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1. Declaracion de conformidad

Nosotros, ESU soluciones electrénicas UIm GmbH & Co KG, In-
dustriestrasse 5, D-89081 Ulm, declaran por la presente como
el Unico responsable la conformidad del producto

ECoS ESU Command Station
a la que esta declaracion se relaciona, a las siguientes normas:

EN 71 1-3: 1988 /6 : 1994 — EN 50088 : 1996 — EN 55014,
parte 1 + parte 2: 1993

EN 61000-3-2 : 1995 — EN 60742 : 1995 — EN 61558-2-7:
1998

ECoS lleva la marca CE de acuerdo con las directrices:
88/378/ EWG -89/336/EWG-73/23/EWG

2. WEEE Declaracion

Eliminacion de antiguos aparatos eléctricos y electrénicos (apli-
cable en la Unién Europea y otros paises europeos con el tipo
de sistema de recogida SEPA).

Esta marca en el producto, el envase o la do-
cumentacion pertinente, indica, que este
producto no puede ser tratado como la ba-
sura doméstica. En cambio, este producto
ha de ser entregados a un punto de recogida
adecuado para el reciclaje de equipos eléc-
tricos o electrénicos. Deseche este producto
en la forma apropiada de manera que ayude
a evitar el impacto negativo sobre el medio
ambiente y la salud que podria ser causa-

da por la eliminacion inadecuada. El reciclaje de materiales
contribuye a conservar nuestro medio ambiente natural. Para
obtener mas informacion sobre el reciclaje de este producto,
pdéngase en contacto con su oficina local de la administracion,
el servicio de eliminacion de basura o la tienda donde usted ha
comprado este producto.

Las baterias no pertenecen a basura de la casa!

Por favor, no arroje las baterfas descargadas a la basura, llévelos
a un punto de recogida en su ayuntamiento o distribuidor. Asf
se asegurara la eliminacion de forma ecolégica.

Copyright 1998 - 2010 de ESU electronic solutions ulm GmbH & Co KG. Errores,
cambios resultantes en el progreso técnico, la disponibilidad y todos los demas de-
rechos reservados. Caracteristicas eléctricas y mecanicas, dimensiones y esquemas
estan sujetos a cambio sin previo aviso. ESU no puede ser considerado responsable
de cualquier dafo o pérdidas o danos causados por el uso inapropiado del produc-
to, anormales condiciones de operacion, modificaciones no autorizadas al produc-
to, etc. No es adecuado para ninos menores de 14 afos de edad. El uso inapropiado
puede resultar en lesiones debido a puntas y aristas.

Maérklin® es una marca registrada de Gebr. Marklin® und Cie GmbH, Goppingen,
Alemania. Railcom® es una marca registrada de Lenz Elektronik GmbH, Giessen.
Todas las demas marcas comerciales son propiedad de sus respectivos propietarios
legales.

De acuerdo con su politica ESU soluciones electronicas de Ulm GmbH & Co KG sigue
desarrollando sus productos. Por lo tanto ESU se reserva el derecho de efectuar
cambios y mejoras en cualquiera de los productos que figuran en la documentacion
de ESU La duplicacion y la preproduccion de esta documentacion en cualquier forma
o requiere consentimiento previo por escrito de ESU soluciones electrénicas de Ulm
GmbH. Traducido por JJA..




Introduccion - ;Qué puede hacer ECoS?

3. Informacion importante-Por favor, lea primero esta seccién

Le felicitamos por su compra de una Central Digital ESU ECoS.
ECoS es un moderno e inteligente sistema de control de mo-
delos de trenes disefiado con el futuro en mente. En un corto
espacio de tiempo e experimentara lo facil que es hacer circular
los trenes y manejar otros dispositivos en su maqueta con ECoS
y descubrir nuevas posibilidades no imaginadas para su hobby
gracias a una gran variedad de funciones. Debido a las nuevas
funciones encontrara rapidamente lo facil que es hacer circular
sus modelos de trenes con su ECoS.

Este manual le guiara paso a paso a través de la multitud de
posibilidades de ECoS. Sin embargo, le rogamos que lea aten-
tamente este manual antes de la puesta en marcha inicial. Aun-
que ECoS es de construccién solida, existe el riesgo de dafos
debido a una conexion incorrecta. En caso de duda, evite cual-
quier tipo de experimento que pueda resultar ,,caro”.

e ECoS sélo se disefid para el uso con modelos de trenes elé-
ctricos en miniatura . Nunca utilice ECoS sin la supervision
oportuna y nunca lo utilice para el control de dispositivos
disefiados para el transporte de personas.

e ECoS no es un juguete. Asegurese de que los nifos utilizan
este dispositivo sélo con supervision de algun adulto.

e Utilice Unicamente la fuente de alimentacién suministrada
por ECoS: Otros transformadores pueden dar lugar a una
potencia reducida o, en casos extremos a dafno de la esta-
cion de mando.

o Utilice el adaptador de corriente suministrado con ECoS
para el suministro de energia de ECoS y no para cualquier
otro uso domeéstico.

e Nunca use los adaptadores en Y (ladrones) con el fin de
suministrar energia a otros dispositivos para su modelo de
trenes! Una conexion no deseada a masa podria provocar
dafos o destrucciéon de su ECoS!

e Compruebe con regularidad la fuente de alimentacion para
buscar danos en el cable de alimentacion. Los componentes
dafados no pueden ser utilizados bajo ninguna circunstan-
cial No intente reparar la fuente de alimentacion! Esto
puede producir riesgos personales!

e Debe asegurar la ventilacion adecuada de la fuente de ali-
mentacion. No instalar en muebles sin circulacion de aire
suficiente, ya que esto podria conducir a un sobrecalenta-
miento o un incendio!

e ECoS sélo puede funcionar con los dispositivos descritos en
este manual. Cualquier otro uso al descrito aqui no esta
permitido

e Solo conectar a ECoS los dispositivos destinados a este fin.
Incluso si otros dispositivos (también de otros fabricantes)
pueden tener los conectores y tomas de corriente iguales,
no quiere decir que estos dispositivos pueden ser operados
con ECosS.

¢ Respete |os diagramas de cableado que se muestran en este
manual cuando conecte la central a su maqueta. Otro tipo
de cableado podria dafnar la ECoS.

e No deje caer su central ECoS y no la someta a impactos
mecanicos o vibraciones. Estos malos tratos podrian causar
la rotura de componentes dentro del dispositivo.

¢ No debe apoyarse en la pantalla tactil o sentarse en su
ECoS.

e El monitor con pantalla tactil integrada es una pieza de
precisiéon. Pulse sélo ligeramente con el dedo o el lapiz su-
ministrado. Nunca utilice objetos duros o puntiagudos para
evitar dafios irreparables a la pantalla tactil.

¢ No exponga nunca la central ECoS a la lluvia, la humedad
o la luz solar directa. En caso de variaciones de temperatura
(por ejemplo, cuando usted pase su ECoS de un sitio frio
como pueda ser el coche a un sitio calido como pueda ser
su casa), espere un par de horas hasta que el dispositivo se
haya ajustado a la temperatura antes de encenderlo.

e Cuando se utiliza la central ECoS en el exterior debe prote-
gerlo de los elementos en todo momento! Sélo mantener
la central ECoS en el exterior mientras este haciendo circular
trenes y evite las temperaturas por debajo de 8° o superior
a 30° Celsius.

e No utilice productos quimicos agresivos, productos de lim-
pieza o disolventes para la limpieza de ECoS. Nunca use
liquidos o aerosoles para limpiar la pantalla. Utilizar en su
lugar un pano limpio ligeramente himedo y sélo cuando la
central ECoS esté apagada.

e No intente abrir la central ECoS. Una manipulacién inade-
cuada de los componentes internos puede conducir a da-
fios a la estacion de mando.

3.1. {Qué significa M4?

En algunos puntos de este manual, usted vera referencias al
término ,M4", la primera vez, se preguntard qué puede sig-
nificar esto.

La respuesta es sencilla: a partir de 2009 y en adelante, M4
es el nombre del protocolo de datos que fue elegido por ESU
para ser implementado en sus decodificadores. Los decodifi-
cadores con el protocolo M4
son cien por cien compatible
con los comandos utilizados
para MFX®. En las estaciones
de este tipo (por ejemplo, la
Central Station® de Marklin ®)
seran reconocidos automatica-
mente y todas las funciones del
decodificador estaran disponib-
les igual que cuando se utilizan
decodificadores  MFX®, por
otra parte, nuestras centrales
ESU que utilizan M4 recono-
cen todo tipo de decodificadores (Marklin® y decodificadores
MFX®) sin restricciones y seguiran funcionando sin problemas,
como (mutuos) inventores de MFX® podemos asegurarlo. En
pocas palabras: la técnica sigue siendo la misma, sélo el nom-
bre ha cambiado

4. Introduccion - ;Qué puede hacer ECoS?

ECoS es un completo sistema de control digital de Ultima ge-
neraciéon para trenes en miniatura de todas las escalas. ECoS
combina varios dispositivos en una unidad, dentro de una at-
ractiva consola:

e Un puesto de mando digital multiprotocolo. Adecuado para

una facil operaciéon mixta de decodificadores moviles y esta-
cionarios adecuado para protocolos Motorola®, DCC, M4 y
Selectrix®.

e Gran pantalla tactil TFT de alta resoluciéon en color. Mediante

ella se puede mostrar informacion en texto llano y permite una
facil operacién guiada por menus.

e Dos cabinas ergondémicas con mandos de facil manipulacion

para el acelerador, joystick de 4 sentidos de movimiento y 9
botones de funcion en cada una.

e Amplificador integrado con hasta 4 amperios de salida para el

suministro de energia digital a las vias de su maqueta.

¢ Decodificador de retroalimentacién segun el estdndar mas reci-

ente NMRA DCC (comunicacion bidireccional, Railcom®).

e Tomas para la conexion de amplificadores externos compatib-

les con DCC o Marklin® 6017. Simplemente siga utilizando sus
propios amplificadores.

e Conector para la conexion de la pista de programacion. Con

esto usted puede leer y programar sus decodificadores movi-
les independientemente del circuito de su maqueta, adecuado
para DCC, Selectrix ® y decodificadores programables Mo-
torola® (por ejemplo, ESU LokPilot®, MFX®, LokSound®,
MFX®).

e Interfaz de ordenador (10 MBit Ethernet LAN RJ45), le permite

descargar actualizaciones de software, guardar y restaurar con-
figuraciones, asi como el control de su maqueta con un PC (con
la ayuda del software apropiado de varios fabricantes).

e Bus ECoSlink de alta velocidad. Usted puede conectar hasta

128 dispositivos para ECoSlink. Otros controladores de mano
(sin cable), amplificadores, distribuidores de bus o decodifica-
dores de accesorios, todos ellos se detectan automéaticamen-
te una vez que estan conectados: esto es verdadero ,Plug &
Play”.

® S88 bus de retroalimentacion. Este popular sistema de retroa-

limentaciéon de Marklin® le permite controlar las rutas o auto-
matizar la circulacion de los trenes lanzadera.

e Entrada ECoSniffer. El puerto permite seguir utilizando su con-

trol manual preferido o panel de accesorios de cualquier cen-
tral digital que respete los formatos DCC o Motorola®

e Compartimiento del modulo de expansion ECoSlot permite la

actualizacion de Ecos con nuevos componentes en una etapa
posterior, por ejemplo, un modulo receptor para el mando ina-
lambrico ECoSControl Radio.

Todas las partes antes mencionadas y sus componentes le per-
miten manejar sus trenes con un confort y facilidad nunca an-
tes imaginada. Podra centrar plenamente su atencién en sus
trenes, mientras que la central ECoS estara al cuidado de los
detalles como un buen copiloto. Y aqui estan todas las cosas
que se puede hacer con ECoS:
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e Hacer circular locomotoras: ECoS maneja hasta 16.384 loco-
motoras y almacena el nombre, una imagen, los botones de
funcién y sus correspondientes simbolos, la direccion y el for-
mato de datos. A partir de ahora llamara a sus locomotoras por
su nombre y no tendra que recordar nunca mas los nimeros de
direccion!

e Accesorios de control. Puede asignar nombres y simbolos para
hasta 2048 desvios, sefales y otros accesorios controlados con
solenoides y controlarlos comodamente con el panel integral
de control.

e Multitraccion. Es una funcion bésica para ECoS: anada cual-
quier locomotora a una multitraccion y contrélelas todas ellas
simultaneamente.

e Las rutas no son realmente ninguin problema para ECoS. Agru-
pe los accesorios y luego cambielos juntos, ya sea manualmen-
te o activados por un retrocontacto S88.

e Los paneles de control integral (paneles de control de desvios)
permiten mostrar graficamente la topologia de su maqueta y
cambiar accesorios o rutas directamente sobre el panel (pane-
les). Varios paneles y una amplia seleccién de simbolos le per-
miten mostrar hasta las maquetas mas complejas.

¢ E| modo de tren lanzadera tiene capacidad para 8 rutas dife-
rentes de ida y vuelta, cada una con dos retrocontactos S88.
Esto le permite ejecutar trenes lanzadera entre dos puntos de
una manera sencilla.

e La funcion de control integral de plataformas muestra la plata-
forma giratoria Méarklin® en el monitor y le permite seleccio-
nar directamente la posicion deseada.

e Programacién de decodificadores: Gracias al monitor de pro-
gramacion resulta mas facil que nunca antes: se muestran to-
dos los parametros en formato de texto y se evitan errores.
Sitée su locomotora en de la via de programacion o utilice la
opcién POM (programacion en la via Principal).

e En la mayoria de los casos se puede seguir utilizando su ,,an-
tiguo” sistema digital siempre y cuando utilice formato DCC
o Motorola®, puede conectarlo al puerto ECoSniffer y asi usar
todos sus actuales mandos.

5. Desembalaje y Ajuste inicial

5.1. Abrir el paquete

La Command Station ECoS esta protegida en dos cajas de car-
tén cuando se entrega. Primero abra la caja de embalaje de co-
lor marrén y saque la caja de cartén impresa. Ahora saque las
dos partes del blister y coléquelas en una mesa con el monitor
de ECoS mirando hacia arriba.

La mitad superior del embalaje se fija a la parte inferior con
varios botones. No se ha utilizado ninglin adhesivo. Tire de
ambas mitades del blister en cada botén hasta que se puedan
separar las dos mitades.

Por favor, mantenga el envase en un lugar seguro para su uso
posterior. Solamente el envase original garantiza la proteccién
contra dafos en el transporte. Empaquete su ECoS en el blister
y en ambas cajas antes de su envio o transporte.

5.2. Localizar el dispositivo

Sitte la ECoS sobre una superficie plana, limpia y seca a la vista
de su maqueta. Asegure una posicion estable de la ECoS y una
distancia 6ptima entre usted y la estacién de mando.

El monitor esta inclinado a 12 grados con respecto a la super-
ficie de apoyo y es el mas adecuado para un operador sentado
(facil lectura del texto, etc., en la pantalla).

Evite las reflexiones de las paredes brillantes o equipos de ilu-
minacién en la pantalla.

Proporcione las condiciones adecuadas para su ECoS, ideal-
mente debe operar la ECoS a temperatura ambiente. Evite fu-
entes de calor en el entorno inmediato. En general se puede
decir que las condiciones de la habitaciéon que sean comodas
para usted seran buenas para la ECoS.

Figura 1

5.3. Colocacion de las baterias recargables

Le recomendamos que utilice siempre la central ECoS con las
baterias colocadas en su lugar. Se suministra un conjunto de
baterias con la ECoS. Las baterias aseguran un apagado seguro
salvando todos los ajustes en caso de un corte de energfa. Esta
.fuente de alimentacién de emergencia” es necesaria para
asegurar el funcionamiento durante el tiempo entre el corte de
energia y apagado del dispositivo.

Las baterias se pueden quitar sin problemas una vez que la
ECoS se ha apagado. Todos los ajustes se almacenan de forma
segura en la memoria flash. Las baterias se recargan automati-
camente durante el funcionamiento normal.

Si'la ECoS no se ha utilizado por un periodo prolongado ( por
ejemplo durante vacaciones), debe mantenerse encendida por
lo menos cuatro horas para recargar las baterias lo suficiente.
Por favor, también tome nota de las sugerencias relativas a apa-
gar su ECoS en el capitulo 9.2.

El compartimento de la bateria se encuentra en la parte pos-
terior de la ECoS.

Figura 2

Quite la cubierta presionando el clip en la direccién de la
flecha.

Inserte cuatro baterias recargables en la polaridad correcta. Los
polos ( ,+"y ,-") estdn impresos en el compartimiento de la
baterfa.

Cierre la tapa del compartimento de la bateria.

Utilice sélo baterfas recargables de alta calidad.

Retire las pilas recargables sélo cuando la ECoS esta apagada
(desenchufada de la toma de corriente).

Antes de largos periodos sin operacién (por ejemplo, antes de
las vacaciones), por favor retire las baterias recargables para
evitar cualquier dafio a la central en caso de que se produzcan
fugas de las baterias.

e Nunca ponga pilas normales en su ECoS! La electrénica del
cargador no puede detectar este hecho y tratard de recar-
gar también las pilas, lo cual puede producir dafnos por fuga
de acido o incluso incendio de las mismas.
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6. Puesta en marcha rapida

Después de leer esta seccién podra llevar a cabo una prueba
rapida de su estacién de mando ECoS y dar las ,, primeras vuel-
tas” con una locomotora.

Por favor, lea todo el manual antes de cablear su ECoS perma-
nentemente a su maqueta.

6.1. Informacion general de las posibles conexiones
Todos los enchufes se encuentran en la parte posterior de su

central ECoS:
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Figura 3

Alimentacion:

Toma para la alimentacion de ECoS y su ma-
queta. Conecte este conector sélo con la fu-
ente de alimentacion entregada con la Ecos.

Via de programacion: Conexién de dos cables (espaciado de contac-

Via principal:

Auxiliar:

tos de 5.08mm) para la via de programacién
(opcional)

Conexién de dos cables (espaciado de contac-
tos de 5.08mm) para la via principal

Toma para futuras ampliaciones. Actualmente
no esta en uso.

Conexién ECoSlink:Tres enchufes de siete vias en formato Mini-

DIN para conexion directa de dispositivos
ECoSLink (controladores de la mano, amplifi-
cadores, controladores de dispositivos, etc.)

Ampliacion ECoSlink: Conector Mini-DIN de nueve vias para conec-

Red:

S88:

ECoSniffer:

Amplificador:

tar modulos de extension del bus ECoSLink
(hasta 100 m de longitud total)

Conexiéon de 10 Mbit Ethernet para la conexi-
o6n de mediante una toma RJ45 de la ECoS a
una red informatica

Conector de seis pines para la conexiéon de de-
codificadoresderetroalimentacion compatibles
conelformatoMarklin® S88(hasta32 modulos)

Conexién de 2 pines (espaciado de contactos
de 3.5mm) para conexion de los sistemas di-
gitales existentes. Enchufe los cables que van
a la via principal de su anterior estacién de de
comando a este conector.

Conexion de cinco pines (espaciado de contactos
de 3.5mm) para conectar amplificadores externos
compatiblesconlasnormasDCCoMarklin®6017.

6.2. Cableado minimo para una prueba inicial
o Conecte la fuente de alimentacion a la toma adecuada de ECoS.

e Enchufe los dos cables de alimentacion de la via principal a la

via de pruebas.
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Figura 4
Con sistemas DCC, la polaridad no es problemética, no hay
una polaridad concreta.

Si utiliza via de tres carriles se deben observar la polaridad
correcta ( ,B”, ,0"); en caso contrario, muchas locomoto-
ras antiguas y accesorios (por ejemplo: K83, K84) pueden no
funcionar correctamente.

a)

b)

k)

9]

Figura 5

6.3. Informacion general de los elementos de control

Todos los elementos de control de la ECoS se encuentran en
la parte superior de la central, como se indica en la siguiente
figura.

a)

Botones de funcién de la izquierda. La funcion de los faros,
asi como F1 a F8 de cada locomotora se puede activar di-
rectamente pulsando estos botones. Un LED integrado en
los botones muestra su estado.

Mando de acelerador izquierdo y funcién de cambio de
la direccion. Girando el mando hacia la derecha aumenta
la velocidad mientras si se gira hacia la izquierda reduce
la velocidad. La posicién del botén se corresponde con la
velocidad. Girando el mando del acelerador a la izquierda
mas alld de la posicién ,,cero” hay un “clic” mecénico cla-
ramente audible que marca el cambio de direccion de la
locomotora.

Joystick de cuatro direcciones con funcién de “clic central”
sirve para navegar por los diferentes menus y para tocar el
silbato en locomotoras con el decodificador adecuado.

Botén ,Stop”: desconecta inmediatamente la alimentacion
de la via. También sirve para apagar la ECoS al final de las
operaciones (mas sobre esto en el capitulo 9.2).

Botén , Go": conecta la alimentacion a la via principal.

Botones de funcion: Las primeras 8 funciones de cada lo-
comotora pueden ser activadas directamente pulsando uno
de estos botones.

Acelerador (lado derecho) con tope y funcion de cambio de
de direccion.

Espacio de almacenamiento para lapiz.

Pantalla tactil sensible al tacto con pantalla LCD.

Lapiz

Boton de seleccion de locomotoras. Llama al menu de loco-
motoras para la cabina de mando respectiva.

h)

9)

|

f)
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Su primer tren

6.3.1. Menu principal
Ademads de los controles operativos, la pantalla tactil proporciona
maés informacién importante para cada locomotora mostrada:

a) Nombre de la locomotora: muestra el nombre de la locomo-
tora (puede estar compuesta de letras y nimeros).

Simbolo de locomotoras: muestra el simbolo de su eleccién
(puede elegirlo libremente).

Pantalla Velocimetro: muestra la velocidad actual.

Indicador de velocidad: muestra el paso de velocidad actual.
La gama de los valores depende del formato de datos del
decodificador de la locomotora. Segun los ajustes de la lo-
comotora se puede mostrar la velocidad en Km./h en lugar
de los pasos de velocidad.

Direccion de la marcha ,adelante”: se ilumina si la locomo-
tora viaja hacia adelante.

f) Direccion de la marcha ,atras”: se ilumina si la locomotora
viaja hacia atras.

Botén de selecciéon de locomotoras: Al pulsar este boton
de la pantalla, se abre el menu de seleccion de locomotora.
Pulse este boton en la pantalla cada vez que desee contro-
lar otra locomotora con este acelerador. Alternativamente,
puede pulsar el botén de seleccion de locomotora que hay
junto al acelerador.

Menu de locomotoras: después de pulsar este botdn se abrira
la pantalla en la que puede dar de alta, editar o borrar nuevas
locomotoras o multitracciones o asignar trenes lanzadera.

i) Simbolos de funcién. Dependiendo del formato de datos y
del tipo de ajustes puede activar y desactivar hasta 20 funcio-
nes en cada locomotora pulsando en el simbolo apropiado.
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6.3.2. Pantalla tactil

Como indica su nombre, la pantalla tactil reacciona al contacto
con el dedo o con el l&piz. Por favor, no utilice ningin obje-
to duro u objetos punzantes, lo que podria provocar arafiazos
permanentes en la superficie.

6.3.2.1. Calibracion

La pantalla tactil esta normalmente calibrada en fébrica. La ca-
libraciéon permite la igualacién de todas las tolerancias de fabri-
cacion. Después de una actualizacion de software puede que el
dispositivo no quede bien calibrado. En ese caso la ventana de
calibracion se abre inmediatamente después de iniciar ECoS.
Pulse la pequena cruz en la pantalla con el ,lapiz”. La cruz sal-
tard a otra posicion de inmediato. Trate de pulsar en este sim-
bolo tan cerca de su centro como sea posible. Después de que
haya repetido tres veces este proceso la calibracion se habra
completado. Para més informacién consulte el capitulo 21.9.
Confirmar la calibracién presionando el boton en la izquierda
de la pantalla , Guardar calibracién y salir de este menu”.

En todo momento, ademas de determinada informacion, se
muestran en pantalla diferentes botones. Cada vez que pulse
uno de estos botones de la pantalla se iniciara una accién
Ejemplos de botones de la pantalla:

Pulsando este botén de la pantalla confirma una accion.
Pulsando este botdn de la pantalla se cancela una accién; cual-
quier dato en el proceso no se guardara.

En algunos menus se puede activar o desactivar algunas op-
ciones en la pantalla.

Las listas de opciones se abren al tocar la flecha a la derecha
en el inicio de la lista. A continuacién se mostrara una lista de
elementos disponibles.

Barra deslizante: le permite establecer los valores con como-
didad.

Campos de entrada para introducir texto o nimeros con la ay-
uda del teclado de pantalla.

6.4. Su primer tren — creacion de una locomotora y hacerla rodar
Queremos mostrar lo facil que es dar de alta, asignar a un
puesto de mando y hacer funcionar una locomotora. Primero
asegurese de que la central ECoS esta conectada segun las ins-
trucciones y enchufe la fuente de alimentacion.

ECoS necesita de uno o dos minutos para la inicializaciéon (,start-
up”). Un pequefio cuadro en la parte inferior de la pantalla se
desplazara desde la izquierda a derecha para indicar este proce-
so. Tan pronto como esté lista, el botdn verde “Go” de la ECoS
se iluminara. Durante el arranque podria suceder que la pantalla
se apagara de vez en cuando. Esto es un suceso normal.

Si se produce un ligero sonido en forma clic de la estacién ECoS
es normal y no hay motivo de preocupacion.

Antes de que podamos hacer funcionar una locomotora pri-
mero hay que darla de alta en la lista interna de locomotoras
de ECoS. En nuestro ejemplo se supone que queremos hacer
funcionar una locomotora con formato Motorola® que no se
da de alta de forma automatica en la estacién de mando.

Pulse el boton de la pantalla para el “Menu de locomotoras” y
seleccione ,Nueva locomotora” y luego , Entrada manual”.
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Figura 7

En nuestro ejemplo queremos dar de alta una locomotora con la
direccién ,,44". Por lo tanto, tenemos que reemplazar el nime-
ro en este campo (en la actualidad: 3) por el nimero deseado.

Pulse el botén de la pantalla para , teclado de pantalla” para
abrir la ventana de entrada de datos.

Pulse el botén ,Borrar” en la pantalla para cancelar el nimero ,,3".
A continuacion, escriba ,,44" y confirme pulsando el botén ,OK*”.

Nueva loco

Protocolo

Diraceien EN - [+ =)
diracelén Snitfar - E
st [iuevo 0003 |3

&) Lista de locos 1
W Lista de locos 2

W Lista de Iocos 3

O iron @ via de progranac

Figura 8

En nuestro ejemplo supone-
mos de que esta locomotora
opera en el formato Motoro-
la®. Esta es la configuraciéon
por defecto. Si desea que sea
configurada en el formato
DCC, pulse la flecha detras
de ,formato de datos” y se-
leccione ,DCC 28",

Confirme su entrada pulsan-
do ,, OK". Entonces aparecera
a la cabina de conduccién de
forma automatica; la loco-

GG (ccom) () (W2w)

motora recién introducida Figura 9
esta asignada y lista para ser
conducida.

Gire el acelerador a la derecha y la locomotora comenzara a
moverse. En el velocimetro se mostraré la velocidad correcta de
inmediato mientras que también se muestran los pasos para un
control preciso de velocidad (figura 6) d) ).
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Gire el acelerador a la izquierda

mas alld de la posicion cero hasta

que oiga el clic y cambiaré la direc-

cién de movimiento. Los acelera-

dores estan motorizados. Cada vez

que gire el acelerador a la izquierda | swee ’, N
y por lo tanto se cambie la direccion < Too
en la que se mueve la locomotora,
simplemente suelte el acelerador y

volvera automaticamente a la posi-

cion cero.

Usted puede activar o desactivar las funciones de la locomotora
pulsando los botones apropiados o tocando los iconos de la
pantalla.

Figura 10

¢Cémo seguir desde aqui? Por favor tomese el tiempo ne-
cesario para trabajar y entender lo expuesto en los siguientes
capitulos. Tenga en cuenta que le llevara algun tiempo para
conocer las nuevas funciones. Sea paciente y témese su tiem-
po para probar algunas de las caracteristicas. Le deseamos
mucha diversion en el descubrimiento de su nueva ECoS.

7. Caracteristicas de la ECoS

ECoS es un sistema de control digital de Ultima generacién que
ofrece muchas caracteristicas. Queremos explicar las posibili-
dades y alguna caracteristica técnica en mayor detalle. Las ins-
trucciones de manejo detalladas se dan en el capitulo 10. Si lo
desea, puede ir a estas paginas ahora mismo si no quiere saber
mas sobre el trasfondo técnico en este momento.

7.1. Controlando locomotoras

ECoS puede controlar hasta 16.384 locomotoras simultanea-
mente. Por supuesto, esto sélo es un nimero tedrico de que no
se alcanzara en la practica. La energia eléctrica necesaria para
todas esas locomotoras superaria con mucho el nimero maxi-
mo de 128 amplificadores o booster. Los tiempos de respuesta
para cada locomotora también serian inaceptablemente largos.
Como sistema multiprotocolo ECoS soporta diferentes forma-
tos de datos para el control de sus locomotoras.

7.1.1. Formatos de datos

7.1.1.1. Formato de datos de Motorola®

Motorola® I (,Viejo” formato Motorola®)

La primera generacion de locomotoras Marklin® utiliza este for-
mato en el que el estado de la funcion de iluminacién se trans-
mite, junto con 14 pasos de velocidad. Sélo cuando se produce
un cambio de direccién se envia una sefal especial a la locomo-
tora. Sin embargo, es posible que la direccién de la locomotora
y el del puesto de mando para esta locomotora no se correspon-
dan inicialmente. En este caso, tendria que cambiar de direccion
una vez mas para asegurar una correspondencia de estado.
Motorola® Il (“Nuevo” formato de datos)

Ademas de los 14 pasos de velocidad hay una sefial que indica
la direccion de marcha que se transmite de forma continua. De
este modo la informacion sobre la direccion siempre se corres-
ponde entre la estacién de mando y la locomotora.

El estado de F1 a F4 se transmite en un paquete separado. Esto
solo se genera si el estado de al menos una funcion tiene algun
cambio. Los decodificadores mas avanzados almacenan esta
informacion a nivel local para asegurar que corresponde con la
del puesto de mando, incluso en caso de que se produzca una
interrupcién de la energia.

