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Das SpassCAN - System

Liebe Freundinnen, liebe Freunde der gepflegten Modellbahnerei,

im Folgenden mdchten wir Euch unser SpassCAN - System zur Uberwachung jeg-licher Sensorik auf
Modellbahnanlagen vorstellen. Da wir und das namengebende Spassbahnforum aus dem GroRRbahn-
/Gartenbahnbereich kommen, bezieht sich alles hier Gesagte auch auf die groRe Spur, dennoch ist
das System, eventuell mit Modifizierungen, natiirlich auch in anderen Spurweiten einsetzbar.

Insgesamt handelt es sich um ein Open Source Projekt, das hier der Offentlichkeit preisgegeben wird,
will sagen: lhr baut und setzt alle Module, Software wie Hard-ware, auf eigene Gefahr ein. Sollte sich
also Eure gesamte Anlage bei Einsatz unserer Module in ein blaues Woélkchen aus Qualm und
Atomstrom auflésen, dann macht uns bitte nicht dafiir verantwortlich! Alles, was wir hier vorstellen,
funktioniert auf unserer Anlage; das bedeutet aber nicht, dass es fehlerfrei auch bei Euch funktioniert
muss (, obwohl wir natiirlich schon davon ausgehen).

1. Wer braucht das SpassCAN-System?

Um es gleich vorweg zu sagen: Dies ist nichts fiir Analogfahrer und nichts fiir Modellbahner, die
noch nie mit einer gewissen Automatisierung lhrer Anlage geliebdugelt haben.

Wer jedoch bereits mit Steuerungsprogrammen wie RocRail, Traincontroller, Railware o0.4.
experimentiert hat, der weil}, dass der steuernde Computer, da blind und unwissend, tGber die
Situation auf der Anlage per Riickmeldung von besetzten Gleisen auf dem Laufenden gehalten
werden muss. Da kommt das SpassCAN-System ins Spiel, nur SpassCAN kann noch wesentlich
mehr ...
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1.1 Warum CAN und nicht vorhandene Riickmeldesysteme?

Die Riickmeldung der Gleiszustdnde erfolgt heute auf den meisten Anlagen unter Einsatz des S88
Busses, bzw. (iber Littfinskis HSI, welches aber auch nur eine Zusammenfihrung von bis zu drei
S88 Strangen ist.

Worin liegen aber die Vorteile des CAN-Busses?

— die Buslange btragt bis zu 500m, das sind Strecken, die auch im Gartenbahn-bereich
schwerlich zu erreichen sind

— hohe Busgeschwindigkeit, in der langsamsten Ausfiihrung, die wir verwenden, da sie die
groRte Leitungslange erlaubt, 128Kb/Sec, was ein Vielfaches der  S88 Geschwindigkeit

ist
— geringe Fehleranfilligkeit, zum einen durch die Hardware, zum zweiten durch das
verwendete Protokoll und zum dritten durch die Bidirektionalitat, d.h. an-

geschlossene Module und die Zentrale vergewissern sich, ob ihre Nachrichten
angekommen sind und richtig verstanden wurden. So werden Ubertragungs-fehler
weitgehend vermieden

— universell einzusetzen; der SpassCAN-Bus kann nicht nur zur Gleisriick-meldung genutzt
werden, sondern auch fiir jede andere denkbare Sensorik. Wir haben bereits einen RFID-
Leser und Helligkeitssensoren integriert und denken liber viele andere
Anwendungsmoglichkeiten nach. Sollte jemand noch ziindende Ideen haben, immer raus
damit, moglich ist (fast) alles ...

