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Einrichtung der StepControl

am Beispiel einer Drehscheibe mit Schrittmotor

Die Einrichtung der StepControl setzt etwas Vorbereitung voraus. Man kann die einzelnen
Komponenten im noch nicht eingebauten Zustand an der StepControl zwar testen, jedoch kénnen
dabei durchaus Fehlermeldungen entstehen. Dies kann zum Beispiel passieren, wenn der Homesensor
nicht innerhalb der maximalen Schrittzahl der Drehscheibe ausgelost wird. Wer trotzdem den Motor
einmal anschliessen will, sollte eine Fahne aus Klebeband um die Achse kleben. Unter Umstanden
dreht der Motor so langsam, dass man nicht sieht, dass er sich bewegt. Mit dem Klebeband macht
man das einfach sichtbar.

Fur eine erste Inbetriebnahme der StepControl, sollte die Drehscheibe wie folgt vorbereitet sein:

e Die Buhne 13Rt sich leichtgangig drehen. (Am besten an der Welle drehen/testen - An dieser
Stelle spurt man dann die Kraft, die der Motor spater aufbringen muf3, um die Bihne zu
bewegen und hier mul sie leichtgangig sein!)

Der Schrittmotor ist mit der Bihne verbunden.

Der Homesensor ist eingebaut.

Schrittmotor und Homesensor sind mit der Stepcontrol verbunden.

Um das System schnell stoppen zu kénnen, kann auch der Notaus-Taster angeschlossen
werden.

Wenn soweit alles verbaut und angeschlossen ist, kann die Baugruppe an den BiDiB-Bus
angeschlossen und mit Spannung versorgt werden. Die Buhne sollte sich jetzt langsam, rackwarts
(gegen den Uhrzeigersinn) bewegen und den Homesensor suchen. Wenn dieser auslost bleibt die
Blhne stehen. Wenn schon ein Soundmodul angeschlossen und die Soundausgabe aktiviert ist, dann
ertont ein Sound ,Warnsignal bei Referenzfahrt”. Unter Umstanden kommt es wahrend der Bewegung
des Motors zu einer Fehlermeldung, weil die Schrittzahl und das Microstepping nicht zu der Bihne
passt. Das ist nicht weiter schlimm. Die Daten kann man passend fur seine Drehscheibe Uber den
BiDiB-Wizard wie folgt einrichten:

Einrichtung uber den BiDiB-Wizard

Zur Einrichtung der StepControl bitte eine aktuelle Version des BiDiB-Wizard herunterladen.

Im BiDiB-Wizard wird die StepControl-Baugruppe unter ,,Knoten“ und danach dann der Reiter
»StepControl“ unter ,Knoten Details” ausgewahlt. Hier wird der ,,Konfigurations-Assistent*
gestartet und Schritt flr Schritt die bendtigten Daten eingegeben.

Im ersten Fenster erfolgt die Auswahl zwischen SchiebebUhne oder Drehscheibe:
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bf StepControl Konfiguration x

Bitte den Drehscheiben-Typ auswahlen.

O - Schiebebihne oder Segnent-l:'rehscmibeé

® . Drehscheibe (3609)

< Zurlick Weiter > Abbrechen

Nach klicken auf ,Weiter“ kdnnen im nachsten Fenster folgende Einstellungen gemacht werden:
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#& stepControl Konfiguration X
Bitte die Charakteristik des Schrittmotor spezifizieran,
Mokorgrisse MNEMA 17 "
Schrittzahl 400
Getriebe @Nein (O)Ja
Ubersetzung |0 : (1
Getriebespiel [0
Microschritte 64 "

Skalierung Geschwindighkeit

Skalierung Beschleunigung

Geschwindighkeit S0
Beschleunigung S0
Bremsen 40
Gesamtschritte (SPR) 25600
< Zurlick Weiter = Abbrechen

Hier werden folgende Daten eingetragen.

e MotorgrofBe (Beispiel: NEMA 17 ist ein 42x42mm groBer Motor)

e Schrittzahl des Motors (Um eine madglichst groRe physikalische Auflosung zu erhalten, sollten
Motoren mit 400 Schritten verwendet werden.)

» Wenn ein Getriebe genutzt wird, kann hier die Ubersetzung und das Getriebespiel angegeben
werden. Wird der Schrittmotor direkt mit der Buhne verbunden, wird Nein angeklickt.