ECoS no diferencia entre formatos Motorola® viejo y nuevo
pero transmite (utilizando un método especial) paquetes de
datos en ambos formatos.

En ECoS llamamos a este modo , Motorola14”.

Maérklin® desarrolld una ampliacion, en su serie de decodifi-
cadores 6090x, con el fin de proporcionar 27 pasos de velo-
cidad en el llamado , medio paso de velocidad” entre los que
se emitian anteriormente con intencion de aumentar la reso-
lucion. La estacién de mando debe transmitir secuencias de
comandos especificos para lograr esto. ECoS denomina esta
modalidad como , Motorola27”.

Si hace circular una locomotora en modo , Motorola27” y nota
que las funciones sélo se activan en cada segundo paso de ve-
locidad, entonces su decodificador no es compatible con los 27
pasos de velocidad. Por favor cambie a formato , Motorola14”.

ESU ha ampliado sus decodificadores para adaptarse al forma-
to Motorola® con un modo adicional, a saber, ,Motorola28”.

Este opera con 28 pasos de velocidad reales.

Si hace circular una locomotora en modo ,Motorola28” y nota
que las funciones sélo se activan en cada segundo paso de ve-
locidad, entonces su decodificador no es compatible con los 28
pasos de velocidad. Por favor cambie a formato ,, Motorola14”.

Marklin® lanzo algunos decodificadores de funciones (por
ejemplo, 4998, 4999 o 49960, grua giratoria 7651 o coches
de escala 1 58115) que tienen que ser controlados con un pa-
quete de datos diferentes al de las locomotoras. En términos
de su disefo estos paquetes de datos son similares a la de los
desvios. Nosotros lo llamamos , Motorola Fx 14”.

7.1.1.2. Rango de direcciones - Motorola®

Marklin® define un rango de 80 direcciones para su sistema
digital original. Dado que este numero es demasiado pequefio
para muchas aplicaciones algunos fabricantes de decodifica-
dores ampliaron el rango. ESU LokSound V3.4 M4, LokPilot
V3.0 M4y LokPilot V3.0 soportan hasta 255 direcciones en el
formato Motorola®.

7.1.1.3. Formato DCC

Las normas DCC publicadas por la NMRA (National Model
Railroad Association) se basan en un desarrollo de la empresa
alemana Lenz Elektronik.

En el formato DCC se pueden codificar hasta 10.239 direccio-
nes, hasta 21 funciones y hasta 128 pasos de velocidad. En la
préactica, sélo pueden ser utilizados 126 pasos de velocidad, los
otros estan reservados para la funcién de parada de emergen-
cia. La direccion absoluta de direccion también esta codificada.
Cuéntas de estas direcciones, funciones y pasos de velocidad
estan realmente disponibles depende del tipo de decodificador
y la estacién de mando. ECoS admite en la actualidad todos los
formatos conocidos para DCC.

Nosotros diferenciamos entre 14, 28 y 128 pasos de velocidad.
En este Ultimo caso, pueden ser realmente utilizados 126 pasos
de velocidad.

En funcion del modo en que quiera hacer funcionar su locomo-
tora en formato DCC por favor seleccione ,DCC14", ,DCC28"
o ,DCC128", como formato de datos.

Por favor, tenga en cuenta que la informacién sobre los pasos
de velocidad transmitidos por ECoS tiene que corresponder
con los pasos de velocidad configurados en el decodificador.
Un paquete de datos para ,DCC14" es idéntico a uno de
,DCC128", pero serd entendido de manera diferente por
cada decodificador. Si los valores no corresponden, los faros de
la locomotora parpadearan lentamente mientras que la loco-
motora esta acelerando.

Si usted no esté seguro de qué modos DCC soporta su deco-
dificador pruebe primero con el formato DCC 28. Este es el
modo obligatorio como minimo, tal como esta indica por la
NMRA. Todos los decodificadores DCC ESU detectan el numero
de pasos de velocidad de forma automatica. En este caso es
posible comenzar directamente con formato DCC 128.
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7.1.1.4. Formato LGB® - extensiones

LGB® utiliza el protocolo DCC para el funcionamiento de
los ferrocarriles de jardin. El antiguo Lokmaus® tenia sélo un
boton de funcion ,F1*, ademas del botén de iluminacion. Pero,
;cémo se podrian utilizar mas funciones con un solo botén?

La ,solucion” fue lo que se conoce como”'modo secuencial
del estado de funciones”. El usuario sabe que si, por ejemplo,
quiere cambiar la funcion F3, tiene que presionar F1 tres veces
seqguidas. El decodificador cuenta el nimero de cambios en el
estado y a continuacién, cambia la funciéon deseada. La desven-
taja de este método es que las funciones de los nimeros mas
altos (por ejemplo F8) llevan mas tiempo para responder, ya
que se tienen que transmitir varios comandos ,,on-off”. Si tiene
alguna locomotora con decodificador LGB® y desea manejarla
con ECoS, seleccione el formato ,,LGB”. Se corresponde con el
formato DCC14, pero las funciones se activan secuencialmente
de modo transparente para el usuario.

Las locomotoras modernas LGB® o locomotoras con el deco-
dificador ESU LokSoundXL utilizan alternativamente el formato
,DCC28". Si tiene alguna duda solo tiene que intentarlo.

7.1.1.5. Selectrix®

ECoS puede controlar todas las locomotoras con decodificado-
res Selectrix ®. En este modo, estan disponibles 112 direccio-
nes, 31 pasos de velocidad y dos botones de funcion (Luz y F1).
ECoS llama a este modo ,, Selectrix”.

7.1.1.6. M4

Por supuesto, la ECoS también soporta el protocolo M4. Cuan-
do se utilizan los decodificadores apropiados, como Marklin®
MFX® , ESU LokSound M4 o ESU LokPilot M4 la estacién de
mando automaticamente detecta y reconoce este tipo de de-
codificadores y los incorpora en la lista de locomotoras. Simple-
mente debe asignar nombres a estas locomotoras. En un siste-
ma M4 no hay ninguna direccién, y todas las locomotoras con
decodificadores M4 o MFX® informan automaticamente a la
estacion de mando. Usted puede ver inmediatamente el nom-
bre de la locomotora en la pantalla. Esto es verdadero ,Plug &
Play”. Por supuesto que puede cambiar el nombre en cualquier
momento si desea hacerlo. Por ejemplo, podria convertir una
.Clase 232" a ,,Ludmila”.

En el modo M4 existen hasta 16 funciones por locomotora. El
simbolo correspondiente se muestra en la pantalla de la estacion
de mando situado junto al botén de funcion. El decodificador
también informa a la estacion de mando si una funcion se estab-
lece como accién momentanea (por ejemplo: para el silbato o bo-
cina) o una funcion continua (por ejemplo: para el pantografo).

Los decodificadores M4 soportan 124 pasos de velocidad para
una aceleracién suave.

Con el software 3.0.0. ahora también es posible hacer funci-
onar locomotoras en formato M4, con 28 pasos de velocidad.
Esto ayuda a reducir el avance del mando de acelerador de for-
ma considerable hasta que se alcanza la maxima velocidad.

7.1.2. Operacion multiprotocolo

ECoS pueden transmitir todos los formatos indicados en secuencia.
Asi, cada locomotora puede ser controlada con su propio formato
de datos. La operacién mezclada de diferentes decodificadores en
la misma via en general, es posible sin ningtin problema.

Algunos decodificadores muy antiguos, no pueden funcionar
correctamente si otro formato se transmite a la via, ademas del
suyo propio. Esto puede derivar en la aceleracién sin control,
luces parpadeantes o de otros comportamientos anormales.

La primera serie de sefiales Marklin® 763xx pueden confundirse
si ejecuta otros formatos de datos, ademas del Motorola®.

Si no hay una marca de pintura (color) en la parte inferior de sus
sefales Marklin® se recomienda actualizarlas. Una actualizacion
de software las hace adecuadas para la operacion multiprotocolo.

7.2. Multitraccion

ECoS le permite configurar y controlar multitracciones de dos
0 mas locomotoras comodamente. Todas las locomotoras se
enumeran en la memoria de ECoS. ECoS transmite sefiales se-
paradas (en el formato de los datos requeridos) a cada loco-
motora de la composicion. Esto sucede a gran velocidad por lo
que las locomotoras reaccionan como una sola. Por lo tanto, es
posible formar y operar multitracciones con locomotoras cuyos
decodificadores no soportan direcciones de multitraccion.
Ademaés, también es posible la formacion de multitracciones
compuestas por locomotoras con decodificador de diferentes
tipos y protocolos.

Las locomotoras que se operan en una multitraccion deben
tener caracteristicas uniformes. Si es necesario se deben ad-
aptar las locomotoras por la reprogramacion los valores de
aceleracion y velocidad maxima antes de la formacién de una
multitraccion.

Puede asignar un nombre y un simbolo a una multitraccion en
ECoS del mismo modo que para una locomotora. Una multi-
traccion se opera con 128 pasos de velocidad.

Las funciones disponibles en una multitraccion estan determina-
dos la locomotora de cabeza, cuyas funciones se mostraran en
la pantalla. Las funciones activadas se sefalizan para todas las
locomotoras de la composicion.

Las locomotoras de una multitraccién pueden ser asignadas a
otro acelerador de modo individual, pero no se pueden operar
con ese acelerador.

7.3. Circulacion de los trenes lanzadera

Muchos entusiastas a los modelos de trenes no desean hacer
circular sus trenes simplemente , en circulos”, sino que desean
tener una verdadera operacién punto-a-punto. Ramales en las
montafas con estaciones terminales en cualquiera de los extre-
mos, pequenos ramales con una conexién a una linea principal,
o también disefios modulares son ejemplos tipicos de ese tipo
de operacién punto-a-punto.

En ECoS diferenciamos entre las vias (lineas) de lanzadera y tre-
nes (locomotoras) que se operan en estas lineas (de ida y vuel-
ta). Mientras que las lineas tienen que ser creadas una sola vez,
es muy posible que haya locomotoras diferentes en esa linea.
Usted puede cambiar las locomotoras y determinar facilmente
los trenes que deberian servir a una linea particular.

ECoS puede manejar hasta 8 lineas de lanzadera y manejar
una locomotora en cada una de estas 8 lineas. ECoS frena los
trenes de forma automaética cuando llegan al final de la linea,
los cambia de direccion y permite la salida de las locomotoras
después de un tiempo predeterminado de parada.

Para detectar el punto de parada se utilizan contactos de ent-
rada del bus S88. Se necesita una entrada S88 para cada punto
de parada.

Estos trenes se almacenan en la memoria virtual de ECoS. De
modo que esta funcion esta disponible sin importar el tipo de
decodificador.

7.4. Accesorios con unidades magnéticas (solenoides)

Una de las principales caracteristicas de ECoS es el control de
accesorios / desvios. Por accesorios magnéticos nos referimos a
cualquier dispositivo que sea operada por uno o mas solenoi-
des. Entre otros, estos pueden ser desvios, sefales, desacopla-
dores o relés para activar luces o motores.

ECoS puede cambiar dichos dispositivos a través de un decodi-
ficador de accesorios.

Estos decodificadores fijos estan disponibles en muchos fab-
ricantes.

El mas popular es, probablemente, el Marklin® K83 y mode-
los compatibles. Todos los decodificadores pueden utilizarse
siempre que:

sean compatibles con el Marklin® K83 o Marklin® K84 y enti-
endan el protocolo de Motorola®

puede procesar el formato DCC adecuado. Los decodificadores
de accesorios DCC deben cumplir con el estandar de decodifi-
cadores DCC para accesorios.

Algunos decodificadores de accesorios de Roco® se comport-
an como los decodificadores de locomotora para que puedan
trabajar con el Lokmaus® 2. Estos decodificadores sélo pueden
funcionar con ECoS siempre que se puedan establecer en un
modo compatible DCC.

Con el SwitchPilot y el SwitchPilot Servo ESU ofrece dos decodi-
ficadores verséatiles y asequibles que funcionan perfectamente
con la ECoS.

Conecte los decodificadores de accesorios tal como se descri-
be en el manual. Algunos decodificadores de accesorios son
adecuados para alimentarlos con una fuente de alimentacion
externa para los solenoides. Recomendamos una fuente de ali-
mentacion independiente para todas las maquetas grandes. No
debe nunca utilizar la fuente de alimentacién de la ECoS para
este propdsito.

Tenga en cuenta la polaridad correcta de la via cuando utilice
decodificadores K83 / K84 o compatibles.

Ademas de las aplicaciones clasicas de accesorios (desvios, se-
fales), la ECoS también puede controlar plataformas giratorias
Maérklin®. La plataforma giratoria se mostrara en la pantalla.
Del mismo modo que las locomotoras, los accesorios se alma-
cenan en listas en la ECoS. A cada accesorio se puede dar un
nombre y un icono. Este icono representa el tipo de funcion.
La ECoS diferencia entre accesorios de dos, tres y cuatro aspec-
tos. Para los accesorios de tres y cuatro aspectos se supone que
la segunda unidad y siguientes se conectaran a la direccién
siguiente a la de la primera unidad del mismo accesorio, es
decir, tendran direcciones consecutivas.

Ejemplo:
Para un cambio de agujas de tres vias en que la primera direc-
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cion sea 51, la segunda direccion es automaticamente 52. La
salida roja de la siguiente direccion (en este caso: 52) no puede
ser utilizada para otros dispositivos.

ECoS ofrece un panel de control integral de desvios con 74
niveles (subpaneles) con 16 accesorios en cada uno. Asi usted
puede ordenar sus desvios en grupos y activarlos de forma ma-
nual cuando sea necesario.

7.5. Rutas

En la practica, a menudo es util para cambiar los grupos de
desvios y sefales llevarlos a un estado predefinido en vez de
cambiarlos individualmente. ECoS le permite combinarlos en
lo que se denomina una ruta. La conmutacién de una ruta se
hace de la misma forma que el cambio de un desvio individual,
salvo que todos los dispositivos que forman parte de esta linea,
se cambian rapidamente de forma secuencial, uno después de
otro para alcanzar el estado requerido.

Las rutas son también almacenadas internamente y se pueden
mostrar con un simbolo especifico en el panel de control de
desvios. ECoS puede manejar hasta 1024 rutas con 256 dispo-
sitivos individuales cada una.

Cada accesorio puede ser parte de tantas rutas como se desee
y por supuesto con estado o aspecto diferente.

ECoS transmite las sefiales adecuadas en modo secuencial, con
un retardo ajustable entre las sefiales individuales. La duracién
del pulso depende del tipo de accesorio.

Las rutas también pueden ser activadas con retrocontactos
S88: se puede vincular cualquier retrocontacto S88 con cual-
quier ruta. Asi, es posible organizar procesos secuenciales y la
protecciéon de blogues.

7.6. Panel de desvios y Diagramas de vias

La ECoS ofrece una caracteristica de diagrama integral de vias.
Esto permite mostrar la topologia de su maqueta en la pantalla
y cambiar los accesorios y rutas directamente sobre el diagrama
de la maqueta. Cada panel tiene 23 x 11 campos para la entra-
da de simbolos. Con los simbolos disponibles se pueden dibu-
jar casi cualquier configuraciéon de vias. Las maquetas grandes
pueden dividirse facilmente en varios paneles. Mediante refe-
rencias directas a otros paneles se asegura el acceso rapido y
facil sin la necesidad de perder tiempo buscando.

7.7. Programacion de decodificadores

En principio, la estacién de mando ,soporta” tres tipos de pro-
gramacion y dos tipos de protocolos: ECoS soporta la progra-
macién de decodificadores DCC, asi como Motorola® y M4.

7.7.1. Via de programacion

La via de programacion debe estar completamente aislada del
resto de la maqueta y debe ser conectada directamente a la
salida de pista de programacién de la ECoS.

Siempre deberia haber sélo una locomotora en la via de progra-
macién en un momento dado. Usted puede leer y escribir nuevos
valores. Todos los decodificadores DCC son adecuados para la
programacion en la via de programacién, asi como los decodifi-
cadores programables en formato Motorola® (por ejemplo, Lok-
Sound M4, LokPilot M4). Los decodificadores DCC no solamente
son completamente reprogramables en la pista de programaci-
6n, también es posible leer los valores de las diferentes CV.

7.7.2.Programacion en la via principal

Los decodificadores DCC pueden ser reprogramados directa-
mente en la via principal (también conocido como ,, program-
ming on main” o ,pom”). La gran ventaja es que cualquier
nueva configuracién se puede monitorizar mientras que con-
duce la locomotora y sin tener que llevarla a la via de progra-
macion.

7.8. Retrosenalizacion con S88

ECoS ofrece de serie una entrada aislada galvanicamente para
conectar los populares médulos S88. Estos sirven como detec-
tores de ocupacion de via y pueden ser utilizados para el con-
trol de rutas y las operaciones de trenes lanzadera.

El bus S88 consta de hasta 32 mddulos S88 que pueden proce-
sar 8 0 16 senales de retroalimentacion cada uno. Estos modu-
los estan conectados en una ,,cadena” (bus). Los modulos S88
estan disponibles en diferentes fabricantes.

El nimero de modulos S88 existentes se configura en ECoS
de tal manera que los tiempos de respuesta sea lo mas corto
posible: dado que los médulos son controlados de forma con-
tinua de forma secuencial, sélo los médulos existentes deben
ser monitoreados.

7.9. Siga utilizando su antiguo sistema con ECoSniffer
ECoSniffer representa una caracteristica muy especial de ECoS.
Permite que usted siga utilizando su sistema digital anterior,
Simplemente conecte el cable de salida a la via de su antiguo
sistema a la toma de ECoSniffer. ECoSniffer monitorea las
sefiales transmitidas por su antiguo sistema y las “traduce” a
comandos ECoS.

Por lo tanto, es posible utilizar cualquiera de las estaciones de
mando existentes ya que es adecuado tanto para Motorola®
o DCC dado que ECoSniffer es multiprotocolo(desde la actua-
lizacion v3.0.0).

ECoSniffer ,entiende” los comandos para locomotoras en
DCC (14, 28 o0 128 pasos de velocidad, la deteccion automati-
ca, y hasta 12 botones de funcién), en formato Motorola® (14
pasos de velocidad, 80 direcciones, Motorola® viejos y nuevos,
y hasta 4 botones de funcién), asi como comandos para acce-
sorios en DCC y Motorola®. El resto de comandos del sistema
anéiguo (por ejemplo comandos de programacién) seran igno-
rados.

Se puede conectar un solo puesto de mando digital a la
ECoSniffer. El nimero de puestos de mando que pueden ser
conectados a su antiguo sistema esta sujeto a las limitaciones
de su antiguo sistema de mando. De este modo puede, por
ejemplo, conectar su sistema ,Lokmaus”, con hasta 32 man-
dos ,Lokmaus” o su estacion de mando LocoNet® con todos
sus mandos conectados y seguir utilizdndolos como antes.

Si usted desea controlar los accesorios con su antiguo sis-
tema, primero debe darlos de alta localmente en su ECoS.
En caso contrario, las 6rdenes de mando seran ignoradas.
El capitulo 13 explica cémo dar de alta los accesorios. Del
mismo modo, las locomotoras que desee controlar a través
de su antiguo sistema deben ser dadas de alta en la memoria
de su ECoS. El capitulo 11 proporciona mas detalles sobre
esta funcion.

7.10. Sistema de bus ECoSlink

Nuestro bus ECoSlink permite la extension de su estacion de
mando ECoS. Puede conectar puestos de mando externos,
maodulos de retrosefializacion, booster y otras ampliaciones.
EcoSLink se basa en el estandar industrial de bus CAN, es ade-
cuado para una longitud méxima del cable de 100 metros y
proporciona una excelente transmision de datos. ECoSlink ope-
ra con 250 kbit / segundo y es capaz de detectar la ,,conexién
en caliente” (enchufar y desenchufar accesorios sin necesidad
de apagar y volver a encender para que se detecten) y capaz
también de “plug & play ,, (enchufar accesorios nuevos y que
sean automaticamente reconocidos). Todos los dispositivos
informan automaticamente al sistema y pueden ser retirados
o reconectados durante el funcionamiento del sistema. El sis-
tema de ECoSlink puede comprender hasta 128 dispositivos.
Encontrara mas detalles en el capitulo 20.

7.11. ECoSlot compartimento del médulo de extension

En la parte inferior de la carcasa de la ECoS hay un compar-
timento preparado para los médulos de extension. Asi ECoS
puede ser ampliado.

ESU, por ejemplo, ofrece un médulo receptor adecuado para el
mando de control por radio ,,ECoSControl Radio”. Este recep-
tor amplia su ECoS con una estacién de mando inaldmbrica.
Una ventaja real de su ECoS!
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8. Conexion eléctrica

8.1. Fuente de alimentacion

ECoS obtiene su energia a través de un conector de 2.1mm
DC. La tension del secundario se corresponde con el voltaje de
la via, la estabilizacion de tension o ajustes de la misma tienen
lugar dentro de la fuente de alimentacién, no dentro de la esta-
cion de mando. ECoS tiene sus propios circuitos de proteccion
interna de bajo voltaje y sobrecarga de corriente

Exterior: ,,-" {‘Interior: "

Figura 11

Tension de alimentacion: 14V a 22V AC o DC
Corriente de funcionamiento: max. 5A

e L a tension del transformador no podra ser superior a 22V
en funcionamiento del circuito en vacio.

e E| uso de fuentes de alimentacion diferentes a la suministra-
da puede dar lugar a la destruccién de la ECoS.

8.2. Fuente de alimentacién
Con la ECoS se entrega una fuente de alimentacion con las
siguientes caracteristicas:

Voltaje de entrada: 100V — 240 V AC, 50/ 60 Hz

Corriente de entrada: 1.8A max.

Voltaje de salida: ajustable de 15V - 21V DC, estabilizado
Corriente de salida:  5A max.

Conector: Enchufe de CC, 2,1 mm, con 1,8 m de cable

e Utilice el adaptador de corriente suministrado con ECoS
Unicamente para la alimentacion de la ECoS. No lo utilice
para otras aplicaciones de uso doméstico.

e Compruebe la fuente de alimentacién regularmente en
busqueda de danos visibles en el enchufe o el cable de
alimentacién. Los componentes dafados nunca deben ser
utilizados! No trate de reparar la fuente de alimentacién!
Existe riego de lesiones fatales!

® Asegurese de que haya suficiente ventilacion alrededor de
la fuente de alimentacién. El montaje en interior de mueb-
les sin circulacién de aire puede producir un sobrecalenta-
miento o incluso un incendio!

e Primero conectar el cable de red con el conector adecuado
en la fuente de alimentacion y conéctelo después a un en-
chufe adecuado de su instalacién eléctrica domestica.

e Nunca utilice adaptadores en V para la conexion de la fu-
ente de alimentacion a otros dispositivos, ademas de a la
estacion de mando! Esto podria causar un contacto a masa
inadmisible que provocaria la destruccion de su estacion de
mando ECoS!

8.2.1. Ajuste de la tension de entrada y voltaje de salida

La fuente de alimentacién genera una tension estabilizada que
sirve para alimentar su maqueta de tren. El voltaje de salida debe
ser ajustado para el valor apropiado a la escala de sus trenes.

Para ello hay una pequena abertura redonda en la parte delan-
tera de la fuente de alimentacion que le permite fijar el voltaje
con la ayuda de un destornillador:

Limite por la izquierda: ca. 14.5V
Limite por la derecha: ca. 21.5V

8.2.2. Recomendacion sobre valores de voltaje

21V

Figura 13

Recomendamos la siguiente configuracion para las diferentes escalas:

El monitor integradlo de corriente muestra la corriente y voltaje
de salida. Con la ayuda de este monitor se puede ajustar la
tension deseada con precision. Esto se explica en mayor detalle
en el capitulo 23.

Se recomienda proceder de la siguiente manera:

Inicie su estacion de mando

Abrir el monitor de corriente

Gire la rueda de ajuste lentamente hasta que se muestre el
voltaje deseado.

8.3. Conexioén a la via

Las vias estan conectadas a través de un conector de dos cables
con un enchufe. Por favor, asegurese de que utiliza cables de
seccion adecuada para su via principal. Recomendamos cables
de al menos 1,5 mm 2 (mejor: 2,5 mm 2) de seccién transversal.
En las grandes maquetas debe conectar la alimentacién aproxi-
madamente cada dos metros a la via.

Figura 14

ECoS utiliza un puente en formato H4 (puente completo) para
la alimentaciéon de la via. Por lo tanto, con ECoS -al contrario
de los sistemas mas antiguos Marklin®- no hay una toma de
tierra ,comun”.

No obstante, es aconsejable utilizar una toma de tierra comun
(normalmente los railes) en los actuales sistemas de tres carriles
con diferentes cantones (boosters).

e Nunca conecte otro sistema digital o transformador analé-
gico al mismo circuito que ECoS. Su ECoS puede ser dafada
o destruida!

e Tener en cuenta la necesidad de la separacién correcta de
todos los cantones si su disefio se divide en varios de estos
cantones. Como préactica habitual el carril central debera
ser aislado. Los carriles exteriores pueden formar la toma de
tierra comun, siempre que cada uno de los booster tenga su
propia fuente de alimentacion (transformador).

e ECoS suministra hasta 4A a la via principal. Siempre se debe
considerar si realmente necesita esa alta corriente de salida.
En el caso de un cortocircuito sus locomotoras pueden re-
sultar danadas y puede haber riesgo de fuego! Reduzca la
corriente maxima a un nivel razonable. También consulte el
capitulo 21.1.3.

Quite todos los condensadores que posiblemente puedan ha-
ber sido conectados al cable de alimentacién en su maqueta.
Podrian causar un fuerte recalentamiento de su ECoS y afectar
a la potencia de salida. Casi en todos los circuitos de conexion
en un kit basico analégico (Roco®, Marklin®) hay instalados
estos condensadores.

Figura 12 e Escala N: 15V - 16V
® HO sistema de dos carriles DC: 16V - 18V
® HO sistema de tres carriles AC: 18V - 20V
e Escala 1: 18V -21V
e Escala G: 20V - 21V

a) Power-LED (rojo)
b) Conector de salida (baja tension)
c) Enchufe de alimentacion
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8.3.1. Cableado en vias de dos carriles
El cableado se lleva a cabo como se muestra. La polaridad no es

un problema (para circuitos DCC o Selectrix®).

\ B

Via de 2
carriles

Figura 15

8.3.2. Cableado en vias de tres carriles

El cableado se lleva a cabo como se muestra. Si sus nuevas
locomotoras con decodificador Motorola® funcionan, pero los
antiguos decodificadores de accesorios K83y las antiguas loco-
motoras con decodificador Marklin® no, es mas que probable
que haya intercambiado la polaridad de la conexion.

Via de 3
carriles

Figura 16

“e Marklin® ofrece una via de conexion adecuada para la via tipo C.
El accesorio nimero 74046 no es adecuado!

e Para la via de tipo K debe utilizar la via de conexién n°2290. El
accesorio n° 2292 no es adecuado.

e Para la via tipo M se debe utilizar la via de conexién n®5111. El
accesorio n°® 5131 no es adecuado.

e Para la escala 1, el conjunto de conexién 5654 de se puede
utilizar en conjunto con cualquier tramo de via estandar.

8.4. Cableado de la pista de programacion

ECoS tiene una salida independiente de baja potencia para la
via de programacion (corriente maxima 1A). Se utiliza el mismo
tipo de conector que para la via principal. Conecte un tramo de
via a esta salida que esté completamente aislada del resto del
trazado, idealmente algln tramo corto de empalme.

Via de pro- Via principal
gramacion

A

Aislar completamente los dos tramos de via

Figura 17

Este tramo debe estar aislado en ambos carriles de la via princi-
pal, en el caso de Marklin® (3 carriles) aislar tanto el conductor
del centroy los dos carriles! Durante la programacion los espa-
cios de aislamiento no pueden ser puenteados (bogies, coches
con luces interiores, etc.)

Cada vez que la via de programacion no esta en el uso, un relé
interno en la ECoS conecta este tramo a la linea principal, asi
la via de programacioén y la linea principal estan sincronizadas.
Asi, usted puede llevar sus locomotoras a la via de programaci-
on, programarlas y volver a sacarlas a la via principal. Solamen-
te cuando haya iniciado el procedimiento de programacion se
transmiten sefiales separadas a la via de programacion.
Siempre debe haber una sola locomotora o un coche con de-
codificador en la pista de programacién para evitar la progra-
macion no deseada de otro vehiculo. Después de terminar el
procedimiento de programacion saque la locomotora de la via
de programacion, en caso contrario una locomotora ,aparca-
da” podria ser re-programada involuntariamente.

8.5. ECoSlink
Cada estacion de mando ECoS tiene tres tomas para la conexi-
6n de dispositivos externos. Se les llama ECoSlink.

Figura 18

a) Conexion ECoSlink
b) Ampliacion ECoSlink

Si desea conectar mas de tres dispositivos debe ampliar el bus
con un modulo de distribucién del bus. Bien el Terminal

ESU ECoSlink o la caja Terminal de Marklin® son adecuados.
Encontrara mas detalles en el capitulo 20.

8.6. Computer interface

Cada ECoS tiene un conector de red de 8 vias RJ45. Este es
compatible con el estandar Ethernet, y puede ser conectado a
través de un cable largo a su red informética. Hay dos indica-
dores LED integrados en el conector:

a) b)
Figura 19

a) EILED de ENLACE se ilumina en amarillo continuamente si la
ECoS esta conectada a una red. Si este LED no se enciende
hay una conexion incorrecta o no hay ninguna conexion.

b) El LED de OCUPADO parpadea en verde tan pronto como
hay una transmisiéon de datos entre la ECoS y la red.

Conexion a un concentrador o un conmutador

Figura 20

Utilice un cable de red disponible en cualquier comercio de in-
formatica y enchufelo en un conector libre de su concentrador
o swithc de red, el LED de ENLACE debe encenderse.

Conexion directa de un PCy la ECoS

Cable de red cruzado

Figura 21
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Si prefiere conectar su ECoS directamente a un PC sin un
Switch o concentrador tiene que utilizar lo que se denomina
.crossover cable” o “cable cruzado”. Dichos cables parecen
cables de red comunes, pero internamente dos pares de cables
estan cruzados. El LED de ENLACE se ilumina constantemente
si la conexion es correcta.

