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1. Déclaration de conformité.

Nous, ESU electronic salms Ulm GmbH & Co KEdisonallee 29)-89231 NedJIm, déclarons sous
notre seule responsabilité que les produits

51800 SwitchPilot, 51801 SwitchPilot Extension, 51802 SwitchPilot Servo auxquels se rapporte cette
déclaration, correspondent aux normes suivartes

EN 71 13: 1988/ 6: 1994 FR 50088: 1996EN 55014, partie 1 et partie 2 : 1993

EN 610068-2: 1995- EN 60742: 1995FR 6155&-7: 1998

en vertu des dispositions de la directive 88 / 378 /| €C8¥/ 336 / CEE73/ 23/ CEE

2. Déclaration WEEERecupel.

Traitement des appareils électriques et électroniques en fin de vie (Applicable dans I'Union
Eurgéenne et d'autres pays européens disposant de systemes de collecte sélective).

ECe symbole figurant sur le produit, I'emballage ou la documentation signifie que ce produit ne
doit pas étre traité comme un déchet ménager. Il doit étre remis a un poinoliiecte approprié

pour le recyclage des équipements électriques et électroniques. En éliminant le produit
correctement, vous aiderez a prévenir les conséquences potentielles négatives pour I'environnement
et la santé humaine. Le recyclage de matériaux aigegserver nos ressources naturelles. Pour des
informations supplémentaires sur le recyclage de ce produit, contactez votre administration locale,
votre service d'enlévements des immondices ou le magasin ou vous avez acheté ce produit.

Train Service Dakaert, I'importateur ESU pour le Benelux et la France, a passé un accord avec ESU,
le fabricant entre autres du SwitchPilot, pour renvoyer chez ESU tous les composants ESU arrivés en
fin de vie. La firme ESU est responsable du recyclage conformémelot adavigueur en Allemagne.
Consultez égalementwww.modeltrainservice.com/recyclage.pdf

Les piles ne doivent pas étre jetées avec les ordures ménageres et doivent étre recyclées séparément
suvant les lois du pays ou I'appareil est utilisé. La responsabilité incombe au consommateur.

Copyright 1998007 par ESU electronic solutions ulm GmbH & Co KG. Sous réserve d'erreurs, de
modifications en vue d'une amélioration technique, de disponibitigggdélais de livraison. Tous
droits réservés. Caractéristiques mécaniques et électriques ainsi que les illustrations sous toute
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réserve. ESU ne peut pas étre tenu pour responsable des dégats et leurs conséquences lors d'une
utilisation inappropriée, la n@observance de ce mode d'emploi, des modifications-aotorisées.
Ne convient pas aux enfants-glessous de 14 ans. Danger de blessure lors d'un usage inapproprié.

Marklin® et mfx® sont des marques déposées de la société \@atitin® und Cie. GmbH,
Goppingen.RailCom® est une marque déposée de la société Lenz® Elektronik GmbH, Giessen.

Toutes les autres marques déposées sont la propriété de leur ayant droit respectif.

ESU electronic solutions ulm GmbH & Co KG continue a développer ses produits peliigsa.
ESU se réserve le droit d'apporter, sans avertissement préalable, des changements et des
améliorations a tous les produits décrits dans ce manuel.

Toute duplication ou reproduction de cette documentation sous quelque forme que ce soit nécessite
l'accord écrit de ESU.

3. Conseils importants. A lire en premier lieu.

Nous vous félicitons pour I'achat d'un décodeur SwitchPilot de ESU. Ce mode d'emploi va vous
permettre de vous familiariser pas a pas avec les possibilités de ce modulgdDiegioi nous vous
demandons de I'étudier a fond avant la mise en fonction. Bien que les modules SwitchPilot soient de
construction robuste, une mauvaise connexion peut provoquer leur destruction. Dans le doute,
renoncez a une expérimentation 'colteuse'.

e Le SwitchPilot est congu pour étre utilisé exclusivement sur des réseaux de train miniature. Il
ne peut fonctionner qu'avec les composants décrits dans ce mode d'emploi. Une utilisation
différente de celle décrite dans ce mode d'emploi n'est pas autorisée.

e Tous les travaux de connexion doivent étre réalisés sans qu'aucune tension électrique ne soit
présente.

e Toutes les sources de courant doivent étre protégées de facon a éviter un embrasement du
fil en cas de coutstircuit. Utilisez seulement des transfortears courants et certifiés
VDE/EN pour réseaux de train miniature.

e Ne faites pas fonctionner le SwitchPilot sans surveillance. Le décodeur SwitchPilot n'est pas
un jouet ('d'enfant’).

e Le SwitchPilot n'est pas étanchane utilisation a I'extérieur n'egtas prévue et se fait sous
votre propre responsabilité.

e N'essayez pas d'ouvrir votre module SwitchPilot. Suite & une mauvaise manipulation, vous
pourriez le détruire.



4. L a facon dont ce manuel peut vous aider.

Ce manuel est divisé en plusieurs chaitgeli vous expliquent progressivement que faire et
comment.

Le chapitre 5ous donne un apercu des caractéristiques du décodeur SwitchPilot.

Le chapitre @écrit la fagon de le raccorder a votre réseau.

Si vous le souhaitez, vous pouvez adaptdividuellement les réglages par défaut de votre décodeur
SwitchPilot. Les chapitres 7 a 11 vous expliquent quels réglages sont possibles et comment les
modifier.

Les données techniques (chapitre 16) et une liste des CV programmables vous aiderordeen cas
besoin.

A . : . . . .

ASauf mention contraire, les informations s'appliquent a tous les membres de la famille
SwitchPilot. Au cas ol un décodeur ne supporte pas une fonction déterminée, cela est clairement
mentionné.

5. Introduction¢ L a famille SwitchPilot.

5.1.Les membres de la famille SwitchPilot.

