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0 Änderungsübersicht 

Version Juli 2018 

Kapitel Änderung 

6.1 HDC POM ergänzt 

6.2 Spannungsversorgung. 3,3V Variante Jumperstellung abweichend. Hinweis 

eingefügt 

7.1 Korrektur MoBaSbS unterstützt Funktionen schaltend und tastend 

7.2 USC um Funktionen F13-F20 und tastende Funktionen ergänzt. Hinweis auf DCC 

Software von Uwe Mäusezahl und POM 

7.5.2 HDC 3,3V Variante ergänzt um POM und Drehgeberrichtung. 

Abwärtskompatibilität zum HDC 5V. Weitere Aufbauhinweise 

9.1 uC Programmierbord. Hinweis nicht für ATMega 644 geeignet 

10 Mikrocontroller Programmieren, ergänzt um ATMega 644 

10.2.3 Ergänzt um Fuse-Bits ATMega644 

12.5.1 Mehrere Hinweise, Default-Adresse 31 bei Basismodulen gilt auch für HDC. 

Pollgrenze bei mehreren HDC beachten 

13 Anhang, Unterschiede der HDC Varianten erläutert 

13.1.1 HDC Kompatibilität. Mischbetrieb der HDC Varianten möglich 

13.1.3 Bild 3,3V Variante ergänzt 

13.1.4 HDC Betriebsmodus und Optionen komplett überarbeitet wegen 3,3V Variante. 

Tastfunktion, POM, Umschaltung Drehgeberrichtung und Ausschaltoption bei 

Funktionen tastend 

 

 

Version Februar 2018 (nicht veröffentlicht) 

Kapitel Änderung 

Einleitung 24-fach Decoder, SDEC8 mit Herzstückpolarisation, PM_TDOE, SLC, 

WOM / WMC, Decoder mit WLAN ausgeschlossen 

Hinweis auf āmfx wird nicht unterst¿tztô ergªnzt 

3 Aktuelle EAGLE-Versionen und Hinweise ergänzt 

5 Linkliste aktualisiert 

6.1 PM_UNI ergänzt 

6.3 Kapitel RS485-Bus neu eingefügt 

7 Kapitel von Hardware in Basis-Module umbenannt 

7.2 Hinweis auf Schaltdecoder-Booster ergänzt 

Hinweis auf āmfx wird nicht unterst¿tztô ergªnzt 

Hinweise auf CV17/18/29 entfernt 

Hinweis auf kleineren Basiswiderstand für Schaltransistoren ergänzt 

7.3 Hinweis auf Homepage von Holger Bernhard entfernt 

Funktionierende Treiber-Versionen ergänzt 

Hinweis auf Rücksetzen des USB-Cips ergänzt 

Hinweis auf Beschreibungen von R. Kircher und J. Schindler ergänzt 

Löschen von COM-Port-Einträgen ergänzt 

Hinweis auf aktuelle IFC-SW-Version ergänzt 

7.5 HDC-Variante (3,3V Display) als zusätzliches Unterkapitel neu eingefügt 

Hinweis auf Spiralkabel ergänzt 

7.6.2 Hinweis auf fehlenden Kondensator an PIN21 (Aref) ergänzt 

7.7 Entfällt (war WMC / WOM), dadurch Verschiebung aller folgenden 

Kapitelnummern 

7.8 Ą 8 Kapitelüberschrift Peripherie-Module eingefügt, dadurch Verschiebung aller 

folgenden Kapitelnummern 

8.1 Abschnitt auf Bootlader-Version V2 aktualisiert, 
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Software PM_universal und LDEC-T ergänzt 

8.2.1 Hinweis auf zentrale Gleichrichtung ergänzt 

8.2.3 Weitere Hinweise auf Servo-Zucken ergänzt 

8.2.5 Hinweis auf Software LDEC-T ergänzt 

8.2.6 PM-Uni Abschnitt neu eingefügt 

7.3 Ą 9 Kapitelüberschrift Service eingefügt, dadurch Verschiebung aller folgenden 

Kapitelnummern 

9.1 Bild für erste Version ausgetauscht 

Neue Version des µC-Programmierboards (mit ATmega8) ergänzt 

9.2 Kapitel in ISP-Programmer umbenannt 

Beschreibung für zwei ISP-Programmer ergänzt 

9.3 Bezugsquelle Reichelt ergänzt 

10 Überschrift geändert 

ATMega644 ergänzt 

10.1 Kapitel überarbeitet 

10.2.2 Kapitel umbenannt und neu strukturiert 

ATMEL Studio ergänzt 

10.2.3 Kapitel neu eingefügt 

Fusebits-Beschreibung ergänzt 

12 Hinweis auf mobasbs.ini bei Startproblemen ergänzt 

12.1.1 Hinweis auf 64-/32-bit Version von Tcl ergänzt. 

Audio-Installation unter WIN7 64-bit ergänzt 

12.5.1 Adressbereich für PMC auf max. 6 geändert 

12.6.5 Neues Feature āInv. Drehrichtungô ergªnzt 

12.6.7 Hinweis auf Taktgenerator (LDEC-T) ergänzt 

12.6.12 PM-Uni Abschnitt neu eingefügt 

12.7.1 Peripherie Module: Bild aktualisiert 

12.9 Link im Text entfernt 

13.1.1 Hinweis auf HDC Version 4.03 ergänzt 

13.2 Verweis auf Datei-Zulieferung geändert 

Kapitelstruktur geändert 

13.2.2 Installation FTDI (von Jörg Schindler, Stand 12.02.2017) neu eingefügt 

13.2.3 Installation MoBa PC ab 2015 mit Win10 (von Roman Kircher) neu eingefügt 

13.2.4 MoBaSbS Notizen USB (von Roman Kircher) neu eingefügt 

11.3 (alt) Entfällt (war Konfiguration und Bedienung WMC / WOM), dadurch Verschiebung 

aller folgenden Kapitelnummern 

13.3.1 Adressen ausführlicher benannt 

13.3.2 Adressen ausführlicher benannt 

13.4 Update der Beschreibung auf Version 2 (Stand 02.2012) 

BOOTRST korrigiert 

13.6 PM-Uni Kapitel neu eingefügt 

13.7 Beschreibung des Servodecoders mit Herzstückpolarisierung neu eingefügt 

 

 

Version April 2011 

Kapitel Änderung 

Einleitung PM_Enc_Opto, VRC, PM_SDEC_V3.0 ausgeschlossen 

7.3 FTDI-Treiberversion auf 2.6.2 aktualisiert 

7.5 Verweis auf superflache Sockel und vergoldete Buchsenleiste eingefügt 

7.6.2 Hinweis auf nur bitweises Auslesen ergänzt 

Hinweis auf Probleme bei Programmierung mit 12V ergänzt 

Hinweis auf Programmierung des USB-Chips ergänzt, 

Hinweis auf Programmierung des Funktionsdekoders ergänzt 

7.9.1 Neues Kapitel SW-Varianten, Prozessortausch und Adapterplatinen eingefügt 

7.9.4 Hinweis auf Einschaltzucken ergänzt 
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7.9.5 Hinweis auf Einschaltzucken ergänzt 

7.11.1 Hinweis auf AVR Studio ergänzt, Adapterplatine Mega162 Ą Mega8 ergänzt 

10.1.1 Kapitel auf neue Version 8.5.9.1 und āSnackô umgeschrieben 

10.2. Tabelle der Schaltbefehl-Symbole eingefügt 

10.5 Reihenfolge der Kapitel an die Webseiten von K. Thüner angepasst 

10.5 SPC und VRC ergänzt 

10.6.5 Hinweis auf Speichern der eingestellten Werte in mobasbs.mbs ergänzt 

10.7.6 Decoder Test: Bild und Text aktualisiert 

10.7.8 Abschnitt neu eingefügt 

11.1.4 Hinweis auf besonderes Verhalten der F12-Taste ergänzt 

11.5 neues Kapitel Bootlader-Bedienungs-Anleitung eingefügt 

 

 

 

Version Februar 2010 

Kapitel Änderung 

Einleitung PM_Triac ausgeschlossen 

6. Architektur Kapitel aktualisiert (wg. DPC) 

7.6 DPC Neues Kapitel DPC eingefügt 

7.9.5 LDEC Abschnitt komplett überarbeitet (neu: LDEC-Universal) 

7.10 Encoder Beschreibung Flackerschutzzeit (Entprellzeit) ergänzt 

8.2.1 

Verzeichnisstruktur 

Hinweise auf entpacken der kompilierten Dateien ergänzt 

10.4.9 DCC 

Programmer 

Konfiguration 

Abschnitt eingefügt 

10.5.8 DPC Abschnitt eingefügt 

10.6.7 LDEC-

Universal 

Abschnitt LDEC-Universal eingefügt 

10.7.7 DCC-

Programmer 

DCC-Programmerbeschreibung eingefügt 

11.4 Betrieb mit 

Traincontroller 

Kapitel nach TC-Versionen aufgeteilt und Informationen ergänzt 

 

 

Version April 2008 

Kapitel Änderung 

alle Überarbeitung aufgrund der Version 4 
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1 Einleitung 

Die MoBaSbS richtet sich an engagierte Bastler, die Spaß an der Eisenbahn und an der Elektronik 

haben. Es wurde eine Elektronik entwickelt, die in Verbindung mit dem Steuerungsprogramm Railroad & 

Co (Traincontroller) Verbraucher einer Modellbahnanlage (Weichen, Lampen, Signale, usw.) ansteuert 

und Rückmeldungen von der Anlage oder dem Gleisbildstellpult an den Rechner zurückgibt. Die 

Steuerung wurde modular entwickelt. Es besteht eine klare Trennung zwischen Fahren, Schalten und 

Melden. Das Modul Fahren kann durch ein oder mehrere Handfahrpulte unterstützt werden. Damit ist ein 

komplettes System vorhanden, das seine Anfänge 1999 hatte und seitdem immer weiter verbessert wird. 