Conecte la salida de red solamente con una red informética con el
estandar Ethernet. Los teléfonos para el estandar RDSIy también ot-
ros fabricantes de modelos de trenes utilizan conectores idénticos,
pero nunca deben ser insertados en la toma de red de la ECoS.

Al retirar el cable de red, deberd pulsar la lengleta de reten-
cion en la clavija antes de sacar el enchufe. En las versiones
mas antiguas esta se encuentra en la parte inferior de la ECoS.
Liberar el conector cuidadosamente tal vez usando un destor-
nillador pequeno. En todos los nuevos modelos ECoS y todas
las Central Station® la toma ha sido girada 180 ° y se puede
acceder facilmente.

8.7. Conexién de booster externos

Si la potencia de salida del booster integrado es insuficiente
puede conectar mas booster externos. Para este propdsito hay
que dividir su disefio en varios cantones individuales eléctrica-
mente hablando.

8.7.1. Sistemas apropiados
Hay 3 tipos diferentes de booster que pueden ser utilizados
con ECoS:

a) booster compatible DCC con cable de 3 polos para la cone-
Xién con la estacion de mando. Estos booster pueden ge-
nerar sefales tanto Motorola® como DCC, pero no sefiales
Selectrix®. A pesar de que es posible generar sefales de M4
y por consiguiente, hacer circular locomotoras M4, la estaci-
6n de mando no puede detectar estas locomotoras situadas
en cantones alimentados por booster DCC (debido a la falta
de retroalimentacién) por lo tanto no situar estas locomo-
toras la primera vez en estos cantones para que sean dadas
de alta de forma automética.

b) booster de acuerdo con la norma Mérklin® 6017. Los booster
Marklin® 6015y 6017 ampliamente utilizados pueden generar
sefales DCC, asi como sefales de Motorola®, pero no las senales
Selectrix®. A pesar de que es posible generar sefiales de M4 y por
lo tanto hacer circular locomotoras M4, la estacion de comando
no puede detectar locomotoras de este tipo en los cantones ali-
mentados por booster 6017 (debido a la falta de retroalimentaci-
6n) por lo tanto no situar estas locomotoras la primera vez en es-
tos cantones para que sean dadas de alta de forma automatica.

¢) booster del sistema ECoSlink. ESU ofrece dos opciones con
el ECoSBoost 4Ay el ECoSBoost 8A. Ambos booster pueden
generar sefales DCC, Motorola®, Selectrix® y M4. Gracias
a la funcién integrada de retroalimentacion las locomotoras
de formato M4 pueden ser detectadas automaticamente en
cantones alimentados por un ECoSBoost.

Los diferentes tipos de booster tiene que estar conectado a la
ECoS de diferentes maneras: Los amplificadores compatibles
DCC vy los amplificadores compatibles con el estandar 6017
deben ser conectados a la interfaz externa de amplificadores
(booster). Los amplificadores de formato ECoSlink se conec-
taran directamente a una de las tomas de ECoSlink.

Dado que la mayoria de los booster disponibles en el mercado tienen
problemas con la sefial de datos Selectrix®, no se suministran datos
Selectrix® a la interfaz de amplificadores externos (booster). Por lo
tanto, no es posible hacer circular locomotoras con decodificadores
Selectrix® en los cantones alimentados por booster externos.

Los booster también difieren en la forma en que se detecta un
cortocircuito y un cambio de polaridad. La configuracion adecu-
ada se puede configurar en la ECoS y es valido para todos los
boosters conectados. Por lo tanto si utiliza mas de un booster, solo
debe utilizar un tipo de booster con la ECoS (por ejemplo: sélo
booster compatibles DCC o sélo booster compatibles 6017).

Se recomienda usar sélo booster del mismo tipo de un fabri-
cante. El comportamiento de booster de diferentes marcas, o
diferentes modelos de la misma marca varia enormemente. Por
lo tanto, es probable que se puedan producir problemas cada
vez que una locomotora cruza una frontera de cantén.

Sin embargo, la mezcla de booster compatibles 6017 con
booster ESU ECoSBoost esta permitida. Cabe sefalar que un
separador de contacto para separar el carril central es necesa-
rio en los limites de cada canton alimentado por booster dife-
rentes. Puede utilizar cinco booster 6017 o tres booster 6015
como maximo!

8.7.2. Interfaz de amplificadores externa

La conexién para los booster externos esta disponible en los
primeros 5 polos del conector de 7 polos. Este conector esta
equipado con terminales del tipo de tornillo extraible.
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Figura 22
1 =Data (Cable que lleva la senal de datos al booster)
2=GND (Tierra)
3 =ShDCC (retroalimentacién de cortocircuito para DCC,

apaga el booster si la senal es GND); no se
utiliza con amplificadores MM®

4 = ShMKL (retroalimentacién de Cortocircuito para 6017,
apaga el booster si la sefial es positivo)

5 = Enable (Booster ,On / Off”, para booster 6017)
6 = SninA (senal de entrada de via A para ECoSniffer)
7 = SninB (sefal de entrada de via B para ECoSniffer)

8.7.2.1. Conexién de un booster DCC

Se debe conectar ,datos” y ,GND” de su booster DCC. Si us-
ted también desea transmitir datos de cortocircuito tiene que
conectar el cable ,ShDCC". Con un booster DCC no es posible
hacer circular las locomotoras con formato de datos Selectrix®
ni se detectan automaticamente locomotoras con formato M4.

Un bloque de terminales adecuados (5 polos, 3.5mm de sepa-
racion) esta disponible en Conrad Elektronic (venta por Inter-
net) bajo el nimero 730200-62.

Los booster Lenz® se deben conectar como sigue:

5o
55

(6] [S)

GRE
o 0
Figura 23

1 =Data Terminal ,C"
2=GND Terminal ,D"
3 =ShDCC Terminal ,E”

Otros booster DCC se deben conectar siguiendo el mismo prin-
cipio. Consulte el manual de su booster para saber cuales son
los contactos adecuados.

8.7.2.2. Conexion de un booster Marklin®

Cada booster 6017 (y los booster compatibles) se suministran
con un cable de 5 polos. Un extremo se inserta en el zocalo de
booster y el otro extremo tiene que ser re-cableado ya que el
conector de ECoS no es compatible.

A )
¥ ﬂ,\ \
iR
7 U J
el arrast- ﬁ -
rador el U |
encastre |
ShMKL
Gnd
Enable
Data

Figura 24

Los pines de contacto estan cableados de la siguiente manera:

1 =Data (cable 1 del conector 6017)
2 =GND (cable 4 del conector 6017)
3 = no se utiliza

4 = ShMKL (cable 5 del conector 6017)
5 = Enable (cable 2 del conector 6017)
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8.8. Entrada ECoSniffer (Descripcion en 8.8.3)
8.8.1. Cableado Marklin® 6021

o Ol
000
o o0

| = = |

Corte el conector del cable 6017 y conecte los cables a la sa-
lida de amplificador externo de la ECoS como se ha descrito

anteriormente. @
Asegurese de que todos los cables estan conectados correcta- &2
mente para evitar dafos al booster y/o la ECoS.

El otro extremo del cable debe ser conectado al booster 6017
0 6015. Los conectores Unicamente encajan en los enchufes /
adecuados de cada dispositivo particular. Los siguientes boos-
ter deben ser conectados al primero de acuerdo con las instruc-
ciones de los manuales de cada booster.

Con un amplificador Marklin®, no puede operar locomotoras

con formato de datos Selectrix®, ni es posible detectar au-
toméaticamente locomotoras M4

En el limite del cantén alimentado por la ECoS y otros cantones
alimentados por booster 6017 deberan estar equipados con un
conjunto de aisladores (HO solamente), ademas de aislar el car-
ril central. Los nimeros de pieza Marklin® son N © 204595 para
el tipo de via C y Marklin® N ° 385580 para el tipo de via K.

Para los grandes disefios en escala 1 le recomendamos nuest-
ros booster ESU ECoSBoost 8A, referencia ESU N © 50011.

SninA.

i

SninB

*, |Data L
N+ |Gnd
W)+ IshDCC
N ¢ [ShmKL

Ul *_|Enable

=

marrén marrén rojo

amarillo

8.7.2.3. Configurar el apagado por cortocircuito Figura 26
Después de cablear su booster tiene que configurar el software
con el fin de asegurar el correcto funcionamiento de la protec- 8.8.2. Cableado de un Roco® Locomouse®
cion contra cortocircuitos. El capitulo 21.3.1 proporciona méas JL oo |
detalles. §E§§§EE
8.7.3. ECoSBoost conectado al interfaz ECoSlink —W
Se recomienda conectar un ESU ECoSBoost 50010 (opcion de 172345p [
4A) o un 50011 (opcion de 8A):Estos booster pueden generar !
los cuatro formatos de datos y debido a la retroalimentacion ransfor- via 10761
de formatos M4 y RailCom®, las locomotoras M4 pueden ser 0 @'
detectadas automaticamente. La conexién de estos dispositivos
es bastante facil. Basta con conectar el cable del bus suminist- |
rado con una de las tomas de conexién ECoSlink.
|
transformador ¥
|
(o) Figura 27
B0 e = = 8.8.3 Descripcion de la entrada ECoSniffer

TEEKE S BWRBA)_ECs unk Los contactos de la entrada ECoSniffer (SninA y SninB del

conector de booster/ECoSniffer) tienen que ser conectados a
la salida de via de de su antiguo sistema. La polaridad no es un
problema. El antiguo sistema debe continuar conectado a su

Figura 25 propia fuente de alimentacion para obtener su energfa.
Encontrard mas informacion acerca de nuestros booster ECoS- Asegurese de que el antiguo sistema no tiene ningun tipo
Boost en el manual de usuario de los booster. de conexién a las vias. La energia para todas las vias se su-

ministrara a través de la ECoS. Las salidas de alimentacion de
vias de dos o mas sistemas digitales no pueden nunca estar
conectadas a las vias de forma simultéanea.

Tension de entrada: 14V to 30 V

Senales de datos: DCC a Motorola®, deteccién automatica;
NO Selectrix®

La informaciéon detallada sobre el funcionamiento exacto de

ECoSniffer se proporciona en el capitulo 19.

8.9. Entrada S88

Un sistema S88 consta de hasta 32 modulos S88 que se conec-
tan en serie. El primer médulo (médulo 1) se conecta a la toma
S88 de la ECoS, mientras que el médulo 2 estd conectado al
maodulo 1, etc.; de este modo se construye el sistema de bus.
Todos los médulos se numeran dentro de la ECoS en funcién
del lugar de la cadena en que estan conectados.

E k] $88 |

s88 Modul 1
s88 Modul 2

l s88 Modul 32 l

Figura 28

Cada modulo S88 se entrega con un cable. La polaridad esta
definida puesto que el enchufe solo encaja en una posicién
en el zécalo. Todos los moédulos S88 estan normalmente ali-
mentados a través de la ECoS. En total, la entrada S88 puede
suministrar 750 mA. Si esto fuera insuficiente puede utilizar
modulos S88 adecuados para una alimentaciéon externa. Por
favor, consulte el manual de sus médulos S88.

Las entradas S88 estan galvanicamente aisladas del resto del
trazado de la via y de la estacion de mando, de modo que no
hay una conexién directa a tierra entre la ECoS y los decodifica-
dores de retroalimentacion.

El terminal de tierra del primer modulo debe estar conectado
con el polo de tierra de las vias (marrén).
En cualquier caso, los terminales de tierra del booster 6017 y
de los médulos S88 estan interconectados en los terminales de
la pista. Esto es necesario con el fin de asegurar una operacién
correcta de los médulos S88.
ECoS se ha probado con los siguientes médulos S88:

e Marklin® 6088

¢ | DT RM-DEC-88
* | DT RM-GB-8

e \/jessmann 5217

Antes de poder utilizar los contactos de retrosefalizacion debe
configurar el bus $88. Encontrard mas detalles en el capitulo 22.
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9. Inicializacion y control

9.1. Puesta en marcha

No hay un interruptor especifico para la puesta en marcha.
Tan pronto como se conecta la fuente de alimentacion (trans-
formador) a la red eléctrica, la ECoS comienza su proceso de
arranque.

Dependiendo de la version de software y el numero de loco-
motoras y los accesorios, este proceso puede tomar hasta dos
minutos. Durante este tiempo la ECoS va mostrando imagenes
diferentes, mientras que la iluminacién de fondo puede parpa-
dear de vez en cuando, o incluso desaparecer por completo.
Esto es bastante normal y no es ningiin motivo de preocup-
acion.

Al final de este proceso, el botén ,Go" se iluminara en verde.

9.2. Apagado
Hay dos posibilidades para apagar la ECoS:

Simplemente desenchufar de la toma de corriente. Siempre y
cuando las baterias estén colocadas y con una carga a un nivel
razonable, la ECoS guardara los datos no almacenados y lue-
go se apagara. Mientras que el boton ,Stop” esté iluminado
(rojo) la ECoS no esta totalmente apagada. Este sencillo mét-
odo tiene la desventaja de que si no hay baterfas o si han sido
incorrectamente insertadas o, simplemente, estan descargadas
a un nivel bajo, los datos pueden perderse. Por lo tanto, no
recomendamos este método.

Si pulsa el botén ,Stop” y lo mantiene presionado aproxima-
damente a los 3 segundos se inicia el proceso de apagado. La
estacién de mando guarda el estado de funcionamiento actual
y senala el final de las operaciones a todos los booster y otros
dispositivos externos y se cierra. Tan pronto como las siguien-
tes imagenes aparecen en la pantalla puede apagar su estacion
de mando (desenchufar de la red).

ECOS Esu coMMAND STATION

ECoS shut down

Figura 29

Desconecte el cable de red una vez que se muestra esta
imagen y el botén STOP empieza a parpadear. Si se quita el
enchufe demasiado pronto, algunos datos se pueden per-
der (similar al apagado con las baterfas descargadas).

Stop

> @

<

9.2. Boton Stop

Después de una breve pulsacion del boton ,Stop” la ECoS in-
terrumpe de inmediato la alimentacién a la via y manda senal
de parada a todos los booster externos, la pantalla muestra
“Emergency Stop” (“Parada de Emergencia”), y se enciende
el boton rojo “Stop”. Utilice el botéon de parada en caso de
peligro o cuando usted vaya a colocar o retirar una locomotora
de las vias.

ECoS también cambiara a ,Parada de Emergencia en caso de
sobrecarga de o cortocircuito: en la pantalla aparece el simbolo
de ,cortocircuito”, en las esquinas inferiores.

9.3. Boton Go

El boton Go desactiva el modo de , Parada de Emergencia”. El
verde “Go” estara encendido. Ahora, la tension vuelve a estar
disponible en los terminales de salida hacia la via. El booster
interior y los booster externos se vuelven a activar. La operaciéon
puede continuar.

Si la ECoS vuelve a conectar el modo de ,Parada de Emergen-
cia” (el LED rojo del boton de parada esta iluminado) lo mas
probable es que haya un cortocircuito en la maqueta. Este de-
bera ser encontrado y eliminado antes de que las operaciones
puedan continuar.

Si el botén ,Go"” parpadea en verde al menos un booster
ECoSBoost en el sistema ha sido cerrado debido a un corto cir-
cuito. En este caso, deberfa tratar de identificar los ECoSBoost
y el cantén de vias que presenta el problema. El monitor de
corriente (ver capitulo 23) puede ayudarle en este proceso.

9.4. Protector de pantalla

Con el fin de prolongar la vida de la retroiluminacion, la esta-
cion de mando esta equipada con un protector de pantalla. La
pantalla poco a poco se oscurece después de cuatro minutos
desde que se haya introducido el Ultimo comando. Después
de 10 minutos la iluminacion de fondo sera completamente
desactivada.

Tan pronto como se pulsa una tecla o un botén de la pantalla
tactil, la iluminacion de fondo se encendera de nuevo.

La operacién de la estacion de comando no estd influenciada
por esta caracteristica. El protector de pantalla no se puede
apagar.

10. Introduccion a las operaciones

Todos los comandos se dan graficamente utilizando la pan-
talla tactil. Los mensajes en pantalla la pantalla cambian en
consecuencia sujetos a los menus que estén abiertos en cada
momento.

10.1. Joysticks

El Joystick de cuatro direcciones con funcién de “Clic central”
sirve para navegar por los menus, para la seleccién de una lo-
comotora o para tocar el silbato (,Playable Whistle”) de las
locomotoras equipadas con este tipo de decodificador. Nunca
use una fuerza excesiva al manipular el joystick.

S i

F2

Listas de seleccién
p-e. Trenes lanzadera

“Tocar el silbato™ Locematora anterior Elemento anterior
Selece. un

Volver: elemento

Minguna elemento

oasee. W $
Click central Siguiente locomatora Siguiente elemento
llama a la lista da selecc. de locos

Figura 30

En la lista de seleccién de locomotoras puede moverse arriba y abajo
moviendo el joystick y seleccionar una locomotora presionandolo
una vez (alternativamente, usted puede mover el joystick hacia la
derecha). Al mover hacia la izquierda se puede cancelar la seleccién.
De hecho, usted puede desplazarse hacia arriba y hacia abajo
en cualquier ment moviendo el joystick. Moverlo hacia la de-
recha o pulsarlo selecciona un elemento, el movimiento a la
izquierda hace salir del menu.

Moviendo el joystick hacia arriba sobre en la pantalla de control
de locomotoras (ventana de la cabina de control) -sin que haya
ningun tipo de menus abiertos- desencadena la funciéon F2.
En conjuncién con los decodificadores LokSound V3.5 puede
influir en la frecuencia del silbato asf como su volumen: cuanto
mas se presiona el joystick hacia arriba la mas fuerte el silbato.
Por fin se puede tocar el silbato como lo hacen los maquinistas
de las locomotoras reales!

10.2. Teclado

Botén FO ,botén de iluminacion”

Botén F1
Botén F2
Botén F3
Boton F4
Boton F5
Boton F6
Boton F7
Boton F8

Figura 31
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Hay 9 botones de funcién para cada cabina de mando. Estan
ordenados de arriba a abajo: En la parte superior esta el boton
de iluminacién (F0), sequido de F1 a F8. Estos botones contro-
lan las funciones de la locomotora asignada a cada puesto de
mando (en el caso de conduccién multicabina, las funciones
seran las de la locomotora seleccionada en cada momento).
El LED integrado en cada botédn indica el estado actual de la
funcion.

10.3. Menu Principal - Modo de visualizacion

En la parte superior del menu principal se pueden ver cuatro
campos. Puede pulsar directamente sobre ellos a fin de selecci-
onar la opcion deseada:

g) h)

E’

o
-~
n
-
)
~
o
-~

Figura 32

10.3.1. Modo de funcionamiento (conducciéon de locomotoras)
a) En este modo usted tiene acceso al control de la locomotora.
Cada puesto de mando puede controlar o bien una locomoto-
ra, (pantalla completa) o 5 locomotoras (pantalla multicabina).
Selecciéon de una locomotora de la izquierda: se abre la ven-
tana de seleccion de locomotoras para la cabina de la iz-
quierda. Alternativamente, puede pulsar el botén izquierdo
de seleccion de locomotoras.
¢) Menu de Locomotoras de la izquierda: se abre el menu para
cambiar la configuracién de la locomotora actualmente asi-
gnado a la cabina a la izquierda.
d) Seleccion de una locomotora de la derecha: como se descri-
be en el apartado b), para la cabina del lado derecho.

e) Menu de locomotoras de la derecha: como se describe en el
apartado ¢), para la cabina del lado derecho.

3 3
:

10.3.2. Paneles de control de accesorios y desvios

f) Panel de control de accesorios y desvios: al tocar el simbolo
apropiado llama al panel de control de accesorios. Usted
puede seguir controlando sus locomotoras, mientras que el
panel de control esta activo.

e

10.3.3. Paneles de control de accesorios y desvios y diagramas de vias
g) Panel de control de accesorios y desvios y diagrama de vias:
En este modo puede cambiar los accesorios y las rutas en
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varios paneles de corresponden a la configuracion del tra-
zado de la maqueta real.

10.3.4. Set-up

h) Menu de Configuracion: esta opcion abre el menu general
de configuracion. Aqui puede ajustar todos los parametros
generales como el brillo y el contraste de la pantalla o las
operaciones de los trenes lanzadera. También puede confi-
gurar sus dispositivos ECoSlink y el limite de corriente del
booster interno.

10.3.5. Ayuda

i) Menu de Ayuda: ayuda sensible al contexto directamente
en la pantalla le ayudara a conocer un poco mas de su ECoS
y a salir de situaciones en que se encuentre bloqueado.

10.3.6. Linea de estado
k) Linea de estado: Aqui se mostraran cualquier fallo o cual-
quier tipo de observaciones:

Bateria baja: No hay baterias insertadas o la tensién es de-
masiado baja. Apague el puesto de mando
como describe en el capitulo 9.2 mediante el
botén ,Stop” y reemplace las baterias por ot-
ras nuevas si fuera necesario.

Parada de emergencia: La alimentacion de la via se ha apagado

manualmente, el botén de ,Stop” se ilumina

en rojo.

La alimentacién de la via se ha apagado por

un cortocircuito o una sobrecarga, el botén

,Stop” se ilumina en rojo.

Una actualizacion de software interno estd

en marcha. Las operaciones solo pueden con-

tinuar una vez que la actualizacion se haya
completado. Bajo ciertas circunstancias esto
podria tardar hasta 10 minutos.

Cortocircuito:

Actualizacion:

10.4. Botones de confirmacion

Los botones de confirmacion sirven para confirmar o cancelar
ciertas acciones. Pueden utilizarse con el dedo o el lapiz.

Con este botén se confirma una accién. Los cambios serén
aceptados y salvados.

Con este boton se cancela la accion. Los cambios no se guar-
daran.

10.5. Campos de entrada de datos
Este simbolo abre el teclado virtual para introducir texto. El tex-
to actual se muestra en un campo de entrada de datos.
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Para entrar en la edicion de texto seleccione primero el campo
deseado, como resultado se situara el cursor al final de la linea.
Ahora puede introducir texto y/o nimeros con la ayuda del
teclado.

Elimina el Ultimo caracter

Elimina todas las lineas

Si existen varios campos, sélo el que ha sido activado al pul-
sar sobre el, es el que recibe los cambios, podra reconocer el
campo activo por el marco de lineas discontinuas al rededor
del texto.

10.6. Listas de seleccion
Listas de opciones le permiten seleccionar algo de una lista de
posibles opciones.

Abre una lista con las posibles opciones.
Confirme la opcién deseada con el dedo o el lapiz.

10.7. Controlador deslizante
Los controladores deslizantes facilitan establecer los valores
NuUMEricos.

Aumenta el valor actual (alternativamente: joystick hacia ar-
riba).
Reduce el valor actual (alternativamente: joystick hacia abajo).

10.8. Los botones de radio y campos de seleccion

Los botones de radio le permiten hacer una eleccion entre un
grupo de posibilidades. Sélo una opcién puede estar activo en
un momento dado, similar a como son los botones de preselec-
cién de emisoras en una radio.

Los campos de seleccion sirven para la confirmacion de las
diferentes opciones en ECoS. Cada marca indica una opcién
activa.
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11. Haciendo circular locomotoras

La central ECoS almacena una lista de las locomotoras que se hayan
dado de alta para poder hacerlas circular en su maqueta. Cualquier
locomotora que no esté en esta lista no se puede hacer circular.

La introduccion de una locomotora en la lista de locomotoras se
efectia de forma totalmente automatica (en caso de locomo-
toras M4) o manualmente con el apoyo de un cémodo mend.
Las entradas de esta lista se pueden ampliar, cambiar o eliminar.
Estas entradas no son soélo necesarias para la ECoS, sino también
para todos los dispositivos periféricos conectados ya sea directa-
mente a la ECoS o a través de otros dispositivos.

El nimero méaximo de entradas en la lista de locomotoras es
de 16.348 locomotoras y por lo tanto muy superior a cualquier
numero realimente necesario.

11.1. Adicion de nuevas locomotoras
Hay varias posibilidades para introducir nuevas locomotoras:
e Deteccion automatica y registro de las locomotoras M4.
e Seleccion de locomotoras Marklin® de la base de datos interna
de locomotoras.
e Introduccién de locomotoras manualmente.
El método que elija depende de sus preferencias personales.

11.1.1. Introduccion de locomotoras M4

Las locomotoras con decodificador Méarklin® MFX® asi como las
locomotoras con decodificador ESU M4 generalmente se regis-
tran solas automaticamente. Simplemente cologue la locomoto-
ra en una via de su maqueta. Asegurese de que la via esta ali-
mentada (el boton verde ,Go" esta encendido). La locomotora
no debe estar ubicada en una zona donde la alimentacién pueda
cortarse ocasionalmente (por ejemplo, una secciéon que dependa
de una senal de parada o similares, o una seccion alimentada por
un booster conectado al interfaz de booster externos).

Sujeto al tipo de decodificador, la transmisién de datos de un
decodificador M4 a la estacion de mando lleva alrededor de
un minuto. Si es la primera vez que sitUa esta locomotora en
las vias de su maqueta y ademas esta operando otros trenes el
proceso puede tardar hasta 3 minutos.

Durante este proceso de registro el progreso se ird indicando
mediante una barra de progreso en el campo de estado en la
parte superior izquierda de la pantalla.

Una vez que la barra se llena por completo apareceran unos sim-
bolos con los que puede asignar la locomotora a cualquier pu-
esto de conduccion pulsando uno de los dos simbolos M4 (a la
izquierda o derecha). La locomotora también se habréa dado de
alta en la lista de interna de locomotoras de forma automatica.

Figura 34

Las locomotoras M4 siempre se registran una tras otra. La se-
cuencia de registro depende del numero de serie interno del
decodificador (el llamado , mfx®-ID"”). Cualquier locomotora
adicional sélo puede ser registrada una vez que el registro de la
primera locomotora se ha completado.

Le recomendamos que coloque las nuevas locomotoras en la via
de una en una. Si hay varias locomotoras nuevas en la maqueta
el proceso de registro puede ser retrasarse innecesariamente.
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11.1.1.1.Consejos para guardar registro de las locomotoras MFX®
Siempre asegurese de que se cumpla lo siguiente durante todo
el proceso de registro:

e La locomotora no debe estar en un cantén alimentado por un
booster 6017 o cualquier otro tipo de booster que no sea com-
patible con el formato M4.

e La locomotora no esta colocada en una seccion controlada au-
tomaticamente.

e | a locomotora no se coloca en los puntos de parada.

e | a locomotora no se coloca en las secciones de frenada o sec-
ciones alimentadas por amplificadores de parada.

e E| cableado de su disefio se encuentra en excelentes condi-
ciones. Las tomas de alimentacion a las vias, puntos (B) y (0)
deben estar situados entre 1,5 ma 2.0m, en particular delante
y detrés de los desvios.

e No utilice cables de nucleo mdltiple (coaxiales), o trenzados
(por ejemplo, cables de telefonia, etc.) para el cableado de
ECoS a la via. En los cables trenzados las sefales de retorno
pueden ser distorsionadas.

* Mantenga los cables entre la estacién de mando y la maqueta lo
mas cortos posible y asegurarse de que son la seccion suficiente
(para longitudes de cable de més de 5 metros la seccion transversal
minima debe ser de 1,5 mm2). Los cables trenzados de 0,14 mm?
son totalmente no aptos para alimentar las vias y son una causa fre-
cuente de mal funcionamiento de registro en decodificadores M4.

¢ No coloque los cables de alimentacion de los booster de dife-
rentes cantones de la maqueta paralelos entre si. Esto puede
conducir a una interferencia no deseada de las sefiales MFX®.

e Eliminar todas las sefales de de desvio en las vias tipo M cuyas
bombillas estan directamente conectadas a la via y comprobar
todas las luces de los vagones: las iluminaciones interiores con
condensadores (sin necesidad de circuitos de recarga) son unos
de los mayores ,asesinos de retroinformacién”. Utilice los sis-
temas de iluminacién interior con rectificadores de corriente y
de preferencia con tecnologfa LED, por ejemplo, de ESU.

e Pulse el botén STOP antes de poner la locomotora en la via.

11.1.1.2. Nuevo registro de locomotoras M4

Después de haber sido dada de alta una locomotora inicial-
mente en un puesto de mando puede suceder que la locomo-
tora debe registrarse una vez mas durante su operacién. Esto
podria deberse a las siguientes razones:

e Una locomotora M4 ha sido borrada manualmente de la lista
de locomotoras mientras estaba situada en una zona no adecu-
ada (estaba en una seccion de parada automatica, canton ali-
mentado por un booster que no tiene capacidad de enviar in-
formacién a la central de mando) o no estaba en la maqueta.

e | 0s ajustes del decodificador se han cambiado con el ESU LokPro-
grammer y luego se puso de nuevo la locomotora en al maqueta.

e | alocomotora ha sido operada con otra estacién de mando capaz
de controlar las locomotoras M4 (por ejemplo, otra ESU ECoS, una
Marklin® mobile station, etc. Esta situacion podria darse al llevar
la locomotora a una maqueta de club, o a la de algiin amigo) y
ahora ha vuelto a situarse de nuevo en su trazado “de origen”.

e La locomotora con el decodificador M4 se encuentra en una
seccion de freno o una seccién de detencion mientras otra lo-
comotora ha sido de borrada de forma manual de la lista de
locomotoras. Una vez que la locomotora recibe energia de nu-
evo se volvera a registrar.

.‘

e E| decodificador de locomotora se ha restablecido a los valores
predeterminados de fabrica.

Bajo las siguientes condiciones todas las locomotoras M4 vol-
veran a registrarse de nuevo en la estacién de mando:

¢ Si se ha recuperado y cargado la informacion en la estacion
ECoS desde una copia de seguridad (consultar el capitulo
24.2.3.). En este caso, todas las locomotoras M4 se registraran
de nuevo a fin de asegurar la concordancia de datos entre los
decodificadores y la estacién de mando.

e La estacion de mando ha sido reseteada a valores de fabrica
(consultar el capitulo 21.1.4.). En este caso, todas las locomo-
toras en formato M4 deberan registrarse de nuevo.