Les décodeurs ESU SwitchPilot sont spécialement congus pour une utilisation fixe sur votre réseau.
Que vous souhaitiez commuter des aiguillages traditionnels a bobine double, des signaux lumineux,
des dételeurs magnégues, des ampoules ou d'autres consommateurs fixes ou que vous donniez la
préférence a une servocommande ulmederne, un des décodeurs SwitchPilot est adapté a
l'utilisation souhaitée.

Les décodeurs SwitchPilot peuvent étre alimentés soit directememiepsysteme digital, soit par

une source externe continue ou alternative. On peut se passer d'un 'PowerModule’ séparé grace a un
redressement pleine onde intégré et une mémoire tampon.

Le SwitchPilot est un décodeur metiotocole et peut étre utilisé asi bien avec des centrales

basées sur le systeme Marklin® Motorola® (Ex. 6021, Central Station®) qu'avec des centrales
conformes au mode DCC.

Les décodeurs SwitchPilot supportent tous les modes de programmation DCC habituels et peuvent
étre configurés aus bien sur la voie principale que sur la voie de programmation.

Gréace a RailCom®, la lecture de données est également possible sur la voie principale.

Certains décodeurs SwitchPilot peuvent étre configurés trés facilement notamment grace a l'unité
d'entrée intégrée, composée de trois boutons et de LEDs.

Les décodeurs SwitchPilot sont livrés dans un boitier robuste et sont caractérisés par un excellent
rapport prixperformances.

_



5.1.1. Le décodeur SwitchPilot en résumé.

SwitchPilot SwitchPilot Servo
Mode DCC Ok Ok
Mode Motorola® Ok Ok
Programmation DCC Ok Ok

4 sorties doubles transistor | Chacune 1,5A -

2 sorties servo Ok -

4 sorties servo - Ok

Entrée de rétrgignalisation Ok -

RailCom® Ok Ok

Unité d'entrée - Ok

5.1.2. SwitchPilot.

Le SwitchPilot est un décodeur universel pour les utilisateurs qui possédent majoritairement des
appareils a bobine double mais qui voudraient tester la technique du servo. Pour cela, le SwitchPilot
possede quatre sorties {4) pour commuter jusqu'a 4 appeils électromagnétiques a bobine double
(par exemple des aiguillages) ou 8 consommateurs tels que des rails dételeurs ou des ampoules.
Chaque sortie peut étre configurée séparément pour un fonctionnement en continu ou par impulsion
avec durée d'impulsiomariable ou étre programmé en mode clignotement. Cela permet la

connexion d'ampoules électrigues ou de LEDs sans relais supplémentaire. Un effet "zoom" permet
l'allumage et l'extinction graduels des feux conformément a la réalité.

En outre, on peutonnecter directement jusqu'a deux servomoteurs (Sorti€g &t adapter
individuellement la vitesse de rotation et la position de fin.

Grace a I'émetteur DCC RailCom® intégré et en utilisant le mécanisme d'entrainement approprié, la
position des aiguillags peut étre rétresignalée au systeme. Une centrale ECoS ESU peut alors, par
exemple, indiquer un changement manuel de la position de l'aiguillage.

NN AR es——=_ =5 3



Toutes les sorties a transistor du SwitchPilot sont protégées électroniquement contre les surcharges
et lescourtscircuits.

5.1.3. SwitchPilot Servo.

Le SwitchPilot Servo est le spécialiste des décodeurs de fonction: il a été spécifiquement développé
pour contréler jusqu'a quatre servomoteurs (Sortie4)1Le SwitchPilot peut piloter ces moteurs de
manieretrés précise ce qui permet de les utiliser pour des applications demandant des mouvements
lents et réalistes (par exempleles aiguillages, I'ouverture/fermeture de portes). Le SwitchPilot

Servo possede un limiteur d'impulsion d'enclenchement intégré gtiminer ou diminuete
tressautement inhérent au systéme, lorsque la tension d'alimentation est appliquée.

Le SwitchPilot Servo a comme particularité de pouvoir étre utilisé également sans centrale

digitale: pour cela, on peut raccorder jusqu'a 8 bousgmoussoirs pour commander directement la
position des servos.

Gréace aux trois boutons de l'unité d'entrée, on peut facilement programmer aussi bien la position du
servo que sa vitesse.

Vous souhaitez utiliser des servomoteurs et vous vous demandez mairitguel SwitchPilot

choisir. Si vous souhaitez commuter exclusivement des aiguillages et également des signaux, le
SwitchPilot est recommandé. Si vous voulez commander des passages a niveau ou des portes de
remises, si vous attachez de l'importance aragression particulierement lente d'un mouvement,

vous devrez utiliser le SwitchPilot Servo.

5.1.4. Extension SwitchPilot.

t 2dzNJ £+ O2YYdzil GA2y RUIFAIdzZAffF3Sa Y2G2NRaSa 2dz
besoin d'un relais qui peubmmuter libre de tout potentiel. Pour cela, on peut ajouter, a chaque
SwitchPilot, un module d'extension qui est enfiché latéralement et alimenté par le SwitchPilot.

Chague module SwitchPilot Extension possede quatre fois 2 soet@s qui sont commutée
parallelement aux sorties correspondantes du SwitchPilot. Cela correspond au fonctionnement bien
connu du K84.

5.2. Caractéristiques.
5.2.1. Modes de fonctionnement.

Tous les décodeurs SwitchPilot sont mpltocole et peuvent étre utilisés avec desntrales selon
le systéme Marklin®lotorola® (par exemple 6021, Central Station®) ou avec des centrales
conformes DCC. Pour cela, le décodeur SwitchPilot doit réagir aux adresses des articles
électromagnétiques conformément aux normes.

