 » du LEC1021-12 sur « ZdC11 » / J (Module 5)

Relier « B Detect » sur le contact servo « M5-4 » position droite

SUR LEC1021 -3
Relier « 2 » du LEC1021-3 sur « ZaC8 » / J (Module 5)
Relier « 1 » du LEC1021-3 sur « ZdC8 » / J (Module 5)

SURLEC1021-4
Relier « 2 » du LEC1021-4 sur « ZaC7 » / J (Module 5)
Relier « 1 » du LEC1021-4 sur « ZdC7 » /J (Module 5)
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Ca blage Module 5| circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K

Circuit interne: Continuité sur K et Coupures surJ

F1
K
Zd C3
De
M4-2
Vars Module B
Pla
P &
P

P do——

K
Zd CE

Dr
&

LECDO004 2

J
Zd C12 Dr
o

De
M5-3

De
M5-4

|

2 Zo CZ
J Za C1 Zd ci K
K K

Fi

X Voie externe : Coupures sur K

= ol | W W TaCn  Zaon
K ZaC4 Zd C#4 K K IaCc ace | J

K K J J

l";‘fﬁ‘%’vnh interne : Coupures sur J MODULE 5
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MODULE 6

SUR LEC0O00043 -1, LEC000043 -3, LEC000043 -4

Relier les « A » ensembles et les « B » ensembles
Relier « A » sur « K » (BUS)
Relier « B » sur « J » (BUS)

SUR LEC000043 -2

Relier « A » sur « J » (BUS)
Relier « B » sur « K » (BUS)

SUR LEC000043 -2 (Circuit externe)

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-2 (Sur module 6)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-2 (Sur module 6)

Relier « 2 » du LEC1021-2 sur « ZaC6 » / K (Module 6)

Relier « 1 » du LEC1021-2 sur « ZdC6 » / K (Module 6)

Relier « B Detect » sur « Zd C1/C2 » /K

Relier contact servo « M6-1 » position droite sur « ZdC2 » / K

Relier contact servo « M6-1 » position déviée sur « ZdC1 » / K

Relier le commun du contact servo « M6-1 » sur « B Detect » détecteur 2

SUR LEC000043 -1 (Circuit interne)

e s o s |
#---ﬂ 1G4
D — @
1 | i -l i | ¥
= #. Zd €10/11 (1)
LY i I ‘ =
171 T
/
6 Réalimentation voie K E i Il
[ |/ P Lo = i
A o )
| waek | |/ N\ i = §
Za C6 (K) A = I
N
N
| C6
DLY402-1
| I [0 T I I l
DLY402-1 tommande les8 siguillages AL
0 5 i8 A

A ——A

A LEC001021 (stop) (3)

" Zonearat | Zonedétection |
. Y A\ ~ - A LEC000043 (detect) (4)
Canton courant Canton suivant

Circuit externe: Continuité sur J et Coupures sur K
Circuit interne: Continuité sur K et Coupures sur J

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-1 (Sur module 6)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-1 (Sur module 6)

Relier « 2 » du LEC1021-1 sur « ZaC9 » / J (Module 6)

Relier « 1 » du LEC1021-1 sur « ZdC9 » / J (Module 6)

Relier « B Detect » sur « Zd C10/C11» /)

Relier contact servo « M6-8 » position droite sur « ZdC10 » /J

Relier contact servo « M6-8 » position déviée sur « ZdC11» /)

Relier le commun du contact servo « M6-8 » sur « B Detect » détecteur 1

SUR LEC000043 -3 (Circuit interne)

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-3 (Sur module 5)

Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-3 (Sur module 5)

Relier le contact servo « M6-2 » commun sur « Zd C9 » / J

Relier le contact servo « M6-2 » position déviée sur « B Detect » détecteur 3
Ne pas oublier les branchements LEC1021-3 et 4 (Module 5)

SUR LEC000043 -4 (Circuit interne)

Detect 01 (C10/C11) + Stop 01 (C09)
Detect 02 (C1/C2) + Stop 02 (C06)
Detect 03 et 04 (C9) + Stop 03 (C8) et Stop 04 (C7) Module5