¢ Una locomotora (de cualquier formato) ha sido borrada de la lis-
ta de locomotoras mientras que la maqueta estaba en situacion
de ,Stop” (es decir, cuando no habia ninguna alimentaciéon en
la via). Después de pulsar el boton ,, Go” todas las locomotoras
M4 se registraran de nuevo a fin de asegurar la concordancia de
datos entre los decodificadores y la estacién de mando.

11.1.2. Introduccién de las locomotoras Marklin® en la base de datos
La estacion ECoS tiene una base de datos interna que contiene
los datos de la fabrica de la mayoria de las locomotoras antigu-
as de Marklin®. Dar de alta en la lista de locomotoras una de
estas unidades es particularmente facil. Los siguientes pasos se
pueden hacer tanto con el puesto de mando de la izquierda o
la derecha. Aqui se explica el procedimiento para el puesto de
mando de la izquierda.

Vaya al menu de locomotoras
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Figura 35

Se abrird el menu de eleccion como el que aparece en la figura
35. La flecha al lado de la opcién ,nueva locomotora” indica
que se abrird un submenu siempre que se seleccione esta linea.
Seleccione el submenu haciendo clic en la linea de texto corre-

Nueva Multitraccién Desde la base de datos
Tren lanzadera »
Editar locomotora
Eliminar locomotora » 0
Despejar controlador
[ A
Figura 36
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spondiente en la pantalla.

e Seleccione ,,nueva locomotora” para abrir el submenu corres-
pondiente.

e Seleccione ,De la base de datos” y se abrird un menu con las
diferentes entradas de la base de datos integrada.

g)
Seleccionar locomotora de la base de
893131-8 a
a)-jems 833131-8
[55988] 81 867
[3984] 811853
[ame3] 81 1857
ane1 81 1866
[axez] Bl 1887
[amez) 81 1887 h)
[3838] 811 856-9
[3738] 811 856-9
[ane) B12 853-4
Gl e
b) q e d f)

Figura 37

) Locomotora seleccionada
b) Ordenar por nimero de referencia
¢) Ordenar por nombre
d) Cancelar sin seleccionar una locomotora

) Confirmar la locomotora seleccionada y salir del menu
f) Avanzar una pagina (pantalla)
g) Retroceder una pagina (pantalla)
h) Indicador de Situacién con respecto a toda la lista
Para seleccionar una entrada, mover con el joystick hacia arriba
o hacia abajo la barra sombreada a) y presionar el joystick para
confirmar la seleccion.
Alternativamente, se puede navegar por la lista pulsando las
flechas f) 0 g) y confirmar pulsando el boton e).
Las locomotoras pueden ser ordenadas por el numero de refe-
rencia de Marklin® (pulsando el botén ¢ de la pantalla) o por la
el nombre propuesto por Marklin® (pulsando el boton b).

El nombre estd a menudo relacionado con la clase de locomoto-
ra o del apodo cominmente conocido de la locomotora real.

Después de seleccionar el tipo, se asignara directamente al pu-
esto de mando deseado (a la izquierda en nuestro ejemplo) y el
nombre, simbolo y botones de funcién segun lo sugerido por
Marklin® seran activados.

Por supuesto, estos parametros pueden ser cambiados en cual-
quier momento, seguin se describe en el capitulo siguiente.

La base de datos de locomotoras no pretende ser completa.
Las locomotoras que no estan contenidas en la base de datos
deben ser creadas de forma manual al igual que las locomo-
toras de otros fabricantes. Por supuesto, puede haber loco-
motoras que no puedan ser reprogramadas en ningin modo
(por ejemplo, locomotoras con cambio de direccién por micro
interruptores).
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I
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11.1.3. Registro manual y programacién de locomotoras
Vaya al menu de locomotoras.

e Seleccione la opciéon ,nueva locomotora” y posteriormente
,Entrada manual de datos , en el submenu. Se abrird una ven-
tana de didlogo en la cual podra introducir los pardmetros de
su locomotora.

Nueva loco

Avanzado
B | s [
[ EEEAE

direccitn Sniffer I:I- E
Nonbire |Nue\rc =BB03< @

%] Lista de tacos 1

| Propiedades

Frotocala [occzs

B Lista e tacos 2
I Lista e tacos 3

O ron @ via e programac,
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Confirma la informacion introducida, cierra la ventana y gu-
arda la locomotora en la lista de seleccién de locomotoras. La
locomotora queda asignada al puesto de control.

Descarta la informacion introducida. No se genera ninguna lo-
comotora nueva.

11.1.3.1. Formato de datos

A través de esta lista de opciones se puede configurar el for-
mato de datos para esta locomotora en particular. ECoS no
comprueba si esta locomotora “entiende” el protocolo selecci-
onado. En caso de duda leer el manual del decodificador.
Consulte el capitulo 7.1.1. con el fin de elegir el formato de datos
correcto para su modelo. Segun las diferentes configuraciones
de los parametros puede obtener resultados mucho mejores.

11.1.3.2. Direccion
Aqui se debe introducir la direccion actual de la locomotora.

Se aceptaran rangos de direcciones sujetas al formato de datos
y pueden contener restricciones. La locomotora es operada con
esta direccion en la via.

Las locomotoras antiguas de Marklin® con decodificadores Del-
ta 0 6090 sélo aceptan direcciones de 1 a 80. Algunos decodifi-
cadores nuevos de Marklin® también aceptan el rango de direc-
ciones hasta 255. Usted no tiene que entrar la direccion como
direccion de dos digitos (como con la Unidad de Control 6021).

Aumenta la direccion (mantener pulsado el botén para aumentar el valor)
Reduce la direccion (mantener pulsado el botén para disminuir el valor)
Hace aparecer un teclado para la entrada manual de la direccién.

11.1.3.3. Direccion de Sniffer

La direccion que se introduce aqui es para el ECoSniffer. Puede
aprender mas sobre esto en el capitulo 19. Si no ha conectado
ningun dispositivo de control que poseyera anteriormente a la
entrada de ECoSniffer puede dejar la direccién ,,0” sin necesi-
dad de cambios.

11.1.3.4. Nombre

Se puede asignar un nombre con hasta 16 caracteres a cual-
quier locomotora en cualquier momento. Este nombre apare-
ce en la pantalla principal siempre que se haya asignado esta
locomotora a un puesto de control, y también en la lista de
seleccion de locomotoras. Puede ser creativo y designar a las
locomotoras solo por su nombre y no solo por un nimero.

El nombre xxxx se establece como valor predeterminado (xxxx
corresponde con la direccién). Los nombres de locomotoras se
pueden asignar varias veces. No hay ninguna funcion para con-
trolar si un nombre ya existe.

Pulse el simbolo de teclado.

Nueva loco
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Ahora puede borrar el nombre predefinido de locomotora y
sustituirlo por el nombre deseado.

11.1.3.5. Simbolo

En esta lista de opciones puede seleccionar un simbolo que se
ajuste a la nueva locomotora que se esta introduciendo. El sim-
bolo no tiene ninguna influencia sobre las operaciones, y sélo
sirve para el reconocimiento visual rapido y la diferenciacién de
sus locomotoras. Esta caracteristica le sera muy util mas ade-
lante cuando usted busque una locomotora determinada.

Nueva loco

Protecote

Diraccion

diraccion Snittar

Cea Nuevo >6003< |@

] Lista de locas 1
I vista de locas 2

B Lista de locas 3

O rov @ via de programac.

Figura 40

La estacion de mando identifica los diferentes tipos de loco-
motoras por este simbolo y por lo tanto la diferencia entre lo-
comotoras a vapor, diesel y eléctricas.
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11.1.3.6. Listas de favoritos

Con el fin de encontrar rapidamente alguna locomotora entre
un gran numero de material rodante hay 3 listas de clasificacion
locomotoras en las que se pueden almacenar sus locomotoras.
Para agregar una locomotora a una de estas listas, simplemen-
te marque el campo para la lista deseada.

Como ejemplo, la siguiente clasificacion de las locomotoras
seria util:

Locomotoras de trenes de mercancias Lista 1
Locomotoras de trenes de pasajeros Lista 2
Locomotoras de maniobras Lista 3

Mas tarde, puede seleccionar primero la lista de locomotoras
adecuadas cuando busque una locomotora en particular.

11.1.3.7. Asignacion de funciones
ECoS le permite asignar libremente simbolos a cada botén de
funcion. Ademas de la asignacién del simbolo, también puede
determinar para cada funcion, si deberia ejecutarse de forma
momenténea o continua.

e Seleccione ,, Propiedades” en el Menu de locomotoras y luego
elija el simbolo superior izquierdo con el fin de llamar a la fun-
cién de mapeo.

Funcionas

B> ? B8 8

) Funcsn actwvada tivada M Funcen actvada @ Funcitn activada

QO Funcian permanente nanente () Funcian permanente ) Funcitn permanente

@ rurcen tenporal o al @ Tuncén tenporal @ Funcitn tenperal

#
=

O rar @ viade progranac.
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e Seleccione el simbolo deseado para cada funcion de la lista.

e Establecer si la funcion tiene ejecucidon momentanea o conti-
nua. En la ejecucidon momenténea, las funciones permaneceran
activadas durante el tiempo que usted pulse el correspondiente
boton de funcién. En la ejecucion continua, permaneceran ac-
tivadas hasta que pulse el botén de funcién una vez mas.

¢ Si no desea utilizar una determinada funcién con los botones
en pantalla simplemente desactive el campo ,utilizar de esta
funcion”. ECoS no comprueba si un simbolo coincide con el
tipo de locomotora. El icono sélo sirve para facilitar la identifi-
cacion en la pantalla.
Con el fin de transmitir los cambios a las locomotoras M4, estas
deben estar conectadas a la ECoS durante este proceso.
Las locomotoras con decodificadores DCC pueden utilizar has-
ta 20 funciones; las que llevan decodificadores M4 hasta 16y
las que utilizan decodificadores Selectrix®, lamentablemente,
solo dos; las locomotoras que funcionan en modos ,,Motoro-
la® 14" y ,Motorola® 28" ofrecen hasta 9 funciones.

La ECoS asigna automéaticamente las funciones de 5 a 8 en
la segunda direccién de Motorola®. Esta propiedad la tienen
todos los decodificadores LokSound. Con el fin de que funcio-
ne correctamente debe ser activada previamente. Consulte el
manual del decodificador para averiguar cémo lograr esto.

11.1.3.8. Asignar funciones para la ECoSControl Radio

Se puede asignar un simbolo para cada locomotora que luego
se mostrara en la ECoSControl Radio. Dado que la pantalla de la
ECoSControl Radio solo puede manejar un ndmero limitado de
simbolos de locomotoras, debera de hacer algunas concesiones.

e Seleccione el segundo boton empezando por arriba de los que
se muestran en el lado izquierdo para llamar al menu de asig-
nacion de simbolos a la ECoSControl Radio.

e Elija el simbolo deseado.

Controladoras axtarnos

simbolo de loco Ecoscontral mJEE

¥ Mohile Contral
Figura 42

11.1.3.9. Pasos de velocidad / indicador de velocidad maxima
Seleccione el tercer boton empezando por arriba de los mostra-
dos a la izquierda con el fin de ir a la configuracién del veloci-
metro. Aqui podra seleccionar si desea mostrar los pasos de
velocidad o la velocidad (en Km./h) en el velocimetro.

Propiedades Avanzado

O Pascs de velocidad
@ vewcidad

Velocidad maxima (Km.h}

S EYe e

Figura 43

e En el modo ,Paso de velocidad” ECoS muestra la velocidad
fijada actualmente. Esto se representa en los siguientes rangos:
deOa14,de0a27 de0a310de0a 126. Esto estad sujeto
al protocolo utilizado.

e En el modo ,velocidad” ECoS calcula la velocidad en Km./h
que luego se muestra en la pantalla.
Con el fin de ser capaz de mostrar la velocidad correcta tiene
que especificar la velocidad maxima que desee que se muestre
para la locomotora en particular, en Km./h. Esta debe ser la ve-
locidad méxima de la locomotora real y no del modelo.
El valor que seleccione con el control deslizante sera el que se
muestre con el nimero mas alto de pasos de velocidad. Todos
los valores intermedios seran interpolados en consecuencia.
El valor asignado aqui sélo sirve para ser mostrado en pantalla
y no tiene influencia sobre la velocidad real de la locomotora.
No se cambiara ningn parametro de la locomotora en relacién
a este ajuste!
La configuracién de la velocidad méxima tiene que ser hecha a tra-
vés de las CV en decodificadores DCC; en locomotoras Marklin®
por regla general, tiene que ser ajustado en la propia locomotora.

11.1.3.10. Cambio directo de los ajustes de direccion (address)
y pasos de velocidad

Cada vez que usted crea una locomotora nueva, los datos so-
lamente son guardados en la ECoS, sin efectuar cambios en el
decodificador de la locomotora.

—— Nuevo ~8803< )

¥ Lista de locos 1

B ista de locos 2

I Lista de isees 3

@ ron (O iade progranac.

Figura 44

A menudo sucede que la direcciéon de una locomotora no se co-
noce. Si asi lo desea se puede programar la locomotora al darla
de alta en la ECoS, siempre que sea una locomotora DCC:

e Coloque la locomotora en la pista de programacion.

e Seleccione la opcién , Programacion en la via de programaci-
on” (Fig. 44).

e Presione el icono de programacién. ECoS programara ahora los
siguientes parametros:

e La direccion en CV1 o CV 17 / 18 si se ha seleccionado una
direccion larga.

e Enla CV29 el uso de direcciones largas o cortas y el nimero de pasos
de velocidad seleccionado (14 0 28 o 128 pasos de velocidad).

11.1.3.11. Configuracién extendida del decodificador
La funcién de esta ficha se explica mas adelante en el capitulo
18 ,Programacion de Decodificadores”.

11.1.4. Entrada indirecta de una locomotora

A veces puede que desee colocar una locomotora en las vias y ha-
cerla circular sin perder tiempo en la introduccion de datos para
darla de alta. Por supuesto, esto también es posible con ECoS.

e Seleccione el botédn de seleccion de locomotora en el puesto de

mando que desee utilizar.

_Selecc. loc, DERECHA

Nuevo =08
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Figura 45
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Haciendo circular locomotoras

e Escriba la direccion usando el teclado numérico. o] Locomotora activa: esta locomotora ya se estd controlando -0 Simbolo de ,, conflicto de direcciones” (véase el capitulo 11.9.1)
* Confirme su seleccion. % Locomotora blogueada: esta locomotora se esta controlando 3¢ Simbolo ,Loco est4 bloqueada” (véase el capitulo 11.9.2)
Si no hay otro locomotora con la misma direccién registrada, desde otro puesto de mando ot Simbolo ,, modo tren lanzadera” (ver capitulo 17)

ECoS entrara automéaticamente los datos necesarios en de for-
ma transparente con la direccion indicada y el nombre ,Nue-
vo> xxxx <" y establecerd el protocolo Motorola® 28.

+
Puede navegar por la lista, ya sea con el joystick o con el lapiz Simbolo , multitraccion” (ver capitulo 12)
hasta que haya encontrado la locomotora deseada. Alternati-

S g - 11.4. Eliminacién na locomotor:
vamente puede escribir la direccion de la locomotora. ECoS se acién de una locomotora

" El protocolo que ECoS debe utilizar cada vez que se introduzca desplaza automaticamente a la direccion correspondiente en Puede eliminar cualquier locomotora en cualquier momento si
@ una locomotora directamente puede ser preestablecido en un la lista. Después de confirmar, la locomotora sera asignada al no la va a necesitar mas. Primero, seleccione la locomotora y
menu aparte. Encontrard los detalles sobre este aspecto en el puesto de mando. ~ asignela a una cabina de mando.
capitulo 21.5.1. 11.2.1. Intercambio d | binas ket » Seleccione el menu de locomotoras en la cabina de mando cor-
11.2. Asignar una locomotora a un puesto de mando m Pulse ésteesicrﬁboloo paeraaisnct:rcambiar las locomotoras activas [isepogmi'eegfr%ésglﬁgcﬁgﬁu”Ehm'nar locomotorar” en el Mend
Se puede asignar una locomotora a cada puesto de mando o 90. '

. D O actualmente: la locomotora de la izquierda serd asignada al g
_ trabajar con la pantalla de puestos de mando mdltiples. puesto de mando de la derecha y viceversa.
' Pulse el botén del icono de locomotora en la pantalla corre-
! ' spondiente al puesto de mando deseado. Alternativamente A A ¢ )
- . h veces uno no quiere tener ninguna locomotora asignada a

también puede pulsar el botén de seleccion de locomotora. Se ece quiere tene guna locomotora asig

by . . ; un puesto de mando. Por supuesto, esto también es posible.
abrira una lista que contiene todas las locomotoras registradas P i P ! P
con la siguiente descripcion: e [ lame al menu de locomotora desde el puesto de mando que

desea dejar libre.

e Seleccione ,Borrar” y se eliminara la locomotora.

— AESRERERNNE.
Nueva locomotora >

Hueva Multitraccion
Tren lanzadera
Editar locomotora

11.2.2. Liberar un puesto de mando

@@ 68

[ selecc. loc. 1zouieroa | e Seleccione , liberar puesto de mando”. Eliminar locomotora
081 1887 =
181 ma 011667 * - B Despejar controlador
@4 ma  BRAB2 ) Nueva locomotora l
p)| e e Neu =0083< Nueva Multitraccién ﬁ
jsasa] c2s  Meu =883« Tren lanzadera » Figura 49
sosa) 531 Neu 8084 Editar locomotora
Nuevo =8683< . .
O m e rooene Elinin~r In-~mntora | 11.5. Puesto de mando Multicabina
CELE TR | Despejar controlador Silo desea, puede controlar hasta 5 locomotoras en cada pues-
d)) e sz nuevo-eeess 1<) to de mando, simplemente toque el botén de pantalla adecua-
[ges6] bz Nuevo >8056< q 5 da para alternar entre estas 5 locomotoras.
]uei@ 868 9 Figura 47 o Asegurese de que la central estd en modo de control de trenes.
e) g) f) h) a) i) 11.3. Opciones de visualizacién Indicador de velocidad - Llame a la ventana de la multicabina pulsando el botén situado
Figura 46 Después de la seleccion, se muestra la velocidad en el velocime- bajo el velocimetro.
) tro. Ademas de la informacién mencionada en el capitulo 6.3,
a) :_a locomotora edsta a5|gnadadal otro puesto d‘(fj mand?j, por el velocimetro muestra otros datos importantes. s I
o tanto no puede ser asignada a este puesto de mando.
: Pr | la locomotor
b) Locomotora seleccionada a) .otoclg o de datos de la locomotora a) @@ Meroswes —
¢) Direccién de la locomotora (en el caso de las locomotoras b) Direccion de la locomotora GIGI T
M4 se mostrara ,M4") ¢) Paso actual de velocidad o velocidad de la locomotora . favor wu
{ . . IO S e T
d) Formato de datos de la locomotora (vacia en caso de loco- Sujeto al estado de la locomotora, se pueden mostrar los sigu- R [ e)
motoras M4) ientes simbolos: d) @ g
i ' P — <> !
e) Ordenar la lista de locomotoras por nombre ®9 T — | s
f) Ordenar la lista de locomotoras por direccién b)- g RS
g) Ordenar la lista de locomotoras por locomotoras activas ®®
h) Ordenar la lista de locomotoras en funcion de las asignacio- ®F@ W~ quna loco seleccionzda
nes de locomotoras a las listas 1, 2 0 3

BRG] ) (=) (Fiw) (o8] (o)

i) Ordenar la lista de locomotoras por tipo de locomotora (de

vapor, diesel, eléctrico) a)
k) Seleccionar la locomotora marcada Fi 50
[) Cancelar sin seleccionar una locomotora b) gura

m) Moverse un elemento hacia abajo

n) Mover la lista una pantalla hacia abajo
0) Mover la lista una pantalla hacia arriba
p) Moverse un elemento hacia arriba

q) Campo para seleccién numérica Figura 48
Puede que se muestren sombreados los iconos adicionales para

cada locomotora:

a) Locomotora controlada actualmente por este puesto de man-
9 do. (Se puede reconocer por el marco de ventana abierto).
b) Simbolos de las teclas de funcion de la locomotora activa
actualmente.
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Operacion de multitracciones

¢) Indicador de direccion de la locomotora activa. Si la locomo-
tora ya esta controlada por otra cabina de mando la flecha
que indica la direccién estara marcada de color gris sombre-
ado. Normalmente, esta flecha es verde.

d) Locomotora no activa.
e) Campos en blanco para mostrar otras locomotoras.
f) Boton de cambio entre cabina Unica y multicabina.

Puede asignar una locomotora a cada campo:

Haga clic en el campo al que desea asignar una locomotora. Es
irrelevante si el campo esté vacio o no.

Llame al menu de seleccién de locomotoras y seleccione la lo-
comotora deseada tal como se muestra en el capitulo 11.2.

Simplemente haga clic sobre el campo que muestra la locomo-
tora que quiere controlar con esta cabina de mando.

En la ventana de control de multicabina el menu de locomo-
toras para el ajuste de parametros no se puede abrir. Si desea
ajustar los parametros primero seleccione la locomotora y lue-
go vaya al modo de cabina Unica.

11.8.Ajuste de parametros de locomotora

Puede cambiar cualquiera de los pardmetros de la locomotora
en cualquier momento. En primer lugar asigne la locomotora
deseada a uno de los puestos de mando.

Llame al menu de locomotoras. Seleccione , editar locomoto-
ra” en el menu. Todos los pasos siguientes se describen en el
capitulo 11.1.

El campo , Editar locomotora” estara sombreado de color gris
y no disponible si:

Otro usuario esta controlando esta locomotora. Sélo las loco-
motoras que estan disponibles para este puesto de mando se
pueden editar. Leer el capitulo 11.9.2 para mas detalles.

El control de acceso impide la edicién de locomotoras. Leer el
capitulo 21.4 para méas detalles.

La locomotora esta controlada mediante el modo automatico
de tren lanzadera. El capitulo 17 proporciona mas detalles.

11.9. Informacion interesante sobre como manejar una locomotora

11.9.1. Los conflictos de direcciones

Un conflicto de direcciones se produce si se desea manejar una
locomotora, pero ya se esta circulando otra locomotora con la
misma direccion.

Cada locomotora debe tener su propia direccién Unica. De
esa manera no habra problemas durante la operacién. En la
practica, ocurre con frecuencia que dos o mas locomotoras
estan dadas de alta en la ECoS y tienen la misma direccion: es
habitual tener varias locomotoras de la misma clase y a las que
se han asignado la misma direccion; por ejemplo, locomotoras
de clase 44, con la direcciéon ,44". Por supuesto, normalmente
s6lo una de las locomotoras estara en la via, mientras que las
otras permanecen en una vitrina. Sin embargo, el propietario
de estas locomotoras querréa tenerlas a todas ellas en la lista de
locomotoras en ECoS.

Esto puede lograrse con facilidad. ECoS le permite dar de alta
tantas locomotoras como quiera con la misma direccion.

Sin embargo, no es posible hacerlas circular al mismo tiempo
en la via. La primera locomotora en la via funciona de modo
normal, en cuanto una segunda locomotora con la misma di-
reccion se selecciona, se mostrara el simbolo y no dejara utilizar
esta locomotora. En realidad, esto no tendria ningun sentido
en absoluto. Tan pronto como un comando se transmite a
la primera locomotora, las dos responderian a la instruccién,
después de todo, tienen la misma direccion!

Lo mismo ocurre si se pretende utilizar las siguientes locomo-
toras:

Loco1: Direccion: 03, DCC, 28 pasos de velocidad, ,,E103"
Loco2: Direccién: 03, Motorola®, 14 pasos de velocidad,
,BRO3"

En este caso, la pantalla también muestra un conflicto de di-
recciones de locomotoras, ya que ambas tienen la direccién
,03". Los diferentes formatos de datos no tienen ningun efec-
to, porque ECoS no puede saber si un moderno decodificador
multiprotocolo (LokSound, por ejemplo) respondera a ambos
formatos.

En la préctica de asignar la misma direccion a dos locomo-
toras diferentes es a menudo la causa de interrupciones de
las operaciones que parecen ser inexplicables a primera vista.
Recomendamos la asignacion de una direcciéon en exclusiva a
cada locomotora.

11.9.2. ,Bloqueo” - Acceso exclusivo a las locomotoras

ECoS sélo permite que un Unico puesto de mando pueda con-
trolar una locomotora en un momento determinado. Tan pron-
to como un puesto de mando controla una locomotora o una
multitraccién, esta locomotora puede ser seleccionada en otro
puesto de mando, pero no puede ser controlada. En la parte in-
ferior del puesto de mando se indica mostrando este simbolo.

Esta configuracion es ideal para las maquetas de club o ma-
quetas de demostracion en los que se desea dejar el control
Unicamente sobre determinados objetos. La opcién de , Taking
Over” (tomar el control de una locomotora de otro puesto de
mando) de una locomotora de otro puesto de mando no esta
permitida.

Cuando maneje su maqueta solo, pero haya situado diferentes
controles de mando alrededor de su disefio es Util poder tomar
el control de una locomotora desde un mando al siguiente de
modo que pueda desplazarse por su maqueta y seguir cont-
rolando la citada locomotora. ECoS ofrece un ajuste para esta
opcién que se denomina , Taking Over”. El capitulo 21.2 expli-
ca como funciona.

11.9.3. Intervalos de direcciones - Recomendaciones

Si desea hacer circular locomotoras o tiene dispositivos con di-
ferentes protocolos (Marklin®, LokPilot ESU, ESU M4 y decodi-
ficadores DCC de forma simultanea) se recomienda organizar
una division de las direcciones de la siguiente manera:
Decodificadores Marklin®: Direcciones de 1 a 80
Decodificadores DCC: direcciones cortas: de 81 a 99
Decodificadores DCC: direcciones largas: direcc. hasta la 256
Con este método, se asegura de que no se asigna a la misma
direccion a dos locomotoras diferentes y que las direcciones
disponibles pueden ser utilizadas de manera éptima.

12. Operacion de multitracciones

Las multitracciones tienen en ECoS una direccién igual que las
locomotoras. Son mostradas y controladas de la misma forma
que las locomotoras Unicas.

12.1. Anadir una nueva multitraccion
Seleccione el Menu de locomotoras en el puesto de mando de
la izquierda o la derecha y seleccione ,Nueva multitraccion”.

Avanzado

Crear multitraccién

h) o d) g)
Figura 51

Lista de todas las locomotoras

Lista de locomotoras en esta multitraccion
Agrega otra locomotora a una multitraccion
Elimina una locomotora de una multitraccion

Mueve la locomotora actualmente marcada en la derecha
arriba o hacia abajo

f) Ajustes ampliados de la multitraccion

Elige la direccion de marcha deseada de la locomotora mar-
cada en la lista de la derecha

Opciones de ordenacion vy filtro para la lista de locomotoras
de la izquierda

oo L

@

= (o]
= <=

e Seleccione la primera locomotora que se va a afiadir a la multi-
traccion de la lista de de la izquierda.

e Pulse el icono para afiadir esta locomotora. Si desea agregar la
locomotora que se ha controlado mas recientemente primero
debe pulsar la opcién “liberar puesto de mando” (ver el capi-
tulo 11.2.2.), de este modo la locomotora no estara activa y se
podré agregar a la multitraccion.

e Utilice el mismo procedimiento con las otras locomotoras que
desee afadir a la multitraccion.

En el submend de configuracion ampliada puede seleccionar
un simbolo que represente esta multitraccion, asi como un
nombre para hacer referencia a esta multitraccion en la lista
de locomotoras.

e Al pulsar sobre este botdn, la multitraccion queda establecida y
asignada al puesto de mando.
Clas multitracciones se configuran siempre con 128 pasos de
velocidad en el acelerador. Internamente ECoS convertird estos
pasos de velocidad al valor adecuado para cada decodificador.
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Crear multitraccién Avanzado
Simholo de la weltitraccibn E
Simholo de loca Ecastontrol E
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M Lista e locos 1
M Lista ce locos 3

I Lista e locos 3

Figura 52
e Cada locomotora sélo se pueden asignar a una multitraccién.
e Una multitraccion no se puede anadir a otras multitracciones.

e Una locomotora asignada a una multitraccién no se puede
controlar de forma individual mientras este asignada.

12.2. Asignacion de una multitracciéon a un puesto de mando
La seleccion de una multitraccion se realiza del mismo modo que la
seleccion de una locomotora. Consulte el capitulo 11.2. Las multi-
tracciones estan marcadas como ,,Multi” en la lista de locomotoras.

12.3. Cambio de parametros de multitracciones

Usted puede cambiar cualquier configuracién en una multitrac-
cion tan facilmente como con locomotoras individuales, con-
sulte el capitulo 11.8.

12.4. Eliminacion de una multitraccion
Usted puede eliminar una multitraccion tan facilmente como
con locomotoras individuales, consulte el capitulo 11.4.

Cualquier locomotora que formaba parte de la multitracciéon
suprimida, por supuesto que no serd eliminada. Permanece
como locomotora individual en la lista de las locomotoras.

12.5. Indicaciones para el funcionamiento de multitracciones

e Se recomienda anadir a una multitraccion solamente locomo-
toras que procesen la informacion relativa a la direccion de
marcha (por ejemplo: Motorola® II; DCC).

e Las caracteristicas de las locomotoras en una multitraccién
deben ser similares (velocidad méaxima, aceleraciéon y deceler-
acion). No debe haber grandes desviaciones. Si es necesario
debe reprogramar estas locomotoras antes de agregarlas a la
multitraccién. Consultar el capitulo 18.

e No intercalar vehiculos ligeros entre las locomotoras de una
multitraccién por el riesgo de descarrilamiento.

e Asegurese de que las secciones aisladas por delante de las sefiales
son lo suficientemente largas (por lo menos 36cm a 54cm maés
largo que la multitraccién) cuando se operan multitracciones.

e La primera locomotora en la multitraccion determina el modo
de los botones de funcién. Usted puede ajustar este modo para
locomotoras M4. Asi, es posible adaptar el funcionamiento y
las caracteristicas de las funciones.

e Si desea ejecutar un vagon con sonido de Marklin® (por
ejemplo, 49962 o0 49964), junto con una locomotora, hay que
situar el vagén de sonido como el primer vehiculo de la mul-
titraccion. De este modo serd el vagon el que determine las
funciones de la multitraccion.