Un fonctionnement gec la Lokmaus2 n'est donc pas possible: la Lokmaus2 n'envoie pas de
commandes DCC aux articles électromagnétiques.



SwitchPilot.

Le SwitchPilot possede un sélecteur de mode qui vous permet de choisir trés facilement le mode de
fonctionnement souhaité. Des la plupart des applications standards, une «programmation» n'est
donc pas nécessaire.

Le sélecteur de mode agit seulement sur les quatre sorties doubles a transistor 1 a 4. Il n'influence
pas sur les sortieservo.

Le sélecteur de mode a été congu pétre utilisé uniguement avec les centrales Motorola®, pour
assurer une compatibilité maximale avec les décodeurs Marklin®. Lorsque le SwitchPilot

est utilisé avec le protocole DCC, le sélecteur de mode de fonctionnement doit rester sur la position
centrale(position par défaut).

5.2.1.1. Mode k83.
SwitchPilot

Placez le sélecteur coulissant sur la position k83, les sorlesdnt alors converties pour un
fonctionnement par impulsion, indépendamment des caractéristiques programmeées. Le SwitchPilot
secomporte exactement comme un k83 de Marklin®. Sélectionnez ce mode lorsque vous utilisez des
aiguillages conventionnels a bobine double.

5.2.1.2. Mode k84

SwitchPilot

Avec le mode K84, les sorties 1 a 4 sont converties en sortie continue indépendadasent
parameétres par défaut du logiciel. Le SwitchPilot se comporte alors comme un k84 de Marklin®.
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 spésifi

] . . : . . .
ATous les consommateurs sont alimentés par le SwitchPilot. Aucune tension externe ne peut étre
raccordée.

5.2.1.3. Mode utilisateur.

SwitchPilot

En placant le sélecteur de mode sur la position centrale, vous sélectionnez le mode utilisateur. Les
sorties 4 sont alors gérées par les différents parameétres du logiciel. Ce mode est le seul correct
lorsque le SwitchPilot est exploité en mode DCC. Les modes k83 et k84 sont destinés uniguement aux
centrales Motorola®©.

5.2.2. Sorties a transistor.

SwitchPibt

Le SwitchPilot comporte un total de huit sorties a transistor qui sont regroupées en quatre paires 1 a
4. Chaque groupe comprend deux soriigst Aet Out B.

_



Les sorties a transistor peuvent étre configurées comme sortie permanente, a impulsion, siampul
bistable ou intermittente.

Sortie & impulsions:

Lorsque le mode a impulsions est choisi pour une sortie,-cedlst alors enclenchée (activée) des
gu'elle en recoit I'ordre. Un chronométre se déclenche en méme temps: la durée de I'impulsion est
déterminée par une valeur programmeée. La sortie ne peut pas étre active plus longtemps (ou plus
brievement) que cette valeur. Si le bouton est relaché avant que la durée de l'impulsion ne soit
atteinte, la sortie reste active tant que la durée prédéfiniest pas atteinte. Si le bouton est

maintenu enfoncé plus longtemps que la durée prévue, la sortie sera désactivée méme si on
continue a presser sur le bouton.

En limitant la durée d'impulsion, on évite de faire fondre les solénoides.

Si on le souhaitealdurée d'impulsion peut étre réglée de telle maniere que les sorties soient actives
aussi longtemps qu'on appuie sur le bouton correspondant sur le pupitre de commande. Ce mode est
compatible avec le décodeur k83 de Marklin®©.

Sortie continue bistable:

Larsque vous appuyez sur le bouton approprié du pupitre de commande (par exemple "rouge" avec
les centrales Marklin© ou "+" pour Lenz Digital Plus®), la premiere Shrtidest enclenchée. Elle

reste active jusqu'a ce que, en appuyant sur la touche appFepla sorticOut Bdu méme groupe

ne devienne activeQut Aet Out Bse comportent comme un inverseur.

Ce mode est logiquement équivalent au décodeur Marklin© k84.

Pour chaque sortie so@utAsoit Out Best actif. Il ne peuvent pas étre activés simaément.

Clignotant
Dans ce mode, les born&ut Aet Out Bd'une sortie sont commutées en alternance, ce qui convient

parfaitement pour alimenter les croix de Saint André des passages a niveau.
La durée d'enclenchement peut étre configurée comme la@&dwe I'mpulsion en mode impulsion.

‘3 En fonction de la durée d'impulsion ou du fonctionnement en continu, il peut se produire que
plusieurs sorties soient activées simultanément. L'ensemble des consommateurs ne peut pas
dépasser la charge maximale du déeur qui est de 3,0 A.

5.2.3. Sorties servo.

SwitchPilot; SwitchPilot Servo.

On peut brancher des servnoteurs directement au SwitchPilot ou au SwitchPilot Servo.
Contrairement aux moteurs traditionnels, les semoteurs sont des systémes motorisé®awne
intelligence intégrée qui leur permet d'atteindre, de facon autonome, la position souhaitée et aussi la
maintenir.

t 2dzNJ OSt I @2dza RS@ST YSGGNB Sy dzdzdNBE dzyS T2 NDS
exercée contre le levier, le servo sppmse de toute sa puissance et s'efforce de maintenir en
permanence l'angle préconisé.

_



La position prescrite passe par le fil d'impulsion (orange pour les servos Graupner®, sinon blanc).
Une alimentation permanente (4,8/6V) compléte l'interface.

Via lefil d'impulsion, le servo attend une impulsion positive d'une longueur comprise entre 1,0mS et
2,0mS a un intervalle de 225mS. La durée de I'impulsion est directement proportionnelle a la
position cible souhaitée.

Si le servo ne regoit aucun signalptoteur ne recoit aucune tension, il en résulte alors des forces
mécaniques sur le levier.