— die Bauteile sind preiswert; denn da es sich um einen in der Industrie, vor allem im
Automobilbau, durchgesetzten Standard handelt, sind die Komponenten reichlich
vorhanden und preiswert zu erwerben

1.2 Und was ist der CAN-Bus liberhaupt?

Wer es gern technisch mag, den verweise ich zu dieser Frage auf Wikipedia, flr uns
Ottonormalbahner reicht es zu wissen, dass der CAN-Bus aus einer Zentrale und vielen Modulen
besteht, die alle hintereinander an einem Kabel hdangen. An beiden Enden wird das Kabel mit
einem Abschlusswiderstand begrenzt. Auf besagtem Kabel melden die Module nun also ihre
Erkenntnisse an die Zentrale. Z.B. wenn ein Gleisabschnitt besetzt wurde, eine bestimmte Lok
einen bestimmten Punkt passiert oder die Lichtverhéltnisse langsam das Einschalten der
Wagenbeleuchtung erforderlich machen. Weil wir es hier mit einem "Multimaster"-Bus zu tun
haben, werden die Module nicht von der Zentrale abgefragt, sondern jedes meldet selbstdndig
jede Anderung seines Zustands. Da nun aber den Modulen je nach Wichtigkeit eine
unterschiedliche Prioritat zugeteilt wird, die Wagenbeleuchtung ist nicht so wichtig wie die
Verhinderung eines ZusammenstoRRes, werden die Ereignisse in der Reihenfolge ihrer Wichtigkeit
von der Zentrale abgearbeitet.
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1.3 Was braucht man fiir den Einsatz auf der Modellbahn?

Zuniachst braucht man natirlich einen Computer mit einem Steuerungsprogramm wie zum
Beispiel RocRail. Auch andere Steuerungsprogramme wie Railware, Train Controller etc.
funktionieren, wenn man den SpassCan mit der HSI Emulation betreibt. Dies macht allerdings nur
den halben Spal3, da das System dann eben nur zur Gleisbesetztmeldung genutzt werden kann.
Zur vollen Ausnutzung aller Méglichkeiten muss namlich das RASCII Protokoll unterstiitzt
werden, und das kann (logischerweise) bis jetzt nur RocRail, aber vielleicht werden ja noch ein
paar andere "Softwareriesen" folgen.

Wenn der Computer lauft, benoétigen wir ein Interface, d.h. einen Dolmetscher zwischen dem
CAN-Bus und dem Steuerungscomputer, kurz eine weitere Platine, bei uns ein Arduino-Nano, der
flir ein paar Euro (maximal zehn) bei den bekannten Quellen zu erstehen ist. Die lbrige
Funktionalitat erbringt die Interface-Platine. Das Programm dazu gibt es bei uns, gratis, die
Gewahrleistung dazu nirgends, siehe die Einleitung oben, aber gemeinsam kriegen wir das Ding
schon zum Laufen! Um das ganze Konstrukt mit Strom zu versorgen, ist noch ein beliebiges
Netzteil/Trafo zwischen 12 und 18 V DC oder AC erforderlich.

Alle ibrigen Busteilnehmer, sprich: Module, werden nach Wunsch und Bedarf erganzt. Zur Zeit
gibt es Gleisbesetztmelder fir 16 bzw. 24 Meldeabschnitte, RFID-Melder und S88/CAN Adapter.
Allen ist gemeinsam, dass man bei lhnen selbst Hand anlegen muss, denn es gibt sie nur als
Bausatz. Somit heilt es den Létkolben anheizen und los geht es mit dem fréhlichen
Modulebraten, selbstverstandlich gemaR der Bau- und Létanleitungen.

1.4 Welche Kabel miissen auf der Anlage zusatzlich verlegt werden?

Diese Frage ist mit einem eindeutigen "kommt drauf an" zu beantworten. Klar, man braucht das
Kabel fiir den CAN-Bus. Beginnend beim ersten Modul, in der Regel dem Interface (muss aber
nicht!) und endend beim letzten Modul. Merke: Vom Hauptkabel abzweigende Stichstrecken
sind nicht erlaubt! AuBerdem muss natirlich von den Modulen aus eine Verkabelung je nach Art
und Zweck erfolgen. In jedem Fall muss der Verlauf der Verkabelung sorgfaltig geplant werden,
nachtragliche Anderungen sind zwar jederzeit méglich, doch gerade im Garten auch mit einem
erheblichen Aufwand verbunden, "drum priife, was Du auf ewig verbindest!"