 

Die MoBaSbS kann Lokdecoder für das MM1/2 und DCC ansteuern. Das MFX-Format wird nicht 

unterstützt. Lokomotiven mit MFX-Decoder werden als ānormaleó MM1/2-Lokomotiven betrachtet. 

 

In einem geschützten MoBaSbS-Bereich sind alle notwendigen Schaltpläne, Bestückungslisten, 

Quellcodes und weitere Informationen abgelegt. In einem geschlossenen Forum gibt es die Möglichkeit 

andere MoBaSbS-Bastler zu kontaktieren. 

Der geschützte MoBaSbS-Bereich und das Forum können nur nach Freigabe/Einladung von Patrick 

Urban erreicht werden. 

 

Die MoBaSbS wird nicht als Produkt vertrieben, es besteht ausschließlich die Möglichkeit des Bausatzes. 
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2 Voraussetzungen 

Für den Zusammenbau sind Grundkenntnisse der Elektronik hilfreich: 

¶ Lesen von Schaltplänen 

¶ Löten von elektronischen Bauteilen und ICs 

¶ Kathode einer Diode 

¶ gepolte und ungepolte Kondensatoren 

¶ Umgang mit ICs 

 

Informationen zu den Grundlagen der Elektronik und Löttechnik können im Web gefunden werden. 

 

Ebenso nützlich sind Kenntnisse im Umgang mit Software-Quellen und die Programmierung von 

µControllern: 

¶ *.asm und *.hex-Dateien 

¶ Laden von Daten in µController 

 

Als Werkzeug hat sich als sinnvoll erwiesen: 

¶ Vielfach-Messgerät (Widerstand, Spannung, Strom) 

¶ Lötstation (ca. 40W) mit Temperaturregelung und  

o Kleine Lötspitze (ca. 0,8mm, an SMD-Bauteilen) 

o Normale Lötspitze (ca. 1,2mm, größere Lötpunkte an Leistungsteilen) 

¶ Elektronik-Lot 0,5mm 

¶ Entlöt-Litze / Entlöt-Saugpumpe 

¶ Silberdraht 0,8mm (oder abgeschnittene Beinchen für Durchkontaktierung und Lötbrücken) 

¶ Mini-Bohrmaschine mit Bohrständer 

¶ Platinen-Bohrer 0,8 bis 1,1mm 

¶ Pinzette (für SMD-Bauteile, einfache Ausführung) 

¶ Seitenschneider 

¶ Balsa-Holz-Messer (zum Kratzen) 

¶ Crimp-Zange für RJ45-Stecker (Empfehlung: MPCZ 8-8 von Reichelt), 

alternativ konfektionierte Kabel (z.B. MPFK 8-8 10m) 

 

Hilfreich sind weiterhin: 

¶ Lupe 

¶ Platinenhalter (ādritte Handô) 

¶ Lötlack SK10 

¶ Plastik-Spray (zur Versiegelung) 

 

Nicht notwendig ist: 

¶ ESD-Matte (wenn Grundregeln des Umganges mit elektronischen Bauteilen eingehalten werden) 

3 Platinen 

Die Platinen der MoBaSbS wurden mit dem Programm EAGLE V3.55 der Firma cadsoft erstellt. 

 

Der PM_UNI benötigt eine aktuellere Version: 

 

Eagle 7.6.0 für 32bit-Systeme 

Eagle 8.5.3 für 64bit-Systeme 

 

Auf den Internetseiten von cadsoft kann man sich eine kostenlose Version von EAGLE downloaden. Die 

64bit-Version erfordert eine Anmeldung mit E-Mail-Adresse. 
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4 Frontplatten 

Das Projekt MoBaSbS bietet keine fertigen Frontplatten an. Sie können aber leicht in Eigeninitiative 

hergestellt werden. Einfach zu bearbeiten sind Polystyrol- oder Plexiglas-Platten, auf die man ein am PC 

entworfenes Layout überträgt. 

 

Für die professionelle Herstellung kann man sich zum Beispiel bei Fa. Schäffer informieren 

(siehe Kap. 5). Dort gibt es auch ein Programm zum Download, mit dem sich normgerechte Frontplatten 

erstellen lassen. 

5 Linkliste 

Homepage Patrick Urban  www.macurb.de  

Homepage Karsten Thüner  http://mobasbs.thuener-oe.de 

Archiv Uwe Mäusezahl  www.abhaeusler.de/Maeusi/www.die-maeusis.de/pmuni.html 

 

ATMEL-Studio   https://www.atmel.com/products/AVR/  

     https://www.microchip.com/avr-support/atmel-studio-7  

Conrad    https://www.conrad.de  

DDW/DDL    http://home.snafu.de/mgrafe/  

EAGLE    https://www.autodesk.de/products/eagle/overview  

https://www.autodesk.de/products/eagle/free-download  

Frontplatten    http://www.schaeffer-apparatebau.de  

ISP-Adapter, Schaltplan  http://www.lancos.com/  

ISP-Programmer Tremex/Diamex 

   https://www.diamex.de/dxshop/USB-ISP-Programmer-fuer-Atmel-AVR-Rev2  

Lenz     http://www.digital-plus.de/index.php  

PonyProg    http://www.lancos.com/  

Prolok1    http://tt.borrmanns.de/prolok.html  

Railroad & Co (Traincontroller) http://www.freiwald.com/  

Reichelt    https://www.reichelt.de  

Virtueller COM-Port-Treiber (VCP) http://www.ftdichip.com/  

Tcl/Tk Interpreter   https://www.activestate.com/activetcl  

Direkter Link zu Tcl/Tk-Interpreter https://www.activestate.com/activetcl/downloads  

Direkter Link zum Tcl-Zusatzpaket āSnackô 

     http://www.speech.kth.se/snack/dist/snack2210-tcl.zip 

 

http://www.macurb.de/
http://mobasbs.thuener-oe.de/
http://www.abhaeusler.de/Maeusi/www.die-maeusis.de/pmuni.html
https://www.atmel.com/products/AVR/
https://www.microchip.com/avr-support/atmel-studio-7
https://www.conrad.de/
http://home.snafu.de/mgrafe/
https://www.autodesk.de/products/eagle/overview
https://www.autodesk.de/products/eagle/free-download
http://www.schaeffer-apparatebau.de/
http://www.lancos.com/
https://www.diamex.de/dxshop/USB-ISP-Programmer-fuer-Atmel-AVR-Rev2
http://www.digital-plus.de/index.php
http://www.lancos.com/
http://tt.borrmanns.de/prolok.html
http://www.freiwald.com/
https://www.reichelt.de/
http://www.ftdichip.com/
https://www.activestate.com/activetcl
https://www.activestate.com/activetcl/downloads
http://www.speech.kth.se/snack/dist/snack2210-tcl.zip
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6 Architektur 

 Übersicht 6.1

 
Architektur der MoBaSbS 

 

Backplane 

An die Backplane werden alle Basismodule (rote Linien) über Steckverbinder angeschlossen. 

 

Bus-Systeme 

Der Bus, der die Basismodule untereinander verbindet, heißt X-Bus (angelehnt an die LENZ-

Beschreibung). Es handelt sich um einen RS485-Bus mit einer Datenrate von 62.500 Baud. 

 

Der Bus, der die Peripherie- Module verbindet (blaue Linien, ausgehend vom PMC), heißt P-Bus 

(Peripherie-Bus). Es ist auch ein RS485-Bus mit einer Datenrate von 9.600 Baud. 

 

Beschreibung RS485-Bus siehe Kap. 6.3 
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BMC 

Verwaltet wird die Kommunikation durch den BMC (Basis-Modul-Controller). Dieser pollt zyklisch die am 

Bus angeschlossenen Komponenten und fragt dabei an, ob etwas "Neues" vorliegt. Meldet sich eine 

Komponente mit einer Information zurück, so wird diese an die anderen Komponenten und - über den 

IFC (Interface-Controller) an den PC weitergegeben. 

 

USC 

Der USC (Universal-Signal-Controller) erzeugt zum einen die Loksteuerbefehle (im Märklin-Motorola- 

und/oder DCC-Format). Zum anderen werden mit dem USC die Schaltbefehle für DCC- oder MM-

Schaltdecoder generiert. Alle Befehle werden über einen Booster ans Gleis gelegt. Es wird empfohlen, für 

die Loksteuerbefehle und die Schaltbefehle je einen eigenen USC zu benutzen, damit es bei der 

Abarbeitung der Befehle zu möglichst geringen Verzögerungen kommt.  