13. Conmutacion de accesorios

Los accesorios estan contenidos en una biblioteca dentro de
ECoS similar a la de locomotoras. Asi, todos los accesorios ti-
enen que ser dados de alta la primera vez antes de que puedan
ser utilizados. Para cambiar los accesorios se les asignara a uno
o varios paneles de control. Normalmente, esto sucede cuando
se da de alta el accesorio.

Los accesorios se pueden controlar con la ECoS soélo si estan
unidos a un decodificador apropiado. Los decodificadores tipicos
son los Marklin® K83 y K84 o decodificadores SwitchPilot ESU.

13.1. Introducciéon de nuevos accesorios

e Abra el panel de control de accesorios haciendo clic en el sim-
bolo apropiado del ment principal.

Pulse el simbolo de la configuracién y se mostrara la ventana
de configuracién. Hay pictogramas en la parte inferior de la
pantalla para todas las funciones importantes.

65 E75 65 5 (XN B
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Figura 53

Nuevos accesorios

Nueva ruta

Nueva plataforma giratoria

Nuevo enlace

Eliminar enlace

Eliminar enlace y accesorios

Editar accesorios / ruta / plataforma giratoria
Simbolo para girar 90° hacia la derecha
Salir del modo de configuracién

® Haga clic en este simbolo con el fin de introducir un nuevo ac-
cesorio. La presentacion de la pantalla de control de accesori-
os cambia al modo “rejilla” o “panel”. Haga clic en el campo
donde desea ubicar el nuevo accesorio. Se abre la siguiente
pantalla de configuracion:

-
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Figura 55

13.1.1. Formato de datos

Aqui puede seleccionar el formato de datos adecuados para
hacer funcionar su accesorio. Estan disponibles los formatos
DCC, DCC con RailCom® y Motorola®.

13.1.2. Nombre

Para obtener una descripcion precisa en la pantalla, usted pue-
de darle a su accesorio un nombre de hasta 3 lineas de 9 ca-
racteres cada una.

13.1.3. Numero

Introduzca el nimero del accesorio correspondiente aqui. Debe
introducir este valor en formato numérico. Por favor, asegu-
rese de introducir un nimero correcto (que corresponda con
el establecido en el decodificador), ya que este nimero no es
chequeado por el sistema.

La direccién y el nimero de salida correspondiente apareceran
entre paréntesis detras del nimero de accesorio. En el ejemplo
de la figura 53 ,[3:2]" indica que este es la segunda salida del
tercer decodificador.

13.1.4. Simbolo

Usted debe elegir el simbolo para sus accesorios tan precisa-
mente como sea posible: ECoS reconoce y dispone de simbolos
para sefales de dos, tres y cuatro aspectos y controla a través
de los simbolos las salidas correspondientes de los accesorios
en consecuencia. Consultar también el capitulo 7.4.

ECoS ofrece un gran nimero de simbolos alemanes e interna-
cionales en una lista de opciones.

13.1.5. Botones de accion permanente y de accion momentanea
Aqui se puede elegir si el accesorio deberé ser activado durante
espacio de tiempo predeterminado (“change over”), o sélo mi-
entras se activa con el botdn correspondiente (“pulse”).
Normalmente se utiliza el modo de accién permanente o con-
mutacion para los desvios. ECoS transmite un pulso durante un
espacio de tiempo determinado al solenoide del desvio. De este
modo se evita el desgaste de las bobinas de solenoide.

La funciéon de pulso o accién momentanea, es mas adecuada
por ejemplo para los desacopladores, que deben estar activos
mientras esta funcion esté activada, es decir mientras se esté
pulsando el botén de la pantalla. Ademas, la salida deseada
en el decodificador puede ser seleccionada eligiendo entre los
estados ,rojo” o ,verde”.

El modo de funcionamiento no se puede cambiar mas adelante
a menos que elimine el accesorio y se vuelva a dar de alta.
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Conmutacion de accesorios

13.1.6. Tiempo de conmutacion
El tiempo de conmutacion se puede ajustar en cinco pasos des-
de 0,25 segundos a 2,5 segundos en el modo “Change Over”.

Si el valor por defecto de 250 milisegundos no es suficiente
para un cambio seguro, se puede aumentar el tiempo de con-
mutacion paso a paso. El valor por defecto es de 250 ms.

Una vez que haya establecido este parametro pulse el corres-
pondiente boton y ECoS almacenara el ajuste y se completara
la pantalla de configuracion.

Sila pantalla de configuracion no se cerrara como se deseaba
y aparece una marca de exclamacion ,!"” justo detras de las
tres lineas con el nombre, entonces el texto es demasiado
largo. ECoS comprueba la longitud de la entrada de texto
de forma dindmica cuando se guarda. En ese caso, acorte el
nombre del accesorio. Con el fin de poder utilizar el acces-
orio, se debe salir del modo de configuracion tocando este
simbolo.

13.2. Configurando los parametros de accesorios
Puede restablecer los parémetros de un accesorio en cualquier
momento:

Seleccione el modo de control de accesorios y pulse en el sim-
bolo de configuracion.

Pulse en este boton de la pantalla y luego seleccione el acces-
orio deseado.

Figura 56

Los siguientes pasos son los mismos que los que se describen
en el capitulo 13.1.

13.3. Creacion de un nuevo enlace para un accesorio (mostrar-
lo en el panel de control de accesorios)

Puede crear varias conexiones incluso en diferentes paneles de
control de accesorios. Esta es una de las principales ventajas
de este concepto. Ello le permite situar los accesorios en varios
sitios y organizarlos de una manera ldgica.

El panel de control de de accesorios siempre muestra el estado
actual de todos los accesorios. Para ello, la estacién de mando
guarda la situacion de cada accesorio. Sin embargo, los cam-
bios manuales (hechos a mano) del accesorio no pueden ser
detectados por la estacién de mando. Por lo tanto, usted debe
asegurarse de que el estado actual de cada accesorio y el esta-
do del sistema se corresponden entre si.

e En primer lugar abra panel de control de accesorios pulsando
en este simbolo en la linea del mend principal.

Figura 57

a) Botones de seleccion de los diferentes paneles de control
b Botones de opcién para mostrar las siguientes 15 paginas
¢) Panel de control mostrando un grupo de 2 x 8 accesorios

Cada panel puede visualizar y controlar 16 accesorios. Para
mostrar un panel se debe pulsar sobre la pestafa con el nime-
ro correspondiente.

13.3.1. Nuevo enlace
e Cambie al modo de configuracién, mientras que esta dentro
del modo de paneles de control de accesorios.

e Pulse este simbolo con el fin de crear un nuevo vinculo. Las po-
siciones disponibles (campos vacios) se indican con un marco.
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Figura 58

e Seleccione la posicién deseada para un nuevo vinculo y pul-
se en ella. Entonces, se abrird el menu de , Seleccionar acces-
orio”.

e Seleccione de la lista de accesorios el que desea colocar en el
cuadro seleccionado previamente y confirmar.

Figura 59

a) Nombre del accesorio

) Formato de datos y direccion del accesorio
¢) Ordenar accesorios por direcciéon
Ordenar accesorios alfabéticamente

Filtrado de la seleccién: Mostrar accesorios, rutas o platafor-
mas giratorias

13.3.2. Eliminar un enlace

Si desea eliminar un enlace, entre en el modo de configuraci-
6n desde el panel de control de accesorios y pulse el simbolo
,Borrar enlace”. Todos los accesorios seran marcados con un
marco.
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Figura 60

Seleccione el accesorio cuyo vinculo desea eliminar. El enlace
se borrara.

Esto solo se elimina el enlace, pero no el accesorio.

13.3.3. Girar un simbolo

Con el fin de mejorar la claridad de los accesorios, se pueden
girar los simbolos para adecuarlos a sus necesidades. Seleccio-
ne , Girar hacia la derecha” en el menu y haga clic en el acces-
orio, esto dard lugar a que la imagen del accesorio gire 90°.

13.4. Cambio de un accesorio
El accesorio se puede cambiar con mucha facilidad.

e Entre en el panel de control de accesorios y seleccione el panel
en que se encuentre el accesorio deseado.

e Presione el pictograma del accesorio deseado.

e En accesorios con dos posiciones definidas: el aspecto o estado
contrario al actual serd activado.
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Figura 61

e En accesorios con tres o cuatro aspectos: se abrird una ventana
que mostrara todos los posibles aspectos. Seleccione el aspecto
deseado. La ventana se cerrard y el accesorio cambiara al as-
pecto deseado.
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Conmutacion de accesorios

13.5. Eliminar un accesorio
Un accesorio puede ser facilmente eliminado:

eAbra la pantalla de control de accesorios y pulse el boton de
configuracion.

e Pulse en este icono, todos los accesorios de la pantalla de con-
trol se resaltaran con un marco.
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Figura 62

e Seleccione el accesorio que desee borrar y confirme su elecci-
on.
Cuando se borra un accesorio también se quita de todas las
rutas, y también se borran los enlaces en los paneles de con-
trol de accesorios. Compruebe cuidadosamente que no va
a necesitar mas este accesorio antes de proceder al borrado
del mismo!

En algunas ocasiones puede ser necesario mostrar una lista de
todos los accesorios disponibles. Esta lista esta disponible en
el menu de ajuste. Consulte el capitulo 21.4 para mas infor-
macion.

14. Control de plataformas giratorias

ECoS ofrece la posibilidad de controlar una plataforma girato-
ria. Actualmente se reconocen los siguientes decodificadores:
Plataforma giratoria Marklin® 7286 con su decodificador 7686
y decodificadores compatibles o dispositivos de fabricacién ca-
sera con ESU LokPilot V3.0.

14.1. Conexion de la plataforma giratoria

No son necesarias modificaciones en la plataforma. Conecte
el decodificador con la plataforma, tal como se describe en el
manual de usuario.

7686
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Figura 63

Para la alimentacion de la via de la plataforma, puede utilizar la
salida de la via principal de la ECoS (consulte la Figura 63) o pue-
de utilizar un transformador externo (consulte la Figura 64).
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Figura 64

En caso de utilizar la salida de la via principal de la ECoS, la
plataforma al principio no respondera a ningin comando. Tam-
bién es posible que la posicién del plato pueda ser guardada
en el decodificador errbneamente si la estaciéon de mando se
cambia a ,Stop” (manualmente o debido a un cortocircuito)
durante el funcionamiento de la plataforma giratoria. Por lo
tanto, le recomendamos encarecidamente el uso de un trans-
formador externo.

£ 1

14.2. Generacion de una nueva plataforma giratoria

Se puede crear una nueva plataforma giratoria igual que un
accesorio nuevo, una vez que se accede al modo de control de
plataformas giratorias.

e Abrir el modo de control de accesorios.

elr a un panel de accesorios completamente vacio (no puede
haber ninguin vinculo con otros accesorios!)

e Abrir el modo de configuracion.

e Seleccione este simbolo con el fin de crear una nueva platafor-
ma giratoria. Aparecerd un marco gris. Pulse en el panel en el
lugar que debe mostrarse la plataforma, entonces se abrira una
pantalla de dialogo con los parametros de configuracion.
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Figura 65
14.2.1. Tipo de plato giratorio

Aqui puede seleccionar si la plataforma sera controlada con un
decodificador Mérklin® 7686 o con un decodificador LokPilot.
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Figura 66

14.2.2. Nombre

Para una identificacion inequivoca de la plataforma giratoria
se le puede asignar un nombre de hasta 16 caracteres de lon-
gitud.

14.2.3. Direccion

Aqui se introducira la direccién digital del decodificador. En el
caso del utilizar un decodificador 7686 de Marklin® se debe
seleccionar la direcciéon 225, que corresponde a la direccion 15
del teclado. En el caso de que su decodificador Marklin® tenga
que ser asignado al valor del teclado 14, entonces debera asi-
gnar la direccién 209.

Si utiliza decodificadores compatibles de otros fabricantes, que
sean libremente programables, entonces no se vera limitado
Unicamente a dos direcciones de plataformas giratorias por
cada disefio de maqueta.
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Control de plataformas giratorias

14.2.4. Configuracion de vias de acceso a la plataforma giratoria
Al seleccionar el decodificador de plataforma giratoria Mar-
klin® 7686 se mostrara la configuracion de vias.
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Figura 67

a) 24 cajas de seleccion para las vias existentes
) Botoén de avance en un sentido <"
C) Boton de avance en sentido contrario ,,>"

d) Boton de programacion ,Input”: Confirma la entrada de
datos durante la programacion

e) Boton de programacion de ,End”: Guarda los datos duran-
te la programacion

f) Boton de programacion ,, Clr”: Eliminacion de datos duran-
te la programacion

Con la ayuda de los 24 cuadros de seleccién a) se pueden defi-
nir las vias de acceso a la plataforma.

Los numeros de las vias se corresponden con los nimeros de las
vias programadas en el decodificador.

Esta definicion es necesaria para garantizar la correcta repre-
sentacion de la posicion actual de la plataforma giratoria sobre
el panel de control y debe corresponder con los valores progra-
mados del decodificador. De lo contrario esto puede dar lugar
a indicaciones de situacion erréneas.

La eleccion de las vias de entrada a la plataforma giratoria no
reprograman fisicamente su decodificador: la representacién es
en principio independiente de la programacién del decodifica-
dor. Es importante hacer coincidir la representacion grafica de
la posicion de la plataforma giratoria con la configuracién del
decodificador real.

14.3. Programacion de la plataforma giratoria

Los cinco botones de la pantalla b) al f) corresponden a los bo-
tones que se necesitan para la programacién del decodificador
con un teclado Marklin®. La programacion del decodificador
debe hacerse de la misma manera que con el teclado original
Marklin®. Por favor, siga las instrucciones de su plataforma gi-
ratoria.

Solo se puede iniciar el modo de programacion del decodifica-
dor 7686 dentro de los primeros 5 segundos después de en-
cender la fuente de alimentacion del decodificador pulsando el
botén , Input”. Pulsar cualquier otro botdn impedira el acceso
al modo de programacion.

e Si se conecta la fuente de alimentacién de su plataforma gira-
toria directamente a los terminales de salida a la via como se
muestra en la figura 61, entonces debe pulsar el botén “Stop”
de su estacion ECoS y a continuacion vuelva a pulsar el botén
“Go" de nuevo. Si presiona entonces el botdn “Input” antes
de 5 segundos, el decodificador de la plataforma entrara en el
modo de programacion.

e Si se conecta la fuente de alimentacién de su plataforma a un
transformador externo como se muestra en la Figura 62 se
puede interrumpir el suministro eléctrico del decodificador de
la plataforma giratoria, mediante un interruptor opcional en el
cableado desde el transformador al decodificador (terminales L
y 0). Después de encender la fuente de alimentacién de nuevo,
se debe presionar el boton “Input” antes de 5 segundos para
cambiar el decodificador al modo de programacion.

e En el modo de programacion la memoria interna de vias puede
ser redefinido. Después de pulsar el boton |, Input” la platafor-
ma giratoria se movera automaticamente a la posicion de la via
1y emitira una sefal acustica una vez ha llegado a esa posicion.
Si otra via debiera ser la nimero 1, entonces la plataforma debe
hacerse girar, paso a paso hasta la posicion deseada con la ay-
uda de los botones de movimiento ,>" o ,<". Al presionar el
botén , Clear” salvara a la nueva posicion como la via numero
1y eliminara al mismo tiempo la anterior via nimero 1.

e Después de esto, se deben activar todas las otras vias en cu-
alquier orden que usted elija. Para lograr esto, la plataforma
tiene que ser movida a la siguiente posicion del trazado de la
via (hacia cualquiera de los lados de la plataforma giratoria)
con la ayuda de los botones de movimiento ,>" o ,<". Guarde
cada via presionando en el boton ,Input” antes de mover la
plataforma a la siguiente via.

e Una vez que todas las vias disponibles se han registrado puede
salir del modo de programacion pulsando el botén ,End”. Esto
guarda la configuraciéon completa de la plataforma giratoria
y automaticamente numera la secuencia de todas las vias en
sentido horario a partir de la posicién 1.

En el caso de que fueran necesarias correcciones o cambios
en una etapa posterior, la secuencia de programacién comen-
zando por la definicion de la via 1 tiene que ser repetida. El
almacenamiento de datos se mantiene intacto incluso cuando
el sistema digital esta apagado.

14.4. Edicion de la plataforma giratoria
Puede abrir la pantalla de configuracion de una plataforma gira-
toria ya programada a través del menu ,, Edicion de accesorios”.

14.5. Eliminacién de una plataforma giratoria

La eliminacion de una plataforma giratoria se realiza de la mis-
ma manera que con cualquier otro accesorio (ver el capitulo
13.5 del manual).

14.6. Operacion de una plataforma giratoria

La plataforma se puede controlar para trasladarse a cualquiera
de las vias programadas, ya sea paso a paso o mediante la
preseleccion de la pista deseada.

Las vias programadas se indican como pequefios circulos en la
pantalla. La posicién actual (nimero de via) de la plataforma
giratoria se muestra en el centro de la imagen de la plataforma
giratoria (ver figura 68):
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Figura 68

a) > Gira la plataforma en sentido de las agujas del reloj hasta
la proxima via programada

b) < Gira la plataforma en sentido antihorario hasta la proxima
via programada

¢) ,Turn”: girar la plataforma 180°

d) ,End”: interrumpir la acciéon actual

e) ,Clr": continuar con la acciéon interrumpida

f) Cambio del sentido de giro para el movimiento a través de
la seleccion directa de vias mediante el teclado

g) Se puede seleccionar mover la plataforma directamente a la
via que desee a través del teclado g) y una vez confirmado
con el botén h) la plataforma girara en el sentido elegido
con el botoén f) hasta que llegue a la pista seleccionada.

A fin de lograr la correcta visualizacién de la posicion de la
plataforma giratoria, las casillas de seleccion de vias durante la
configuraciéon deben ser marcadas correctamente.

Si la posicién mostrada no se corresponde con la posicion real
se puede actualizar la pantalla durante el modo ,,STOP” de la
ECoS.

Ponga la ECoS en modo “STOP” (pulsando dicho botén), y lue-
go pulse los botones de opcion a) o b) hasta que la posicién
mostrada corresponda con la real.

14.7. Controlar la plataforma giratoria con un decodificador
ESU LokPilot

Como alternativa al decodificador original de plataforma Mar-
klin® también puede utilizar un LokPilot V3.0. El funcionamien-
to esta asegurado, sin embargo, la plataforma se detendra en
cada via durante un momento con el fin de sincronizarse.

La plataforma debe ser modificada para permitir el uso del de-
codificador LokPilot V3.0. La conversion se describe muy bien
en un reportaje publicado en la revista 3-rail. Puede descargar
este reportaje desde nuestro sitio Web en el apartado ,Sup-
port” en la seccién “Hints and tricks”.
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14.7.1. Configuracion de la plataforma giratoria

La plataforma se da de alta como se describe en el capitulo
14.2, sin embargo, aqui debe seleccionar ,, LokPilot DCC" en el
tipo de plataforma giratoria.

Ademés de las opciones de configuracion que se muestran en
el capitulo 14.2. hay dos parédmetros mas para que deben ser
ajustados:
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Figura 69

Pausa Aqui debe consignarse la pausa que el deco-
dificador tiene que respetar entre cada paso
individual. La duracién de la pausa debe ser
mayor que la velocidad mecanica con el fin de
permitir a la parte mecanica detenerse correc-

tamente entre cada paso.

Aqui se introduce el paso de velocidad con la
que el LokPilot controla la plataforma girato-
ria. No seleccione una velocidad demasiado
alta para evitar dafnos en el motor de la plata-
forma giratoria.

Al pulsar este botdon en la pantalla se fija
la posicion de la plataforma como la posicién
cero. Esto sirve para sincronizar la pantalla con
la posicion real de la plataforma giratoria.

Velocidad

83

15. Rutas

Las rutas registran también en las listas de la misma forma
que se hace para locomotoras y accesorios. Por lo tanto las
rutas deben definirse en primer lugar antes de que se puedan
crear enlaces en un panel de control y antes de que puedan ser
activadas. Definicion significa, que accesorios pertenecen a la
ruta y qué aspecto o estado deben tener.

Sélo los accesorios que tienen un enlace en un panel de con-
trol se pueden agregar a una ruta. Por lo tanto usted debe
crear enlaces a todos los accesorios necesarios antes de la
definicion de rutas.

15.1. Definir nuevas rutas

e Activar el panel de control de accesorios y pulse el simbolo de
configuracion.

e Seleccione el simbolo , Crear nueva ruta”. Se mostraran unos
marcos vacios como objetivos donde colocar la nueva ruta.

Crear ruta E;
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Nombre de ruta: Nueva Ruta d)

Figura 70

e Buscar la ubicacion deseada en la que desea mostrar el simbolo
de una nueva ruta.
a) Marco de seleccién alrededor de todos los accesorios
b) Cuadro de seleccion. Activo para cada accesorio dentro de la ruta
¢) Aspecto deseado o estado del accesorio en la ruta
d) Configuracion ampliada
Un marco de selecciéon se encuentra alrededor de cada acce-
sorio a). Si hay otras rutas se haran desaparecer de esta vi-
sualizacién, puesto que una ruta Unicamente puede contener
accesorios, pero no por otras rutas. Como siempre usted puede
cambiar entre los paneles de control para ver todos los acces-
orios que tienen un enlace.

e Seleccione el primer accesorio que se incluird en la ruta y marquelo
en el cuadro de seleccion que hay en la parte superior derecha.

e Pulse sobre el simbolo del accesorio y seleccione el aspecto de-
seado o el estado que debe tener.

e Seleccionar todos los demas elementos de la via y estado o
aspecto de uno en uno.
La central ECoS emitird los comandos de control para los ac-
cesorios en el mismo orden en el que se hayan introducido.
Téngalo en cuenta a la hora de dar de alta nuevas rutas.

15.1.1. Configuracion ampliada

Una vez que haya agregado todos los accesorios a una ruta
por favor cambie a ,,ampliada”. Alli se pueden establecer otros
parametros importantes.
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15.1.1.1. Nombre

Para un reconocimiento inequivoco puede dar a cada ruta un
nombre en la pantalla. estan disponibles para la descripcién
tres lineas con 9 caracteres cada una.

15.1.1.2. Demora

Cuando se activa una ruta, la central ECoS transmite impulsos
individuales a los accesorios correspondientes. El intervalo de
tiempo entre dos comandos individuales se puede ajustar. Esto
puede ser necesario si los accesorios que forman parte de la
ruta tienen un consumo de corriente especialmente alto. Estos
consumos elevados podrian conducir a una caida de tension
ybI? pausa entre los comandos asegura un funcionamiento fi-
able.

15.1.1.3. Activacién de una ruta con un contacto s88

Una funcion muy til es la posibilidad de activar una ruta no
solo apretando un boton en pantalla, sino también por un con-
tacto s88.

Esta funcion se puede usar para lograr control de blogues: Un
tren que entre a un bloque es detectado por un contacto s88y
el bloque anterior se libera.

e Seleccione el modulo s88 y el nimero de entrada que debe
cambiar la ruta.

El bus s88 debe ser configurado antes de este procedimiento.
Consulte el capitulo 22.
Por supuesto, también es posible activar la misma ruta manual-
mente en el panel de control de accesorios.

e Confirme la informacion para guardar la nueva ruta. La venta-
na de didlogo de entrada de datos se cerrard y la nueva ruta
quedara registrada.

Si la ventana de didlogo no se cierra y se muestra un signo de
exclamacion ,, I querra indicar que el texto de la descripcién
es demasiado largo. ECoS comprueba la longitud del texto en
el momento de guardar los datos. En ese caso, simplemente
acorte el nombre de la ruta.

15.2. Editar una ruta
Se puede modificar o cambiar el nombre de la ruta en el menu
de configuraciéon en cualquier momento si lo desea:
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Panel de control del diagrama de vias

e Presione el botén de pantalla correspondiente.

e Seleccione la ruta deseada y siga el procedimiento descrito en
el capitulo 15.1.

15.3. Crea un enlace a una ruta en el panel de control de accesorios
Puede crear un enlace a la misma ruta en diversos paneles de
control de accesorios. Asi usted puede organizar mejor su pa-
nel de control de accesorios.
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Figura 72

El enlace de rutas se hace igual que el enlace de accesorios. El
capitulo 13.3 explica cémo hacerlo. Las rutas estan marcadas
con ,FW" detras del nombre en la biblioteca de accesorios.

15.4. Activacién de una ruta
En principio una ruta se activa en la misma forma que un ac-
cesorio individual tal como se describe en el capitulo 13.4. Sin
embargo, hay dos diferencias:

Este pictograma indica que la ruta de momento no se ha com-
pletado. Al menos un accesorio no ha cambiado a la posicién o
estado que se supone deberia tener.

La ruta se ha completado, todos los accesorios han cambiado
al aspecto o estado deseado.

Las rutas solo pueden activarse. Activar una ruta que contiene
al menos un accesorio de la ruta anterior hace que se desactive
la anterior.

Siempre es posible cambiar un accesorio perteneciente a una
ruta individualmente, por ejemplo a través de otro enlace en
uno de los paneles de control. Tan pronto como la situaciéon
de al menos accesorio no se corresponde con la condiciéon ap-
ropiada de esta ruta el simbolo del estado de la ruta también
cambia. Por lo tanto siempre tendra el control en cualquier
momento y tendrd la certeza de que todos los accesorios de
una ruta se han activado correctamente.

15.5. Eliminacién de una ruta
La eliminacion de una ruta es tan simple como borrar un ac-
cesorio:

e Activar el panel de control de accesorios y entrar en el modo de
configuracién.

e Seleccione este simbolo. Se mostraran marcos alrededor de to-
dos los accesorios y rutas.

e Seleccione la ruta deseada y confirmar la opcion de borrado.

16. Panel de control del diagrama de vias

Con la version 3.0.0 de software se ha anadido una mejora
importante. Mediante el , dibujo” de un diagrama de vias se
puede representar en pantalla graficamente la topologia de su
maqueta. Usted puede cambiar los desvios o sefiales con sélo
pulsar en el simbolo adecuado.

16.1. Configurar el diagrama de vias

En primer lugar pulse sobre el icono de diagrama de vias.

Figura 73

a) Zona para colocar elementos del diagrama de vias (23 x 11
elementos)

b) Icono de referencia a otros paneles de diagramas de vias
¢ lcono de referencia a una ruta no activada

d) Seleccionar otro panel

e) Representacion de una sefal

f Cambiar entre el modo de conmutacion y el modo de con-
figuracién o viceversa

Icono de referencia a una ruta activada

h) Representacién de un desvio

¢ En el modo de visualizacion puede cambiar todas las senales,
desvios y rutas directamente.

¢ En el modo de configuracion puede modificar el disefio del
diagrama de vias.
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Figura 74
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Con este boton de pantalla se puede alternar entre estos dos
modos. Después de pulsar este boton la pantalla cambia.

a) Nombre del panel de diagrama de vias sobre el que se esta
trabajando

b) Anadir un accesorio

¢) Anadir una ruta

Afadir simbolos de via

Afadir las referencias a otros paneles de diagramas de vias
f) Eliminar el simbolo

g) Girar el simbolo

h) Dar la vuelta (como un reflejo) de un desvio

i) Campo informativo

El procedimiento de insercion de simbolos es siempre el mismo
independientemente si es un simbolo de via, un accesorio o
una ruta.

16.1.1. Insertar simbolos vias
Los simbolos de vias Unicamente sirven para representar la dis-
tribucion de las vias y son elementos totalmente pasivos.

e Seleccione el botén de la pantalla ,, Introducir un simbolo de via”.
e Haga clic en la posicién deseada en el diagrama de vias en el

que desea colocar el simbolo de la nueva via.

e Se mostrara una ventana con todos los simbolos disponibles.

Seleccione el simbolo y hagalo girar hacia la direccién deseada
si fuera necesario.

mEHaEEEa ()
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Circulacion de trenes en modo ,,tren lanzadera“

16.1.2. Insercion de un accesorio
Cualquier accesorio que desee insertar en el diagrama de vias
se tiene que introducir previamente y configurar en la base de
datos. Esto se hace en el panel de control de accesorios como
se describe en el capitulo 13. En el diagrama de vias uno no
puede dar de alta nuevos accesorios.

e Seleccione el botén de la pantalla , Introducir accesorio”.

e Haga clic en el diagrama de vias en el lugar en el que desea
colocar el accesorio.

e Se abrird una ventana que muestra todos los accesorios disponibles.
e Seleccione el accesorio deseado.

Nueva Accesono »D001<

[ac; pam

Figura 76

16.1.3. Insertar una ruta

e Seleccione el botén de la pantalla , Insertar una ruta”.

® Haga clic en el diagrama de vias en el lugar en el que desea
colocar el boton de ruta. Se abrird una ventana que muestra
todas las rutas disponibles.

e Seleccione la ruta deseada.

Se puede activar una ruta en el diagrama de vias en cualquier
momento. La ruta activada aparece marcada (resaltada).

Ruta no activada

Ruta activada, todos los accesorios cambiados correctamente

16.1.4. Referencias a otros paneles de diagramas de vias
Para facilitar la navegacién entre los distintos paneles se pueden
introducir referencias en cada pagina. Al pulsar el simbolo de
referencia se muestra el panel relacionado automaticamente.

e Seleccione el botén de pantalla ,Referencia a otros paneles de
diagramas”.

¢ Haga clic en la ubicacién en el diagrama de vias en el lugar en
el que desea colocar el boton de referencia. Se abrird una ven-
tana que muestra todos los paneles de diagramas disponibles.

e Seleccione el panel deseado para la referencia.

16.1.5. Girar elementos

A fin de lograr la orientacion deseada de un simbolo se puede
girar en sentido horario, incluso en un momento posterior a
su colocacion.

e Seleccione el botén de pantalla ,, Girar simbolo”.

® Haga clic en el simbolo que desea girar.

Cuando se establezcan secciones largas de via recta deberia in-
sertar el primer simbolo de via, luego deberia girarlo a la orien-
tacién correcta. Al insertar el mismo simbolo, posteriormente,
aparecera automaticamente con la orientacion correcta.