Les servomoteurs sont disponibles en différents modeles et tailles. lls se distinguent aussi par leur
rapport d'engrenages et leur amplitude de mouvement. Il yaa,gxemple, des servos qui peuvent
effectuer plusieurs tours.

ESU vous propose la servocommande (51 803), une servocommande particulierement petite. Elle est
livrée avec tous les accessoires nécessaires pour la commande d'aiguillages et vous évige ainsi le
démarches pour vous procurer les petites piéces.

I . . . - S
AN essayez jamais de faire tourner manuellement un servomoteur. La transmission pourrait ainsi
étre détruite.

5.2.4. Sorties relais.
SwitchPilot Extension.

Les sorties numérotées de 1 a 4 ont chacune une sortie relais A et B qui commutent ensemble
(2XUM, bistable). Chaque sortie relais correspond a la sortie transistor correspondante du
SwitchPilot ou a la sortie servo du SwitchPilot Setacsque la sorti®©ut Adu SwitchPilot est

activée (ou la position 'A' du servo A est atteinte), les bornes | et COM de la sortie relais sont
enclenchées. Si la sorti@ut Bdu SwitchPilot est active (ou la position du servo "B" est atteinte), les
bornes Il et COM sont iiéks.

5.2.5. Entrées de rétrsignalisation.

SwitchPilot.

Le SwitchPilot peut communiquer la position réelle de l'aiguillage a la centrale digitale via RailCom®.
Pour cela, l'aiguillage doit@ équipé de contacts de rétsignalisation appropriés qui damt étre
connectés aux bornes de résignalisatiorEB Aou FB B L'illustration 8 montre la connexion de

fagon précise.

5.2.6. Entrées boutons poussoirs.

SwitchPilot Servo

Le SwitchPilot Servo peut aussi étre utilisé sans aucun systéme digital. La position des4e@sts 1
configurée directement via un bouton poussoir externe. Il peut s'agir d'un interrupteur a bascule

_



ou d'un pupitre de commande pour aiguillages. Le gkt le fonctionnement sont expliqués plus
en détail dans le chapitre 13.

6. Branchement au systéme digital.

] , R . . -
ANous vous recommandons de configucempletementvotre SwitchPilot en premier lieu et de
le placer ensuite sur votre réseau.

6.1. Eléments déranchement du SwitchPilot.
L'illustration 1 montre, a droite, le SwitchPilot auquel est connecté un SwitchPilot Extension.

a) Les aiguillages, signaux, rails dételeurs et autres appareils similaires sont reliés aux bornes
marquées de 1 a 4 correspondamix sorties a transistor 1 a 4. Les borR&g\ et FBB sont utilisées
pour la rétrosignalisation de la position des aiguillages vers le SwitchPilot.

b) Ce connecteur a broches sert pour le branchement de deux servomoteurs (par exemple, ESU,
Graupner®, Futab®) et constituent les sorties 5 et 6 du SwitchPilot.

c) L'alimentation du SwitchPilot et de tous les consommateurs qui y sont branchés se fait aux bornes
Pw Aet Pw B Vous pouvez utiliser un transformateur AC ou DC ou le courant digital de la voie.

d) Avec les borne$rk Aet Trk B le SwitchPilot est relié a la sortie voie de la centrale digitale (ou du
booster) de laquelle il recoit ses ordres.

e) Le sélecteur de mode permet de choisir entre les différents mpK88, mode utilisateur et K84
(voir ction 5.2.1).

f) La LED est utilisée en méme temps que le

g) bouton de programmation pour ajuster l'adresse digitale du SwitchPilot. Ce processus est décrit
dans le chapitre 8.

h) Connecteur d'extension : c'est ici que le SwitchPilot et le SwitchPikrdiom sont

interconnectés.

z) Masse du décodeur (facultatif). Utilisé pour la commande des aiguillages sans centrale digitale.

g) /f) z) e) d) q
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Figure 1: SwitchPilot connected with SwitchPilot Extension

lllustration 1: SwitchPilot auquel est branché un SwitchPilot Extension.
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6.2. Eléments de branchement du SwitchPilot Extemsi

La figure 1 montre, a gauche, le module SwitchPilot Extension.

i) Les sorties numérotées de 1 a 4 offre chacune une sortie relais A et B qui commutent ensemble.
Chaque sortie relais correspond a la sortie appropriée du SwitchPilot. Lorsque |&Dsbide la

sortie du SwitchPilot est activée, les bornes COMde la sortie relais commutent. Lorsque la sortie
Out Bdu SwitchPilot est activée, les borriést COMsont reliées. Les sorties relais se comportent
toujours ici comme des sorties stables.

j) Borne de terre et alimentation U+ (alimentation redressée) pour l'alimentation de moteurs
d'aiguillage a courant continu.
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Figure 2: SwitchPilot connected with SwitchPilot Extension

lllustration 2: SwitchPilot Servo auquel est branché le SwitchPilot Extension.

6.3. Eléments de branchements du SwitchPigxrvo.

L'illustration 2 montre le SwitchPilot Servo raccordé au module facultatif SwitchPilot Extension.

c) Aux borne®w Aet Pw Bon applique la tension d'alimentation du SwitchPilot Servo et de tous les
consommateurs qui y sont raccordés. Vous poutdizer un transformateur AC ou DC ou utiliser
directement le courant digital de la voie.

d) Les bornes a vigk Aet Trk Bdu SwitchPilot Servo sont reliées a la sortie de puissance (booster)
de la centrale digitale de laquelle il regoit ses ordres.

f) La LED est utilisée en méme temps que le
g) bouton de programmation pour ajuster I'adresse numérigue du SwitchPilot Servo. Ce processus
est décrit dans le chapitre 8.

k) De plus, en utilisant le bouton de programmation de l'unité d'entrée et les boutors ™' ainsi
gue les LEDs, on peut configurer les positions du servo 'A' et 'B' ainsi que la vitesse de rotation.

