NASTAVOVANiI PARAMETRU JiZDNiCH VLASTNOSTi PRO DEKODERY ESU
(CV52,CV53,CV54,CV55,CV56)

PROSIM, CTETE POZORNE:

tento preklad neni zcela doslovnym prekladem manualu k dekodérum ESU, ale mél by popisovat
vyznam uvedenych CV . VeS$kera nastaveni uvadénych parametr( provadite na viastni nebezpeci,
postupujte proto opatrné. Nenesu Zadnou odpovédnost za pripadné Skody vzniklé nespravnym
nastavenim parametr(i dekodéru.Text (Ci jeho ¢asti) obsaZzené v tomto dokumentu jsou uréeny pouze
pro nekomercéni pouZziti, jejich kopirovani, pfepisovani Ci jiné vyuZiti jen se souhlasem autora !

Dékuji za pochopeni. ALDA

LokSound V4.0
LokSound micro V4.0

Kompenzace zatizeni 5. generace umoziuje dekodéru LokSound provadét presné ovladani
motoru i s vychozim nastavenim. Vétsina lokomotiv jezdi perfektné.

Nastaveni kompenzace zatiZeni:

Pokud po naprogramovani ud¢late prvni test a lokomotiva nejezdi hladce zejména v nizkych
otackach nebo lokomotiva cukne pti zastaveni nebo jste nespokojeni s hnacim vykonem, pak
byste méli nastavit kompenzaci zatizeni vaseho LokSound dekodéru.

Vzhledem k velkému poctu riznych typti motori a pohoni neexistuje univerzalni nastaveni,
které vyhovuje pro vSechno. Kompenzace zatéze mize byt ovlivnéna péti CV. V prvni fadé
zkontrolujte, jestli neni nepravidelny chod zpusoben mechanickou zavadou. Kdyz vypnete
kompenzaci zatéze (nastaveni CV56 = 0), a problém pietrvava, pak je pravdépodobné
pfi¢inou mechanické zavada.

Parametry pro ¢asto pouzZivané motory

V tabulce (viz niZe) jsou uvedena spravna nastaveni pro nejbéznéjsi motory. Pokud né&jaky typ
motoru chybi, znamena to, ze bud’ vychozi nastaveni dekodéru umoziuje dosdhnout dobrych
vysledku, nebo Ze nejsou dostateéné zkuSenosti s takovym motorem.

Upravy nastaveni pro ostatni motory (neuvedené v tabulce): "'jemné ladéni"

Motory dostupné na trhu maji zna¢né rozdilné parametry. To plati dokonce 1 pro stejné typy.
Proto dekodéry LokSound umoziuji piizplsobit fizeni pomoci CV52, 53, 54 a 55.

V piipadg, ze doporucené hodnoty nevedou k pfijatelnym vysledkiim, miZete nastaveni dale
optimalizovat. Zejména pro velmi pomalou jizdu (rychlostni stupen 1) miZzete pomoci zmény
CV 52 ziskat lepsi vysledky. To pomaha, aby se zabranilo jakémukoliv skubani pti velmi
pomalé jizd€. Pied optimalizaci je tfeba se ujistit, Ze nejsou zapojené zadné kondenzatory
mezi svorky motoru. Komutator motoru musi byt ¢isty a systém pohonu by mél bézet volné.
Kontakty kol i vSechny ostatni kontakty musi byt také Cisté!

11.1.2.1. Parametr "K" (CV54)

Parametr "K" je ulozeny v CV 54. Ma vliv na to jak silny efekt bude mit fizeni zatizeni na
jizdni vlastnosti vozidla. Cim vy33i je tato hodnota, tim vice bude dekodér reagovat na
jakékoliv zmény (jizda do oblouku, do kopce, zkopce, svlakem ¢i bez vlaku,
nerovnomérnosti v prevodech) a bude se snazit prizptsobit (udrzet) pozadované otacky
motoru. Parametr "K" pottebuje Gpravu, pokud lokomotiva jede nerovnomérné (cuka). Snizte
hodnotu CV 54 o0 5 a otestujte lokomotivu, zda je vidét néjaké zlepSeni. Opakujte tento
postup, dokud nedocilite hladké jizdy na rychlostni stupen 1.

11.1.2.2. Parametr "'I'" (CV 55)

Parametr "I", ulozeny v CV 55, poskytuje dekodéru dulezité informace o tom, jakou ma motor
setrvacnost. Motory s velkymi setrvaéniky maji piirozen¢ vétsi setrvacnost nez motory
s malymi nebo zadnymi setrvacniky. Nastavte parametr "I" v pfipadé¢ cukani tésn¢ pred
zastavenim nebo "skubanim" pfi nizsich rychlostech (dolni tfetina rychlostnich stupni).



e Zvyste hodnotu 0 5 z vychozi hodnoty pro motory s velmi malym nebo zadnym
setrvanikem.

e Snizte hodnotu 0 5 z vychozi hodnoty pro motory s velkymi setrvaéniky.

Vzdy otestujte, jestli doSlo ke zlepSeni a postup opakujte, dokud nebudete s vysledkem

spokojeni.