16.1.6. Girar (Reflejar) desvios

A fin de establecer los llamados desvios a 45° puede ser ne-
cesario girar (reflejar) los desvios. Asf, un cambio de vias a la
derecha se convertird en un cambio de vias a la izquierda. Sélo
se pueden girar (reflejar) desvios a la izquierda y a la derecha.
Seleccione el boton de la pantalla ,Reflejar desvio”.

Haga clic en el simbolo del desvio que desea reflejar (a derecha
0 a izquierda).

16.1.7. Eliminar simbolos

Los simbolos que no sean necesarios, o se hayan insertado por
error se pueden eliminar en cualquier momento.

Sélo se eliminaran la via y los simbolos de accesorios, no se
eliminan los accesorios reales o las rutas. Si desea eliminar un
accesorio o una ruta debera hacerlo en el panel de control de
accesorios.

Seleccione el botén de la pantalla , Eliminar simbolo”.
Haga clic en el simbolo que desea borrar.

16.1.8. Cambiar el nombre del panel de diagrama de vias
Mientras esta en el modo de configuracion puede dar a cada
panel de diagrama de vias su propio nombre.

Seleccione el panel cuyo nombre desea cambiar.
Haga clic en el simbolo del teclado y escriba el nombre.

16.1.9. Informacion acerca de los accesorios / rutas
Siempre que desee saber qué accesorios o rutas estan ocultos
detras de un simbolo determinado puede hacerlo facilmente.

Seleccione el boton de la pantalla ,campo de informativo.”

* °° |Infodel panel de control c 9 0 6 © 9 0 6 8 0 o & 3
C 7 | infe dal articule -
Rombire Huevo
Accesara
~8381<
' Direccion: 1 '
Rotaclon: [
Reflejado: Ho

[ |7 ~HEDEO GOX®[E

Figura 77

® Haga clic en el simbolo del que desea mas informacion. Apare-
cerd una ventana con informacién detallada.

17. Girculacion de trenes en modo ,tren lanzadera®

La funcién de tren lanzadera es una herramienta muy Gtil para
el funcionamiento automatizado de locomotoras entre dos
puntos (estaciones terminales).

ECoS diferencia entre dos términos:

Linea de tren lanzadera: el tramo de via en la que la locomotora
debe hacer trayectos de ida y vuelta.

Locomotora en modo de tren lanzadera: locomotora que se
asigna dindmicamente a una linea de tren lanzadera y va haci-
endo viajes de ida y vuelta.

Una linea de tren lanzadera debe incluir lo siguiente:

a) b) d)
Figura 78
a) Estacion 1
b) Punto de frenada para la estacién 1
c) Estacion 2

d) Punto de frenada para la estacion 2

El tren se detiene en cada estacién por un tiempo de parada
predeterminado y se desplaza de nuevo hacia la otra estacion.
La secuencia ocurre de la siguiente manera:

Tan pronto como el tren procedente de la estacion 1 alcanza el
punto de freno para la estacion 2, ECoS transmite un comando
de parada , Stop” (paso de velocidad ,,0") para el tren. Al mis-
mo tiempo se inicia un temporizador dentro de ECoS.

El tren reduce la velocidad con la desaceleracion programada
en el decodificador y se detiene. La desaceleracion tiene que
ser regulada de tal manera que el tren pare definitivamente en
la estacion 2. Puede que tenga que experimentar un poco.
Una vez que el tiempo (T1) de parada preestablecido termine,
el temporizador da la sefial y el tren se recibe un comando para
cambiar de direccion. El tren sigue parado en la estacion 2, ya
estd listo para la salida y los faros se encienden correctamente
para el viaje de regreso.

Una vez que el temporizador senala el momento de salida (T2),
el tren acelera y se dirige hacia la estacion 1. Asi, el procedi-
miento se inicia de nuevo.

Los tiempos T1y T2 son de igual duracion. El tiempo que tarda
desde el punto de freno 1 hasta que recibe la orden de cambio
de direccion es el mismo que el tiempo de espera en la estaci-
6n después de haber cambiado de direccion hasta el arranque
hacia la otra estacion.

Estos tiempos de espera son idénticos para ambas estaciones. Por lo
tanto la distancia desde el punto de freno a la estacion debe ser el
mismo en ambas estaciones ya que la distancia de frenado est4 suje-
ta a la desaceleracion ajustada en el decodificador de la locomotora.

Para detectar los puntos de frenada tiene que instalar y asignar
dos contactos s88.
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17.1. Configurar una linea de tren lanzadera
Una linea de tren lanzadera se puede configurar facilmente:

e Seleccione el simbolo de puesta a punto de la barra de herramientas
superior. Aparecera una ventana a la izquierda con varios iconos.

e Primero, seleccione la pestana , Set-up 2” en la parte superior,
entonces pulse en el cuarto icono desde arriba. Se abrira la
ventana de didlogo de los trenes lanzadera.

MADRID-BARCELONA [1:1] <= [1:2

a) b) ) e d) f)
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Crear una linea de tren lanzadera
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Salir del menu de configuracion y cancelar los cambios
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Al pulsar este botdn abre la pantalla de la ventana secundaria
de ,Lineas de tren lanzadera” para configurar los diferentes
parametros:

Nombre de la linea de trenes lanzadera

Editar ren lanzadera
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Asigna nombres explicitos a las lineas de tren lanzadera. Este
nombre se requerird mas adelante para la asignacién de la linea.
Estacion 1: contacto s88 y Estacion 2: contacto s88

Aqui se seleccionaran los dos contactos s88 correspondientes a
los puntos de frenada de la linea de tren lanzadera. El bus s88
debe estar correctamente configurado antes de esta accion.
Véase también el capitulo 22.

Use dos contactos s88 independientes. ECoS no comprueba si
estos contactos se utilizan para otras acciones.

Parada temporal en las estaciones

Aqui se introduce el tiempo T1 + T2 (en conjunto). Este puede
ser de hasta 300 segundos.

Termina su entrada de datos, la ventana se cerrara y la linea de
tren lanzadera nueva se muestra en la pantalla. Puede dar de
alta otras lineas de trenes lanzadera de forma similar.

ECoS puede manejar hasta 8 lineas de tren lanzadera.

Al pulsar este icono en la pantalla de lineas de trenes lanzade-
ra, eliminara la linea marcada.

Al pulsar este icono se puede abrir y editar la linea de tren
lanzadera marcada.

17.2. Locomotoras en lineas de tren lanzadera
Una vez que haya configurado su ,lineas de trenes lanzadera”
podra hacer circular un tren.

e Seleccione la locomotora en uno de los dos puestos de mando.

+
+

e Configure la locomotora al modo de tren lanzadera.
e Ajuste el acelerador a la velocidad deseada.
e Seleccione , Lineas de tren lanzadera” en el mend.

®
A
®
®
®
®
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e Elegir la linea de tren lanzadera en el menu secundario.

o A partir de ahora la locomotora sera controlada por la funci-
6n de control de lineas de trenes lanzadera y ya no podra ser
controlada manualmente. Un icono en el velocimetro indicara
esta situacion.

17.3. Cancelar el modo de trenes lanzadera
Si desea controlar esta locomotora de nuevo manualmente
haga lo siguiente:

e | lame a la locomotora en el mismo puesto de mando que utili-
z6 para configurar el modo de trenes lanzadera.

e Seleccione , Lineas de tren lanzadera” en el menu locomotoras.
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e Seleccione ,, Cancelar el modo de tren lanzadera”.
e Ahora, la locomotora se podra controlar manualmente.

18. Programacion de decodificadores

Por programacion se entiende el método de cambio de forma
electronica de ciertos parametros de los decodificadores. Esto
se aplica a todos los tipos de decodificadores, tales como de-
codificadores moviles, decodificadores de accesorios y decodi-
ficadores de retroalimentacion. Los decodificadores con inter-
ruptores manuales (DIP-switches) tales como los modelos més
antiguos de Marklin® no se puede programar con ECoS.

Desafortunadamente no existe un método estandarizado para
acceder a todos los parametros, esto varia segun cada fabrican-
te y tipo de decodificador.

En general se puede decir que todos los pardmetros de un
decodificador se almacenan en un area de memoria interna.
Cada area de memoria puede contener un numero. Las areas
de memoria estan numeradas en secuencia. Dado que el valor
de cada area de memoria se puede cambiar en cualquier mo-
mento también se conocen como variables. Con estas variables
se definen o configuran las propiedades del decodificador y de
ahi el término ,Variables de Configuracion” (CV).

Los valores almacenados en cada CV determinan en un gran modo
el comportamiento del decodificador. Los valores que no estén
permitidos o sean erréneos pueden causar que el decodificador no
funcione correctamente o no sea capaz de funcionar nunca mas.

Cambie la configuracion del decodificador sélo si esta sequro
acerca de las consecuencias. De lo contrario puede experi-
mentar todo tipo de comportamientos inexplicables.

En las normas DCC, estan definidas las propiedades caracteri-
sticas de la mayoria de las CV. Esta disponible una lista comple-
ta de todas las CV e informacién adicional a las normas DCC
en la direccion Web:

www.nmra.org/standards/DCC

Por favor, consulte el manual de su decodificador. Alli encontraré to-
das las CV soportadas por su decodificador, asi como su significado.

18.1. Programacion DCC

El rango de posibilidades en la programacién de los decodifica-
dores DCC ha ido mejorando continuamente con los afios. Por lo
tanto, hay diferentes métodos que son incompatibles entre sf:

Modo Registro: Aqui sélo se puede acceder a las CV 1 a 8.

Modo Paginado:En la via de programacion se puede acceder a
las CV 1 a 1024.

En la via de programacion se puede acceder a
las CV 1 a 1024 se puede llegar. La lectura de los
datos del decodificador es de aproximadamente
8 veces mas rapida que en el modo paginado.

Aqui la programacién se realiza en la via prin-
cipal (,,Programming On Main"). Se puede ac-
ceder alas CV dela 2 ala 1024. La direccion
base, guardada en CV1 no se puede acceder.

Desafortunadamente no existe una norma relativa al hecho de
que decodificador es compatible con segin que método de
programacion. Para nuevos decodificadores el modo directo es
obligatorio. Todos los decodificadores ESU soportan el Modo
Directo, asf como los otros métodos.

Modo directo:

Modo POM:

R o = A% . _.a"Nes @ @ D
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Consulte el manual de su decodificador para saber con que
métodos de programacién es compatible.

Actualmente ECoS solo admite el modo directo y el modo
POM. Los decodificadores muy antiguos pueden no ser pro-
gramables con ECoS.

18.1.1. Modo directo (CV-Mode)

Para la programacion de decodificadores DCC en modo directo
(también conocida como modo CV) la locomotora tiene que
estar ubicada en la via de programacion. No puede haber otra
locomotora en la via de programacién en ese momento, de lo
contrario, se programaran las dos locomotoras de forma simul-
tanea con los mismos valores. En el modo directo usted puede
leer y escribir valores en las CV.

18.1.2. La programacion en la via principal (POM)

En el modo POM la locomotora puede permanecer en el trazado
de la maqueta y se reprograma mientras esta en funcionamien-
to. Asi se pueden observar y corregir los cambios directamente.

Algunos decodificadores sélo se pueden programar en el modo
POM si se establece la velocidad del acelerador a ,,0”. Los de-
codificadores ESU también pueden ser ajustados durante la
marcha de la locomotora.

Para programar una locomotora en la via principal, ECoS debe
transmitir comandos especificos a esta locomotora. Por lo tan-
to la direccion actual de la locomotora debe ser conocida, de lo
contrario no se podra programar.

Si no sabe la direccion de una locomotora, péngala en la via de
programacion. Alli se puede leer o volver a programar la direccion.

18.2. Introduccion a la programacion de decodificadores Motorola®
Con el LokPilot, ESU ha introducido un método para programar
los decodificadores en formato Motorola® a pesar de que el
sistema digital original de Marklin® no responderé a esta op-
ciéon. Cada decodificador ESU (a excepcion de los decodificado-
res DCC puros) contiene un modo especifico de programacién
llamado 6021 que permite el acceso a todas, o al menos, a
las variables CV mas importantes del decodificador. Estas CV
pueden ser escritas pero no se pueden leer.

Mientras tanto Marklin® también ha comenzado a equipar a
muchas locomotoras con los decodificadores que soportan este
modo especial desarrollado por ESU. Estos son decodificadores
asequibles sin , micro interruptores DIP”, que actualmente es-
tan instalados en muchas locomotoras.

El modo de programacion Motorola® de ECoS puede ser uti-
lizado para todos los decodificadores ESU y la mayoria de los
decodificadores Marklin®, pero no necesariamente con los
decodificadores de otros fabricantes.

Las locomotoras con decodificadores M4 y mfx® Marklin®
no se pueden programar con la programacién de Motorola®,
sino a través del método gréafico del perfil de decodificador.
Consulte el capitulo 18.5. para mas detalles.

El modo de busqueda de direccion representa una caracteri-
stica muy especial. Puede ser utilizada para determinar la di-
recciéon de los decodificadores antiguos que no son adecuados
para el modo de programacion de Motorola®: ECoS prueba
todas las direcciones posibles y se detiene tan pronto como la

locomotora responde. De este modo no serad necesario abrir su
locomotora con el fin de verificar los interruptores DIP.

18.3. Listado de opciones de programacion

Via Via de pro-
principal  gramacién
Decodificador Escribir en DCC Direct Mode NO Sl
DCC (ESU)
Escribir en DCC Paged Mode NO NO
Escribir en DCC Register Mode NO NO

Escribir en DCC POM Mode N| SI

Leer en DCC Direct Mode NO N|

Leer en DCC Paged Mode NO NO

Leer en DCC Register Mode NO NO

Leer valores en interface grafico NO N|
Decodificador Buscar direccion Motorola® NO Sl
Motorola®
(ESV)

Escribir en el modo de programacion ESU NO |

Motorola®

Leer valores en interface grafico NO NO
Decodificador Buscar la direccién Motorola® NO N|
Motorola®
(micro inter-
ruptores)

Leer valores en interface grafico NO NO
Decodificador Escribir valores basicos en Selectrix® NO NO
Selectrix®

Leer valores basicos en Selectrix® NO NO

Leer todos los valores en interface grafico ~ NO NO
Decodificador Escribir en modo de programacion ESU Mo- NO S|
MFX® torola®

Buscar direccién Motorola® NO N

Leer todos los valores en interface grafico Sl N|

18.4. Programacion manual (DCC)
Durante todos los pasos de la programacion tenga siempre
en cuenta: Colocar siempre una Unica locomotora en la via
de programacion. Asegurese de que haya un buen contacto
eléctrico entre la locomotora y la via. Debe haber un motor
conectado al decodificador de lo contrario ECoS no puede
recibir los impulsos de confirmacion y se reportara de forma
incorrecta que se ha producido un error.
Todas las modalidades de programacion que se describen se
pueden utilizar con la pantalla de programacion gréfica.

e Abrir el menu de configuracion. Ir a la pestana ,Set-up 2" en
la parte superior de la pantalla.

e Seleccione este icono de la izquierda para abrir la programaci-
on de formato DCC, aparecera la siguiente imagen:

h) e)

Progra ~ackbn decoder BOC

(o] i6n vi
@ Programacisn via princieal (POM)

L

b)
Figura 83
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Numero de CV que debe leerse o programarse

Valor leido/ informe de errores

Nuevo valor que se desea escribir (en nimero decimal)
Valor binario del valor actual indicado en el apartado c)
Boton para , Leer”

Botén para , Escribir”

Teclado numérico para la entrada de datos

Eleccién entre el modo de programacién en via principal
(POM) y el de via de programacion

i) Direccién actual de la locomotora (se necesita para POM)
En primer lugar seleccionar si desea utilizar la programacion en
la via principal “POM" o la programacioén en la via de progra-
macion. Recuerde: sélo puede leer los datos del decodificador
en la via de programacion.

-
sezeacyo

18.4.1. Leer valores de CV
Solo es posible en la pista de programacion.

Introduzca el nimero de CV que desea leer en el campo a).
Presione el botén de pantalla e) , Leer CV”

Después de un corto espacio de tiempo el valor almacenado en
dicha CV se mostrara en el campo b)

Si no hubo éxito en la lectura se mostrara ,Error” o ,,No Loco”.

.No Loco” significa que no se encontré ninguna locomotora
en la via de programaciéon o que el consumo de corriente fue
inferior a 4 mA. Compruebe los contactos eléctricos.

ECoS primero intenta leer el valor de una CV en modo Directo.
Si esto no funciona ECoS intenta leer la CV en Modo Pagina-
do y si tampoco hay éxito lo intentara en Modo Registro. Esto
puede tardar hasta 30 segundos.

18.4.2. Escribir CV
Introduzca el numero de CV que desea escribir en el campo a).

Introduzca el nuevo valor de la CV en el campo ¢). Puede ser
introducido en formato decimal o con los bloques de 8 bits en
formato binario. El bit 0 es el del extremo derecho, el bit 7 es el
del extremo izquierdo.

Lenz® llama a los bits de una CV en ocasiones “interruptores”
y hace la numeracion del 1 al 8. ECoS sin embargo utiliza el
estandar DCC y utiliza la numeracion de 0 a 7.

Presione el botén de pantalla f) , Escribir CV*”.

Si tiene éxito se mostrara “OK" después de poco en el campo
b)

Si no tiene éxito entonces se mostrara , Error” o ,,No Loco”.

.No Loco” significa que no fue encontrada ninguna locomoto-
ra en la via de programacion o que el consumo de corriente fue
inferior a 4 mA. Compruebe los contactos eléctricos.

En casos muy raros puede ocurrir que aparezca el mensaje , Er-
ror” a pesar de que se haya conseguido escribir el valor en la
CV correctamente. ECoS siempre espera la confirmacion del
decodificador y, en algunos casos esto puede no ocurrir o no
ser reconocido por ECoS!

N P = AR LLATNEY
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18.4.3. La programacion en la via Principal (POM)

Solo para DCC. Cuando seleccione este modo debera introdu-
cir la direccion actual en el campo i). La lectura no esta permi-
tida en este modo.

18.5. La programacion manual (Motorola®)

P ) ° Abrir el menu de configuracion. A continuacion, abra , Set-up

2" en la parte superior de la pantalla.

e Seleccione este pictograma a la izquierda para abrir la ventana
de dialogo para programacién Motorola®:

234
il

Atenciéer Para programar en mads Motorela, la loco debe estar situada en la via de programacion
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a) Numero de CV que se desea programar.

b) Valor que se desea grabar (la entrada de datos debe ser en
formato decimal).

¢) Representacién binaria del valor actual en la ventana b).
d) Botdn ,, Escribir datos”.
e) Teclado numérico para la entrada de datos.

Por favor, tenga en cuenta que un decodificador puro Moto-
rola® no es compatible con la grabacion de valores en CV. Al-
gunos decodificadores particularmente los de ESU o Marklin®
ofrecen esta funcion. Esta caracteristica le permite escribir nu-
evos valores en las CV, pero no la lectura de los mismos. No se
puede estar seguro de que el decodificador admita este tipo de
programacion, puesto que no esta estandarizado este método
para decodificadores Motorola®. Sin embargo, el formato de
programacion introducido por ESU en el afo 2001 gana cada
vez mas popularidad en el mercado.

Si el decodificador también es compatible con el modo DCC en-
tonces deberia programarlo en modo DCC (ver el capitulo 18.4).

Debe programar los decodificadores M4 sélo a través de la in-
terfaz gréfica y el perfil del decodificador.

18.6. Buscando la direccion

Esta es una funcién muy util sobre todo para encontrar la di-
reccién Motorola® de decodificadores antiguos. ECoS prueba
de una en una las 255 direcciones posibles y comprueba si la
locomotora responde.

Este modo de busqueda sélo funciona si la aceleracion se ha
establecido en un valor bajo.

e Activar el menu de configuracién y seleccione ,Set-up 2.

e Seleccione el tercer icono de la izquierda para mostrar un menu
de direccion.

Buscanda direccin Matorola

Fara buscar la dreccicn de una loconctora Moterola, por favar pongala en la via de progranacian,
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e Coloque la locomotora en la via de programacién y presione
. Start”. La locomotora se movera por un momento. Asegurese
de que no puede caerse o salirse de la via. Tenga la precaucién
de utilizar topes de via para asegurar la via de programacion.

18.7. Programacion Grafica

Ademas del método a veces engorroso de la programacion di-
recta de CV - después de todo, quien sabe todos los nimeros
de CV de memoria - ECoS ofrece un método alternativo: Todos
los decodificadores ESU y muchos otros se pueden programar
facilmente sin tener que saber los nimeros de CV.

Las locomotoras con decodificadores Marklin® o mfx® y las
que tienen decodificadores ESU M4 también se pueden pro-
gramar con la interfaz gréfica. Dado que los decodificadores
M4 no tienen ningtn ndmero de CV este es, de hecho, el Unico
método Util.

Esto es posible gracias a los perfiles de decodificador.

18.7.1. Perfiles de decodificador para decodificadores ESU y mfx®
Un perfil decodificador es una descripcion de los parametros de
un decodificador. Todos los nimeros de CV, sus rangos de valor
y su finalidad, asi como la disposicion de los elementos en el
monitor de ECoS se resumen aqui. Cada decodificador que ten-
ga un perfil grafico puede ser programado por este método.

La ECoS tiene perfiles para todos los decodificadores ESU, de-
codificadores M4 (con o sin sonido), asi como dos perfiles ge-
néricos para decodificadores DCC de otros fabricantes.

18.7.2. Configuracion manual de perfiles de decodificador (DCC)
Las Unicas excepciones son las locomotoras con decodificado-
res M4: Aqui el perfil adecuado se ajusta automaticamente y
no se puede modificar.

Es posible asignar a cada locomotora un perfil decodificador de
la siguiente manera:

e Asigne la locomotora a un puesto de conduccioén.

e Abrir el menu de locomotoras y seleccione ,, Editar Locomotora”.

e Cambie a la tercera pestafa llamada ,, Extendido” y se mostrara
una ventana con los diferentes parédmetros.

a Ajustes globales

b) Ajustes de direccion

c) Ajustes funcionamiento analégico
d) Caracteristicas de funcionamiento
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e) Ajustes del motor
f) Asignacion de funciones
g) Ajustes de sonido

El contenido de que las distintas ventanas de didlogo depende
de las opciones disponibles del decodificador asignadas a dicho
perfil. Por ejemplo los ajustes de sonido sélo estaran disponib-
les en un decodificador LokSound.

e Seleccione el perfil decodificador correspondiente en la lista

“Perfiles de Decodificador”. Si el decodificador no esta en la
lista seleccione ,Vacio”.
Tan pronto como usted ha seleccionado un perfil de decodifica-
dor de las secciones b) a g) se actualizaran con la configuracién
del decodificador correspondiente. Ahora puede modificar c6-
modamente los ajustes en la pantalla.

ECoS transfiere valores estandar en funcion de una seleccion
manual del perfil. Estos valores no tienen que coincidir nece-
sariamente con los valores reales de su loco. Por lo tanto se
recomienda utilizar la asignacién automaética de perfiles.

18.7.3. Asignacion automatica de perfiles (DCC)

Durante la asignacion automatica del perfil de decodificador,
se leen los datos del decodificador decodificador y se asigna
un perfil que sea coincidente. Todos los valores de CV del de-
codificador se leen de forma simultanea y se muestran en la in-
terfaz gréfica. De esta forma se puede asegurar que los ajustes
mostrados se corresponden con los guardados en ECoS. Esta es
la forma de proceder en detalle:

e Coloque la locomotora en la via de programacion.
e Asigne la locomotora a uno de los puestos de conduccion.
e Abrir el menu de locomotoras y seleccione |, Editar Locomotora”.

e Cambie a la tercera pestana llamada ,, Extendido” y se mostrara
una ventana como la de la figura 86.

e Pulse el botén ,, Continuar” para iniciar la lectura.

e En primer lugar ECoS busca el tipo de decodificador utilizado y
selecciona a continuacion, el perfil correspondiente.

e ECoS lee todos los valores de CV desde el decodificador. Esto
puede llevar un tiempo.

e Finalizar el proceso pulsando en ,Finalizar”.

e Si la central no puede leer el decodificador en modo DCC en-
tonces tratard de establecer una direccion de Motorola®. En
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este caso la central asume que el decodificador es un decodifi-
cador Motorola® no legible.

18.7.4. Perfiles de decodificadores M4

La estaciéon ECoS detectara automaticamente y preseleccionara
el perfil adecuado para los decodificadores M4 reconocidos,
Este perfil no se puede cambiar. El procedimiento para ajustar
los parametros del decodificador se hace de la misma manera
como con los decodificadores DCC.

Esta similitud del procedimiento no debe inducir a error: los
decodificadores M4 no tienen CV a los que se pueda acceder
directamente.

18.7.5. Edicion de los valores decodificador

Después de asignar un perfil de decodificador puede editar y
cambiar cualquier parametro del decodificador comodamente
en la pantalla. Inicialmente todos los cambios se establecen en
la ECoS y no son transferidos al decodificador. Por supuesto,
usted puede transferir (programar) el conjunto de datos alma-
cenados de forma local en la ECoS al decodificador en cual-
quier momento.
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0

) P KV via de programsc.

a) Campo de seleccion ,.en vivo”.

b) Boton ,,POM” (Programacion en la via principal).

) Boton |, Programacién en via de programacion”.

d) Botén |, Escribir datos en el decodificador”.

e) Moverse hacia delante o atras en los submenus.

En primer lugar decida si desea programar la locomotora en la
via principal(POM) o en la via de programacion. La seleccién se
hace con los dos botones b) y ¢). En el caso de decodificadores
M4 se selecciona automaticamente POM (programacion en la
via principal) y no se puede cambiar.

Si desea utilizar POM entonces usted no puede cambiar la direc-
cion del decodificador. El cambio de direccion del decodificador
solo puede lograrse programando en la via de programacion.

18.7.5.1. Modo de descarga

Transfiere el conjunto completo de datos a la locomotora pul-
sando el botén d).

Todos los valores de las diferentes CV del decodificador se sob-
rescribiran. Por favor, compruebe si realmente desea continuar
antes de pulsar este boton!

TN e T O S o) ~ TS

18.7.5.2. Modo Live (“En Vivo")

En el modo POM se pueden observar todos los cambios ,en
vivo” durante el proceso de programacién: ECoS transmite to-
dos los cambios a la locomotora de inmediato, es decir mien-
tras esta circulando. Asi, la programacion resulta mucho mas
facil que antes.

Activar el botén a) ,En vivo”, mientras esta en el modo POM.

Tan pronto como cambie cualquier cualquier valor con el control
deslizante (por ejemplo, CV5 velocidad méxima) el nuevo valor
se transmite a la locomotora y se ve el efecto de inmediato.

El modo Live no es adecuado para
Configuracion de direcciones
La funcién de mapeo

18.7.6. Mas informacion sobre los perfiles

Existe un perfil coincidente para cada decodificador ESU. Sin
embargo, un perfil no contiene necesariamente todos los para-
metros del decodificador. Algunos ajustes rara vez utilizados
deben ser ajustados manualmente como se describe en el capi-
tulo 18.4. Alternativamente se puede utilizar nuestro LokPro-
grammer con sus programas correspondientes.

Para los decodificadores DCC de otros fabricantes la mejor op-
ciéon es usar el perfil genérico NMRA. Para una configuracién
mas amplia de valores especificos recomendamos el uso de la
programacion manual de CV.

18.8. Programacion de sefiales Marklin® de la serie 763xx
Los pasos siguientes son necesarios para la programacion de
las sefales digitales de la serie 763xx (por ejemplo: 76391,
76393, etc.):

1. Dejar la electronica de la sefal en la caja e insertarla en la
barra de contacto. Asegurese de que esté firmemente suje-
ta.

2. Introduzca un nuevo accesorio de la ECoS como se descri-
be en el capitulo 13.1. Seleccione el tipo de sefnal que se
corresponda, de la lista de opciones. Si hay una sefalizaci-
6n avanzada junto con la sefal principal, también se debe
configurar la sefal principal a la que hace referencia la sefal
avanzada. Asignar el nimero deseado a cada sefal. Selecci-
one ,,Modo de actuacién momentaneo”.

Establecer la duracién del impulso a 2500ms para la progra-
macion.

No olvide de asignar las correspondientes sefales princi-
pales para las sefales avanzadas en la misma senal como
accesorios.

3. Con el fin de poder cambiar este accesorio debe establecer
un enlace en uno de los paneles control de accesorios.

4. Apague la ECoS.

5. Desenchufe la ECoS de su maqueta y conecte Unicamen-
te la sefial a programar a la salida de la via principal de la
ECoS.

6. Encienda la ECoS. Tan pronto como la ECoS esté operativa
pulse el botén ,Stop” (parada de emergencia).

7. Pulse el boton ,,Go"” de la ECoS. La sefial a programar cam-
biard entre dos aspectos. El siguiente procedimiento depen-
de del tipo de sefal.

Para las del tipo 76391/76371/76372: confirmar la sefal en
la pantalla. La sefal serd programada con el ajuste actual de
2500 ms.

Para las del tipo 76392/76394: Cambiar la sefial al aspecto
Hp1. Espere hasta que la sefal comienza a cambiar entre
diferentes aspectos de sefal. Luego cambiar la sefal al as-
pecto HP2.

Para las del tipo 76395/76397: los pasos iniciales son los
mismos que para las sefales 763910 76393. A partir de
entonces la sefial avanzada comenzara a alternar entre dos
aspectos de sefal. Activar Hp1o HPO de la sefal principal
correspondiente. Si la sefial avanzada esta vinculada a una
senal principal de dos aspectos, presione HP1 o HPO una vez
mas después de que la sefial avanzada haya comenzado de
nuevo a alternar entre los dos aspectos. En caso contrario
active el aspecto HP2 de la sefal principal. En este caso, la
asignacion de la segunda direccion se producird automati-
camente.