[) Les LEDs de monitoring servent pendant le réglage des positions de référence du servo ainsi que la
vitesse de rotation via l'unité d'erde et montre quel servo est configuré. Pour la programmation

avec l'unité d'entrée, voir le chapitre 10.4.

m) Ce connecteur & broches sert & brancher jusqu'a 8 boutons poussoirs externes pour configurer les
positions des servos sans centrale digitale.rRus d'information, voire le chapitre 12.

n) Ce bloc de connecteurs & broches sert pour la connexion de quatre servomoteurs (par exemple,
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ESU, Graupner®, Futaba® entre autres) et constituent les sedida SwitchPilot Servo.
h) Connecteur d'extensiort'est ici que le SwitchPilot Servo et le SwitchPilot Extension sont
interconnectés.

6.4. Alimentation par le systéme digital.
Pour les petits réseaux, avec peu de consommateurs enclenchés simultanément, la centrale digitale
peut alimenter directement |&witchPilot et les consommateurs qui y sont raccordés.

F ]

Connect to track output of
a digital system
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tcHPII. T Kanle = ""|E
—Mncle— '|= n%n 1}
|
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Figure 3: SwitchPilot uses digital system for power supply

lllustration 3: SwitchPilot alimenté par le systéme digital.

Les borne®w Aet Pw Bsont raccordées en paralléle aux borriek Aet Trk B.

AEn fonction des articles électromagnétiques utilisése pourrait que votre centrale digitale ne
fournisse pas suffisamment de courant pour un fonctionnement fiable des commandes. Dans un tel
cas, le SwitchPilot doit étre alimenté par un transformateur externe qui peut fournir une tension
suffisante aux dicles électromagnétiques (voir chapitre 6.5).

Lorsque les articles électromagnétiques (par exemple la voie K de Marklin© ou les moteurs PECO) ne
commutent pas ou commutent trés faiblement, il faut envisager I'utilisation d'une alimentation
séparée.

6. 5.Alimentation séparée.

Pour des réseaux plus grands avec de nombreux consommateurs activés simultanément par le
décodeur SwitchPilot, nous recommandons ['utilisation d'une alimentation séparée de maniére a ne
pas prélever I'énergie nécessaire sur la vaiaiesi soulager le booster.
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&Utilisez uniquement des transformateurs pour chemins de fer miniature et tenez compte des
tensions maximales mentionnées dans le chapitre 16 afin d'éviter tout dommage.

&Ce type de connexion ne peut pas étre utilisé pour pgogner sur la voie de programmation.
Voir chapitre 7.2.2.1.

connect to

connect to track output
transformer

of digital system

pugy -

Figure 4: separate power supply for SwitchPilot

lllustration 4: SwitchPilot avec une alimentation séparée.

6.6. Branchement du SwitchPilot Extension.

Le module SwitchPilot Extension se branche sur le c6té gauche du SwitchPilot ou du IBwitchPi
Servo, pour ce faire presser les deux modules avec les connecteurs a 8 péles I'un contre l'autre
jusqu'a ce que les pattes du connecteur se verrouillent.

Veuillez comparer avec la figure 1 ou la figure 2.

La logique interne et les bobines des relaisSahitchPilot Extension sont alimentés par le SwitchPilot

(Servo).



6.7. Céblage des sorties a transistor.
SwitchPilot.

e = |

<<1 mm ﬂ(( zmm 7-;7-7-7;7 <<3 mr.n <<4mm
‘E‘S‘O‘E‘E“E‘g‘o‘g‘m T E‘S‘O‘S‘EHE‘B‘O‘S‘E

Activation through
button is possible

o h h opOp EE oo

Figure 5: Connection to transistor outputs 1-4

Illustration 5: branchements aux sorties a transistog 4.

6.7.1. Branchement d'un aiguillage a bobine double.

Tous les mécanismes courants d'entrainement d'aiguillages a bobine double de fabricants connus
peuvent étre utilisés avec le SwitchPilot.

La figure 5 montre le raccordement a la sortie 1:

a) Le commun aux deux bobines est relié a la borne C.

b) Le fil dda premiere bobine est relié a la bor@ut A.

c) Le fil de la deuxiéme bobine est relié a la babug B.

Si, aprés avoir actionné votre pupitre de commande, la position des aiguilles ne correspond pas a ce
gue vous souhaitez (position déviationpaisition directe inversée), alors veuillez simplement

inverser les fils aux deux born@sit Aet Out B.

Les moteurs d'aiguillages Pgoeuvent 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. Veuillez vous référer a la section 9.3.

Comme le montre l'illustration 5e$ aiguillages a bobine double peuvent aussi étre commutés sans
commande numérique, directement par deux interrupteurs optionnels. La masse nécessaire pour cet
usage n'est pas présente sur toutes les versions du SwitchPilot.

6.7.2. Branchement de signadmineux avec ampoules ou diodes électroluminescentes.

Si vous utilisez des signaux lumineux avec ampoules ou diodes électroluminescentes, vous devez
configurer la sortie appropriée pour un fonctionnement en continu.

Si vous utilisez un signal lumineux @aenpoules, comme dans la figure 5, sortie 2, vous pouvez

utiliser le signal directement.

Si, par contre, vous utilisez des signaux avec LEDs, vous devez absolument placer une résistance pour
limiter le courant. Vaiillustration 5, sortie 4.

AVerlflez siotre signal est équipé d'une résistance. Une utilisation sans résistance conduit a la
destruction des LEDs!
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Si une résistance n'est pas installée d'origine, vous devez intercaler une résistance externe 'R'. Sa
valeur devrait étre comprise entre 1 k Ohm2e2 k Ohm selon la tension d'alimentation et la
luminosité souhaitée.