¢ Die Microschritte werden als Standard mit 64 angegeben und daraus errechnet sich dann mit
der physikalischen Schrittzahl des Motors die Gesamtschrittzahl fur eine vollstandige
Umdrehung. Je nach GroRe der Drehscheibe kann hier mit den Werten probiert werden und die
Auflésung erhoht werden. Die Einstellung dient nur zur Berechnung der Schritte fur eine
Umdrehung. An der Motoransteuerung andert sich nichts. Der Chip in der Baugruppe rechnet

intern mit 256 Microsteps.

Die Skalierung Geschwindigkeit & Beschleunigung ist aktuell nicht anwahlbar. Erlauterung
folgt, wenn Feature verflgbar.

Die Werte fur Geschwindigkeit, Beschleunigung und Bremsen sind Default-Werte, die
spater in den Einstellungen der Baugruppe verandert werden kénnen.

Gesamtschritte (SPR) sind die Gesamtschritte, der Drehscheibe fur eine volle Umdrehung
und errechnen sich aus der physikalischen Schrittzahl des Schrittmotors und den eingestellten
Microschritten.

Nach klicken auf Weiter befindet sich im nachsten Fenster eine Zusammenfassung der eingestellten

Werte:

BiDiB Wiki - https://forum.opendcc.de/wiki/


https://forum.opendcc.de/wiki/lib/exe/detail.php?id=stepcontrol%3Aeinrichtung&media=stepcontrol:stepcontrol:konfiguration_motor.jpg

Last update: 2023/12/09 15:19 stepcontrol:einrichtung https://forum.opendcc.de/wiki/doku.php?id=stepcontrol:einrichtung

hﬁ StepControl Kenfiguration e

Die Folgenden CV-Werte werden auf den Knoten Obertragan:

Drehscheiben-Typ: Drehscheibe (3609)
Motorgrésse: NEMA 17

Getriebe: ohne

Schrittzahl: 400

Microschritbe: 64

Gesamtschritte: 25,600

< Zuriick | CVschreiben  § Abbrechen

Sind die Werte wie gewlnscht, dann auf CV-schreiben klicken und die Grundkonfiguration ist
abgeschlossen.

Homeposition

Die Homeposition ist die Position ,,0“. Diese Position sollte frei auf der Drehscheibe positioniert
werden. In den seltensten Fallen werden alle 48 Abgange genutzt und so ist es hilfreich, die
Homeposition an einen Punkt ohne Abgange zu legen. Von dieser Position ,,0“ berechnen sich alle
weiteren Abgange.

Wenn die Baugruppe gestartet wird, beginnt das Homing und die Buhne bewegt sich rickwarts, bis
sie die Homeposition ,,0“ erreicht hat. Jetzt ist die Blhne synchronisiert. In vielen
Steuerprogrammen ist es maoglich, einen bestimmten Abgang als initialen Status anzufahren. Dies
muss in den Programmen entsprechend eingestellt werden. Die StepControl kann jedoch auch
eigenstandig einen vorgegebenen Abgang als initialen Status anfahren. Dies lasst sich im Wizard
unter ,Accessory 00: Bithne drehen* bei ,Initialer Status“ eintragen. Es wird der Begriff
ausgewabhlt, der fur den gewlnschten Abgang steht.

Dieser initiale Status funktioniert nur beim ,,Power up*, also dem starten der Baugruppe. Es wird der
BUhnensteuerung als erster Zielwert Ubergeben, die Blihne fahrt einfach dort hin. Weitere Aktionen
passieren nicht. Wenn ein manuelles Homing im Betrieb ausgeldst wird, wird dieser initiale Status
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ignoriert. In diesem Fall bleibt die Bihne auf der Homeposition und wartet auf weitere Befehle.

Einstellen der Abgange

Die Abgange werden Uber den Reiter ,,Stepcontrol” eingestellt. Die Baugruppe sollte neu gestartet
werden und danach bewegt sich die Bihne Ruckwarts, bis die Homeposition erreicht ist. Dies ist die
Position ,,0“. Die Buhne ist synchronisiert. Jetzt kann die erste Position angefahren werden. Dies kann
durch eintragen der Position in dem Feld Direkt erfolgen oder durch Klicks auf die Pfeilfelder. Die
aktuelle Position wird dann im Feld Position angezeigt.

Es ist darauf zu achten, dass keine Positionen erstellt werden, die groRer als die
Gesamtschrittzahl einer vollstandigen Umdrehung sind. Beispiel: Wenn das System auf 25.600
Schritte fur eine vollstandige Umdrehung eingestellt ist, dann durfen keine Abgange/Positionen Uber
25.600 eingestellt werden.