Wie bereits weiter oben erwahnt, sind an beiden Enden des Buskabels
Terminierungswiderstande vorzusehen. Beginnt der Strang mit dem Interface, ist auf dieser Seite
nichts weiter zu tun, denn auf der Platine sind die entsprechen-den Widerstdnde bereits
vorhanden. Wenn man diese jedoch briickt, kann das Interface auch an beliebiger Stelle im
Strang eingebunden werden.

[x021]
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1.5 Was fiir ein Kabel muss verlegt werden?

Der SpassCAN - Bus ist nicht sonderlich anspruchsvoll, was die Art der Verkabelung angeht.
Wichtig ist, dass ein vieradriges Kabel verlegt wird, zwei Signalleitungen und zwei fiir die
Stromversorgung des Busses. Wenn man moéchte, kann man CAT Kabel aus der PC-
Netzwerktechnik nehmen, eine Abschirmung ist jedoch nicht erforderlich, so dass auch andere
Kabel problemlos zu verwenden sind.

2. Die verfiigbaren Module
Hier nun eine Auflistung der verfiigbaren Module und ihrer Anschlussmoglich-keiten. Aber
Achtung: Alle hier vorgestellten Module sind nur als Bausatz lieferbar, es muss also selbst gelotet

werden!

(to be continued...)
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2.1 Das Interface V 1.2
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Das Herzstlick des Systems ist das Interface. Hier werden die Meldungen auf dem Bus interpretiert,
zusammengefasst und an den Steuerrechner weitergeleitet.

Es gibt zwei verschiedene Softwareversionen. Zum einen die Littfinski HSI Emulation, die dann
allerdings nur die Gleisbesetztmeldung unterstiitzt, zum anderen das SpassCAN/RASCII Protokoll, fur

den vollen Funktionsumfang.

Fur den Steuerungsrechner wird eine Treibersoftware fiir den Seriell-/USB Wandler benétigt
(CH340). Der entsprechende Link befindet sich auf www.spasscan.de .

Weiterhin erforderlich ist ein Netzteil, welches zwischen 0,5 und 1,0 Ampere bei 12V - 18V leisten
sollte. Der Anschluss erfolgt an der oberen zweipoligen Klemme, die Polaritat ist egal.

Die untere vierpolige Klemme ist der Busanschluss.

Zwischen den Anschlussklemmen befinden sich drei LEDs, die wie folgt melden:
Oben: Status - Das Interface erhalt Strom

Mitte: CAN sendet

Unten: CAN empfangt

Hinter dem Busanschluss befindet sich eine Lotbriicke fir den Widerstand der Busterminierung.
Wenn sich das Interface nicht am Anfang des Busstrangs befindet, Ist diese zu entfernen.
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2.2 Der Melder 16 Vers. 1.1

Programmierjumper
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CAN: +12, CAN Lo, CAN Hi, GND

Der Melder 16 erlaubt es 16 (wer hatte das gedacht?) Riickmeldekontakte zu Gberwachen. Hierbei ist
es moglich, zusammen mit einer zusatzlichen Diodenkaskade, Gleisabschnitte auf Stromverbrauch
hin zu detektieren oder Impulse/Schalter zu tiberwachen, z.B. Schaltgleise, Hallsensoren,

Reedkontakte.

Die Anschlisse auf der Platine sind zu Flinfergruppen zusammengefasst, so dass es durchaus moglich
ist, verschiedene Rickmeldetechniken mit dem gleichen Melder zu nutzen. Der dulRere der flinf
Anschlisse ist der gemeinsame Leiter fir die nachfolgenden vier Anschlussklemmen, an die die
jeweiligen Geber, also Schaltkontakte oder Dioden angeschlossen werden. (Schaltungen Siehe 4.)