8. La sefal ya estd programado. Apague la ECoS. Quitar la
senal de la caja e instéalela en su maqueta.

e S6lo comenzar con los pasos siguientes una vez que la senal
ha comenzado a alternar entre los dos aspectos de la sefial una
vez mas.

e Es suficiente pulsar los comandos brevemente. El tiempo de
conmutacion requerida esta determinado por el ajuste a 2500
ms. Para la operacién habitual en la maqueta, deberd cambiar
este valor a un nimero maés practico (por ejemplo, 500 ms).

e En caso de pausas largas entre los distintos pasos de configu-
racion, la sefal podra dar por terminado el proceso de pro-
gramacion. Reinicie el proceso pulsando el botén |, Stop”, una
vez mas.
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19. ECoSniffer

El ECoSniffer le permite continuar utilizando su antiguo siste-
ma digital.

ECoSniffer se comporta como un decodificador digital que
captura las sefales que el antiguo sistema envia a través de
su salida a la via y la traduce en informacion que puede ser
procesada por la ECoS.

Si bien todos los sistemas digitales lanzados anteriormente se
basan en direcciones, la ECoS establece una biblioteca (lista
de locomotoras) con nombres. Dado que puede haber varias
locomotoras con la misma direccién, cada direccién de una
locomotora antigua debe ser relacionada con la locomotora
correspondiente de la biblioteca de locomotoras de la ECoS.

Para cada entrada en la biblioteca de locomotoras se puede
asignar una ,, Direccion Sniffer”, ademas de la direccién real del
decodificador. Esta direccion de Sniffer es independiente de la
direccion real y sélo sirve para vincular la direccion recibida del
antiguo sistema digital (por ejemplo, Marklin® 6021) con las
locomotoras en la biblioteca de la ECoS.

19.1. Direccion Sniffer para locomotoras
Las direcciones sniffer se almacenan como parametro adicional
en cada locomotora y en la biblioteca de locomotoras.

Ya que son independientes entre si, se pueden conseguir algu-
nos enlaces bastante curiosos:

Ejemplo:

Ha conectado una central Marklin® 6021 al puerto ECoSniffer
segun la Figura 26. La central 6021 sélo puede manejar direc-
ciones de 01 a 80 en el formato Motorola®.

Supongamos que usted tiene una , Clase 250 Blue Tiger” con
la direccion ,, 250" en formato DCC y ahora quiere controlarla
con la central 6021. Quiere usar la direccién 25" en la 6021.
Simplemente introduzca ,25" como la direccion de Sniffer
para la Blue Tiger.

A partir de ahora la Blue Tiger respondera a la direccién 25 en
su6021. ECoS vincula la direccion ,, 25" de la central 6021 con
la locomotora Blue Tiger, detecta que en realidad correspon-
de con la direccién de decodificador , 250" (incluso en modo
DCC!) y controla la locomotora con esta direccién en modo
DCC. En otras palabras, no es ningun problema para utilizar
una orden en formato Motorola® de la central 6021 para con-
trolar una locomotora en formato DCC.
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e Asigne cada direccién de Sniffer Unicamente a una locomoto-
ra. ECoS no comprueba si la direccion se ha asignado previa-
mente durante la entrada de datos.

e Asigne la direcciéon Sniffer ,0” para las locomotoras que no
desea controlar con el sistema antiguo.

e Por supuesto, usted no puede ampliar el rango de direcciones
de su antiguo sistema: Una central Marklin 6021s6lo puede
manejar direcciones de 01 a 80. Si, por ejemplo, introduce la
direccion Sniffer ,85", entonces usted no sera capaz de mane-
jar esta locomotora con su antigua central 6021.

¢ En formato DCC, ECoSniffer solo detecta las funciones de FO a
F12 de su antiguo sistema.

e En formato Motorola®, ECoSniffer sélo detecta las funciones
de FO a F4. ECoS no puede detectar las funciones extendidas
(F5 a F8) a través de la siguiente direccion.

19.2. Consejos para el uso de ECoSniffer

Por supuesto, hay algunos limites a lo que ECoSniffer puede
hacer. Puesto que la comunicacion sélo tiene lugar en una di-
reccion, no es posible transmitir sefales al sistema antiguo: Si,
por ejemplo pilota una locomotora con su antiguo sistemay la
acelera al paso de velocidad ,,10” y a continuacién reduce la
velocidad al paso de velocidad ,,2” con uno de los dos puestos
de mando de la ECoS, el sistema antiguo seguird mostrando el
paso de velocidad ,10".

e No controlar una locomotora en el sistema antiguo y en un
puesto de mando de la ECoS al mismo tiempo. Esto podria
provocar problemas.

e Configurar las locomotoras DCC en el sistema antiguo siempre
con 28 o 128 pasos de velocidad, desde ECoSniffer no se pue-
de diferenciar de forma fiable entre 14 y 28 pasos de veloci-
dad.

e Si no desea controlar mas una locomotora con su antiguo siste-
ma detenga la locomotora con su antiguo sistema y desactive
todas las funciones. Después de algun tiempo el ECoSniffer
eliminara esta locomotora de su lista interna de verificaciéon

(purga).

19.3.Cambio de accesorios con sistemas digitales antiguos
(dispositivos por otros)

Por supuesto también puede cambiar los accesorios a través del
interface ECoSniffer. Las direcciones de accesorios se transfie-
ren directamente a la ECoS a través del ECoSniffer y se proce-
san para efectuar el cambio de los accesorios de inmediato. No
hay direcciones sniffer para los accesorios.

Es obligatorio primero dar de alta cada accesorio que desee
cambiar con su antigua central digital, en la ECoS. Consulte
el capitulo 13. Si por ejemplo desea cambiar un desvio con
su antigua central digital (por ejemplo, Marklin® 6021 con
teclado) que no se haya dado de alta en la ECoS, entonces
este desvio no respondera a sus comandos.

20. Dispositivos para el bus ECoSlink

El bus ECoSlink sirve de ampliacion de la Ecos. Puede conectar
controladores de mano externos, modulos de retroalimentaci-
6n, boosters y otros dispositivos al ECoSlink. ECoSlink se basa
en el bus industrial CAN que garantiza una longitud de cable
maxima de 100 metros y una velocidad de 250 Kb/s.

Todos los dispositivos son detectados automaticamente por el
sistema y pueden ser desconectados y reconectados durante el
funcionamiento. Nos gustaria presentar brevemente los dispo-
sitivos méas importantes para la expansion de su sistema.

20.1. Ampliar ECoSlink

La estacion ECoS ofrece tres tomas para la conexién directa
de dispositivos. Si este nimero no es suficiente entonces debe
instalar un médulo de distribucién del bus.

20.1.1. Terminal ECoSlink

En la parte frontal del terminal ECoSlink hay dos puertos para
controladores de mano (por ejemplo: la Mobile Station de
Marklin®) y en la parte posterior hay otras 4 conexiones para
moédulos ECoSBoost o ECoSDetector.

El terminal ECoSlink puede proporcionar energia a todos los
dispositivos conectados a través de la central ECoS. Alternativa-
mente se puede utilizar una fuente de alimentacién externa para
alimentar a la parte del sistema conectada al Terminal ECoSlink.

Cable de conexién, 90 cm

Figura 89

El terminal ECoSlink se conecta mediante un cable de 90 cm de longi-
tud (suministrado con el terminal ECoSlink) a la toma de ECoSlink Ex-
tender. Cualquier otro terminal ECoSlink se puede interconectar medi-
ante un cable de ordenador disponible en comercios de informatica.

Figura 90
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20.2. Mobile Station de Marklin®

Es posible conectar hasta tres estaciones de Marklin ® 60651
y 60652 moviles como puestos de mando adicionales direc-
tamente a la ECoS. también se pueden conectar mas Mobile
Station a través de un Terminal ECoSlink.

El cable adaptador especial (de 10 polos a 7 polos) debe ser
utilizado en todas ocasiones. Este cable adaptador se suminis-
tra con la Mobile Station 60652 de Marklin® y también esta
disponible como pieza de recambio bajo la denominacién de
Marklin® 610 479 en su comercio habitual.

3, 610 479
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Figura 91

Si conecta una Mobile Station a la central ECoS por primera vez,
entonces se comprobara la version interna de software de la
Mobile Station. Si la Mobile Station tiene una versién de soft-
ware mas antigua que la de la estacién ECoS, entonces su pro-
grama sera automaticamente actualizado.

La Mobile Station no responderd a ningtin comando o mostra-
ra nada en la pantalla durante este proceso. Esto es normal!
En la pantalla de la estacion ECoS se mostrara una pantalla de
informacion referente a este proceso de actualizacion.

e re——

Figura 92

Después de la actualizacién de software se llevara a cabo un re-
set de la Mobile Station, y todas las locomotoras almacenadas
en su base de datos seran eliminadas!

20.2.1. Asignacion de locomotoras

Se pueden asignar hasta 10 locomotoras de la base de datos de
la estacion ECoS a cada Mobile Station conectada. Este proce-
so se lleva a cabo en menu el , Set-up”.

Seleccione el simbolo de configuracién en la barra de ment su-
perior, aparecerd un menu de dialogo con iconos a la izquierda.
Seleccione el segundo icono desde arriba, se abrird el menu de
. Dispositivos en el sistema”.

Seleccione el estacion movil y pulse el icono de la “mano”, se
abrird una ventana de configuraciéon en la que podréa asignar
las locomotoras a la Mobile Station.

@

Figura 93
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Figura 94

a) Lista de todas las locomotoras
b) Lista de las locomotoras ya asignados
¢) Anadir una locomotora a la Mobile Station
d) Eliminar una locomotora de la Mobile Station
e) Mover la locomotora seleccionada en el cuadro de la de-
recha hacia arriba o hacia abajo
f) Ajuste extendido
g) Ordenar y opciones de filtro para la lista de locomotoras de
la izquierda
e Para anadir una locomotora nueva, seleccione la locomotora
deseada de la lista de locomotoras de la izquierda y afadala
pulsando el icono ¢).
e Para eliminar una locomotora, seleccione la locomotora no de-
seada en la lista de la derecha y pulse el simbolo d).
Usted puede asignar hasta un 10 locomotoras. La Mobile Sta-
tion puede controlar las locomotoras con cualquier formato de
datos, ya que en Ultima instancia, se genera el formato de da-
tos por parte de la ECoS.

20.2.2. Ajustes Extendidos
Con el fin de diferenciar entre diferentes Mobile Stations se pueden
dar a cada una un nombre entrando en la pestafa , Extendida”.
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21. Menu de configuracion

Los parametros basicos de funcionamiento se editan a través
del menu de configuracion.

Después de pulsar el icono del ment de configuracion en la
parte superior de la pantalla se abriré la ventana de dialogo de
configuracion. Este se estructura en varias paginas (ventanas).

21.1. Configuracion general
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21.1.1. Configuracién del idioma
Seleccione el idioma deseado de la lista de opciones. Cualquier
modificacion en este ajuste pone en practica inmediatamente.

21.1.2. Brillo y Contraste de la pantalla LCD
Puede ajustar el brillo y contraste de la pantalla con los contro-
les deslizantes segun el entorno y sus preferencias personales.

21.1.3. Limite de corriente del booster interno

En la lista de opciones , Limite de corriente del booster inter-
no” puede reducir la corriente maxima, si asi lo desea. No pon-
ga el limite de corriente a un valor méas alto como del que sea
necesario a fin de evitar dafos o soldaduras a los rafles en el
caso de un cortocircuito.

El limite de corriente de otros amplificadores conectados a
través de la conexién ECoSBoost se encuentra en el mend de
configuracion de |, Dispositivos del sistema”. Por favor, lea el
capitulo 21.3.2.

Si selecciona la opcion de ,S6lo apagar booster del cantén
afectado por un cortocircuito”, entonces el booster interno de
la ECoS no se apagara cada vez que otros booster externos
informen de un cortocircuito. Asi usted puede configurar el
sistema para que el booster interno se desconecte Unicamente
si se produce un cortocircuito en su propio cantén.

En este caso, el botdn ,,Go” verde parpadeara si al menos uno
de los booster externos se ha parado debido a un cortocircuito.

21.1.4. Resetear

Al presionar el botén de pantalla ,, Valores de fabrica por defec-
to"” desencadena un reinicio de fabrica. Todos los datos de la
central seran borrados, incluyendo todos los datos relativos a
las locomotoras, accesorios, rutas y diagramas de circuito.

Este restablecimiento se lleva a cabo de inmediato.
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Por razones de seguridad en el botén ,Reset” esta normal-
mente sombreado en gris. Antes de activar un Reset, es nece-
sario permitir el acceso a esta funcién tal como se describe en
el capitulo 21.6.

21.1.5. Reinicio de la ECoS
Para reiniciar la ECoS se debe presionar el botén de pantalla
.Reiniciar la ECoS”. Todos los valores se mantienen intactos.
Este reinicio puede resolver algunos problemas de software y
lleva mucho menos tiempo que un cierre total y un procedi-
miento de arranque nuevo.

21.2. Dispositivos en el sistema

En este Menu se muestran todos los dispositivos que estan
conectados al bus ECoSlink. Cada dispositivo informa au-
tomaticamente a la ECoS (funcién Plug & Play) y, en general se
pueden configurar si fuera necesario.

Setup 1

Dispotitivae EroSliat
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Los dispositivos ,ECoSniffer”, ,Bus s88" y , Control de booster
externos” se mostraran siempre, incluso si no hay dispositivos
externos conectados. Estos tres dispositivos estan integrados
en ECoS pero se muestran a través del bus ECoSlink como si
fueran externos.

21.2.1. Configuracién de booster 6021y DCC
Tal como se mencion6 en el capitulo 8.7, los diferentes tipos
de booster utilizan diferentes métodos para la deteccién de un
cortocircuito. El tiempo que transcurre desde la detecciéon de
un cortocircuito hasta que la ECoS apaga la corriente de la via
debe ser ajustado al tipo de booster para garantizar la seguri-
dad de las operaciones y evitar apagados erréneos.
Estos valores se ajustan en el submenu ,Configuracién de
booster”.
Encontrara este Menu a través de la opcién ,, Configuracion
de dispositivos” segun lo mostrado en la figura 97: Seleccione
. Control de Booster externos” de la lista de dispositivos y pre-
sione , Editar”.
A continuacion, introduzca el tiempo de retardo directamente
en ,Retraso de deteccién de cortocircuito”:

e Seleccione ,0 ms” para booster compatibles DCC (por ejemplo
Lenz®).

e Seleccione ,, 1500 ms* para booster LDT.

e Seleccione ,, 2000 ms" para booster 6017 de Marklin®.

Configuracién del Booster

Demora en la deteccion de corto circy 2000 M5 B

B ocsactivar este booster Gricanente en caso de cortocircuito

Figura 98

Asegurese de que tanto las locomotoras con formato Moto-
rola® y con formato DCC funcionan correctamente. Algunos
booster no pueden manejar paquetes DCC correctamente. En
caso de que la ECoS apague inmediatamente el booster (el
boton STOP se ilumina en rojo), entonces se debe aumentar el
tiempo de retardo.

Si selecciona la opcién de ,Ignorar cortocircuitos en otros
booster” el booster interno no se apagara cada vez que otros
booster informen de un cortocircuito. De este modo el booster
interno se desconecta automaticamente solo cuando se produ-
Ce un cortocircuito en su propio cantén.

21.2.2. Configuraciéon de ECoSBoost

Para cada uno de los booster conectados al ECoSBoost se pue-
de configurar el limite de corriente de forma individual.
Simplemente escoja el booster deseado de la lista , Dispositivos
en el sistema” y seleccione el menu de configuracién.

Configuracién del Booster
[EcosBoost & B

B Desactivar este booster dnicasente en caso de cortocircuto

Wombre del booster

Limite de corrients del bocster
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Nombre

Introduzca el nombre deseado. De esta manera usted puede
mantener sus booster identificados. Si tiene varios booster y
no sabe como identificarlos, vaya conectandolos al ECoSBoost
y configurandolos de uno en uno con el fin de mantener esta
secciéon organizada.

Corriente

Si lo desea, puede reducir la corriente maxima con la lista de
opciones , Corriente”. No ajuste la corriente a un nivel mas alto
de lo necesario a fin de evitar cualquier dano o soldadura de
rafles en el caso de un cortocircuito.

Si marca la opcion de , Ignorar otros Booster”, entonces el am-
plificador interno de la ECoS no se apagara siempre que otros
amplificadores externos informen a la central de un cortocircui-
to. De este modo se puede configurar el sistema de forma que
el amplificador interno solamente se desconecte en el caso de
que ocurra un cortocircuito en su propia seccion.

21.3. Modos de funcionamiento de los trenes

Fllotar y camblar
E Transfarir control de lecomotora
M Activar la transierencia oe central a atros operadares
Wumerar funciones
i Hostrar el nunero e tas funciones existentes
Tnicio
W Usar velocidad y valores de direccitn previos
B canbiar accesaria al reniciar
Parada inmediata de las locos DCC en el cambio de direccion
¥ Parada inneciata de las locos DCC en el canbio de direccian
B Gesactivar canbio de direccian con el control
i canbiar dreccion con el joystick
W) Tienpo de retrass para canbiar deecedn con el central

[ v ][]
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21.3.1. Tomar el control de locomotoras

Si marca la opcién ,, Tomar el control de locomotoras”, enton-
ces usted puede tomar el control (,,pinch”) de una locomotora
asignada a otro puesto de mando en cualquier momento (fun-
cionamiento en paralelo).

21.3.2. Numeracion de las teclas de funcion

Si esta funcién esta activa, los botones de funcién (iconos) es-
tan numerados con el fin de hacer mas facil reconocer la fun-
cion que tienen asociada. Un pequeio nimero aparecera en la
parte inferior derecha de cada icono de funcién. Esta funcién
esta activada de fabrica.

21.3.3. Modo de inicio

21.3.3.1. Modo de inicio para locomotoras

Aqui se puede elegir si los parametros de funcionamiento de las
locomotoras (velocidad, estado de las funciones, direccién) deben
transmitirse a las locomotoras después de encender la ECoS de la
misma manera en que se establecieron antes de la Gltima parada.

Asi estard en condiciones de seguir controlando su maqueta
exactamente donde lo dejo en la sesién anterior.

21.3.3.2. Modo de inicio para los paneles de control de accesorios
Aqui se puede elegir si la estaciéon ECoS debera transmitir un
comando para cada accesorio después de la inicializacion. Esto
es particularmente util en funcionamientos automaticos o se-
miautomaticos con el fin de asegurar que todos los desvios y
senales se encuentran precisamente como deben estar.

Asi, los posibles cambios manuales de aspecto mientras que la
estacién de mando fue desactivada seran corregidos.

21.3.4. Cambio de direccion

21.3.4.1. Parada inmediata de locomotoras DCC

Si esta opcion esta activa, entonces todos los decodificadores
M4 y decodificadores DCC no sélo recibirdn un comando de
cambio de direcciéon cada vez que el mando del acelerador vaya
a la posicion de cambio de direccion, ademas se enviara una in-
struccion de parada de emergencia. Esto conduce a una parada
rapida de la locomotora que puede llevar a descarrilamientos
en determinados casos.
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Menu de configuracion

Las locomotoras con decodificadores en formato Motorola®
siempre reciben esta orden de parada de emergencia.
21.3.4.2. Desactivar la funcion de cambio de direccion del
mando de acelerador

Si no desea utilizar la opcién de cambiar de direccion, movi-
endo el boton del acelerador hacia la izquierda (hasta que es-
cuche el ,clic”), porque prefiere utilizar el joystick o el panel
tactil para este fin, simplemente coloque una marca en frente
de esta opcién.

21.3.4.3. Retraso en el cambio de direccion

Si esta caracteristica esta activa, entonces tiene que girar el
mando del acelerador a la izquierda (hasta que escuche el
.clic”) y mantenerlo en esa posicién durante un cierto tiempo
hasta que la locomotora cambie de direccién. Esta opcion sirve
para evitar errores de manejo.

21.4. Accesorios y rutas
Aqui usted podré visualizar, editar y borrar todos los accesorios
y las rutas almacenadas en el sistema.

a) Ordenar por orden alfabético

) Ordenar por direccion accesorios

) Filtrar ,,s6lo accesorios”

) Filtrar ,solo Rutas”

e) Filtrar ,solo Plataformas giratorias”

f) Eliminar accesorio, ruta o plataforma de manera permanen-
te (al igual que todos los enlaces al mismo)

g) Editar accesorio, ruta o plataforma

o 0O T
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21.5. Formato de datos
Aqui puede introducir informacion importante en relacién con
los diferentes formatos de datos.

21.5.1. Protocolo predeterminado para nuevas locomotoras
Al dar de alta una locomotora a través de la lista de opciones
de locomotoras, se utilizara por defecto el formato que se se-
leccione aqui. Véase también el capitulo 11.1.4.

21.5.2. Protocolo predeterminado para los accesorios
Al dar de alta un nuevo accesorio se utilizara por defecto el
formato de datos que se seleccione aqui.
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21.5.3. Formatos de datos generados

Aqui puede establecer que los formatos de datos deben ser
transmitidos por la central ECoS. Asi, puede desactivar ciertos
formatos de datos que no son necesarios.

Solo activar los formatos de datos que realmente sean nece-
sarios. Por ejemplo, en caso de que no haya decodificadores
Selectrix® se podra desactivar este protocolo. Esto puede ayu-
dar a evitar problemas operativos. Por supuesto, usted puede
dar de alta nuevas locomotoras que utilicen dichos formatos de
datos, independientemente de si este protocolo se ha activado
ono.

Por ejemplo, si usted posee un sistema de 3 carriles y ha desac-
tivado los protocolos DCC y Selectrix®, entonces usted puede
agregar locomotoras DCC a su lista y asignarlas a un puesto
de conduccion. En este caso, la central generara los paquetes
de datos necesarios en formato DCC para poder controlar esta
locomotora a pesar de que el formato DCC se haya apagado.

21.5.3.1. Desactivacion de RailCom®

Aqui usted puede desactivar RailCom®. Esto puede ser necesa-
rio para la programacion de antiguos decodificadores Switch-
Pilot. Si no se usa ningun decodificador compatible con Rail-
Com® en su maqueta, entonces debe desactivar esta opcién a
fin de evitar el riesgo de problemas.

21.5.3.2. Activacion de la seial de via asimétrica

Si se activa esta funcién, la estacion generara una sefal de via
especial asimétrica. Esto ayuda a suprimir el parpadeo posible
de antiguas senales diurnas (Marklin®), linternas de desvios y
faros de las locomotoras.

Tenga en cuenta que siempre habra un ligero parpadeo en los
vehiculos méas antiguos Marklin®. La Unica solucién definitiva
es aislar la toma de tierra de las luces del chasis. Usted en-
contrara indicaciones sobre como conseguir esto en diferentes
manuales de ESU.

21.6. Control de acceso

Aqui se pueden ajustar varias opciones que reducen o previe-
nen accesos no autorizados, por ejemplo, si utiliza su central
en un lugar en que pueda ser manejado por otras personas, los
visitantes no pueden editar o eliminar datos de locomotoras,
0 - peor aun — provocar un reset de la central, con la perdida
total de datos.

T ;|

sutorizacita de acceso

Eloquear fuscionss
B soquear paraca

M Bhquear creacitn, berrada y castio de chjetes
) Boquear Reset a ajustes de fakrica

Constraseha

W Proteger ajustes con contrasena

Cambiar contrasefia

QarneEad

[ v %]

Figura 103

21.6.1. Funciones de bloqueo

.Funcion de bloqueo de parada” impide la activacion de la
parada de emergencia cuando se presiona el botén de parada.
Esto afecta tanto al botén de parada integrado en la ECoS,
como a cualquier otro botén de parada de dispositivos exter-
nos conectados a través del ECoSlink y ECoSniffer.

.Blogueo de la entrada, borrado y edicién de objetos” que
evita cualquier tipo de entrada, borrado o editado de las loco-
motoras, desvios, vias, etc. Esto es Util para los disefios de cara
al publico en el que los usuarios deben ser capaces de operar la
maqueta, pero no de efectuar cualquier cambio.

.Bloqueo de la funcion de restablecimiento a los valores por
defecto de fabrica” - Reset- desactiva el restablecimiento de
fabrica (ver también el capitulo 21.1.4.).

21.6.2. Solicitud de cédigo

Usted puede proteger el acceso al submenu ,Acceso autoriz-
ado” con un codigo. Esto le ayuda a impedir la realizacion de
modificaciones no autorizadas a la configuracion del sistema.
Primero tiene que definir un cédigo numérico de 5 digitos. Este
coédigo debe ser introducido cada vez que alguien quiera acce-
der a este Menu.

21.6.2.1. Cambiar el cédigo
e Pulse el boton de la pantalla ,Cambiar coédigo” y otra ventana
de didlogo se abrird donde puede introducir el nuevo cédigo.

e Elimine el codigo anterior e introduzca el nuevo.

e Confirme esta entrada.
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Asegurese de recordar su cédigo de acceso. Si lo olvida la
Unica forma de restaurarla es a través de la interfaz con un
ordenador (consulte el capitulo 24.2.5).

Un restablecimiento del cédigo en la fabrica va a costar di-
nero!

21.6.2.2. Activacion del cédigo

e Activar , Proteger ajustes con una contrasefa”.

e La préxima vez que llame el ,Set-up”, deberd ingresar el codi-
go.

21.7. Eliminar objetos
Aqui puede borrar listas individuales de la estacion de mando.

Borrar locos y multitracciones

A=) Borrar todas las locos M4

Figura 105

21.7.1. Eliminar locomotoras y multitracciones
Al pulsar este botén en pantalla se procedera al borrado de
toda la lista de locomotoras y multitracciones de la central.

21.7.2. Eliminar locomotoras M4

Al pulsar este botén en pantalla se procedera a borrar todas las
locomotoras M4 de la lista de locomotoras. Después de esta
accion, todas las locomotoras M4 en la maqueta se registraran
automdticamente de nuevo.

21.8. Informacién general
Aqui podra encontrar informacién importante sobre su ECoS.
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21.8.1. Version de software

La version de software se refiere al software interno. Impor-
tante: Cada vez que se ponga en contacto ESU para hacer al-
guna pregunta relativa a la ECoS debe conocer la version de
software.

21.8.2. Numero de serie

El nimero de serie interno es vélido para su ECoS solamente.
Usted necesitard este numero al registrar su ECoS con ESU.
También es necesario conocer este nimero con el fin de ay-
udarle siempre que se ponga en contacto con ESU para cual-
quier consulta o peticion de ayuda.

Asi mismo también necesitara el nimero de serie cuando se
registre en el foro de soporte ESU. El capitulo 27 contiene mas
informacion.

21.9. Calibracion de la pantalla tactil

En algunos casos poco habituales, debido a la fatiga eléctri-
ca 0 mecanica puede suceder que la pantalla tactil deba ser
calibrada de nuevo. Puede iniciar este proceso en cualquier
momento.

e Pulse los botones de funcion F2 y F7 de los puestos demando
izquierdo y derecho al mismo tiempo.

Figura 107

e \/uelva a calibrar el monitor pulsando las tres cruces que iran
apareciendo una tras otra en la pantalla lo mas cerca de su
centro como sea posible.

Calibracién de pantalla tac

m

Para cabbrar la pantalla tactil, pulsar con el ligiz sobre s cruces rojas
que aparezcan en pantalla
Figura 108

e Si la calibracion se ha producido con éxito la ECoS se reiniciara
automaticamente.

22. Configuracion del bus S88

Como se menciond en el capitulo 8.9 los médulos individuales
s88 se conectan en cadena. ECoS necesita saber cuantos de
estos mddulos estan conectados y si tienen 8 o 16 puertos.
Esto se hace en el menu de configuracion.

e Abrir el ment de configuracion.

gz e Seleccionar ,,Dispositivos en el sistema” en el menu secundario.

LINK] o Seleccione . Control bus s88” de la lista de ,Dispositivos de

ECoSlink” (Vea también la Figura 94).

Hodulo 1 {16 Puertc 00000000 OOOOOOOO
Hodule 2 (16Puerto 00000000 OOOOOOOO
Hodulo 3 (16Fuerto 00DOOODOO0 DOOOODOOO
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e Haga clicen ,Editar” y se abrird una ventana de didlogo deno-
minada , configuracion s88":

Listado con todas los médulos s88 actualmente conectados

) Nombre del moédulo

) Indicador de 8 o 16 puertos

) Botén de pantalla ,Borrar”

) Boton de pantalla ,, Agregar”

f) Boton de pantalla , Alternar entre 8 y 16 puertos”

g) Supervisar s88

Usted debe hacer una entrada para cada médulo s88 de su
maqueta:

o Q
~

© O 0

=

+ | e Pulse el botdn de a pantalla ,,Agregar”.
E,r"r'1 e Pulse el botén de pantalla para cambiar entre médulos de 8 y

16 puertos.

e Confirme la entrada.

22.1. Monitor s88

Detras de cada moédulo s88 hay 8 o 16 cuadrados. Estos cuad-
rados siempre indican el estado actual de los contactos de ret-
roalimentacion. El monitor s88 es bastante Util en la busqueda
de fallos durante la instalacion de moédulos s88.



Monitor de corriente & Interfaz del ordenador

23. Monitor de corriente

El monitor actual brinda una valiosa informacién sobre la de-
manda de energfa de su maqueta. Con su ayuda se puede de-
terminar el consumo de potencia real de sus locomotoras y asi
planificar mejor los distritos de potencia en su disefo.

El monitor muestra la corriente suministrada por el booster in-
terno, asi como de los booster conectados a través del ECoS-
Boost, la tension real de la via y la temperatura interna de la
central ECoS.

El monitor de corriente se encuentra en el mend de configu-
racion.
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a) Lista de todos los booster en el sistema.

b) Nombre de los booster, (seguin la configuracion).
¢) Corriente actual / Corriente maxima.

d) Indicador de barras del consumo de corriente.

e) Voltaje actual de la via en el cantén del booster.
f) Temperatura interna del booster.

El monitor de corriente, también muestra que booster se ha
desconectado debido a un cortocircuito. Esto es particularmen-
te Util cuando se trata de encontrar un fallo en una maqueta
amplia.

24. Interfaz del ordenador

Esta opcién le permite conectar su ECoS con su PC. ECoS
trabaja con varios sistemas operativos como MS-Windows®,
Apple® o Linux®. ECoS se basa en estandares abiertos para
la transferencia de datos y no requiere ninguna instalacién
de software en su PC. Todo lo que necesita tener instalado y
configurado es un navegador de Internet (por ejemplo, Mozilla
Firefox®, MS Internet Explorer® o similar).