La borneCde chaque sortie a un potentiel positif. Ainsi la cathode de la LED doit étre reliée aux
bornesOut Aet Out B.

6.7.3. Branchement d'un aiguillage motorisé.

SwitchPilot Brension.

A l'aide du module SwitchPilot Extension, le SwitchPilot peut aussi piloter les aiguillages motorisés.
Avec ce mode d'entrainement, un changement de la polarité de la tension d'alimentation inverse le
sens de rotation du moteur ce qui provoquepiassage du signal ou de l'aiguillage d'une position a
l'autre.

&Utilisez uniguement des entrainements d'aiguillage avec déclenchement en fin de course afin
d'éviter de bridler le moteur. Les sorties relais du module SwitchPilot Extension sont toujours sous
tension.

Le mécanisme d'un aiguillage motorisé est branché et cAble comme montré dans l'illustration 6.

Celuici est alimenté par le SwitchPilot.

I . . . N . . 1 . . .
AVeunlez faire attention a la valeur maximale de la tension d'alimentation préconisée dans le
mode d'emploi @ votre moteur.

Ve o Extension

E‘
—| & —| s
|+|'| |UH ‘u'_'

Figure 6: Motor drive used with SwitchPilot Extension

lllustration 6: aiguillage motorisé avec le SwitchPilot Extension.
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Figure 7: Servo connection

Illustration 7: branchement de servomoteurs.

6. 8. Branchement de servomoteurs.

SwitchPilot; SwitchPilot Servo.

Tous les servomoteurs usuels a trois péles etiomaulsion positive destinés au modélisme peuvent
étre utilisés. Le SwitchPilot (Servo) les alimente en 5V. L'illustration 7 montre le branchement
général.

Branchez simplement le cable du servomoteur dans la fiche appropriée du SwitchPilot (Servo). La
sortie d'impulsion est habituellment le fil blanc ou orange.

&Respectez les symboles de raccordement sur le boitier du SwitchPilot ou SwitchPilot Servo. Une
connexion incorrecte peut détruire le servomoteur ou le SwitchPilot
Les sorties servo peuvent étrerdagurées individuellement, voir chapitre 10.

6.9. Racordement des contacts de rétsignalisation

SwitchPilot

Le SwitchPilot peut renvoyer la position effective de I'aiguillage a la centrale digitale via RailCom®©.
Pour cela, l'aiguillage doit évidemmedtre équipé de contacts de rétgignalisation appropriés. La
figure 8 illustre la situation:

a) Raccordement d'un aiguillage avec déclenchement en fin de course. Reliez |@hbAsvec
borne FB Aainsi queQut BAFB B.

b) Raccordement avec contacts i@rosignalisation séparésci vous connetez les deux contacts de
rétrosignalisation aux borngsB Aou FB Bet le p6k commun du dispositif de rétsignalisation a la
borneC
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La possibilité et la facon de faire apgtre les informations de rétsignalisation dépendent de votre
centrale digitale. La centrale ECoS® de ESU, a partir de la version du logiciel 1.1.0, peut montrer le
statut des aiguillages sur le display des aiguillages.

Veuillez tenir compte des informations supplémentaires au chafpitreur la rétrgignalisation
d'aiguillages via RailCom®.

Servo
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a) or b)

Figure 8: Wiring feedback of switches

lllustration 8: connexion du dispositif de résmnalisation d'aiguillages.

chobmnd® t 2t FNRAFGA2Y RS 1 LRAYGS RS OdzdzNJ RQdzy I A3
SwitchPilot Extension.

Alaide des sortiesrelaisqug A G OKt Af 20 9EGSyaAzys 2y LISdzi L2t | N
(illustration 9).

Lorsque vous actionnez un aiguillage au moyen d'un servo, il est généralement nécessaire de choisir

le moment d'enclenchement du relais de telle maniére qu'il'eadenche seulement que lorsque le

servo est en position médiane entre 'A' et 'B'. De cette fagon, on évite les anatsts. Voir

chapitre 13 pour plus de détails.
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2
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Figure 9: Polarizing electric frogs with SwitchPilot Extension
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7. Programmation du décodeur.

Le chapitre 7 est consacré a la modification des paramétres du décodeur SwitchPilot. Si vous n'étes
pas familiarisé avec la manipulation des CV, prenez le temps de lire attentivement les explications
parfois complexes qui suivent

Aprés une introduction au monde des parametres ajustables dans le chapitre 7.1, on explique
ensuite, dans le chapitre 7.2, la facon de changer les parametres avec les différentes centrales DCC.

Les chapitres 8 a 11 expliguent quels paramétres influeneetdmportement des décodeurs
SwitchPilot et de quelle maniére.

7.1. Caractéristiques du décodeur modifiables.

Le hardware détermine physiquement quelques caractéristiques du décodeur que I'on ne peut pas
changer, par exemple le nombre de sortiesfalection ou la consommation maximale admise.
Cependant, il y a énormément de possibilités pour influer sur le comportement du décodeur
SwitchPilot en modifiant les caractéristiques dépendant du software.

Pour chacune des caractéristiques ajustables, jlaylatérieur du décodeur, un ou plusieurs espaces
mémoire pour y stocker des nombres ou des caracteres.

Chaque espace mémoire se présente comme une fiche qui est conservée dans une grande boite a
fiches. Afin de pouvoir retrouver chaque fiche, cella un numéro ou une description avec sa
caractéristique, par exemple ‘adresse de la locomotive' ou 'vitesse maximale'. Imaginez maintenant
gue I'on peut écrire sur ces fiches au moyen d'un crayon. Des modifications sont donc possibles a
tout moment en effgant et en réécrivant. On ne peut pas écrire sur toutes les cartes, certaines
informations sont codées définitivement comme par exemple le code fabricant de ESU.