 

IFC 

Die Kommunikation mit dem PC erfolgt über den IFC (Interface-Controller). Es können sowohl die serielle 

Schnittstelle (RS232) oder über eine Adapterplatine auf dem IFC eine USB-Schnittstelle angeschlossen 

werden. 

Es wird das Lenz-Protokoll Ver.3 verwendet. Alle Befehle zur Decoder-Ansteuerung, Rückmeldung und 

Lokkontrolle werden unterstützt. 

 

HDC 

Der HDC (Hand-Daten-Controller) dient der Steuerung von Lokomotiven und Peripherie-Elementen. Es 

können: 

¶ Lokomotiven ausgewählt und gesteuert werden 

¶ Lokdecoder-Programmierung im laufenden Betrieb (DCC) mittels POM (programming on main) 

¶ Peripherie-Elemente ausgewählt und geschaltet werden 

¶ Rückmeldungen kontrolliert werden 

¶ Servos eingestellt werden 

 

DPC 

Der DPC (Decoder-Programmier-Controller) dient zum Programmieren der ConfigurationVariables (CVs) 

von DCC-Decodern. 

 

PMC 

Der PMC (Peripherie-Modul-Controller) dient zum Anschluss von Peripheriemodulen, wie Encodern (für 

Rückmeldungen) und Decodern (für Schaltaufgaben). 

 

PM_xxx 

Über die PM (Peripherie-Module) werden die Elemente auf der Anlage angesteuert und Rückmeldungen 

eingelesen. Es gibt folgende Typen: 

 

PM_ENC8 / PM_ENC24 

Peripheriemodul-Encoder dienen zum Einlesen von Rückmeldungen. Es gibt Varianten für 8 und 24 

Rückmeldungen pro Modul. 

 

PM_DEC8 

Peripheriemodul-Decoder steuern Schaltelemente. Es gibt eine MOSFET- und eine ULN-Variante. 

Beide haben jeweils 8 Ausgänge (damit lassen sich vier Weichen ansteuern) und unterscheiden sich 

durch den maximalen Schaltstrom. 

 

PM_SDEC 

Peripheriemodul-Servo-Decoder steuern Servo-Antriebe. Es gibt Varianten für 4 oder 8 Servos. 
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PM_LDEC 

Der Peripherie-Lichtsignaldecoder steuert die LEDs von Signalen an. Es können verschiedene 

Signalbilder dargestellt werden, wobei die Umschaltung über ein Ab- und Aufdimmen realisiert ist.  

 

PM_UNI 

Mit dem Universal-Decoder können ebenfalls PM_ENC8, PM_DEC8 (MOSFET und ULN), 

PM_SDEC (4 und 8) und PM_LDEC aufgebaut werden. Zusätzlich können Erweiterungsplatinen für 

Stromfühler und Herzstückpolarisation montiert werden. Der Vorteil liegt darin, dass nur ein 

Platinentyp benötigt wird, der entsprechend der gewünschten Funktion zu bestücken ist.  

 

 Überblick Spannungsversorgung 6.2

 

 
Backplane

A          C

1           1

MoBaSbS-

Elektronik

(5V DC)

12V-Option

(9V-12V DC)

A          C

1           1

A          C

1           1

A          C

1           1

A          C

1           1

A          C

1           1

A          C

1           1

A          C

32          32

Bezugs-

potential

(Masse)

A          C

32          32

A          C

32         32

A          C

32         32

A          C

32         32

A          C

32          32

A          C

32          32

    Netzteil

MoBaSbS-Elektronik

230V

AC           

                     5V DC

C
 A

1
  
1

3
2

 3
2

BMC

Elektronik

Fahrpult

5V-Betrieb

Fahrpult

12V-Betrieb

   7805

8-20V

DC

   5V DC

Elektronik

Jumper

setzen

HDC

   7805

8-20V

DC

   5V DC

Elektronik

Jumper

entfernen

HDC

ISDN-

Kabel

C
 A

1
  
1

3
2

 3
2

USC

    Netzteil (12V-Option)

230V

AC           

                    12V DC

Booster

C
 A

1
  
1

3
2

 3
2

PMC

Elektronik

Netzteil an 

PMC

Netzteil an 

Backplane

Enkoder

PMC-

Einspeisung

Leiterbahn 

entfernen, wenn 

hier eingespeist 

wird

   7805

8-20V

DC

   5V DC

Elektronik

FET-

Dekoder

ISDN-

Kabel

Leiterbahn 

entfernen, wenn 

hier eingespeist 

wird

Weichen-

antrieb

nicht 

Bezugspotential!

(wg. Gleichrichter)

Elektronik

   7805

8-20V

DC

   5V DC

Elektronik

   7805

8-20V

DC

   5V DC

Elektronik

Servo-

Dekoder

Servo

   7805

    8-20V

        DC

5V DC

    Trafo

Schaltspannung

           230V~           

18V ~

ISDN-

Kabel

    Trafo

Fahrspannung

230V

~           

                    18V ~

ISDN-

Kabel

C
 A

1
  
1

3
2

 3
2

DPC

Elektronik

DPC-

Einspeisung

J1

Programmiergleis

DCC-Out

Programmier

spannung

(darf keine 

Verbindung zu 

Bezugspotential 

haben)

3,3v Variante. Jumperstellung 

abweichend. Siehe Aufbauhinweise 

 

Spannungsversorgung der MoBaSbS (Sicht auf die Bestückungsseite) 
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Die Spannungsversorgung gliedert sich in folgende Bereiche: 

 

Bezugspotential (Massepotential) 

Prinzipiell gilt, dass die gesamte Anlage ein Bezugspotential hat, das auf die Schiene bezogen ist. Durch 

Messung kann man feststellen, ob von der Schiene bis zum letzten Decoder eine niederohmige 

Verbindung besteht. Auf der Backplane liegt die Masse auf dem Steckverbinder A29 ïA32 und C29 ï 

C32. 

 

MoBaSbS-Elektronik 

Die Elektronik der Basismodule benötigt 5V DC. Diese wird über ein stabilisiertes Netzteil erzeugt. Das 

Netzteil sollte über eine genügende Spannungs-Steilheit verfügen, damit die Elektronik im Moment des 

Einschaltens nicht instabil wird. Die Einspeisung erfolgt über die Backplane (Steckverbinder A1, A2, C1 

und C2). 

 

Fahrspannung 

Für die Fahrzeuge wird über eine Trafo- / Booster-Kombination die Digitalspannung ans Gleis geliefert. 

Abhängig vom Boostertyp können hier Ringleitungen sinnvoll sein. 

 

Peripheriemodul-Versorgung 

Die Elektronik der Peripheriemodule benötigt 5V DC. Es gibt drei Möglichkeiten, die Spannung zu den 

Bauteilen zu führen: 

 

bei kurzen Kabeln (MoBaSbS-Elektronik) 

Bei kurzen Kabeln ist der Spannungsverlust so gering, dass die Verbindung direkt von den 5V DC 

der MoBaSbS-Elektronik erfolgt. Hierfür werden die Jumper auf dem PMC auf die 12V-Option 

gesteckt. Auf der Backplane muss dann eine Verbindung von den 5V DC (MoBaSbS-Elektronik) zu 

der 12V-Option hergestellt werden. Auf den Decodern und Encodern ist der Spannungsregler (7805) 

nicht zu bestücken und mit einem Draht zu überbrücken. Die hierbei zu erreichende maximale 

Kabellänge kann durch Messungen oder Ausprobieren ermittelt werden. 

 

bei langen Kabeln (12V-Option) 

Bei langen Zuleitungen oder sehr vielen Peripheriemodulen ist der Spannungsverlust so groß, dass 

auf den Peripheriemodulen weniger als 5V ankommen. Für diesen Fall muss eine höhere Spannung 

eingespeist werden, die dann auf den Peripheriemodulen auf die benötigten 5V reduziert wird. 

Hierfür wird ein separates Netzteil benötigt. Es sind Werte ab 9V möglich. Als sinnvoll haben sich 

12V erwiesen. Das Netzteil sollte 2A bis 4A liefern und über eine genügende Spannungs-Steilheit 

verfügen, damit die Elektronik im Moment des Einschaltens nicht instabil wird. 

 

Die Einspeisung dieser Spannung erfolgt entweder auf der Backplane (Steckverbinder A3, A4, C3 

und C4) oder dem PMC. Auf dem PMC ist über die Jumper auszuwählen, ob die 12V-Option von der 

Backplane oder dem PMC-Einspeisepunkt in das ISDN-Kabel geführt werden soll. Die Spannung 

wird dann zu den Peripheriemodulen geführt und dort per Spannungsregler auf 5V geregelt. 

 

Ringleitung 

Es kann sinnvoll sein, die 12V-Spannung nicht nur auf Backplane oder PMC einzuspeisen, sondern 

als Ringleitung unter der Anlage vorzusehen. Die Spannung wird dann direkt an den Peripherie-

modulen eingespeist. In diesem Fall müssen zwei Leiterbahnen durchtrennt werden, die zum RJ45-

Stecker führen. 