Auf der linken Platinenseite befinden sich drei LEDs, die die folgenden Zustdnde signalisieren:

Obere LED: Dauerlicht = Melder lauft

Blinklicht = Stérung, d.h. der Melder sieht kein Interface, versucht
aber dennoch, Daten zu Ubertragen .
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Mittlere LED: Blinkt abwechselnd mit der oberen LED, wenn der Melder sich im
Programmiermodus befindet.

Blinkt allein, wenn die Datenibertragung nicht erfolgreich war,
versucht aber weiterhin, Daten zu tGbertragen.

Blinkt allein, gleichzeitig ist die obere LED aus: Das Modul befindet sich im
Passivmodus, weil es vom Interface wegen fortgesetzter fehlerhafter
Datenlbertragung gesperrt wurde.

Untere LED: Blinkt wenn Daten an den CAN Bus (ibergeben werden.

An der oberen Platinenkante befinden sich zwei Stifte, die mit einem Jumper geschlossen werden
kénnen, um das Modul in den Programmiermodus zu versetzen. Bei geschlossener Briicke meldet
sich das Modul automatisch im Programmiertool an, woraufhin die eingegebenen Werte angezeigt
und gedndert werden kdnnen.

CV 16 Adresse Moduladresse, aus der sich zusammen mit dem Meldertyp spater die
(0X10) Bus-ID zusammensetzt.
Werte: 1 - 254.

0 = Systemmeldung.
255 = Standardaresse (sollte vermieden werden).
Standardwert: 255

Cv 32 Entprellung  Anzahl der Auslesevorgange, bevor die Eingangszustdande bearbeitet
(0x20) werden. Hilfreich, wenn man mechanische Schalter verwendet, die ein
Melderflackern auslésen kdnnten. Jeder Auslesevorgang hat ein delay
von 5 ms.
Werte: 1-128

Standardwert: 3

Cv 33 Maskierung  Maskiert die Eingange 1 - 8 und legt fest, ob diese bei einer

(0x21) Zustandsianderung eine Ubertragung auf den Bus auslésen kdnnen. Die
Eingdnge werden ansonsten nur tibertragen, wenn ein nicht maskierter
Eingang gedndert wird.
Werte: 0 — 255 (Bitweise progremmierbar)
Standard: 255 (alle werden gesendet)

Cv 34 Maskierung  Wie CV 33, jedoch fiir Ports 9 - 16

(0x22)
Cv 37 Datenformat 0: Portweise Ubertragung mit 11 bit ID (Standard und richtige Option)
(0x25) 1: Portweise mit 29 Bit ID (CAN 2)(In Zukunft richtig)
2: Byteweise Ubertragung (alte HSI Ubertragung, obsolet)
3: Zimo-Datenformat (nicht getestet, nur teilweise kompatibel)
4: Universal-CAN (ALPHA-Status)
5: LIN-Bus (Zur Zeit noch mit langen Verzégerungen behaftet)
CV 255 Ende Beendet den Programmiermodus und schreibt die neuen
(OxFF) Konfigurationen in den Speicher. Danach Jumper ziehen und Modul neu

starten. Befehl wird von Programmiersoftware ausgeldst, wenn man
"Abschliefen" bestatigt.



Vers. 1.0 - Stand 3/2017

2.3 Der Melder24 V1.1

Programmierjumper
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Um einmal einen alten Running Gag wieder zu bemiihen: Der sicherlich schonste Rickmelder, den
wir je hatten, phantomschwarz und geheimnisvoll! Aber in diesem Fall ist es nicht allein so, dass 24
besser als 16 ist, es gibt ein paar subtile Unterscheidungsmerkmale zum Melder 16. Doch zunachst
die Gemeinsamkeit: Gleich ist bei beiden Modulen die Zusammenfassung zu Flinfergruppen, in
diesem Fall sechs Stiick, aber sonst?