11.1.2.3. Referencni napéti (CV53)

V CV 53 muzete nastavit referen¢ni napéti EMF generované motorem pii maximalnich
otaCkach. Tento parametr muze byt potfeba upravit v zavislosti na napéti v kolejich a
ucinnosti motoru. V piipadé, ze lokomotiva dosdhne maximalni rychlosti uz kdyz je ovlada¢
nastaven na cca tfi ¢tvrtiny a horni ¢tvrtina regulatoru nema zadny vliv na dalsi zvySovani
rychlosti lokomotivy, pak byste méli snizit hodnotu CV 53. Snizte hodnotu o 5-8 a znovu
vyzkousejte lokomotivu. Opakujte tento postup, dokud lokomotiva nepojede nejvyssi
pozadovanou rychlosti az pti nataveni ovladace na maximum.

11.1.2.4. Parametr "K pomaly" K-slow (CV52)

Parametr CV 52 byl zaveden specialné pro fizeni pomalé jizdy. Pokud nejste spokojeni s
chovanim modelu pfi rozjezdu nebo pii pomalé jizd€ zatimco pii stfedni a vysoké rychlosti je
vSe v poradku, zkuste nastavit hodnotu CV 52 o cca 5-10 vyssi, neZ je hodnota nastavena v
CV 54.

11.1.2.5 Adaptivni Fizeni frekvence

Dekodér pracuje v nastaveni z vyroby S adaptivnim fizenim frekvence pohonu motoru tak
pfesné, jak je to mozné. Nckdy se ale miiZze stat, Ze ncktery motor vydava pii fizeni
nepiijemné zvuky (bzuceni, piskani). U takového motoru muzete zkusit nastavit regulacni
frekvenci na konstantni hodnotu. Nastavenim bitu 4 na hodnotu "1" v CV124.

Tabulka doporu¢enych hodnot pro nékteré typy motoru:

CV2 CV52 CV53 CV54 CV55 CV56

Fleischmann® round motor 4 32 120 80 50 255
Mirklin® SFCM small «Scheibenkollektormotor» with magnet 51961 4 50 40 175 200 200
Mirklin® SFCM big «Scheibenkollektormotor» with magnet 51960 4 8040 175 200 200

Mirklin® DCM «Trommelkollektormotor» with magnet 51962 4 80 40 175 200 200
Mirklin® 5*-high-performance motor 33212060 95 255
Mairklin® Locomotives with Maxon Motor 316 140 48 20 255
HAG® motors 415100 40 175 200
Trix® Locomotives with Maxon Motor (Odstranit EMC kondenzatory!) 3 16 140 48 20 255
Faulhaber® motors 4 32 140 80 50 255

11.2. Vypnuti kompenzace zatiZeni (Load control compenzation) (CV56 —On/Off)
Miizete vypnout kompenzaci zatizeni nastavenim na hodnotu 0 v CV56 ("Rizeni vlivu"). Pfi
vypnuté kompenzaci zatéze zvySujte pocatecni (rozjezdové) napéti v CV2, dokud se
lokomotiva neza¢ne pohybovat na rychlostni stupeni 1 nebo 2.

11.3. P¥izpusobeni ,,Load Control*“ Frekvence

Pii fizeni motort LokSound dekodéry pracuji normalné na frekvenci 40 kHz. Nékdy mutze byt

vhodné snizit tuto frekvenci na polovinu. Napf.:

* U motort s malym vykonem kvtli vysoké induk¢énosti.

* Pokud ¢leny jako jsou kondenzatory, tlumivky, atd. rusi fizeni motoru, ale je obtizné je
odstranit (naptiklad n¢které starsi Giitzold® lokomotivy).

* Obecné doporuceno u starSich 3-polovych motora (v modelech PIKO atp.), ale moc to
nepomaha

Nastaveni: Smazat bit 1 (nastavit jeho hodnotu na 0) v CV49. Dojde ke zméné¢ PWM

frekvence z 40 kHz na asi 20 kHz.



11.4. Dynamické Fizeni jizdy: (Nahoru a doli z kopce) (CV56)

Dynamické fizeni jizdy LokSound dekodéru umoziuje ptizpisobit fizeni zatéze podle
vlastnich pozadavku. Plna kontrola tizeni (konstantni rychlost za vSech podminek v souladu
S nastavenym stupném na ovladaci), neni pfili§ typicka. Proto mizete nastavit, do jaké miry
bude tizeni zatéZze ucinné. Od 0% (zadna regulace zatéze) az po 100% (kompenzace zatizeni v
plném rozsahu). Pii nizkych rychlostech je vhodné, aby kompenzace zatizeni byla 100%, aby
nedoslo k tomu, ze se lokomotiva napft. s t¢zkym vlakem viibec nerozjede (zasekne se), nebo
bez zatéze ,,vystieli“ nepiiméfené vysokou rychlosti. VIiv na fizeni zatéze by mél ustupovat s
rostouci rychlosti, aby bylo mozné vyuzit pIného vykonu motoru, kdyz je regulator nastaven
na maximum. Lokomotiva by m¢la také reagovat na zmény sklonu a sméru trati, hlavn¢ na
stoupani a klesani, kde by mélo dochazet ke zménam rychlosti, aniz bychom ménili rychlost
nastavenou na ovladaci.

Pozadovana hodnota vlivu zatizeni na dynamické chovani jizdnich vlastnosti modelu se
nastavuje v CV56. To je také zvlast vyznamné pro snizeni vlivu fizeni zatéze pii pouZiti vice
hnacich vozidel v jedné soupravé. (kdyz neni fizeni motoru nastaveno ,,natvrdo* na 100%,
lokomotivy v soupravé — at’ na ptipfezi, nebo na postrku-se tolik nepfetlacuji a timto
zpisobem by mélo byt mozné provozovat i ne zcela stejné nebo ptfesné stejné nastavené
modely v jedné souprave).