 

HDC-Versorgung 

Beide Versionen des HDC haben, wie die Peripheriemodule auch, eine 12V-Option. Im HDC kann ein 5V 

Festspannungsregler eingesetzt werden, der über einen Jumper aktiviert oder kurzgeschlossen wird. Die 

Jumperstellungen in der 5V und der 3,3V Variante sind unterschiedlich. Die Aufbauhinweise liefern 

detaillierte Auskunft. 

Auf dem BMC befindet sich ebenfalls ein Jumper, mit dem ausgewählt wird, ob die 5V der MoBaSbS-

Elektronik oder die 12V-Option genutzt wird. 

Bei Nutzung der 12V-Option muss die Spannung über die Backplane zugeführt werden. 
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Meldespannung 

(im Prinzipbild nicht eingetragen) 

Für aktive Melder (z. B. Hallsensoren) kann am PM_ENCx eine externe Spannung angeschlossen 

werden. 

 

Schaltspannung (Licht, Weichen, LEDs) 

Für den Betrieb der Verbraucher wird eine Spannung benötigt, die direkt an den Peripheriedecodern 

angeschlossen wird. 

Abhängig von den persönlichen Möglichkeiten und der Art der Verbraucher, sind folgende Varianten 

denkbar: 

 

stabilisiertes Netzteil 

Mit einem stabilisierten Netzteil erhält man eine betriebssichere Spannung, die bis zum 

angegebenen Ausgangsstrom kaum nachgibt. Damit lassen sich z.B. schwergängige Weichen 

zuverlässiger schalten. Auf den Peripheriemodulen braucht der Gleichrichter nicht bestückt zu 

werden. Ob ein Festspannungsregler einzusetzen ist, ist von der Ausgangsspannung des Netzteiles 

und der Spannung, die der Verbraucher benötigt, abhängig.  

 

Trafo 

Die üblichen Modellbahntrafos liefern ca. 18V ~. In der Regel haben diese Trafos eine so genannte 

"weiche" Kennlinie, d.h. bei Schalten der Weichenantriebe bricht die Spannung des Trafos 

zusammen und es kann bei schwergängigen Weichenantrieben zu Problemen im Schaltverhalten 

kommen. Die Wechselspannung des Trafos muss immer gleichgerichtet werden. Abhängig von den 

Verbrauchern ist ggf. ein Festspannungsregler einzusetzen. 

 

Bei beiden Möglichkeiten kann die Spannungsversorgung zentral aufgestellt sein. Ebenso kann die 

Gleichrichtung zentral erfolgen. Die Spannung kann dann als Ringleitung zu allen Peripheriemodulen 

geführt werden. 

 RS485-Bus 6.3

Der RS485 Bus ist extrem robust, nominell sollten 1800 Meter kein Problem sein. Aufgrund seiner 

Robustheit funktioniert es meist auch wenn man von der Spezifikation abweicht. 

 

Im Zweifel (d.h. spätestens wenn Probleme auftauchen) hält man sich aber besser an die Spezifikation: 

Die Teilnehmer müssen in einer Linie liegen, unvermeidliche Stichleitungen sollten so kurz wie möglich 

sein (maximal 20cm). Also ist eine Baum oder Stern Topologie nicht erlaubt. 

 

Die Leitung muss zwingend Twisted-Pair sein, weil die ganze Stabilität des Systems darauf beruht, dass 

eine Störung z.B. durch einen Lok-Antrieb auf beide Leitungen gleich einwirkt. Über die eine Leitung wird 

das Signal unverändert übertragen, auf der anderen Leitung wird das Signal invertiert. Wenn eine 1 

übertragen werden soll hat die eine Leitung +5V, die andere Leitung 0V. Bei einer 0 hat die erste Leitung 

0V, die andere +5V. Der Empfänger wertet nur die Differenz die beiden Signale aus. Durch dieses 

Verfahren werden Störungen nahezu eliminiert 

 

 
 

RS485 Signalverlauf 
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Die Verbindung zwischen den Teilnehmern erfolgt bei der MoBaSbS über eine Zweidrahtverbindung. Das 

bedeutet, dass Daten nicht gleichzeitig in beide Richtungen übertragen werden können. Eine 

Übertragung erfolgt immer abwechselnd in die eine oder in die andere Richtung. 

 

Die am häufigsten verwendeten RS485 Treiber sind der MAX485 von Maxim, der LTC485 von Linear 

Technology und der SN75176 von Texas Instruments. 

Alle diese Treiber sind zueinander Pinī und Funktionskompatibel, unterscheiden sich jedoch in der 

maximalen Datenrate und der Anzahl der Teilnehmer auf einem Bus. Je nach Ausführung kann z.B. der 

MAX485 mit bis zu 2,5MBit arbeiten, der MAX483 dagegen nur mit 250kBit.  

 

Die Anzahl der Teilnehmer am Bus ist durch die Eingangskapazität der RS485 Treiber begrenzt. Typisch 

funktionieren bis zu 32 Teilnehmer problemlos, dies hängt aber von der Marke/Type aller (!) Transceiver 

am Bus ab. D.h. man sollte nur Transceiver mit möglichst kleiner Last verwenden und Typen, die für die 

gewünschte Datenrate optimiert sind. 

 

Verwendet man den 485-Chip können bis zu 32 Module angeschlossen werden. Alternativ kann ein 487-

Chip (z.B. Max 487 ECPA) eingesetzt werden. Damit können an einen Peripherie-Strang bis zu 128 

Module betrieben werden. Die 485er- können mit den 487er-Chips gemischt betrieben werden. Hierbei 

muss beachtet werden, dass das schwächste Glied der Kette die max. Anzahl bestimmt. 

 

Die folgende Grafik zeigt wie der RS485 Bus aufgebaut ist. 

 

 
 

Aufbau RS485-Bus 

 

Man sieht hier die beiden Leitungen des RS485 Bus. Eine Leitung verbindet jeweils die AīAnschl¿sse 

der Treiber, die zweite Leitung verbindet die BīAnschl¿sse.  

 

Die Widerstände R1 bis R6 sind Abschlusswiderstände und müssen am Ende der Leitungen montiert 

werden, damit Reflexionen vermieden werden. Bei geringen Entfernungen < 20m werden folgende 

Widerstände eingesetzt: 

 

R1, R3, R4, R6: 100kOhm 

R2, R5: 1kOhm 

 

Je nach Datenrate und Leitungslänge kann es notwendig sein andere Werte einzusetzen. Sehr häufig 

werden für R2, R5 120 Ohm empfohlen. Diese sind bei der MoBaSbS an Pin 4+5 des RJ45 Steckers (die 

beiden mittleren Pins) anzuschließen. 
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7 Basis-Module 

 BMC 7.1

 

    
 

BMC (Bestückungsseite)                                                                    BMC (Lötseite) 

 

Der Basis-Modul-Controller (BMC) erfüllt zwei wesentliche Aufgaben: 

Zum einen sorgt er für den Datenaustausch zwischen den zentralen Modulen der MoBaSbS. Dazu pollt 

der BMC zyklisch alle an ihm angeschlossenen Module und fragt deren Status ab. 

Zum anderen verwaltet er die Lokdaten. Hierbei werden bei einer Änderung des Statusô einer Lok deren 

Informationen im Speicher des BMCs abgelegt oder aber bei einer Anfrage eines Moduls z.B. nach dem 

Status einer Lok oder nach deren Namen die gewünschten Daten vom BMC an das anfragende Modul 

gesendet. 

 

Aufgrund der erweiterten Funktionalität in Version 4 müssen das RAM (IC7 oder IC8), das Latch (IC6) 

und das EEPROM (IC15) bestückt sein. 

 

Die Parameter eines Lokdatensatzes werden im seriellen EEPROM (ST24C256) gespeichert und nach 

dem Anschalten der MoBaSbS aus dem EEPROM in das statische RAM kopiert. Von dort wird während 

des laufenden Betriebs dann auf alle Parameter zugegriffen. Die Parameter einer Lok lassen sich in 4 

Gruppen aufteilen: 

 

1. Lokparameter, die zum Betrieb unbedingt notwendig (n) sind bzw. dem Komfort (k) dienen. Diese 

Parameter können direkt über den HDC oder das MoBaSbS-Konfigurationstool eingegeben werden. 

Zu diesen Parametern gehören: 

 

¶ (n) Adresse der Lok (bis 255 bei MM2, bis 9999 bei DCC) 

¶ (n) Protokolltyp (MM2 oder DCC) 

¶ (n) Fahrstufenanzahl (14, 28, 128) 

¶ (k) Loknamen (20 Zeichen) 

 

2. Lokparameter, die während des Betriebs verändert werden und deshalb vom Anwender nicht 

vordefiniert werden können. Dazu gehören: 

 

¶ Lokgeschwindigkeit 

¶ Lokrichtung 

¶ Funktionstastenstatus 
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3. Lokparameter, die Kontrollzwecken dienen. Dazu gehören: 

 

¶ Definition, ob eine Funktionstaste tastend oder schaltend behandelt werden soll. 