Hinweis: Wenn man zum Beispiel 50.000 Schritte flr eine gesamte Drehung der Blihne bendtigt,
dann sind 10 Schritte Bewegung meist kaum sichtbar. Es empfiehlt sich daher grélere Bewegungen
durch eintragen der Position in Direkt anzufahren und mit den Pfeiltasten die Feinjustierung zu
Uubernehmen. Ein wenig probieren ist hier notig.

- Konfigurations-Assistent

Position 4930 Lesen Direkt 5000 Anfahren << < > > <

«

" Geschwindigkeit und Beschleunigung

Belegtmeldung . . . .

Gerausche
I W Gerausch

Fo| F1| F2| F3| F4| F5| F6| F7
F8| F9| Fio| F1i| F12| F13| Fla| Fis

Fie| F17| F1B| F19| F20| F21| F22| F23

F24| F25| F26| F27| F28

Ist die gewunschte Position erreicht, dann mul§ diese als Aspekt abgespeichert werden. Sind in der
StepControl bereits Aspekte vorhanden, so kann man die Werte Ubernehmen, indem man beim
gewunschten Aspekt auf das Schraubenschliussel-Symbol klickt.
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StepControl - StepControl 1 -
Aktionen Info StepControl  Accessories Makros Eingdnge Motorausgange Servoausgange Sounde:

Betriebsstatus: () OPERATING

Ausfihrungsstatus: &

[+ Aspekt Position -
-IE 164754207
Position 16475 r Winkel |115,8 o Anfahren
GPP*POSE '_,JI Aktuelle Position als Position des Aspekt (ibernehmen

Merken Zuriicksetzen

Durch dricken des Taschenrechner-Symbols wird die gegenuberliegende Position errechnet und
eingetragen.

Altionen Info StepControl Accessories Malros Eing3nge Motorausginge Servoausgdnge  Soundausginge  Flags

Betriebsstatus: () OPERATING

Ausfuhrungsstatus: &)

[+ Aspekt Position - u;d Konfigui
= [E3 16475 - 42070

Position
Position 16475 Py Winkel 1158 | = Anfahren a

o Geschwin

Opp-Pong f“ Winkel EB Anfahren

Belegtmeldung

Merken Zurﬂcksetzml Gegentiberliegende Position basierend auf der konfigurierten Position berechnen

= 1-3 18990 - 44590

Mit den Tasten Anfahren kann man die Positionen Uberprifen und schauen, ob die Buhne zu den
gewunschten Stellen fahrt. Sind die Abgange korrekt eingestellt, dann drickt man auf die Taste
Merken, welche danach wieder grau wird.

Jetzt sind die Werte erst einmal nur vorgemerkt und mussen noch final gespeichert werden. Zu
erkennen ist dies an dem kleinen Chip-Symbol im Reiter StepControl.
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Knoten Details
StepControl - StepControl 1

Aktionen Info @ StepControl  Accessol

Betriebsstatus: OPERATING

Ausfihrungsstatus: &

Aspekte in der StepControl speichern

Final gespeichert wird dies durch Drucken des Toolbar-Button mit dem IC-Symbol mit grinem
Pfeil. Erst durch Drucken dieses Button werden die Werte dauerhaft in die Baugruppe geschrieben.

Tools

e

Alle gedanderten CV-Werte auf den Knoten schreiben

g StepControl - StepControl 1

Altionen Info StepControl  pccessories Malros Eingange Motorausgs

Aspekte anpassen

Befinden sich im Wizard keine oder zu wenige Aspekte/Abgange, so kann man mit einem
Rechtsklick und Neu ... ein neues Paar Abgange hinzuflgen. Hier kann man dann die gewlnschten
Positionen eintragen.

Wenn zu viele Abgange eingetragen sind, dann kénnen die mit einem Rechtsklick und Léschen ...
wieder aus der Liste entfernt werden.
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StepControl - StepControl 1

Aktionen Info StepControl Accessories Makros Eingdnge Motorausginge Servoausginge  Sound:

Betriebsstatus: . OPERATING

Ausfiihrungsstatus: &

+ Aspekt Position -~

= F 16475 - 42070
Meu ... o

Position 5,8 Anfahren
Laschen ... : =

Opp-Pos Alle léschen ... 5,8 a8 Anfahren

Merk Aspekte importieren ...
=] 1-3 18990 - 44590
Prcitinn 12040 L] Winkal (1?7 5 — AnfFakran

Die Einstellung der Positionen erfolgt identisch zu dem oben beschriebenem Verfahren.