Vous déterminez vouséme le contenu des espaces mémoire, celgst lu et pris en considéran
par le décodeur pendant son fonctionnement. Via une procédure appelée 'programmation’ vous
pouvez introduire dans les espaces mémoire les valeurs souhaitées.

7.1.1. Variables de configuration. CV.

Tous les décodeurs SwitchPilot suivent le concepfdecréé aux USA. Le nom CV (configuration
variable) vient du fait que les espaces mémoire décritessus ne sont pas seulement des variables
mais qu'ils configurent également le comportement du décodeur.

7.1.1.1. Standardisation de la NMRA.

La NMRA ( &tional Model Railroad Association) a décidé quel CV est destiné a quelle caractéristique
du décodeur. La norme DCC attribue des numéros aux CV, les plus importants sont obligatoires. Pour
l'utilisateur, cela simplifie la manipulation des CV du fait qéfémints fabricants suivent cette

norme et qu'il peut profiter de I'expérience acquise.

_



Le concept DCC permet de placer les valeurs de 0 & 255 dans les CV. Chaque CV contient précisément
un nombre.

Alors que la position (N° du CV) est prédéterminée, lecfuette de valeurs peut différer. Tous les CV
ne doivent pas accepter les valeurs de 0 a 255.

Les valeurs permises pour le SwitchPilot sont mentionnées dans la liste des CV, au chapitre 16.

7.1.1.2. Bits et bytes.

La plupart des CV contiennent des nongyrear exemple le CV 8 contient l'identification du

fabricant. Ce nombre peut aller de 1 a 255. D'autres CV sont considérés comme le 'dép6t central' de
différents 'interrupteurs' qui gérent en méme temps diverses fonctions (le plus souvent activer ou
désativer). Les CV 28 et 29 en sont un bon exemple. Pour de tels CV, il faut d'abord calculer la valeur
ay mettre. Cellei dépend des réglages souhaités.

Lisez les explications concernant le CV 34 dans le tableau au chapitre 17. Décidez ensuite quelles
options doivent étre activées ou désactivées. Dans la colonne valeur, il y deux nombres pour chaque
option. Lorsque l'option est désactivée la valeur est 0, sinon elle se situe entre 1 et 8. En additionnant
les nombres correspondant a chaque option que vaudez activer, vous obtenez le nombre a

inscrire dans le CV.

Exemple supposons que vous souhaitez activer la fonction 'zoom' du SwitchPilot aux sorties 1 et 3.

Vous placez la valeur 5 dans le CV 34 (1+0+4+0=5)

7.2. Programmation avec des systémes DCC.

Les décodeurs SwitchPilot reconnaissent toutes les méthodes de programmation de la NMRA, aussi
bien sur voie de programmation (Direct Mode, Register Mode, Page Mode) que sur voie principale
('POM' Programing on Main).

Avec la programmation sur vopgincipale,vous ne devez pas enlever votre locomotive du réseau, la
centrale doit s'adresser au décodeur visé en utilisant I'adresse de la locomotive, par exemple :
'Décodeur 10, écrivez la valeur 1 dans le CV 3!'. L'adresse du décodeur doit étre carmlestlife

de la valeur des CV n'est pas possible.

La lecture des CV sur la voie principale est cependant possible avec RailCom®. Voir chapitre 11.

A condition d'avoir un systéeme compatible DCC, la valeur des CV peut étre lue et contrdlée sur une
voie de pogrammation. De plus, sur une voie de programmation, vous pouvez reprogrammer un
décodeur sans connaitre son adresse étant donné que la centrale envoie un ordre tel que "écrire la
valeur 1 dans le CV3!'. Chaque décodeur qui recoit I'ordre va I'exécuter.

ESU compte les bits de 0 a 7 suivant la norme DCC tandis que quelques constructeurs (par exemple
Lenz®) comptent les bits de 1 & 8. Tenez compte de cette différence en programmant nos décodeurs.
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7.2.1. Programmer sur la voie principale.

Lors de Igprogrammation sur votre réseau, le SwitchPilot peut rester bloqué. Pour que la
programmation sur la voie principale marche, il faut que votre systéme digital supporte '‘Programing
on the Main (POM)' également pour les articles électromagnétiques (Accetmsmgers). De plus,

vous devez connaitre I'adresse de votre décodeur SwitchPilot.

Lisez absolument le chapitre 8 attentivement pour étre en mesure de faire clairement la différence
entre numéro d'aiguillage et adresse du décodeur.

Les propriétaires d'un@®oS a partir de la version 1.1.0. du logiciel peuvent aussi, grace a la
technologie RailCom® intégrée, programmer et lire directement le SwitchPilot déja installé sur le
réseau.

Pour des informations supplémentaires, consultez le chapitre 11.

7.2.2. Progammer sur la voie de programmation.

Pour programmer les caractéristiques des sorties du décodeur, le SwitchPilot doit étre programmé a
la sortie 'voie de programmation’ de votre sgste digital. Pour des raisons pratiques, cela se fait
avant l'installatbn définitive sur le réseau.

7.2.2.1. Branchement a la voie de programmation.

SwitchPilot.

Raccordez le SwitchPilot a votre systéme digital comme indiqué dans l'illustration 10. L'alimentation
doit étre effectuée par la centrale digitale, pas d'alimerdatexterne!

Le SwitchPilot supporte tous les modes de programmation DCC appropriés. Il doit étre programmé
en DCC Direct Mode. Pour la lecture des CV, vous devez brancher, a la Qo @n

consommateur qui tire plus de 60 mA, par exemple une grosgmale ou une résistance de 1W,
100-180 Ohm.

SwitchPilot Servo.

Raccordez le SwitchPilot Servo a votre systéme digital comme indiqué dans l'illustration 11.
L'alimentation doit étre faite par la centrale digitale, pas d'alimentation externe!