¶ Definition, an welcher Stelle der Datensatz innerhalb aller Datensätze angelegt werden soll. Mit 

diesem Parameter ist es möglich, bestimmte Loks zu gruppieren. Als Folge erscheinen die Loks 

beim Aufruf im HDC in direkter Folge.  

 

4. Lokparameter, die derzeit eine statistische Funktion haben und im MoBaSbS-Konfigurationstool 

ausgewertet werden. Dazu gehören:  

 

¶ Lokgeschwindigkeit 

¶ Artikelnummer (6stellig)  

¶ Herstellerbezeichner (Märklin, Roco, Fleischmann, ...)  

¶ Definition des Loktyps (z.B. Dampf, Diesel, Elektro und entsprechende Untergruppen wie 

Schnellzuglok, Güterzuglok, Triebwagen, etc.)  

¶ Definition der Lokfunktionen zugeordnet zu den Funktionstasten (z.B.: F1 = Licht vorne, F2 = 

Dampf, ... , F12 = Geräusch-Kohleschaufeln)  

 

Im Speicher des BMCs können insgesamt ca. 500 Datensätze hinterlegt werden. Es können nur die Loks 

angesprochen werden, die auch über das MoBaSbS-Konfigurationstool definiert wurden. Weitere 

Informationen zur Konfiguration der Lokdatensätze sind der Beschreibung des MoBaSbS-

Konfigurationstools (siehe Kap. 12) zu entnehmen.  

 

Wie alle anderen Hauptmodule auch, ist er mit einem Mikrokontroller vom Typ ATmega162 bestückt. 

Über die vier RJ45 Buchsen links im Bild, lassen sich HDCs anschließen. Werden mehr als vier 

Anschlüsse benötigt, kann mit Verteilern (Y-Splitter) die Anzahl der Anschlussmöglichkeiten erhöht 

werden. 

 

Aufbauhinweise 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Als RAM kann sowohl eine schmale, als auch eine breite Version verwendet werden. Dafür ist 

hier eine alternative Bestückung vorgesehen. 

¶ Obwohl zwei Arten von RS485 Treibern in der Bestückungsliste aufgeführt werden (75176 und 

MAX485), wird die Verwendung des MAX485 Bausteins empfohlen. 

¶ Aufgrund der erweiterten Funktionalität in Version 4 müssen das RAM (IC7 oder IC8), das Latch 

(IC6) und das EEPROM (IC15) bestückt sein. 

¶ Die beiden LEDs oben links im Bild zeigen den Kommunikationsstatus der Module untereinander 

(gelbe LED), sowie den aktiven Zustand (grüne LED) der MoBaSbS an. Die 4 weiteren Dioden 

(rechts unterhalb von "C") können ebenfalls in eine Frontplatte montiert werden und dienen 

Debugzwecken. 

¶ Die Platine ist so ausgelegt, dass sie in ein 19''-Gehäuse mit Frontplatte passt. 
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Einstellmöglichkeiten 

 

 
 

BMC, Platinen-Layout 

 

Die gelben Markierungen im Layout zeigen folgendes an:  

 

A  

Hier kann definiert werden, ob die an der Frontseite befindlichen Buchsen von einem eigenen 

Treiber versorgt werden sollen oder ob der interne RS485 Bus nach vorn herausgeführt werden soll. 

Derzeit müssen hier zwei Jumper gesetzt werden, die die mittleren beiden Pins mit den unteren (mit 

'i' gekennzeichneten) Pins vertikal verbinden. Der RS485 Treiber (IC 10/2), rechts neben den 

Jumpern, kann weggelassen werden.  

 

B 

Wird bei A der Treiber ausgewählt (die Jumper brücken die mittleren mit den oberen Pins), dann 

kann bei B festgelegt werden, ob beide Treiber (der für den internen und für den externen Bus) aus 

einer Quelle (2 Jumper bei B von Mitte nach Rechts (U0) gesteckt) oder von zwei unterschiedlichen 

Quellen (2 Jumper von der Mitte nach Links (U1) gesteckt) gespeist werden sollen. Derzeit wird 

dieser Jumper in keiner Position unterstützt und bleibt offen!  

 

C 

Hier kann eine Versorgungsspannung von +5V oder +9V bis +12V für jeden einzelnen Ausgang 

definiert werden. Die 4 Jumper werden dazu von der Mitte nach Links (+5V Option) oder nach rechts 

(höhere Spannung) gesteckt. Der HDC unterstützt beide Versorgungsoptionen. Um einen 

Spannungsabfall bei Kabellängen > 5m zu kompensieren, kann hier die höhere Spannung 

verwendet werden. Ein eigener Festspannungsregler im HDC sorgt dann wieder für die 5V 

Versorgung. Damit ein versehentliches Einstecken des HDCs in einen PMC anstatt des BMCs nicht 

zu einer Zerstörung des HDCs führt - an den PMC-Ausgängen liegen generell +9V bis +12V an -, 

sollte der HDC mit dem 5V Festspannungsregler ausgestattet werden und der BMC so gejumpert 

werden, dass an seinen RJ45 Buchsen die +9V bis +12V Spannung anliegt. 

 

D und E 

Diese Potis dienen zur Einstellung des Abschlusswiderstandes des internen und externen RS485 

Busses. Die Einstellung sollte nicht in Mittenstellung sein, sondern besser mit Anschlag rechts (von 

den RJ45-Buchsen zur VGA-Leiste gesehen) betrieben werden. Das Poti an Position D hat durch 

die Jumperstellung von A jedoch keinen Einfluss.  
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F 

Hier können +5V eingespeist werden, z. B. um ein Board außerhalb des Gehäuses zu 

programmieren.  

 

G 

Hier liegt die ISP Schnittstelle und der Reset-Taster. Über die ISP (In-System-Programmable) 

Schnittstelle lässt sich der µC im System programmieren. Befindet sich die Karte nicht an der 

Backplane aufgesteckt, so kann am Punkt F eine 5V DC-Spannung eingespeist werden. Diese ISP-

Schnittstelle findet man auf allen Basismodulen der MoBaSbS. Auf den Peripheriemodulen ist sie 

aus Platz- und Kostengründen nicht vorgesehen. 

 

Reset 

Der Reset-Taster auf jedem der Hauptmodule ist nur vorgesehen, um im Falle eines Falles einmal ein 

Modul separat zurücksetzen zu können. Auf dem BMC kommt dem Reset aber eine besondere 

Bedeutung zu, da hier das Auslösen des Rests zu einem Rücksetzen aller Basismodule führt. Dies ist bei 

den anderen Modulen nicht der Fall! Über den 2pol Pfostenstecker (links vom Reset-Taster) und ein 

Stück Kabel kann der Taster herausgeführt werden. Dadurch ist er leichter zu bedienen. Um ein sauberes 

Starten des µControllers nach dem Einschalten der Spannung zu gewährleisten, ist jeder µC mit zwei 

Bauteilen beschaltet: Einem 10k Widerstand, der sich genau in der Mitte unterhalb des ISP-

Wannensteckers befindet, und einem 100nF Kondensator, direkt unterhalb des Reset-Tasters. 

Angeschlossen (angesteckt) wird die BMC an die Backplane, die alle Module untereinander verbindet 

und über die die Kommunikation der einzelnen Module läuft. 

 

Software 

Die aktuelle SW kann aus dem geschützten MoBaSbS-Bereich heruntergeladen werden. 
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 USC 7.2

 

    
 

USC (Bestückungsseite)                                                                    USC (Lötseite) 

 

Der USC wertet die Kommandos aus, die er über den zentralen RS485 Bus empfängt und setzt sie in ein 

Datenformat um, welches vom Booster verstärkt an die Lok- und Schaltdecoder, die aus der 

Gleisspannung versorgt werden, gesendet wird. Mögliche Quellen der Kommandos sind der PC und die 

Handfahrpulte (HDCs und WMCs). 

 

Der USC löst die beiden bisherigen Module LSC (Lok/Loco-Signal-Controller) und SSC (Schalt/Switch-

Signal-Controller) ab, da es nun mit einem Mikrocontroller-Code möglich ist, sowohl Lok- als auch 

Schaltdecoder-Protokolle zu generieren. Folgende Protokolle sind mit dem USC möglich: 

 

¶ MM1-FD Funktionsdecoder (z.B. der Funktionsdecoder im Märklin Tanzwagen)  

¶ MM1/2-SD Schaltdecoder (z.B. für die Märklin K83 Schaltdecoder)  

¶ MM1/2-Lok Lokdecoder (14 FS, abwärtskompatibel zum MM1-Protokoll für Lokdecoder)  

¶ DCC-SD DCC-Schaltdecoder 

¶ DCC-Lok Lokdecoder (14, 28, 128 FS) 

 

Der USC unterstützt kein MFX. Eine Implementierung ist auch nicht geplant. 

 

Welche Protokolle der USC generieren soll, lässt sich über das MoBaSbS-Konfigurationstool einstellen. 