#& Aspekt hinzufiigen X

Position é - Winkel S AnFahren

Opp-Pos & | |E]] Winkel o Anfahren
Merken Abbrechen

Eine Sortierung der Abgange erfolgt automatisch anhand der Position. Die Nummer der beiden
Aspekte wird im Zeilenheader angezeigt. In der rechten Spalte kann man noch den dazugehdrigen
Winkel sehen. Uber die griinen Pfeile 148t wird die Polaritat angezeigt, die der jeweilige Abgang hat.
Maximal sind 48 Abgange maoglich, immer in gerader Zahl. Das bedeutet, jeder Abgang hat eine
Gegenseite, die mit eingetragen werden muf3, auch wenn sich dort kein Gleisabgang befindet. Der
Grund dafur ist das Wenden der Drehscheibe um 180 Grad, bei welchem die gegenuberliegende Seite
angefahren wird. Durch dricken des Taschenrechnersymbols wird die Gegenseite automatisch
errechnet und eingetragen.

Sollte der Wert trotzdem etwas abweichen, so kann eine Korrektur vorgenommen werden. Zur
Uberpriifung der Abgénge kénnen diese auch testweise angefahren werden. Sich gegeniiberliegende
Abgange bilden sozusagen immer ein Paar und somit sind 24 Abgange und der dazugehorige
gegenuberliegende Abgang definierbar, was insgesamt 48 Abgangen entspricht.

Die viel genutzten Drehscheiben in diversen BaugréoBen von zum Beispiel Fleischmann, Roco und
Marklin haben meist insgesamt 48 Abgange, die symmetrisch aufgebaut sind und kénnen somit an
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samtlichen Abgangen angefahren werden.

Hinweis Es durfen keine Abgange doppelt eingetragen werden. Wenn ein Abgang eingetragen wurde,
dann gibt es automatisch die Gegenseite und diese darf dann nicht als zusatzlicher Abgang
eingetragen werden.

Beispiel: Wenn es Abgange mit den Werten 1.225 und 24.375 gibt, dann darf man keine weiteren
Abgange mit diesen Werten eingeben. Auch nicht in umgekehrter Reihenfolge, also: 24.375 und
1.225. Der BiDiB-Wizard fangt dies mit einem Warnhinweis ab. Dies ist also nur wichtig, falls man die
Eintragungen anderweitig vornimmt.

Mit einem Klick auf die griinen Pfeile wird die Polaritat des Gleises geschaltet. Um die richtige
Polaritat zu testen empfiehlt sich ein Polaritatsprufer. Immer wenn die Schrittsteuerung das Ziel
erreicht hat, wird die fur dieses Ziel hinterlegte Polaritat der Buhne eingeschaltet.

Wenn ein Gleis links und rechts der Buhne durchfahrbar ist, dann ist darauf zu achten, dass die
Polaritat auf den beiden Gleisenden und der Buhne immer identisch ist. Mit dem Polaritatsprufer ist
das relativ einfach zu kontrollieren. Erst einmal die Polaritat der beiden Gleisenden Uberprifen und
dann einen Abgang mit der Buhne anfahren. Jetzt erneut die Polaritat prifen und schauen, ob die
Polaritat der Biihne identisch zu den Gleisabgangen ist. Mit den griinen Pfeilen kann nun die
Polaritat angepasst werden. Danach den anderen Abgang anfahren, die Drehscheibe dreht sich um
180 Grad und hier ebenfalls die Polaritat testen. Damit es zu keinem Kurzschluss kommt, muR die
Polaritat gegenuber der Polaritat vor der Drehung umgepolt werden. Grundsatzlich kann jeder
Gleisabgang frei in seiner Polaritat festgelegt werden. Das ist insbesondere dann hilfreich, wenn
auBerhalb der Drehscheibe Vorgaben existieren (z.B. Gleisdreiecke).

Initialer Status nach Homing

Nach dem Power-Up startet die StepControl selbsttatig ein Homing um sich zu synchronisieren. Im
Reiter Accessories unter dem Punkt Initialer Status kann eingestellt werden, was nach dem
Homing passieren soll. Hier hat man die Moglichkeit, einen bestimmten Abgang/Begriff_, ein
Wiederherstellen der letzten bekannten Position oder mit Unverandert ein warten an der
Homeposition auszuwahlen.