Servo M6-3/4/5/6 et 7 : 1 seul contact
Servo M6-1/2 et 8 : 2 contacts

Relier « C » du relais sur « 2 » du LEC1021-4 (Sur module 5)
Relier « NC » du relais sur « 1 » du LEC1021-4 (Sur module 5)
Relier le contact servo « M6-2 » position droite sur « B Detect » détecteur 4

Ne pas oublier les branchements LEC1021-4 (Module 5)
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Cablage Module 6
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Cablage additionnel Module 6 pour sortie gare militaire

Plusieurs particularités pour la sortie de la zone militaire sur le Module 6:
La barriere de sortie doit étre commandée par la position de I'aiguillage M5-5 :
- aiguillage se trouve en position continu (droite) vers le circuit: Barriére sera fermée, arrét ZaC13 activé et Feu Rouge (R3 et R4 OFF)
et pas de réalimentation « J » ZdC11 pour empécher sortie zone militaire
- L'aiguillage se trouve en position déviée vers la gare: la barriéere sera ouverte

* Pas détection sur Detl : Barriére ouverte, arrét ZaC13 désactivé, Feu vert (R3 et R4 ON) et réalimentation « J » ZdC11 pour
permettre sortie zone militaire

* Détection sur Detl : Barriere fermée, arrét ZaC13 activé, Feu Rouge (R3 et R4 OFF) et pas de réalimentation « J » ZdC11 pour
empécher sortie zone militaire
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Cablage Module pupitre

L = jaune

L = jauna

4 = wart

TAELLL

rirg

e E = rougs
| M = nair

u
1

A = yarl

Rougs =wr rall dreit

Biau sur raoll gauche

Femelle

HE=

+9¥de=0range

@vde = Noir

TRk

Circuidt

Circuit
22@\?%:@4

Track
1

A1 h
B = rouge
M = nair
H [ Intﬁrnﬁ
am—llCoupyrasl
K (coupucas) Cefxleros
A ——
E‘ouq_e sur roil droit
Bleu aur rail gouche
Ll Frog
BUS Traek
DR5EGE
1
imterae: Rail dralt ftoupure:] sens Marchea AV doane suf "J7
externe: Roil droit (coupures) sens Marche AV donc sur “K*
PUPITRE

28



gVdce
+9Vde

Cablage Modules DLY 402

MODULE &

L

Rt

g YT ME-6

1
2

gy

—,_Im

SR

’ MODULE 5

———e .

MODULE 3 EJ
(=

i

r— s

AAOD

ol e of o] o] 2 o] ol | ] e]el ol o ]2l RERARRERBEEE
aaanng Teo i T
NEERE vl,llluL:Jxl: B D! EE -1*1111!1‘:1:34!4; =
pew b
thorl bbbl : '

M3-3

J‘ﬁ_. =k

L]

DLY4@2




Tests Détecteurs Circuit externe

Circuit « direct » : C2 /C3 /C5 / C6 M6-1 Droit/M3-5 Droit/M4-2 Droit/M5-3 Droit
1/ Mise on sans train ........ Tous les détecteurs éteints

2/ Loco sur Zd C1/C2 ou Zd C2 ou Za C2 : Détecteur 2 « ON » et arrét su Za C6 (M6)

3/ Loco sur Zd C3 ou Za C3 : Détecteur 6 « ON » et arrét su Za C2 (M5)

4/ Loco sur Zd C4/C5 ou Zd C5 ou Za C5 : Détecteur 8 « ON » et arrét su Za C3 (M3)

5/ Loco sur Zd C6 ou Za C6 : Détecteur 10 « ON » et arrét su Za C5 (M5)

Circuit « direct »: C1/C3/C4/C6 M6-1 Dévié/M3-5 Dévié/M4-2 Dévié/M5-3 Dévié

1/ Loco sur Zd C1/C2 ou Zd C1 ou Za C1 : Détecteur 2 « ON » et arrét su Za C6 (M6)
2/ Loco sur Zd C3 ou Za C3 : Détecteur 5 « ON » et arrét su Za C1 (M5)
3/ Loco sur Zd C4/C5 ou Zd C4 ou Za C4 : Détecteur 8 « ON » et arrét su Za C3 (M3)
4/ Loco sur Zd C6 ou Za C6 : Détecteur 9 « ON » et arrét su Za C4 (M5)