Direkt neben dem Busanschluss befindet sich ein 5 Volt Ausgang, belastbar bis ca. 300mA. Hier
kénnen beispielsweise Magnetsensoren mit Strom versorgt werden, was wiederum Kabelverlegung
sparen kann. Aber auch andere Anwendungen sind denkbar.

Hinter dem 5V Anschluss befindet sich eine Lotbriicke. Sobald diese geschlossen ist, wird ein Boot-
Loader Programm initialisiert, so dass an Pin 2 und 3 ein serielles Kabel zwecks Ubertragung einer
neuen Programmuversion angeschlossen werden kann.

Jeder Anschlussreihe ist eine Gruppe von Lotpads zugeordnet. Diese dienen zur
Konfiguration der Detektionsmethode. Werden die oberen beiden, etwas
abgesetzten Pads verbunden, wird ein gemeinsamer Leiter am Optokoppler
geschaltet, um so wie beim Melder 16 Uber eine Diodenkaskade Stromfluss zu
erfassen.
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Werden die beiden darunter liegenden Paare jeweils verbunden, fiihrt der gemeinsame Leiter GND
und +5V liegt auf dem Optokoppler, so dass mit einem Reed Kontakt, einem Schaltgleis 0.3. gegen
Ground ein Signal ausgeldst wird. Auch hier ist es moglich, jede Gruppe unterschiedlich zu
konfigurieren.

Programmiervariablen

CV 16 Adresse Moduladresse, aus der sich zusammen mit dem Meldertyp spater die
(0X10) Bus-ID zusammensetzt.
Werte: 1 - 254.

0 = Systemmeldung.
255 = Standardaresse (sollte vermieden werden).
Standardwert: 255

Cv 32 Entprellung  Anzahl der Auslesevorgange, bevor die Eingangszustdande bearbeitet
(0x20) werden. Hilfreich, wenn man mechanische Schalter verwendet, die ein
Melderflackern auslosen kdnnten. Jeder Auslesevorgang hat ein delay
von 5 ms.
Werte: 1-128

Standardwert: 3

Cv 33 Maskierung  Maskiert die Eingange 1 - 8 und legt fest, ob diese bei einer

(0x21) Zustandsianderung eine Ubertragung auf den Bus auslésen kdnnen. Die
Eingdnge werden ansonsten nur Gibertragen, wenn ein nicht maskierter
Eingang gedndert wird.
Werte: 0 — 255 (Bitweise progremmierbar)
Standard: 255 (alle werden gesendet)

Cv 34 Maskierung  Wie CV 33, jedoch fiir Ports 9 - 16

(0x22)
Cv 34 Maskierung  Wie CV 33, jedoch fiir Ports 17 — 24
(0x23)
Cv 37 Datenformat 0: Portweise Ubertragung mit 11 bit ID (Standard und richtige Option)
(0x25) 1: Portweise mit 29 Bit ID (CAN 2)(In Zukunft richtig)
3: Zimo-Datenformat (nicht getestet, nur teilweise kompatibel)
4: Universal-CAN (ALPHA-Status)
5: LIN-Bus (Zur Zeit noch mit langen Verzégerungen behaftet)
CV 255 Ende Beendet den Programmiermodus und schreibt die neuen
(OxFF) Konfigurationen in den Speicher. Danach Jumper ziehen und Modul neu

starten. Befehl wird von Programmiersoftware ausgeldst, wenn man
"Abschliefen" bestatigt.

10
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2.4 Der SpaRCANSS88 V1.0
Den S88 Adapter haben wir gebaut, um die vorhandene (teure) S88 Hardware nicht wegschmeiRen
zu missen. Damit die alten Rickmelder verwendet werden kdnnen, werden sie mit diesem Adapter

(einzeln) in das System integriert. Es kdnnen pro S88 Eingang jeweils 16 Eingdnge ausgelesen werden.