Der initiale Status wird nur nach dem Power-Up ausgefuhrt. Wird wahrend der Nutzung zum Beispiel
die Notaus-Taste gedrickt und danach ein Homing ausgefuhrt, dann verharrt die Buhne in der
Position und wartet auf Anweisungen.

In einigen Steuerprogrammen &Rt es sich einstellen, dass nach dem Homing eine bestimmte
Standard-Position angefahren wird. Hier ist darauf zu achten, dass sich die Einstellungen nicht
behindern und es zu unerwinschten Effekten kommt.
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Knoten Details
StepControl - StepControl 1

Altionen Info StepControl Accessories Malros Eingénge Motorausgénge Servoausgénge Soundausgénge Flags Belegtmelder CV Definitionen

Accessory : Accessory Bithne drehen
ﬂ 00 : Bihne drehen Initialer Status | Wiederherstellen « | Schaltzeit 100ms is
+ 01 : Homing Ausfihrungssta | o= o b Aldtiver Aspekt: 00 : Begriff_0

502 : Sound Wiederherstellen

- Beaqriff . Malkro
03, Beqriff_0

.| L .

00 : Begriff_o [Begriff_1

G 04 Beqriff_2
#05: 01 : Begriff_1 [Begriff_3

) 06 ¢ 02 : Begriff_2

Einstellen der Geschwindigkeit

Uber die zwei kleinen Pfeile kann das Menii Geschwindigkeit und Beschleunigung ausgeklappt
werden. Hier kénnen die Werte fur Geschwindigkeit, sowie Beschleunigung und Bremsen
eingestellt werden.

.+ Konfigurations-Assistent

Position 0 Lesen Direkt Anfahren << < > >3 <

" Geschwindigkeit und Beschleunigung

»

Geschwindigleit 40 I
Beschleunigung 10 I

Bremsen 10 I

Belegtmeldung . . . .

Gerausche

") Gerausch

Fo| F1| F2| F3| F4| F5| F6| F7

F& F9 | F10| F11| F12| F13| Fl4| FI15

F16| F17| Fi8| F19| F20| F21| F22| F23
F24| F25| F26| F27| F28

Einstellen des Motorstroms

Wenn die Stromeinstellungen fur den Schrittmotor verandert werden sollen, dann werden dafur in
»CV Definitionen” die CVs 140 bis 142 angepasst. Die eingetragene Zahl ist ein Zehntel des Wertes
(Beispiel: 350mA = Wert 35).

Der Strom sollte nur so hoch wie benétigt eingestellt werden. Ein Schrittmotor, der als Beispiel im
Datenblatt mit 1A angegeben ist, funktioniert auch mit deutlich weniger. Bei einem hohen Wert wird
der Strom im Motor in Warme umgewandelt und auch der Treiberchip wird deutlich warmer. Wenn der
Motor bei Fichtelbahn zusammen mit der Hardware gekauft wurde, dann sind bereits Standardwerte
in der Firmware vorgegeben.
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Aktionen Info StepControl Accessories Makros Einginge Motorausginge Servoausgange Soundausginge Flags Belegtmelder CV Definitionen

Beschreibung cv Default Wert neuer Wert Mode
: “Strom bei Beschleunigung 140 20 - RW
--Strom bei Bewegung 141 10 - RW
--~Strom bei Stillstand 142 3 - RW
Strom nach Bewegung halten [ms] 143 50 - RW
-Startverzégerung Motor [100ms] 150 20 - RW
Automatisch Nulllage suchen 153 1 - RW
- Sonderfunktion: kein Homing 154 0 - RW
: ~Iterationen am Bewegungsende 156 0 - RW
e Parkposition 157-160 ? 1000 =
- Parkposition 157 232 - RO

Die gewlinschte Zeile wird angeklickt und der Wert in das dafur vorgesehene Feld geschrieben. Mit
einem Klick auf ,,merken* wird der Wert fur ein Speichern vorgemerkt. Der Wert wird endgltig
gespeichert, indem man die Zeile mit einem Klick auswahlt (diese wird dann blau hinterlegt) und mit
einem Rechtsklick auf ,,CVs Schreiben* die Ausfihrung ausldst.