Le SwitchRitt Servo supporte tous les modes de programmation DCC appropriés. Il doit étre
programmé en DCC Direct Mode. Une résistance de charge de 180 ohms est déja intégrée.
La lecture des CV doit fonctionner avec toutes les centrales conformes DCC et a étavestée
I'EC0S de ESU, Bachmann Dynamis ProBox, Uhlenbrockdxtetlltenz Digital Plus V3.

ALes centrales Digitrax fournissent trop peu de tension a la sortie de programmation; les appareils
ZIMO signalent en partie une surcharge. Par conséquent, atlhisgrogrammation sur la voie
principale 7.2.1.
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Figure 10: SwitchPilot connection to programming track

lllustration 10: branchement du SwitchPilot a la voie de programmation.
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Figure 11: SwitchPilot Servo connection to programming track

lllustration 11: branchement du SwitchPilot Servo a la voie de programmation.

7.3. Programmer avec les centrales Marklin®.

Programmer directement avec une centrale Marklin® (Par exemple 6021, Mobile Station®, Central
Station®) n'est pas possible vu que le format DCC est manquant. Néanmoins, les caracteéristiques les
plus importantes peuvent étre modifiées:

SwitchPilot.

Les nméros d'aiguillage peuvent étre attribués directement au moyen de la touche de
programmation. Consultez le chapitre 8.4. pour de plus amples explications. Au moyen du sélecteur
de mode, on peut sélectionner le mode k83 ou le mode k84 (voir chapitre 5.2.1).

SwitchPilot Servo.
Les numéros d'aiguillage peuvent étre attribués directement au moyen de la touche de
programmation. Consultez le chapitre 8.4. pour de plus amples explications



Les positions finales et la vitesse de tous les servos peuvent étre @esdiirectement en utilisant
l'unité d'entrée. Voir la section 10.4.
Pour toutes les autres options, nous recommandons l'utilisation du LokProgrammer de ESU.

7.4. Programmer avec le LokProgrammer de ESU.

Les détenteurs d'un LokProgrammer de ESU peuvergframmer trés aisément le décodeur
SwitchPilot. Veillez & toujours utiliser le logiciel le plus récent. Il est téléchargeable gratuitement au
départ de notre site Internet.

8. Configuration des adresses.

Le numéro des sorties du SwitchPilot peut étre,slaertaines limites, attribué librement.
Malheureusement la norme DCC sur laquelle on se base, n'est pas facile & comprendre. C'est
pourquoi, d'une part, nous allons en parler en détail et, d'autre part, nous vous demandons d'étudier
a fond le chapitre 8 @hs la mesure ou vous n'étes pas familiarisé avec ce processus.

8.1. Numéros d'aiguillage.

Les sorties du SwitchPilot sont numérotées en suivant:

w [ S {S6AGOKtAf20 2FFNB dzy G201t RS ¢ a2NIlAasSay f S
sorties 5 et 6 sont des sorties servo.

w [ S {6AGOKtAf20G {SNW2 2FFNB n a2NIlAsSay fSa az2NI
Dans tous les systémes digitaux DCC ou Marklin®, les aiguillages disponibles sont numérotés dans

I'ordre. Le nombre de numéros disponibkest limité:

Motorola ®: numéros d'aiguillage-256

DCC numeéros d'aiguillage -2040.

Tous les numéros d'aiguillage sont intégrés dans des adresses. Les aigudlafpemént la

premiére adresse, les aiguillage8 Ta deuxiéme adresse, etc.

ChaqueSwitchPilot doit connaitre I'adresse qui lui a été attribuée afin qu'il puisse répondre
correctement.

SwitchPilot

Comme le SwitchPilot a un total de 6 sorties, on peut lui attribuer deux adrekagiesse 1 est pour
les sorties transistor 14, I'adiesse 2 est pour les sorties sen«65

Cette logique implique d'une part que les sorties (et ainsi les numéros d'aiguillages) du SwitchPilot
soient toujours au début d'une adresse et d'autre part que toutes les sorties restent ‘ensemble’ en
bloc.

8.2. Adresses du décodeur.

L'adresse souhaitée est répartie en interne et placée dans les CV 1 et CV 9. Veuillez ne jamais
confondre I'adresse du décodeur et le numéro d'aiguillage qui en résulte.

La plupart des systemes digitaux (y compris I'EC0S) ne moptsrés adresses des décodeurs mais
les numéros des aiguillages sur le panneau de contréle.

_



SwitchPilot.

La deuxiéme adresse d'aiguillage pour les sorties sefrdibSwitchPilot est placée dans les CV 35 et
36.

8.2.1. Tableau des numéros d'aiguillageagresses.

La relation entre numéro d'aiguillage et adresse de l'aiguillage apparait clairement en consultant le
tableau dans lillustration 12. Le numéro d'aiguillage souhaité dépend directement de l'adresse de
l'aiguillage sélectionné. Lors du foncti@ment avec des centrales Motorola®, seuls les 256 premiers
aiguillages sont disponibles.

Il n'est pas possible de donner un numéro d'aiguillage qui n'est pas un multiple de 4. Il ne serait pas
possible, par exemple, d'attribuer les numéros d'aiguillage$4; a un SwitchPilot Servo. Pengez
lorsque vous numérotez vos aiguillages.

Le tableau ne montre que les 552 premiers numéros d'aiguillages. En mode DCC, il peut y en avoir
2040. Vous trouverez un tableau complet sur notre site Internet.

lllustration12: numéros d'aiguillages, adresses et CV des 552 premiers aiguillages.

8.3. Réglages par défaut.

SwitchPilot.

Par défaut, les sorties transistor 4 réagissent sur les numéros d'aiguillagé four lesquels toutes
sont programmeées sur le mode impulsiavec une durée d'impulsion de 520mS. L'adresse 1 est
attribuée au SwitchPilot.
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