Blocage aiguillages

1/ M4-2 Droit alors Blocage sur détecteur 6 (P1/P2)
2/ M4-2 Dévié alors Blocage sur détecteur 5 (P1/P2)
3/ M5-3 Droit alors Blocage sur détecteur 9 (P1/P2)
4/ M5-3 Dévié alors Blocage sur détecteur 10 (P1/P2)
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Tests Détecteurs Circuit interne

Circuit « direct » : C7 /€9 /C11/C12 M4-1 Droit/M5-4 Droit/M6-8 Dévié/M6-2 Dévié

1/ Mise on sans train ........ Tous les détecteurs éteints

2/ Loco sur Zd C7/C8 ou Zd C7 ou Za C7 : Détecteur 7 « ON » et arrét su Za C12 (M4)

3/ Loco sur Zd C9 ou Za C9 : Détecteur 3 « ON » et arrét su Za C7 (M6)

4/ Loco sur Zd C10/C11 ou Zd C11 ou Za C11 : Détecteur 1 « ON » et arrét su Za C9 (M6)
5/ Loco sur Zd C12 ou Za C12 : Détecteur 12 « ON » et arrét su Za C11 (M5)

Circuit « direct » : C8 /€9 / C10 / C12 M4-1 Dévié/M5-4 Dévié/M6-8 Droit/M6-2 Droit

1/ Loco sur Zd C7/C8 ou Zd C8 ou Za C8 : Détecteur 7 « ON » et arrét su Za C12 (M4)

2/ Loco sur Zd C9 ou Za C9 : Détecteur 4 « ON » et arrét su Za C8 (M6)

3/ Loco sur Zd C10/C11 ou Zd C10 ou Za C10 : Détecteur 1 « ON » et arrét su Za C9 (M6)
4/ Loco sur Zd C12 ou Za C12 : Détecteur 11 « ON » et arrét su Za C10 (M5)

Blocage aiguillages

1/ M5-4 Droit alors Blocage sur détecteur 11 (P1/P2)
2/ M5-4 Dévié alors Blocage sur détecteur 12 (P1/P2)
3/ M6-2 Droit alors Blocage sur détecteur 3 (P1/P2)
4/ M6-2 Dévié alors Blocage sur détecteur 4 (P1/P2)
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Cv29:

CVl:
CVv2:
CV3:

Ccva

Programmation décodeurs LENZ

— Bit0: « 0 » pour sens marche normal / « 1 » pour sens marche inverse
— Bit1:« 0 »pour 14 crans de vitesse / « 1 » pour 28 crans de vitesse
— Bit2:« 0 »uniquementdigital / « 1 » digital et analogique
—  Bit3: « 0 » railcom inactif / « 1 » railcom actif
— Bit4:« 0 »vitesse encodée usine
— Bit5: « 0 » décodeur utilise adresse en CV1
— Bits 7 et 8 : non utilisés
Adresse de la locomotive désirée
Vitesse minimale de la locomotive ... valeur d’usine a « 0 »
accélération de la locomotive... valeur d’'usine = « 6 » , notre réglage = 6

— Temps entre 2 crans de vitesse accélération = 0.896*CV3/nb de crans vitesse
— Temps pour aller vitesse 0 a vitesse max = temps entre 2 crans * nb de crans

: décélération de la locomotive ... valeur d’usine a « 5 » , notre réglage = 1
CV5:
CV6:
Cv8:

Vitesse maximale de la locomotive, réglée d’usine a « 254 »
Vitesse moyenne de la locomotive, réglée d’usine a « 48 »
Code Fabricant = « 99 »

.... Soit 0.896*6/28 = 0.192s
... 50it 0.192%28 = 5.376 s

CV51 : ABC sur 2 rails avec « distance arrét fixe » : réglée d’usine a « 0 » , notre réglage = « 7 »