Puede actualizar la version de software de su ECoS a través de
la interfaz con el ordenador y guardar todos los datos de confi-
guracién en el PC para su uso posterior si esto fuera necesario.
Ademads se puede visualizar la informacién de la pantalla en el
monitor del PC o visualizar las listas internas de locomotoras,
accesorios y rutas.

La comunicacion entre ECoS y el PC se ejecuta a través de una
conexion IP. En ese entorno de redes con conexion IP, es impor-
tante que cada dispositivo conectado tenga una direccion IP
Unica. Con la ayuda de estas direcciones IP todos los dispositi-
vos conectados pueden encontrarse unos a otros.

Por lo tanto, debe configurar una direccién IP correcta en su
ECoS y también en su equipo. De lo contrario la transferencia
de datos no se podra llevar a cabo. La direccion de PC y la de
la ECoS no puede ser la misma.

En primer lugar hay que establecer una conexién correcta entre
estos dos dispositivos. Los detalles sobre esto se pueden encon-
trar en el capitulo 8.6.

24.1. IP Set-up

Si tiene conectado su PC con Internet a través de una conexiéon
de banda ancha o incluso si tiene un router inaldambrico o tiene
instalada una pequena red domeéstica, es probable que usted
tenga un servidor DHCP en su red: Este asigna automatica-
mente direcciones IP a todos los dispositivos conectados. La
mayoria de los routers de Internet funcionan como servidores
DHCP: si este es el caso, por favor siga leyendo en el capitulo
24.1.2.

Router internet con servidor DHCP

Ordenador &
conectado a s
Internet a 3
través de un : ECoS recibe una
router _ direccion IP au-

‘ tomaticamente
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Si usted no tiene un servidor DHCP, o quiere conectar ECoS con
un PC que no estad conectado a una red o desea que trabaje
con una direccion IP estética (asignada manualmente) continte
leyendo a continuacién.

24.1.1. Asignacion manual de direcciones IP en Windows

Si utiliza una direccion IP estética, la direccion y su PC ya esta
configurado, no tiene que cambiar nada en su PC. Siga leyendo
en el capitulo 24.1.2.

Si utiliza un PC que no ha sido conectado a una red hasta aho-
ra usted tiene que comprobar la configuracion IP primero. Se
muestra aqui un ejemplo para MS Windows® XP. Si usted tiene
un sistema operativo diferente, consulte a su administrador de
sistema o el manual correspondiente.

Conexion directa entre ECoS y un PC

La ECoS debe confi-
gurarse manualmente.
Por ejemplo
192.168.1.2

El PC debe configurarse
manualmente.
Por ejemplo 192.168.1.1

Figura 112

Suponemos que se establecerd una red con el PC y la ECoS
solamente (sin ningun otro dispositivo). Este ejemplo es sélo
valido para este caso particular. En caso de duda consulte a un
especialista en informatica

e Asegurese de que su PC y la ECoS se han conectado a la red
como en la figura 20 en el capitulo 8.6.

e Haga clicen , Inicio” de Windows, seleccione , Configuracion”
y luego ,,Panel de Control ,,.

e Es posible que tenga que hacer clicen ,,Cambiar a vista clasica”

(a).

Figura 113

e Buscar el icono de ,Conexiones de red” y abrirlo.

— e Ahora debe abrirse una ventana similar a la mostrada en la

figura 114.

e Busque la conexion de red utilizada. En la mayoria de los casos
esta se llamara , conexion LAN".
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Figura 114
¢ Haga doble clic con el raton sobre su conexion. La ventana de
didlogo siguiente se abrira (ver Figura 115).

e Marque , Protocolo de Internet” en la lista y haga clic en ,,Pro-
piedades”.
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e Seleccione ,Usar la siguiente direcciéon IP” e introduzca el valor
exactamente como se muestra en la figura 116.
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e Confirme su entrada con ,OK".

e Confirme de nuevo con , Aceptar” para cerrar la ventana de
. Propiedades”.

24.1.2. Asignacion de una direccion IP en la ECoS
Ahora usted tiene que asignar una direccion IP a la ECoS.

e Abrir el menu de configuracién.
e Seleccione ,, Configuracién de la red”.
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Figura 117

e Introduzca los valores adecuados para su red doméstica en los
campos ,IP Address” y ,Mascara de Red”. Si usted pone el
ejemplo de arriba en préactica introduzca los valores precisa-
mente como son mostrados en la figura 117.

¢ AsegUrese de que la marca en ,Obtener IP-Direccién a través
de DHCP-Server” NO ESTA SELECCIONADA.

e Confirme los datos y salga del menu de configuracion.
Reinicie su ECoS (apague por completo y reinicie).
Continte en el capitulo 24.2.

24.1.3. Si tiene un servidor DHCP en la red

Un servidor DHCP en la red asigna automaticamente direc-
ciones IP a todos los dispositivos de la red. ECoS chequea de
forma predeterminada en cada procedimiento de arranque, si
dicho servidor esta disponible y solicita una direccién IP vélida.
Todo lo que tiene que hacer es leer la direccién IP asignada y
entrarla en la linea de direccién del navegador de Internet.

LPAY o Abrir el menu de configuracion de ECoS.
e Abra la configuraciéon de red como en la figura 117.

e Asegurese de que la marca en ,Obtener IP-Direccion a través
de DHCP-Server” ESTA SELECCIONADA.

e Leay recuerde el contenido de , Direccién IP”. Las cifras se ne-
cesitaran para el siguiente paso.

24.2. Interfaz Web
e Para establecer una conexion con la ECoS inicie su navegador
de Internet.

e Escriba en la linea de comandos superior: http://direccion ip

Direccion IP significa en este caso los numeros de la direccion
asignada a ECoS. Confirme con ,Enter”.

e En nuestro ejemplo del capitulo 24.1.1 introduzca:
http://192.168.1.2
y pulse la tecla de retorno.

e Después de un momento se mostrara la pantalla de inicio de
ECoS. Debe tener el siguiente aspecto:

z nternet Explorer
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a) Mend ,, Inicio”

b) Menu ,Objetos”

¢) Menu ,,actualizacion de Firmware”

d) Menu ,, Guardar configuracion”

e) Menu ,Restablecer configuracion”

f) Menu ,,Reset dispositivo”

g) Menu ,,Reset codigo de acceso”

h) Menu ,Mostrar pantalla en el navegador”

24.2.1. Actualizaciéon del firmware
En primer lugar guardar los datos en el capitulo 24.2.2 antes de
iniciar una actualizacion del firmware.

Esto le permite actualizar el software de operacion de su ECoS.
Primero debe descargar un nuevo firmware de nuestro sitio
Web y guardarlo en su PC. Encontrard la Ultima version de nu-
estro software en:

http://www.esu.eu/download

Solo encontrara las opciones de descarga de firmware una
vez que haya establecido una cuenta de acceso a nuestro sitio
Web, introduciendo el nimero de serie de su estacion ECoS.
Le recomendamos encarecidamente la creacion de dicha cuen-
ta, de lo contrario no podra beneficiarse de nuevas funciona-
lidades y correcciones de errores para su estacion de mando.
Cdémo obtener acceso se describe en el capitulo 27.

Actualice el firmware si desea actualizar errores relevantes o nu-
evas funciones de las que tenga una necesidad imperiosa. Nunca
cambie la configuracion de un sistema que es estable y funciona
sin problemas. Antes de instalar las actualizaciones debe hacer
una copia de seguridad de los datos de su central ECoS!

R s = A %" . ANy @ O



Correccion de errores

Asegurese de que quita las pilas de su puesto de mando an-
tes de realizar la actualizacion. Soélo debe volver a insertar las
pilas una vez que haya completado la actualizacion.

e Con el fin de iniciar la actualizacion, seleccione ,, Actualizacion
del firmware” y luego pulse ,Buscar”, que le llevard al directo-
rio donde tenga guardada la actualizacion del firmware.

e Iniciar la actualizacion con el boton , Transmitir”.

e A continuacion, se iniciara la descarga. Puede tardar hasta 10
minutos antes de que el nuevo firmware se haya descargado.
Después de eso la ECoS se iniciara de nuevo al menos una vez
y descomprimira e instalara los nuevos datos. Por tanto, este
procedimiento de arranque tarda mucho mas de lo habitual.

Por favor, sea paciente: una actualizacion puede durar incluso

hasta 25 minutos. No apague ECoS durante este proceso!

Esto podria resultar en una instalacion del software defec-

tuosa y no operativa completa de software que no puedan
. manejarse.

Asegurese también de que la alimentacién de su PC y su
ECoS no se interrumpa durante este proceso. Una actualiza-
cion incompleta puede hacer que su ECoS quede intil.

e Después de una actualizacion exitosa, la ECoS debe comenzar
con la indicacién estandar.

24.2.2. Copia de seguridad de la configuracion

Deberia tener el habito de guardar las listas de locomotoras en
su PC. En caso de eliminar las listas por error entonces tendra
una copia de seguridad disponible evitando asf tener que pasar
por el proceso de introducir todos los datos de forma individual
una vez mas.

e Seleccione ,, Guardar configuracion” del Menu.
® Haga clic en el botdn de la pantalla ,, Guardar configuracion”.
e Seleccione ,, Guardar archivo” y guardar el archivo en su PC.

24.2.3. Restaurar la configuracion
Al restaurar una configuracién, todos los valores actuales de la
ECoS seran sustituidos por los guardados en la copia de segu-
ridad del archivo de configuracién.

e Seleccione , Restaurar configuracion” del Menu.

e Seleccione el archivo deseado que desea restaurar con la ayuda
del botén ,, Examinar”.

e Iniciar la descarga pulsando el botén ,Enviar”.

e Los archivos de configuracion de la ECoS seran borrados y
sustituidos por los nuevos. Después de eso ECoS se reiniciara.

24.2.4. Resetear

Aqui puede lanzar un restablecimiento de su estacion ECoS a
los valores de fabrica por defecto. Todos los datos de la central
seran borrados, incluyendo todas las listas de las locomotoras,
desvios, rutas y diagramas de circuito.

Este restablecimiento se lleva a cabo de inmediato, sin necesi-
dad de confirmacion.

’)"

24.2.5. Restablecer el codigo de acceso

Aqui usted puede restablecer el cédigo de acceso de nuevo al
valor por defecto ,00000” en caso de que haya olvidado el
cédigo. Siga las instrucciones de la pantalla.

24.2.6. Mostrar pantalla en el monitor del ordenador

Para las sesiones de formacion o demostraciones es Util para
representar la informacién de la pantalla tactil en un monitor
de PC mas grande. Esta es precisamente la funciéon que se ofre-
ce aqui.
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La captura de pantalla se actualiza automaticamente 4 veces
por segundo. La entrada de datos desde el monitor no es po-
sible.

24.3. Software de control de trenes en su PC

ECoS tiene un protocolo de comunicacion para conectarse a
programas externos de control de trenes que se ejecuten en
su PC. Pregunte al fabricante del programa que usted elija si
soporta la comunicacion con ECoS.

Todos los fabricantes de software de renombre y muchos pro-
gramas de uso libre soportan la comunicacién con ECoS.

El protocolo se corresponde con el estandar ESU ECoS. Desde
el punto de vista informéatico no hay diferencias.

Para cualquier duda tiene la descripcion del interfaz en nuestra
pagina Web en www.esu.eu/download si desea escribir su pro-
pio software. El documento sélo se puede acceder si ha abierto
una cuenta en nuestro sitio Web utilizando el nimero de serie
de ECoS. Encontrard mas detalles en el capitulo 27.

25. Correccion de errores

Su ECoS es un sistema moderno y complejo. Por lo tanto -
como con todos los sistemas basados en software - de vez en
cuando pueden surgir problemas técnicos durante la operaci-
6n. En muchos casos serad capaz de resolver estos problemas
usted mismo. Este capitulo explica los sistemas de seguridad de
su estacion y su aplicacion.

25.1. Modo de rescate

A partir de la version del software 3.0.0. cada ECoS tiene un
sistema de rescate paralelo al sistema operativo. El sistema de
rescate no puede ser modificado y normalmente no esta ac-
tivo.

25.1.1. Activar el sistema de rescate

El sistema de rescate solo debe utilizarse cuando el sistema ope-
rativo normal ha dejado de funcionar correctamente. Una de
las principales razones de ese fracaso son las actualizaciones de
software que se hicieron mal (ver también el capitulo 24.2.1.).
En este caso, usted puede instalar el sistema de rescate y tratar
de reinstalar el sistema operativo normal.

Cuando se activa el sistema de rescate, entonces el software
del sistema operativo normal serd completamente eliminado.
Por lo tanto, es obligatorio que reinstale el sistema operativo.
Siempre intente hacer una copia de seguridad de sus datos
antes de utilizar esta opcion.

Figura 120

Para activar el modo de rescate siga estos pasos:

e Desconecte el puesto de mando de la red.

e Presione las teclas de funcion F2 y F7 de la cabina izquierda de
forma simultanea y manténgalos apretados.

e Encienda su puesto de mando.

ECOS Esu COMMAND STATION

Rescue-Mode
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Figura 121




Correccion de errores

Cuando vea la pantalla como en la figura 121 el modo de
rescate estd activo. Ahora puede comenzar a instalar el siste-
ma operativo a través de la interfaz Web. Puede influir en la
configuracion IP.

25.1.1.1. Recuperando un sistema a través de DHCP
Si utiliza un servidor DHCP en su red (consulte también el capi-
tulo 24.1.) Puede forzar el sistema de rescate para obtener la
direccion IP de este servidor.

e Desconecte la ECoS de la alimentacion eléctrica.

e Pulse el botdn de parada y el botén de funcion F8 de la cabina
a la izquierda al mismo tiempo y manténgalos pulsados.

Figura 122

e Encienda su puesto de mando.

Por favor, mantenga presionado ambos botones durante la pu-
esta en marcha de su puesto de mando (se abrira la pantalla
como en la figura 121).

25.1.1.2. Recuperando un sistema a través de IP estatica
Puede forzar el sistema de rescate a aceptar una direccion IP
preajustada. Esta opcién solo debe ser usada por especialistas
en informatica con experiencia.
La direccion IP es 192.168.1.151 /24.

e Desconecte la ECoS de la alimentacion eléctrica.

e Pulse el botén de parada y el boton de funciéon F7 de la cabina
izquierda al mismo tiempo y manténgalos pulsados.
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e Encienda su puesto de mando.

Por favor, mantenga presionado ambos botones durante la pu-
esta en marcha de su puesto de mando (se abrira la pantalla
como en la figura 121).

25.2. Ejecutar un restablecimiento de fabrica

En muchos casos los problemas técnicos con el software no son
causados por la incorrecta instalacion del software, sino mas
bien a errores en las listas de las locomotoras, accesorios, rutas
o los diagramas de circuito. Tales errores en el llamado , Estado
de funcionamiento” pueden llevar a un comportamiento inu-
sual de la central.

En el peor de los casos la central se puede bloquear durante el
arranque y la pantalla permanecerd en blanco.

Si este es el caso primero debe eliminar todas las listas que con-
tienen objetos. Tal restablecimiento de fabrica puede llevarse a
cabo durante la fase de puesta en marcha.

Desconecte la ECoS del suministro eléctrico.

Pulse el botén de parada y el botén de funciéon F6 de la cabina
a la izquierda al mismo tiempo y manténgalos pulsados.
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Encienda su puesto de mando.

Mantenga pulsados los botones durante la fase de puesta en
marcha hasta que la tecla ,,Go” botén parpadee brevemente.

No se debe confundir la funcién del modo de rescate con
el restablecimiento de fabrica. Siempre trate de restablecer
el puesto de mando con un primer restablecimiento. Bésica-
mente, el modo de rescate sélo se debe activar cada vez que
una actualizacién de software salié mal (por ejemplo debido
a una interrupcion de energia durante la actualizacion).




Asistencia

26. ESU Asistencia y Registro

Como propietario de una ECoS tiene derecho a soporte técnico
por ESU.

Hay muchas maneras de ponerse en contacto con nosotros si lle-
gara a encontrar cualquier problema o si tiene alguna sugerencia.

26.1. Registro

Queremos darle el mejor soporte posible y de la mejor manera
posible. Por lo tanto le rogamos que establezca una “cuenta
de usuario” en nuestro sitio Web http://www.esu.eu/nc/en/
register/.

¢Qué ventajas ofrece estar registrado?
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Al registrarse se introduce el nimero de serie de su ECoS. Asi,
su ECoS se registra automéaticamente con ESU. En caso de que
hubiera cualquier problema de software u otros problemas
entonces le podremos informar directamente. La forma mas
eficiente es hacerlo a través de Internet.

ECoS / Central Station 3.0.0 reloadsd

™ Ich besitze eine ECoS Digitalzentrale /[ Central Station 3.0.0 reloaded und machte Zugang zum
ECoS Suppart Bereich im Forum

Senennummer oz

Figura 126

Ademés después de registrarse usted tendrd acceso a las ulti-
mas versiones de software.
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Los usuarios registrados podran descargar dichas actualizacio-
nes de forma gratuita en cualquier momento.

Todas las actualizaciones de software siguientes para los ECoS
son gratuitas. Garantizado, usted puede estar seguro de esto.

Por supuesto, usted también puede participar en el foro de
soporte ESU.

26.2. Foro

Desde su introduccién en el otono de 2006 el foro de soporte
ESU se ha convertido en una de las plataformas mas exitosas de
Internet. En este foro puede hacer cualquier pregunta sobre los
productos de ESU. Nuestro equipo de soporte tratara de resol-
ver todos los problemas junto con usted. Eso beneficia a todos
desde el conocimiento comun, ya que otros usuarios también
pueden dar respuestas.

Hay una secciéon especial del foro reservado exclusivamente
para los propietarios y usuarios de una ESU ECoS. Esta “ex-
clusividad” asegura que soélo los clientes que realmente posee
una ECoS pueden participar en los debates. La calidad de las
respuestas en este foro es por lo tanto, alta.

Figura 128

26.3. Asistencia técnica

Su comercio habitual o tienda de modalismo donde haya
adquirido su ECoS sera un buen lugar para encontrar respuesta
para todas sus preguntas acerca de la estacién de ECoS asi
como sobre los modelos los trenes en general.

Hay muchas maneras de ponerse en contacto con nosotros.
Por favor, dirija cualquier pregunta relacionada con la ECoS a
través de foro de soporte en nuestro sitio Web.

Si no dispone de acceso a Internet le invitamos a contactar con
nosotros por fax. Por favor, siempre mencionando su nimero
de fax o direccion de correo electronico a la que debemos re-
sponderle.

Haga uso de los foros de Internet o eche un vistazo a nues-
tra pagina Web. Alli encontrara bastantes respuestas y posi-
blemente también sugerencias proporcionadas por nuestros
clientes en la seccion de “Consejos y trucos” que pueden ser
de utilidad para usted. Por supuesto que también estaremos
encantados de ayudarle personalmente.

Fax: +49 (0) 731 - 18 47 82 99

Direccion de correo: ESU electronic solutions ulm

GmbH & Co. KG
-Technischer Support-
Industriestrasse 5

D - 89081 Ulm

WWW.ESU.Cu
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27. Servicio y reparacion

Después de haber adquirido una ECoS por supuesto también
tiene derecho a ciertos servicios por parte de ESU.

27.1. Cantidades a tanto alzado para la reparacién y servicio
Por supuesto una ECoS se puede reparar, aun si es mas antigua
de 2 afos. En ese caso, también puede enviar su central digital
para su reparacion por nuestros especialistas.

Se cobrard una tasa general para las reparaciones como im-
porte a tanto alzado. Usted recibird una factura junto con la
pieza reparada o cambiada. Lamentamos no poder proporcio-
nar estimaciones de costes antes de realizar la reparacion. Si la
reparacion no esta cubierta por la garantia entonces se aplica
de forma automatica las cantidades a tanto alzado para las
reparaciones.

Con el fin de simplificar las cosas, hemos establecido los sigui-
entes importes para el ECoS:

Precio

Tipo de averia en €

Sustitucién de la pantalla LCD, panel tactil y retroi- 99,50
luminacion

Reparacion de la salida de via principal o de via de 72,50
programacion

Sustitucién de placa base defectuosa 95,50

Sustitucién de modulo de ECoSniffer defectuoso 59,50

Sustitucién de modulo Plug In (acelerador con po- 59,50
tenciémetro motorizado y joystick)

Reemplazo de piezas de la carcasa (por ejemplo: la 19,50
cubierta superior debido a rotura, botones del tecla-

do, tapa del compartimiento de la bateria, etc.)

La instalacion de nuevo software en su estacion 19,50
ECoS en nuestras instalaciones

Estos precios incluyen IVA del 19%. La estacion mando debe
ser embalada adecuadamente y el envio debe ser hecho a por-
tes pagados. Encontrard mas detalles sobre la mano de obra
de las reparaciones y las reparaciones bajo garantia en nuestro
sitio Web en:

http://www.esu.eu/en/support/warranty-repair

Alli también encontrara los precios actuales para las reparaci-
ones..
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28. Certificado de garantia
24 Meses de garantia desde la fecha de la compra

Estimado cliente,

Felicidades por adquirir esta estacion de mando ESU ECoS. Este producto de alta calidad ha sido fabricado aplicando los métodos y pro-
cesos de produccién mds avanzados, y fue objeto de estrictos controles y pruebas de calidad.

Por lo tanto ESU Electronic Solutions UIm GmbH & Co. KG le otorga una garantia por la compra de productos de ESU, superando la ga-
rantfa nacional que se rige por la legislacion de su pais y mas alla de la garantia de su distribuidor autorizado ESU. ESU otorga una

Garantia del fabricante de 24 meses a partir de la fecha de compra

Condiciones de garantia:

Esta garantia es valida para todos los productos de ESU que se han comprado en un distribuidor autorizado ESU.

Cualquier servicio, reparacion o reemplazo bajo esta garantia requiere prueba de compra. El certificado de garantia correctamente relleno
junto con el recibo de su distribuidor ESU sirven como prueba de compra. Recomendamos mantener el certificado de garantia junto con
el recibo.

En caso de una reclamacion por favor llene la tarjeta de informe de averias con una informacién tan detallada y precisa como sea posible
y envielo junto con su producto defectuoso.

Por favor, utilice el franqueo adecuado al enviar a ESU.

Cobertura de la garantia y exclusiones:

Esta garantia cubre reparacion gratuita o la sustitucién de la pieza defectuosa, siempre y cuando se pueda demostrar que el fallo sea
debido a un disefio, fabricacion, materiales o transporte defectuoso. Cualquier otra reclamacion esta excluida explicitamente.

La garantia queda cancelada:

1. En caso de desgaste debido al uso normal.

2. En el caso de las conversiones de productos ESU con piezas no aprobadas por el fabricante.

3. En caso de modificacion de las piezas.

4. En caso de uso inadecuado (diferente al uso previsto segun lo especificado por el fabricante).

5. Si las instrucciones establecidas en el manual del usuario por ESU Electronic Solutions Ulm GmbH & Co. KG no se siguen apropiadamente.

No hay extension del periodo de garantia debido a las reparaciones llevadas a cabo por ESU o sustituciones.

Usted puede presentar su reclamacién de garantia, ya a través de su distribuidor o por envio del producto en cuestion con el certificado de
garantia, el recibo de compray la descripcién de la averia directamente a ESU Electronic Solutions Ulm GmbH & Co. KG en:

Electronic solutions ulm GmbH & Co. KG
- Garantieabteilung -

IndustriestralBe 5

D-89081 Ulm

Hoja de Retorno de Productos

1. Datos del cliente (Por favor escriba en mayusculas)

Nombre: ......

Calle: ...........

C.Post./Ciudad:

Pais: ...

Email: ..........

Teléfono: ......

Fecha: ..........

Firma: ......... x

2. Numero de serie del dispositivo

‘ Codigo ID: ... 0x

3. Tipo de averia

D Pantalla defectuosa D Cortocircuito
D Software D Salida de la via de programacion

D Acelerador D Via principal

D Joystick/Botones D Sin imagen (oheayningtnsgnodefundonamiento)

4. Descripcion de la averia (use paginas adicional si es necesario)

5. Recibo de compra

Por favor, anada el recibo a su envio!
6. Sello de su vendedor / tienda de hobby

Sello o la direccion de su distribuidor
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29. Anexo
29.1. Datos técnicos

Booster H4 con salida continua de 4,0 A

Via de programacion H4 con salida de 0.6A

Retroinformacion RailCom® para decodificadores con un dispositivo integrado de “cut out” (,,Global detector”)
Pantalla LCD de 7 pulgadas en formato TFT con panel tactil y retroiluminacion LED (blanco)

Procesador de 32-Bit ARM 720T, 64 Mbytes de memoria Flash ROM, 64 Mbytes de RAM, sistema operativo Linux®
Coprocesador en tiempo real de 16 Bit

2 x aceleradores con potenciémetro motorizado-mando y botén de eleccion de locomotora

2 x Joystick analogico de dos direcciones

2 x botoneras de 9 botones, asi botones de funcién Stop y Go

3 conexiones para dispositivos ECoSlink

Conexién para la ampliacion del bus ECoSlink

Conexién AUX para ampliaciones del sistema

Conexién para boosters galvanicamente aislados para booster del conformes a la norma DCC o compatibles con el modelo 6017 de Marklin®
Entrada ECoSniffer galvanicamente aislada para conectar sistemas antiguos digitales

Entrada para bus s88 galvanicamente aislada para decodificadores de retrocontactos

Conexion Ethernet de 10/100 Mbit (RJ45)

1 modulo ECoSlot para dar cabida a un receptor de radio

Fuente de alimentacion conmutada de 90VA




29.2. Tabla de cédigos para decodificadores de accesorios
La tabla contiene el enlace entre el estado de los micro inter-
ruptores y la direccion de accesorios de acuerdo a los teclados

Marklin®.

Num. Boton  Direccién de Posicion de interruptores en Num. Boton  Direccién de Posiciéon de interruptores en
Teclado Teclado Accesorio  decodificador de accesorio Teclado Teclado Accesorio  decodificador de accesorio

1 1.4 14 - R BEBEWRE 11 5.8 165168 1 - - - - 6 - 8
1 5.8 58 - EFBE B E |7 F 11 9.12 169172 - 2 - - - 6 - 8
1 9.12  9-12 1 - - 45 - 7 - 11 13..16  173-176 - - - - - 6 - 8
1 13..16  13-16 - 2 - 45 - 7 - 12 1.4 177-180 1T - 3 - - - - 8
2 1.4 17-20 - - - 45 - 7 - 12 5.8 181-184 - 2 3 - - - - 8
2 5.8 21-24 1T - - - 5 - 7 - 12 9..12 185-188 - - 3 - - - - 8
2 9.12  25-28 - 2 - - 5 -7 - 12 13..16  189-192 1T - - 4 - - - 8
2 13..16  29-32 - - - - 5 -7 - 13 1.4 193-196 - 2 - 4 - - - 8
3 1.4 33-36 - 3 - - 6 7 - 13 5.8 197-200 - - - 4 - - - 8
3 5.8  37-40 - b BEEBEE 13 .12 pojoes |1k E E E E E B
3 9.12  41-44 - L BEEBIZE 13 13.16 205208 - 2 - - - - - 8
3 13..16  45-48 1 - - 4 - 6 7 - 14 1.4 209-212 - - - - - - - 8
4 1.4 49-52 - 2 - 4 - 6 7 - 14 5.8 213-216 1 - 3 - 5 - - -
4 5.8 53-56 - - 4 - 6 7 - 14 9.12  217-220 - 2 3 - 5 - - -
4 9.12 57-60 1T - - - - 6 7 - 14 13..16 221-224 - - 3 - 5 - - -
4 13..16 61-64 - 2 - - - 6 7 - 15 1.4 225-228 1 - - 45 - - -
5 1.4 6568 L LLLE BERL 15 5.8 229232 - 2 - 4 5 - - -
5 5.8 69-72 1 kBEEERE 15 9.12 233236 - - - 4 5 - - -
5 9.12 73-76 -2 3 - - - 7 - 15 13..16  237-240 1T - - - 5 - - -
5 13..16  77-80 - - 3 - - 7 - 16 1.4 241-244 - 2 - - 5 - - -
6 1.4 81-84 1 - - 4 - - 7 - 16 5.8 245-248 - - - - 5 - - -
6 5.8 85-88 - 2 - 4 - - 7 - 16 9..12  249-252 1 - 3 - - 6 - -
6 9.12  89-92 - - 4 - - 7 - 16 13..16  253-256 - 2 3 - - 6 - -
6 13..16  93-96 1T - - - - - 7 - - 257-260 - - 3 - - 6 - -
7 1.4 97-100 - kP E EEERE - 2 261-264 1 - - 4 - 6 - -
7 58 loiea F F F E E E 7 - - 265-268 - 2 - 4 - 6 - -
7 9.12 105108 1 - 3 - 5 - - 8 g 2 269272 - - - 4 - 6 - -
7 13.16 109-112 - 2 3 - 5 - 8 s ! 275 I E E E E B E L
8 1.4 113-116 - - 3 - 5 - - 8 - - 277-280 - 2 - - - 6 - -
8 5.8 117-120 1 - - 45 - - 8 - - 281-284 - - - - - 6 - -
8 9..12 121-124 - 2 - 4 5 - - 8 - - 285-288 1 - 3 - - - - -
8 13.16 125-128 - - - 4 5 - - 8 s 2 we2en L B EEEE L
9 1.4 129132 1 - - - 5 - - 8 - s 293296 - - 3 - - - - -
9 5.8 133-136 - 2 - - 5 - - 8 s s 29723 00N i I N 7 S T T
9 9.12 137140 - - - - 5 - - 8 s : 301304 - 2 - 4 - - - -
9 13.16 141-144 1 - 3 - - 6 - 8 - - 305-308 - - i BB E
10 1.4 145148 - 2 3 - - 6 - 8 : : sz | F EEEEEE
10 5.8  149-152 - - 3 - - 6 - 8 s I gizsie F R EE E E E E
10 9.12 15315 1 - - 4 - 6 - 8 g E 317320 1 - 3 - 5 - 7 -
10 13..16  157-160 - 2 - 4 - 6 - 8

11 1.4 161-164 - - - 4 - 6 - 8

<
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