Die verschiedenen Konfigurationsmöglichkeiten sind in der nachfolgenden Tabelle aufgeführt. 

 

Kombinationen\ Datenformate MM1/2-Lok DCC-Lok MM-FD MM-SD DCC-SD 

MM1/2- & DCC-Lok Ja Ja Ja Nein Nein 

MM-SD Nein Nein Nein Ja Nein 

DCC-SD Nein Nein Nein Nein Ja 

Kombi-MM Ja Ja Ja Ja Nein 

Kombi-DCC Ja Ja Ja Nein Ja 

 

USC-Konfigurationstabelle 

 

Wie man der Tabelle entnehmen kann, ist es nicht möglich, den USC so zu konfigurieren, dass DCC- und 

MM-Schaltdecoder gleichzeitig unterstützt werden. 
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Von der Möglichkeit, Lok- und Schaltdecoderkommandos von nur einem Modul generieren zu lassen, 

wird abgeraten. Nur die getrennte Erzeugung durch zwei USCs kann gewährleisten, dass Lokbefehle in 

minimaler Zeit über das Gleis den Lokdecodern zugeführt werden können, ohne dass es durch 

Schaltkommandos zu einer verzögerten Abarbeitung von Lokbefehlen kommt. 

 

Weiter sollte berücksichtigt werden, dass bei Konfiguration des USC als Schaltdecoder alle einlaufenden 

Schaltbefehle generiert werden, auch wenn diese an Schaltdecoder gerichtet sind, die gar nicht am USC 

angeschlossen sind. Für die Übertragung der Schaltbefehle ist ein separater (Schaltdecoder-) Booster 

notwendig, der nicht mit dem Ausgang des Lokdecoder-Boosters verbunden sein darf. 

 

Der Mischbetrieb āMM1/2- & DCC-Lokô wurde mit folgenden Decodern getestet: 

¶ MM Decoder: Märklin 6090x inkl. dem Decoder für den alten C-Sinus Motor) 

¶ Decoder im Goliath Kran 

¶ Spezialdecoder im neuen Kran mit Piezomotoren 

¶ DCC Decoder: Kühn 145, Lopi 2, Lopi 3, Loksound 3.5 und einem Uhlenbrock Decoder. (Typ 

habe ich vergessen) 

Testergebnisse mit dem neuen kompakten C-Sinus Motor und dessen Decodern liegen nicht vor. 

 

Im DCC-Format können Lokadressen von 1 - 9999 genannt werden. 

 

Es werden folgende DCC Formate unterstützt: 

 

¶ 14 Fahrstufen verwendbar für Adresse 1-99 und der Basisadresse in CV 1) 

¶ 28 Fahrstufen verwendbar für Adresse 1-99 mit der Basisadresse des Decoders in CV 1 

verwendbar für Adresse 100-9999 mit erweiterten Adressbereich in CV 17 und 18 

¶ 128 Fahrstufen verwendbar für Adresse 1-99 mit der Basisadresse des Decoders in CV 1 

verwendbar für Adresse 100-9999 mit erweiterten Adressbereich in CV 17 und 18 

 

Mögliche Funktionen  

¶ F0,F1 ï F4 (Funktionen der Gruppe 1) 

¶ F5  ï  F8    (Funktionen der Gruppe 2) 

¶ F9  ï  F12  (Funktionen der Gruppe 3) 

¶ F12 ï F20  (Funktionen der Gruppe 4) 

¶ F21 ï F28  (Funktionen der Gruppe 5) 

 

Es werden das Ein- und Ausschalten der Funktionen sowie das Tasten der Funktionen unterstützt. 

 

Es existiert eine reine DCC-Software von Uwe Mäusezahl. Diese besitzt eine größere Dynamik beim 

Behandeln der Zustandsänderungen. Mit dieser Software werden deutlich mehr als 16 Lokadressen 

zyklisch gepollt. Dieser Code unterstützt auch POM. Dieser Code sollte vorzugsweise verwendet werden, 

wenn auf der Modellbahn MM und MM2 nicht benötigt werden. Er eignet sich insbesondere für große 

Modellbahnen. 

 

Von einem Lokdecoder-USC werden zyklisch Zustandsänderungen für 16 Lokadressen an den Booster 

gesendet. Sind auf einer großen Anlage mehr als 16 Lokomotiven in Zugfahrten unterwegs, kann es dazu 

kommen, dass eine Lok bereits wieder aus dem Speicher gelöscht wurde, bevor der Befehl abgearbeitet 

wurde. In diesem Fall kann der Wert bis 32 erhöht werden (nur im Quellcode über Patrick Urban 

möglich). Dadurch verlängert sich aber die Bearbeitungszeit der Lokbefehle. Es muss also ein Maß 

zwischen Bearbeitungszeit und Loks im Speicher gefunden werden. 

Der USC-Kurzschlusserkennung ist für beide Ausgänge separat über das MoBaSbS-Konfigurationstool 

oder für den primären, unteren Ausgang über den HDC konfigurierbar. 

 

Das Datensignal am Ausgang des µControllers wird über einen RS232-Treiber in ein symmetrisches 

Signal umgesetzt, das der Booster als Eingangssignal versteht. Über ein Relais kann das Signal zum 

Booster abgeschaltet werden. Setzt man den EDITS-Booster ein, schaltet das Schienenausgangssignal 

ab, wenn er kein Eingangssignal erhält. So kann z.B. bei einem aufgetretenen Kurzschluss die Anlage 
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stromlos geschaltet werden. Die Information über einen detektierten Kurzschluss wird an alle 

Komponenten des Systems weitergereicht; somit auch an den PC. 

 

Der USC verfügt über eine automatische Abschaltung der Boosterausgänge für den Fall, dass er nicht 

mehr vom BMC zyklisch angefragt wird. So wird verhindert, dass bei einem Ausfall des BMCs dann 

unkontrolliert Daten generiert werden und somit Loks ohne Kontrolle fahren. 

 

Kurzschlusserkennung:  

Wird vom Booster die Leitung 'Short' auf Low-Pegel gehalten, liegt kein Kurzschluss vor. Bei einem 

Kurzschluss wird die Leitung 'Short' nicht mehr aktiv vom Booster auf dem Low-Pegel gehalten und ein 

Pull-Up-Widerstand (markiert als Punkte 'F) 'auf der Platine zieht die Leitung gegen +5V. 

Im MoBaSbS-Konfigurationstool kann die Kurzschlusszeit eingestellt werden. Verfügt der 

angeschlossene Booster über kein Kurzschlusssignal, so kann die Kurzschlusserkennung deaktiviert 

werden. 

 

2ter Boosteranschluß: 

Der 2te Boosteranschluß (im Layout als C bezeichnet) kann prinzipiell auch benutzt werden. Beide 

Booster werden dann über dasselbe Steuersignal angesprochen. Dafür muss ein Jumper auf die beiden 

unteren Pins des Pfostensteckers 'D' gesetzt werden. 

 

Aufbauhinweise: 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Die 5 LEDs rechts unten auf der Platine dienen lediglich Debugzwecken und brauchen nicht 

bestückt zu werden. 

¶ Die LED oben links ist als gelbe LED zu bestücken. Sie zeigt die korrekte Datenkommunikation 

zum BMC an. Die beiden LEDs oberhalb der SUB-D Buchsen sollten als grüne LED bestückt 

werden und zeigen den aktiven Zustand des Relais an. Der Basiswiderstand der 

Schalttransistoren für die Relais ist im Schaltplan mit 47k angegeben. Bei dem verwendeten 

Relais (Reichelt: Fin 30.22.9 6V) sollte dieser Widerstand etwas kleiner (27k oder 10k) gewählt 

werden, damit die Relais sauber schalten. 

¶ Das RAM (IC7 oder IC8) und das danebenliegende IC (IC6, Adresslatch 74HC573 brauchen ab 

Version 4 nicht mehr bestückt zu werden. 

¶ Die 5x2pol Stiftleisten für die SUB-D-Buchsen sollten als ein 10pol Wannenstecker - so wie für 

die ISP Schnittstelle - bestückt werden. Sie dienen dazu, eine (interne) Verbindung zum (EDITS-

)Booster über ein 10pol Flachkabel vornehmen zu können, wenn Booster und MoBaSbS in einem 

Gehäuse untergebracht werden. So kann die Verbindung zum Booster entweder mit 

Wannenstecker oder SUB-D-Buchsen ausgeführt werden. 

¶ Der Anschluss des USC findet über die Backplane statt, die alle Module untereinander verbindet. 

¶ Die Platine ist für den Einbau in ein 19''-Gehäuse vorbereitet und kann mit einer Frontplatte 

versehen werden. 
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Einstellmöglichkeiten 

 

 
 

USC, Platinen-Layout 

 

Die gelben Markierungen im Layout zeigen folgendes an:  

 

A 

Hier können +5V eingespeist werden, z. B. um ein Board außerhalb des Gehäuses zu 

programmieren.  

 

B 

Optionaler Steckplatz für zukünftige Erweiterungen. Bitte keinen Jumper aufstecken.  

 

C 

Zweiter Boosterausgang. Die Komponenten in Kasten C brauchen nicht bestückt zu werden, wenn 

kein 2ter Booster angeschlossen werden soll. 