CV52 : Distance de freinage pour « distance arrét fixe » : réglée d’usine a « 50 » , notre réglage = « 1 »

CV53 : Marche au ralenti en cas ABC : réglée d’usine a « 48 » , notre réglage = « 0 »

Réglages de base ... valeur d’usine = « 6 » ( sens normal/28 crans vitesse/digital et analogique/railcom inactif/ vitesse usine)
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Programmation décodeurs ZIMO

CV29 : Réglages de base ... valeur d’usine = « 14 » ( sens normal/28 crans vitesse/digital et analogique/railcom actif/ vitesse usine)

CVl:
CVv2:
CV3:
CV4:

CV5:

Cve

— Bit0: « 0 » pour sens marche normal / « 1 » pour sens marche inverse
— Bit1:« 0 »pour 14 crans de vitesse / « 1 » pour 28 crans de vitesse
— Bit2:« 0 »uniquementdigital / « 1 » digital et analogique
—  Bit3: « 0 » railcom inactif / « 1 » railcom actif
— Bit4: « 0 » vitesse encodée usine
— Bit5: « 0 » décodeur utilise adresse en CV1
— Bits 7 et 8 : non utilisés
Adresse de la locomotive désirée
Vitesse minimale de la locomotive, valeur d’usine a « 1 »
accélération de la locomotive, valeur d’usine a « 2 »
— Temps en seconde pour aller vitesse 0 a vitesse max = valeur*0.9
décélération de la locomotive, valeur d’'usinea « 1 »
— Temps en seconde pour aller vitesse max a vitesse 0 = valeur*0.9
Vitesse maximale de la locomotive, valeur d’usine a « 255 »

: Vitesse moyenne de la locomotive, valeur d’usine a « 1 » (pour 1/3 vitesse maximum)
Cvs8:

Code Fabricant = « 145 »

CV27 : ABC 2 rails avec « distance arrét fixe » : valeur d’'usine a « 0 » , notre réglage = 3

CV53 : Marche au ralenti en cas ABC : valeur d’usine a « 70 » , notre réglage = 0
CV134 : Sensibilité détection ABC, valeur d’usine a « 106 »
CV141 : Distance de freinage pour « distance arrét fixe » , valeur d’usine a « 0 »

CV250 : type décoder = voir documentation



Cv29:

CVl:
CVv2:
CV3:

CV4:

CV5:

CVé6:
Cv8:

Programmation décodeurs ESU Lokpilot 5

— Bit0: « 0 » pour sens marche normal / « 1 » pour sens marche inverse
— Bit1:« 0 »pour 14 crans de vitesse / « 1 » pour 28 crans de vitesse
— Bit2:« 0 »uniquementdigital / « 1 » digital et analogique
—  Bit3: « 0 » railcom inactif / « 1 » railcom actif
— Bit4: « 0 » vitesse encodée usine
— Bit5: « 0 » décodeur utilise adresse en CV1
— Bits 7 et 8 : non utilisés
Adresse de la locomotive désirée
Vitesse minimale de la locomotive, valeur d’usine a « 3 »
accélération de la locomotive, valeur d’usine a « 28 »
— Temps en seconde pour aller vitesse 0 a vitesse max = valeur*0.25
décélération de la locomotive, valeur d’usine a « 21 »
— Temps en seconde pour aller vitesse max a vitesse 0 = valeur*0.9
Vitesse maximale de la locomotive, valeur d’usine a « 255 »
Vitesse moyenne de la locomotive, valeur d’usine a « 60 »
Code Fabricant =151

CV27 : ABC 2 rails avec « distance arrét fixe » : valeur d’usine a « O », notre réglage = 3
CV134 : Sensibilité détection ABC (de 4 a 32), valeur d’usine a « 10 »
CV254 : Distance de freinage pour « distance arrét fixe » (de 1 a 255), valeur d’'usine a « 0 »

Réglages de base ... valeur d’usine = « 12 » ( sens normal/14 crans vitesse/digital et analogique/railcom actif/ vitesse usine)