Der Aufbau ist einfach. Der sechspolige Stecker (die 1 ist markiert) dient zum Anschluss des S88
Moduls, der vierpolige Molex-Stecker auf der anderen Seite zur Anbindung an den CAN-Bus.

Der Jumper schlieflich muss zur Programmierung des Moduls gesetzt werden.

Programmierjumper

CAN: $88: 5V
Ground S88: Reset
CANHi — S88: Preload
CAN Lo $88: Clock
+5V S88: Ground
S88: Data
: Status
LED: Info
LED: CAN

11



Programmiervariablen

Cv 16
(0X10)

Cv 32
(0x20)

Cv 33
(0x21)

CV 34
(0x22)
Cv 35
(0x23)

CV 36
(0x24)

CV 255
(OxFF)

12

Adresse

Entprellung

Maskierung

Maskierung

Bit-Timing

Lesezeitpunkt

Ende
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Moduladresse, aus der sich zusammen mit dem Meldertyp spater die
Bus-ID zusammensetzt.

Werte: 1 - 254.

0 = Systemmeldung.

255 = Standardaresse (sollte vermieden werden).

Standardwert: 255

Anzahl der Auslesevorgange, bevor die Eingangszustande bearbeitet
werden. Hilfreich, wenn man mechanische Schalter verwendet, die ein
Melderflackern auslosen kdnnten. Jeder Auslesevorgang hat ein delay
von 30 ms.

Werte: 1-128

Standardwert: 2

Maskiert die Eingdnge 1 - 8 und legt fest, ob diese bei einer
Zustandsanderung eine Ubertragung auf den Bus auslésen kénnen. Die
Eingdnge werden ansonsten nur tibertragen, wenn ein nicht maskierter
Eingang gedndert wird.

Werte: 0 — 255 (Bitweise progremmierbar)

Standard: 255 (alle werden gesendet)

Wie CV 33, jedoch fiir Ports 9 - 16

Timingverzogerungen der Bittakte auf dem CLOCK-Signal des S88-
Schieberegisters. Standard 50us (CV-Wert: 1)

Zeit-Quanta auf dem S88 Signal.
(Optimal am Ende des Clockpegels, vor der fallenden Clockflanke
(CV-Wert = CV35-1)

Beendet den Programmiermodus und schreibt die neuen
Konfigurationen in den Speicher. Danach Jumper ziehen und Modul neu
starten. Befehl wird von Programmiersoftware ausgeldst, wenn man
"Abschliefen" bestatigt.
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3. Programmierung (SpaRCAN Basic)

Die Programmierung der Busmodule geschieht tiber ein angeschlossenes Interface mit dem Tool
,SpaBCAN Basic’. Das Programm kann auf www.spasscan.de heruntergeladen werden. Sofern bereits
der Schnittstellentreiber fiir den Arduino Nano installiert ist (oder kein Treiber erforderlich ist), wird
die serielle Schnittstelle im SpaBCAN Basic erkannt und kann ausgewahlt werden (erfahrungsgemaf
eine schwachsinnig hohe Portnummer). Mit einem Klick auf ,Verbinden’ meldet sich das Programm
am Interface an, woraufhin das Interface mit einem Lizenztext der GNU GPL antwortet.

ol SpaBCAN Basic

Schnitstelle auswahlen  SRIIFZ] I : l Verbinden
COM3
{

Zieladresse: 0

Jetzt zeigt SpaBCAN Basic alle Aktivitaten auf dem Bus an. Mdchte man ein Modul programmieren,
muss der entsprechende Programmierstecker geschlossen und im Anschluss an die Busversorgung
eingeschaltet werden. Wird der Programmiermodus erkannt, meldet SpaRCAN Basic im Log:

[Event Programmierung] Modulnummer: 255 Hardware:17 Software 20
Also ist ein Modul mit der Adresse 255, der Hardware 1.7 und Softwarestand 2.0 im

Programmiermodus am Bus angemeldet. Auf dem entsprechenden Modul blinken Info- und Status-
LED im wechsel.