 

D 

Über diesen 3poligen Steckplatz wird ausgewählt, ob der 2te Boosterausgang mit demselben Signal 

wie der 1ste angesteuert werden soll. In diesem Fall ist ein Jumper auf die beiden unteren Pins zu 

stecken. Wird der Jumper auf die oberen beiden Pins gesteckt, so wird ein alternatives 

Boostersignal verwendet (z.B. ein Programmiersignal für Lokdecoder). Diese Option wird derzeit 

nicht unterstützt. 

 

E 

Wird die Platine als reiner Schaltdecoder eingesetzt, so können alle Komponenten entfallen, die 

innerhalb der gestrichelten Linie liegen. Ab Version 4 entfallen bei Einsatz als LSC das Latch (IC6) 

und das RAM (IC7 oder IC8). 

 

F 

Der hier gezeigte Widerstand zieht das Kurzschlusserkennungssignal des (EDITS-) Boosters gegen 

VCC. Hat der verwendete Booster kein Kurzschlusssignal, so kann die Kurzschlusserkennung in 

dem MoBaSbS-Konfigurationstool deaktiviert werden. 

 

G 

Werden mehrere USCs betrieben, müssen die im Bild eingezeichneten Leitungen getrennt werden. 

 



Handbuch MoBaSbS 
 

Seite 21 

Software 

Die aktuelle SW kann aus dem geschützten MoBaSbS-Bereich heruntergeladen werden. 

 Anschluss von Nicht-EDITS-Boostern 7.2.1

 

USC-Schnittstelle 

 

Belegung 

 

Pin1 - 18V 

Pin2 GND 

Pin3 +18V 

Pin4 DATA / SIGNAL /TxD 

Pin5 SHORT / STOP 

 

Die +/-18V haben bei der MoBaSbS keine Bedeutung und enden bereits am Stecker. Sie sind ein 

historisches Überbleibsel, da die EDITS Schaltung, die den EDITS Booster ansteuerte 2 

Hilfsspannungen von +/-18V benötigte. Die bekam sie aus dem Booster. Der jetzt eingesetzte 

RS232 hat aber sog. Ladungspumpen und kann sich die ~ +/-12V aus den 5V selbst generieren. 

Deshalb auch die Elkos am RS232. 

 

Anschluss eines Märklin-Boosters 

 
 

Anschluss Märklin-Booster an USC 

 

Die Datenleitung des Märklin-Boosters wird nur mit 5V Signal versorgt. Der USC gibt aber ca. 12V Signal 

ab. Deshalb muss in diese Leitung einen 4,7k Ohm Widerstand und eine Zenerdiode ZD 5V1 gesetzt 

werden. 

 

Anschluss eines LDT-Boosters 

 

 
 

Anschluss LDT-Booster an USC 

USC 
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 IFC 7.3

 

    
 

IFC (Bestückungsseite)                                                                    IFC (Lötseite) 

 

Das PC-Interface stellt die Verbindung zwischen der MoBaSbS und einem PC her. Es kann zwischen 

einer RS232 Schnittstelle (19.200 Baud) mit Hardware-Handshake (CTS) oder -über eine USB-Adapter-

Platine- einer USB-Schnittstelle gewählt werden. Zur Nutzung der USB-Schnittstelle muss im PC ein sog. 

'Virtueller Com-Port Treiber (VCP)' installiert werden. Er emuliert eine serielle Schnittstelle im PC für die 

Steuerungssoftware; der Datenverkehr wird aber über die USB-Schnittstelle hergestellt. Den Treiber und 

weitere Informationen findet man bei FTDI. Es wird kein RS232 nach USB Konverter eingesetzt! 

 

                                
 

USB-Adapter (Bestückungsseite)                                               USB-Adapter (Lötseite) 

 

Aufbauhinweise: 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Der USB-Adapter wird nicht auf der Hauptplatine verlötet, sondern in zwei Fassungsreihen 

gesockelt. 

¶ Für den DIP-Switch lassen sich zwei Varianten einbauen. Empfohlen wird die abgewinkelte 

Variante. 

¶ Die im Layout zu sehenden roten Punkte bezeichnen die Kathode der eingesetzten Dioden bzw. 

den Minus-Anschluss der Elkos. 

¶ Die beiden LEDs direkt am oberen linken Rand der Platine zeigen den Status der internen 

Verbindung zur BMC (oberste, gelbe LED) und den Status des CTS Signals (rote LED darunter) 

an. Die CTS-LED muss während des Betriebes leuchten. Die beiden weiteren LEDs dienen 

Debugzwecken und brauchen nicht bestückt oder in eine Frontplatte integriert zu werden. 

¶ Der Anschluss des Interfaces findet über die Backplane statt, die alle Module untereinander 

verbindet. 

¶ Die Platine ist als Einschubkarte für ein 19''-Gehäuse ausgelegt und kann mit einer Frontplatte 

versehen werden. 
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Einstellmöglichkeiten 

 

 
 

IFC, Platinenlayout 

 

Die gelben Markierungen zeigen folgendes an:  

 

A 

Hier können +5V eingespeist werden. Damit besteht die Möglichkeit ein Board außerhalb des 

Gehäuses zu programmieren. 

 

B 

8-fach DIP-Switch zur Konfiguration 

Der IFC unterstützt mehrere Kommunikationsarten, die sich über den DIP-Switch einstellen lassen. 

 

Mit dem DIP-Switch 1 wird die Betriebsart eingestellt: 

¶ OFF bedeutet serielle Kommunikation. Diese Verbindung entspricht dem Lenz-IF LI101F 

(in Traincontroller einzustellen). Es wird eine serielle Schnittstelle des PC (RS232) und ein 

serielles Kabel genutzt. 

¶ ON aktiviert die USB-Kommunikation. Diese Verbindung entspricht dem Lenz IF LI101F (in 

Traincontroller einzustellen), wobei anstelle der seriellen RS232-Schnittstelle die USB-

Schnittstelle mit einem USB-Kabel genutzt wird. Für den Betrieb muss auf dem PC ein 

VCP-Treiber installiert sein. Im MoBaSbS-Konfigurationstool ist hierzu der Menupunkt 

Optionen -> Konfig. ComPort zu beachten (siehe Kap. 12.4.5).  

 

 
 

Einstellungen der Betriebsart auf IFC 
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Mit dem DIP-Switch 2 wird eine zusätzliche Synchronisierung eingestellt: 

¶ OFF bedeutet, dass die zusätzliche Synchronisierung ausgeschaltet ist. 

¶ ON aktiviert die zusätzliche Synchronisierung. Hierbei wird das serielle Protokoll erweitert. 

Vom PC aus werden immer 0xFF 0xFE dem Befehl vorweg gestellt. Je nach Antwort an 

den PC sendet das PC-IF dann 0xFF 0xFD (bei Broadcastmeldungen) und 0xFF 0xFE (bei 

allen anderen Meldungen) vorweg. Hintergrund der zusätzlichen Synchronisierung ist die 

Anbindung an TC, die bei der LENZ-USB-Unterstützung noch ein paar Extras unterstützt. 

 

Seit Traincontroller V5.8 E1 ist diese Möglichkeit überflüssig, da die MoBaSbS direkt 

unterstützt wird. Sie kann als Digitalsystem direkt ausgewählt werden. 

 

Es wird deshalb empfohlen, die Option nicht zu nutzen und den DIP-Switch 2 auf OFF zu 

stellen. Im MoBaSbS-Konfigurationstool ist hierzu der Menupunkt Optionen -> Erw. 

ComPort Optionen -> Zus. Synchronisierung ein/aus zu beachten (siehe Kap. 12.4.7). 

 

 

 
 

Einstellungen der zusätzlichen Synchronisierung auf IFC 

 

 

Weiterhin können Lokfahr- und Funktionsbefehle an den PC weitergereicht werden. 

Mit dem DIP-Switch 8 wird die Befehlsweiterleitung eingestellt: 

¶ OFF bedeutet, dass die Weiterleitung der Lokfahr- und Funktionsbefehle ausgeschaltet ist. 

¶ ON aktiviert die Befehlsweiterleitung. In diesem Modus werden Lokfahr- und 

Funktionsbefehle, die von einem X-Bus Device (z.B. HDC) abgesetzt werden, an den PC 

durchgereicht. Das MoBaSbS-Konfigurationstool wertet diese Informationen aus und 

aktualisiert die Zustandsinformationen (Geschwindigkeit, Richtung und Status der 

Funktionstasten) in den Lok-Kontroll-Fenstern. 

 

Seit Traincontroller V5.8 E1 wird die MoBaSbS direkt unterstützt. Sie kann als 

Digitalsystem ausgewählt werden. Es wird deshalb empfohlen, ab Nutzung des 

Traincontrollers V5.8 E1 den DIP-Switch 8 auf āONô zu setzen. Im MoBaSbS-

Konfigurationstool sind keine Optionen zu beachten. 

Die Einstellung wirkt sich erst aus, wenn die MoBaSbS aus- und wieder eingeschaltet wird. 