34



Cv29:

CVl:
CVv2:
CV3:

CV4:

CV5:

CVé6:
Cv8:

Programmation décodeurs ESU Loksound V4

— Bit0: « 0 » pour sens marche normal / « 1 » pour sens marche inverse
— Bit1:« 0 »pour 14 crans de vitesse / « 1 » pour 28 crans de vitesse
— Bit2:« 0 »uniquementdigital / « 1 » digital et analogique
—  Bit3: « 0 » railcom inactif / « 1 » railcom actif
— Bit4: « 0 » vitesse encodée usine
— Bit5: « 0 » décodeur utilise adresse en CV1
— Bits 7 et 8 : non utilisés
Adresse de la locomotive désirée
Vitesse minimale de la locomotive, valeur d’usine a « 3 »
accélération de la locomotive, valeur d’usine a « 28 »
— Temps en seconde pour aller vitesse 0 a vitesse max = valeur*0.25
décélération de la locomotive, valeur d’usine a « 21 »
— Temps en seconde pour aller vitesse max a vitesse 0 = valeur*0.9
Vitesse maximale de la locomotive, valeur d’usine a « 255 »
Vitesse moyenne de la locomotive, valeur d’usine a « 88 »
Code Fabricant =151

CV27 : ABC 2 rails avec « distance arrét fixe » : valeur d’usine a « O », notre réglage = 3
CV134 : Sensibilité détection ABC (de 4 a 32), valeur d’usine a « 10 »
CV254 : Distance de freinage pour « distance arrét fixe » (de 1 a 255), valeur d’'usine a « 0 »

Réglages de base ... valeur d’usine = « 12 » ( sens normal/14 crans vitesse/digital et analogique/railcom actif/ vitesse usine)
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Programmation décodeurs TrainOmatic Lokommander 2

CV29 : Réglages de base ... valeur d’usine = « 10 » ( sens normal/feux avant/digital seul/railcom actif/ vitesse usine)

CVl:

Cv2

CV5

— Bit0: « 0 » pour sens marche normal / « 1 » pour sens marche inverse
— Bit1:«1»FeuxAV controlés par le bit 4 d'un groupe de fonctions
— Bit2:« 0 »uniquementdigital / « 1 » digital et analogique
—  Bit3: « 0 » railcom inactif / « 1 » railcom actif
— Bit4: « 0 »vitesse encodée usine
— Bit5: « 0 » Activation de I'adressage long via les CV's 17 et 18
— Bits 7 et 8 : non utilisés
Adresse de la locomotive désirée

: Vitesse minimale de la locomotive, valeur d’usine a « 3 »
Cv3:
Cv4 .

accélération de la locomotive, valeur d’usine a « 5 »
décélération de la locomotive, valeur d’'usine a « 5 »

: Vitesse maximale de la locomotive, valeur d’usine a « 200 »
CV6:
Cvs8:

Vitesse moyenne de la locomotive, valeur d’usine a « 60 »
Code Fabricant = « 78 »

CV27 : ABC 2 rails avec « distance arrét fixe » : valeur d’usine a « 51 » , notre réglage = 3
CV141 : Sensibilité détection ABC (de 0 a 50), valeur d’usine a « 14 »
CV64 : Distance de freinage pour « distance arrét fixe » (de 1 a 15), valeur d’'usinea « 1 »

CV65 : Retard a I'arrét , valeur d’usine a « 0 » (= valeur * 8ms)
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Liste des locomotives du club

1/ 66000 (Bleue)
=  Décodeur LENZ Standard V2
=  Adresse 14
=  ABC + freinage constant activé

=  Décodeur ESU Loksound V4

=  Adresse 3

=  ABC + freinage constant activé
3/ 63420 (Verte)

=  Décodeur LENZ Standard V2

=  Adresse 11

=  ABC + freinage constant activé

=  Décodeur LENZ Standard V2
=  Adresse 1
=  ABC + freinage constant activé

5/ 141LR
=  DécodeurZimo
=  Adresse 8

=  ABC + freinage constant activé