_
ol SpaBCAN Basic =RACE X

Schnitstelle auswahlen COM24 v S &

Zieladresse: 255

Cv: 16
Wert: 1|
(Binar) (] o A Y o N 2

Senden ] [Abschlie&en

13:54:30: INT: 05017F01 -
13:54:30: [Event RFID] Modulnummer: 2 Port: 11D: 255. 255. 255. 0 ( 16777215)

13:54:30: INT: 020201FFFFFF00

13:54:29: [Event Programmierung] Modulnummer: 255 Hardware: 17 Software: 20

13:54:29: INT: 0AFF111400

13:54:25: INT: http://www .anu .org/licenses/

13:54:25: INT: the conditions of GNU GPL

13:54:25: INT: redistribute it under v

13
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Sinnvollerweise sollte sich nur ein Modul je Adresse im Programmiermodus befinden.

Gemal der CV-Tabellen der Melder kann man nun beginnen, die Konfigurationswerte der
Busbausteine zu dndern (als erstes am besten die Adresse: CV16), indem man die akteulle Melder-ID
als Zieladresse eintragt (diese dndert sich erst, wenn man die Programmierung per ,AbschlieRen’
bestatigt) und die zu &ndernde CV mit einem neuen Wert sendet. Jede gewiinschte CV muss einzend
durch einen Klick auf ,Senden’ Gibertragen werden. Die CV-Werte kdnnen entweder dezimal oder
binar eingegeben werden. Das macht fiir den tibertragenden Wert keinen Unterschied, ist aber bei
manchen CVs als Binarwert etwas anwenderfreundlicher.

Sobald man mit den Einstellungen fertig ist, bestatigt man die Programmierung durch einen Klick auf
,Abschlielen’ (es wird die CV 255 gesendet). Nun wird der Programmierjumper wieder entfernt und
der Melder kann mit den neuen Einstellungen neu gestartet werden (Busversorgung trennen).

4. Riickmeldeschaltungen
Eigentlich sind der Fantasie kaum Grenzen gesetzt. Ziel des Anschlusses der SpaBRCAN Melder sollte
immer sein, dass die LED im Optokoppler leuchtet (sieht man nicht). AuBerdem sollte die LED auch
nicht kaputt gehen, weshalb man einen Widerstand vorsehen sollte.

4.1 Die Diode
Ganz klassisch, kann man die Belegung seiner Gleise (iber den Stromverbrauch der Ziige messen.
Hierzu werden in jede Polaritatsrichtung je zwei Dioden zusammengeschaltet:

<
B

N\

Bauartbedingt fillt je nach angelegtem Strom an der Diode eine gewisse Spannung ab, die dann
durch die LED flieRt und sie zum leuchten bringt. Da die abfallende Spannung an einer Diode
typischerweise bei 0,7V liegt, bendtigt man zwei in serie, um die LED zu betreiben. Aus diesem
Konzept ist eine handliche Platine entstanden, die Dioden mit bis zu 6 Ampere Dauerstromfestigkeit
aufnehmen kénnen.

Je nach Melder ist ein Widerstand zwischen 600hm und 100 Ohm bereits auf der Melderplatine
verbaut. Daher kann man einfach frei drauflosverkabeln. Wie auch die Melder, sind die Dioden zu
vier Ausgangen zusammengeschlossen, mit einer gemeinsamen Zuleitung.

14
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4.2 Der Gleiskontakt
4.3 Der Magnetsensor
4.4 Die Lichtschranke
4.5 Der Reed-Kontakt
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5. RocRail

Als Steuerungssoftware kann derzeitig fir den vollen Funktionsumfang ausschlieBlich RocRail genutzt
werden.

5.1 Rocrail SpaBCAN-Einrichtung
Das SpaRCAN Interface wird in RocRail als zusatzliche Zentrale in den RocRail-Eigenschaften
eingerichtet. Hierfir muss der entsprechende Schnittstellentreiber installiert sein.