Hinweis zum Betreiben des Motors mit/ohne Getriebe: Bei kleinen, sehr leichtgangigen
Drehscheiben ist es sogar unter Umstanden maglich, auf ein Getriebe zu verzichten und den Motor
direkt an die Drehscheibe anzuschlieBen. Ab einer gewissen GrolRe empfiehlt es sich eine kleine
Untersetzung in Form eines Riemenantriebes zwischen Schrittmotor und Drehscheibe zu bauen. Dies
erhoht die Kraft des Motors und verbessert die Auflésung. Bei einem Getriebe ist auf ein minimalstes
Spiel zu achten und der Riemen zu spannen. Je groBer die Drehscheibe ist, desto grofRer wird ein
minimale Fehler am Ende der Bihne. Wenn der Motor genug Kraft hat, die Bihne zu bewegen und es
trotzdem zu falsch angefahrenen Positionen kommt, dann liegt dies so gut wie immer an einem
Getriebespiel.

Einstellen der Buhnenplatine

Wird noch Uberarbeitet... Buhnenplatine ist aktuell nicht verfugbar!

Ruckmeldung:

Die im Wizard unter dem Reiter ,,Belegtmelder” angezeigte Rickmeldung mit drei Belegtmeldern
ist nur mit der Buhnenplatine nutzbar. Wenn diese nicht installiert ist, dann muf$ flr eine
Belegtmedlung der Eingang der StepControl mit einem freien Ausgang eines GBM16T/GBM16TS
versorgt werden. Dieser stellt dann die Belegtmeldung zur Verfligung.

Die Belegtmelder haben folgende Bedeutung:

e 00: Hier muf8 noch Text hin

e 01: Hier muB noch Text hin

e 02: Hier mu8 noch Text hin

e 03: Hier mu8 noch Text hin

* 04: Position erreicht: Hier wird signalisiert wenn die Buhne einen Abgang angefahren und
das Ziel erreicht hat.

e 05: HOME_0: Hier wird signalisiert, wenn der Homesensor HomeO0 ausgelost ist.

e 06: HOME_1: Hier wird signalisiert, wenn der Homesensor Homel ausgeldst ist.

e 07: AUX: Hier wird signalisiert, wenn der Sensor AUX ausgeldst ist. (Noch nicht geklart,
welcher Anschluf8 das auf der StepControl/Buhnenplatine ist!)

BiDiB Wiki - https://forum.opendcc.de/wiki/


https://forum.opendcc.de/wiki/lib/exe/detail.php?id=stepcontrol%3Aeinrichtung&media=stepcontrol:stepcontrol:cv_definitionen.jpg

Last update: 2023/12/09 15:19 stepcontrol:einrichtung https://forum.opendcc.de/wiki/doku.php?id=stepcontrol:einrichtung

‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘
trol - ReadyLine StepControl Applikation
Info StepControl Accessories Makros Eingdnge Motorausglinge Servoausginge Soundausginge Flags Belegtmelder CV Defintionen  Aktionen

Servoausgange:
Makros:
Accessories:
Lichtausgange:
Soundausgange:

Funktionszuordnung SUSI:

F1 |Verriegelung Iosen

F2 |Fahrt (Beschleunigen)

F3 |Fahrt (Fahren)

F4 |Fahrt (Bremsen)

F5 |Verriegelung schliefen

F6 [Schienenstol’

F7 |Warnhupe

F8 |Signalton Fahrt

F9 |Signalton Halt

F10(Warnsignal bei Referenzfahrt (Fiepton)
F11|Homeposition bei Referenzfahrt erreicht
F12/Warnsignal bei erkannten Fehlern
F13|Signalton Kommen

Alle Tone sind auch fur die Makrosteuerung verfugbar. Weiterfuhrende Informationen befinden sich
auf der Entwicklerseite.

Unterschiede bei einer Schiebebuhne

Die Einrichtung einer Schiebebuhne folgt analog zu der einer Drehscheibe. Im Unterschied zur
Drehscheibe sind jedoch zwingend zwei Home-Sensoren anzuschliessen. Diese Begrenzen die Fahrt
der Biihne zu den Seiten. Uber diese beiden Endlagenschalter fahrt die Hardware nicht hinaus. Somit
mussen sich alle Schienen-Abgange zwingend zwischen den beiden Sensoren befinden.

Aufgrund der Bauart ist die Polarisierung der Fahrspannung mit einem Kehrschleifenmodul / Reverser-
Modul nicht notwendig.
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weitere Themen zur StepControl

Anschlussbelegung

Einbindung in Steuerprogramme iTrain, Rocrail, Win-Digipet
Umbaubeispiel Fleischmann N-Drehscheibe

Umbaubeispiel TT-Drehscheibe

Umbaubeispiel HO-Drehscheibe
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