Datei -> RocRail Eigenschaften
Tab: Zentrale

[ NoN ] Rocrail Eigenschaften

Allgemein  Trace Dienst  Automatik R2Rnet  Gleisplan-Analyser ~RocWeb  Finder  Befehls-Zuordnung

Schnittstellenkennung Zentrale Sub-Bibliothek Gerat Port
ves-1 virtual default com1l 0

9

opendcc
p50
p50x
perir
raptor
relink |

sarfid12
rmx
rocnet
roco
rocomp
slx

“’ascii ! Hinzufigen

Options

Gleisspannung beim Beenden ) i wung beim Starten ei | Herunterfahren beim Keine Schnif \-Priifung beim Start

In die Zwischenablage kopieren <[> ? Abbrechen -0’_

Neue Zentrale vom Typ ,rascii’ hinzufligen

[ JoK ) RASCII i
Rlckmelder
Anzahl S
Schnittstellenkennung  SpaBCAN 100
o Offset 50 S
Port  /dev/tty.wchusbseria n
Pause 200 <
Typ rascii
Program 0 z
Baudrate Hardware Flow
Abfragen
2400 © none Zuriicksetzen
4800 cts BiDi
© 9600 dsr
19200 xon Optionen
38400 Programmiergleis
57600 Systeminformation
115200 Lokomotiven
230400 Weichen
500000 Ignorier Fahrregler
1000000 V 0 bei Nothalt
R Version 10 <
Zeitiberschreitung 1000 ' mS
Schaltzeit (ms) 250 <
2 cancel | (CTEN

In den Eigenschaften der neuen Zentrale den korekten Port des Interfaces auswahlen (bei Windows
ein COM-Port) und Baudrate auf 9600bd sowie Hardwarehandshakes auf ,none’ stellen.
Bestatigen mit ,0K’ und im Anschluss RocView und RocRail Server neu starten.
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5.2 RocRail: Riickmelder einrichten
Derzeitig werden die Riickmelderadressen in zwei byte-Lange gemeldet. Hierbei entspricht die
Portnummer dem unteren Byte und die Moduladresse dem oberen Byte.
Wird ein Riickmeldeereignis ausgelost, wird in Rocrail die Bytefolge: 05 MM PP SS in hexadezimal
ausgegeben. MM: Moduladresse (lGber CV16 zu festzulegen). PP: Portnummer (Anschluss am
Rickmelder) SS: Status (00 oder 01)

In den Einstellungen eines Riickmeldekontaktes in Rocrail wird unter dem Tab ,Schnittstelle’ nun die
Adresse des Ports aus den Werten MMPP eingetragen. Hier allerdings in dezimalschreibweise.

Hilfe: Rechner-App (Darstellung: Programmierer) Umrechnen zwischen Hex und Dez

Ox1105 435/

0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 000UL 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000 0000
63 a7 32 63 a7 82

0000 0000 0000 0000 0001 0001 0000 0101 0000 0000 0000 0000 0001 0001 0000 0101
] 15 0 N 15 0

Beispiel: Moduladresse: 17 (0x11). Portnummer: 5 (0x05) — Riickmelderadresse: 4357

[ NoN ] Riickmelder fb03

. Ubersicht  Allgemein [seguliiaicllan Verkabelung  GPS  Statistik  Verwendung |

Schnittstellenkennun‘ SpaBCAN )

UID-Name |
Adresse
Bus D Adresse \
—
Kurzschluss

Bus 0 | Adesse 0 (]

D
‘ © sensor > [ Lissy
hding | Barcode

" Railcom " IRFID
" |Wheel counter | |GPS

Optionen

| Aktiv niedrig Zuriicksetzen

< > <[> Hilfe Abbrechen Ubernehmen

Die Schnittstellenkennung wird auf die zuvor eingerichtete rascii-Zentrale gestellt und der
Rickmeldekontakt als Sensor bzw. RFID konfiguriert.
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