 

 

 
 

Einstellungen āLokbefehle weiterreichenô auf IFC 
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C 

Schnittstelle und Komponenten für den RS232 Betrieb. Das serielle Kabel zum PC ist 1:1 zu 

verbinden. Nachstehend die Pin-Nummern für 9-pol. und 25-pol. Stecker 

 

 
 

D 

Schnittstelle und USB-Adapter für den USB-Betrieb 

 

Hinweise zum VCP (Virtuellen Com-Port) Treiber von FTDI: 

Der auf dem USB-Adapter eingesetzte USB Chip hat die Bezeichnung FT 245 BM. Ebenso 

einsetzbar ist der FT 245 BL. 

 

Für die Programmierung hat Holger Bernhard eine ausführliche Anleitung geschrieben (siehe 

Kap. 13.2.1). Alternativ können die Schritte auch wie folgt durchgeführt werden: 

 

Aktuelle Treiber für den VCP findet man bei FTDI. Es ist möglich, dass nicht jede Treiberversion 

korrekt funktioniert. Bestätigt ist z. B. CDM 2.04.06 WHQL, 2.08.23 Beta und CDM 2.10.00 WHQL 

Certified (auch für WIN10). Die Version 2.12.00 scheint unter WIN10 nicht zu funktionieren. 

  

Nachdem man das ZIP-Archiv von FTDI geladen hat, wird es in ein beliebiges Verzeichnis entpackt. 

FTDI hat der MoBaSbS eine eigene PID innerhalb der für FTDI vergebenen VID zugeteilt (VID: 

Vendor ID, PID: Product ID). Die VID lautet 0x0403, die zugewiesene PID 0xCB20. Diese beiden 

Werte, sowie die 'Product Description 'USB-IF MoBaSbS V4.0', müssen in zwei Dateien ftdibus.inf 

und ftdiport.inf, die in dem ZIP-Archiv enthalten sind, eingetragen werden.  

Nachstehend die Einzelheiten die modifiziert werden müssen (dargestellt sind lediglich die Passagen 

in den beiden Dateien, in denen die rot eingefärbten Zeilen ergänzt werden müssen): 
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Ftdibus.inf aus VCP-Treiberpaket, Version 2.06.02 vom 30.03.2010 

 [FtdiHw] 

%USB\VID_0403&PID_6001.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6001 

%USB\VID_0403&PID_6010&MI_00.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6010&MI_00 

%USB\VID_0403&PID_6010&MI_01.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6010&MI_01 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_00.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6011&MI_00 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_01.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6011&MI_01 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_02.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6011&MI_02 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_03.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_6011&MI_03 

%USB\VID_0403&PID_CB20.DeviceDesc%=FtdiBus.NT,USB\VID_0403&PID_CB20 

 

[FtdiHw.NTamd64]  

%USB\VID_0403&PID_6001.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6001 

%USB\VID_0403&PID_6010&MI_00.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6010&MI_00 

%USB\VID_0403&PID_6010&MI_01.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6010&MI_01 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_00.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6011&MI_00 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_01.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6011&MI_01 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_02.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6011&MI_02 

%USB\VID_0403&PID_6011&MI_03.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_6011&MI_03 

%USB\VID_0403&PID_CB20.DeviceDesc%=FtdiBus.NTamd64,USB\VID_0403&PID_CB20 

 

[Strings] 

Ftdi="FTDI" 

DESC="CDM 

Driver Package" 

DriversDisk="FTDI 

USB Drivers Disk" 

USB\VID_0403&PID_6001.DeviceDesc="USB Serial Converter" 

USB\VID_0403&PID_6010&MI_00.DeviceDesc="USB Serial Converter A" 

USB\VID_0403&PID_6010&MI_01.DeviceDesc="USB Serial Converter B" 

USB\VID_0403&PID_6011&MI_00.DeviceDesc="USB Serial Converter A" 

USB\VID_0403&PID_6011&MI_01.DeviceDesc="USB Serial Converter B" 

USB\VID_0403&PID_6011&MI_02.DeviceDesc="USB Serial Converter C" 

USB\VID_0403&PID_6011&MI_03.DeviceDesc="USB Serial Converter D" 

USB\VID_0403&PID_CB20.DeviceDesc="USB-IF MoBaSbS V2.0" 

SvcDesc="USB Serial Converter Driver" 

ClassName="USB" 

 

Ftdiport.inf aus VCP-Treiberpaket, Version 2.06.02  vom  30.03.2010 

[FtdiHw] 

%VID_0403&PID_6001.DeviceDesc%=FtdiPort232.NT,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_6001 

%VID_0403&PID_6010.DeviceDesc%=FtdiPort2232.NT,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_6010 

%VID_0403&PID_6011.DeviceDesc%=FtdiPort2232.NT,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_6011 

%VID_0403&PID_CB20.DeviceDesc%=FtdiPort232.NT,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_CB20 

 

[FtdiHw.NTamd64] 

%VID_0403&PID_6001.DeviceDesc%=FtdiPort232.NTamd64,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_6001 

%VID_0403&PID_6010.DeviceDesc%=FtdiPort2232.NTamd64,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_6010 

%VID_0403&PID_6011.DeviceDesc%=FtdiPort2232.NTamd64,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_6011 

%VID_0403&PID_CB20.DeviceDesc%=FtdiPort232.NTamd64,FTDIBUS\COMPORT&VID_0403&PID_CB20 

 

[Strings] 

FTDI="FTDI" 

DESC="CDM Driver Package" 

DriversDisk="FTDI USB Drivers Disk" 

PortsClassName = "Ports (COM & LPT)" 

VID_0403&PID_6001.DeviceDesc="USB Serial Port" 

VID_0403&PID_6010.DeviceDesc="USB Serial Port" 

VID_0403&PID_6011.DeviceDesc="USB Serial Port" 

VID_0403&PID_CB20.DeviceDesc="USB-IF MoBaSbS V2.0" 

SvcDesc="USB Serial Port Driver" 

SerEnum.SvcDesc="Serenum Filter Driver" 
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Die geänderten INF-Dateien sollten unbedingt gesichert werden, da diese bei einer erneuten 

Installation der MobaSbs benötigt werden! Sonst wird der USB-Treiber für die MobaSbs installiert! 

 

Konfiguration des USB-Adapters: 

Damit die oben beschriebenen Einstellungen auch zum USB-Adapter passen, muss dieser 

entsprechend konfiguriert werden. 

 

Hierzu gibt es ausführliche Beschreibungen von Roman Kircher und Jörg Schindler für die 

Installation unter WIN7/8/10. (siehe Kap. 13.2.2 bis 13.2.4). Weiterhin können folgende Hinweise 

hilfreich sein: 

 

Ist auf dem PC bereits ein VCP-Treiber installiert, muss dieser zuerst wieder deinstalliert werden. Im 

Archiv der FTDI Treiber gibt hierfür ein Deinstallationsprogramm mit Namen FTDIUNIN.exe. 

Im ersten Schritt wird die MoBaSbS (mit USB-Adapter auf IFC) mit dem PC verbunden. Eine neue 

Hardware wird erkannt. Der Adapter erscheint als Eintrag unter den USB-Devices im Geräte-

manager der Systemsteuerung. 

Nun den CDM-Treiber von FTDI, so wie oben beschrieben, installieren. Hat man alles richtig 

gemacht, dann sollte jetzt der USB-Adapter im Gerätemanager des Betriebssystems auftauchen. 

 

Wurden bereits einige Installationen durchgeführt, müssen nicht genutzte COM-Ports wieder 

gelöscht werden, da das Konfigurationstool nur COM-Ports bis COM7 unterstützt (siehe Kap. 

12.4.5). 

 

Unter Win XP: Start > Einstellungen > Systemsteuerung > System, dann Register āHardwareô > 

Gerätemanager > Anschlüsse(COM&LPT), dann > Ansicht > Ausgeblendete Geräte anzeigen 

(āHªkchenô setzen). Jetzt werden die nicht mehr belegten COM-Ports mit angezeigt. Diese dann 

löschen.  

 

Unter WIN7 (mit Admin-Rechten): Start > Systemsteuerung > System und Sicherheit > System > 

Gerätemanager > Anschlüsse (COM&LPT) > Anschlusseinstellungen (2. Reiter) und dann 

āerweitertô. Danach eine Schnittstelle mit tieferer Anschlussnummer wªhlen. Nach jeder 

Deinstallation eines COM-Ports muss evtl. das System neu gebootet werden, da die Anzeige 

'Anschlüsse' im Gerätemanager verschwindet.  

 

Das FTDI clean tool (im Internet auf den FTDI-Seiten zu finden) löscht zwar die FTDI-Treiber, setzt 

aber die COM-Ports nicht zurück.  

 

Ist alles richtig installiert, müssen bei eingeschalteter MoBaSbS unter 'Anschlüsse (COM & LPT)' 

und unter 'USB-Controller' die MoBaSbS-Treiber aufgeführt sein. Beim USB-Controller handelt es 

sich um den FTDI-Bustreiber und bei den Anschlüssen um den FTDI-Porttreiber. Beim 

Neuinstallieren der Treiber muss man dem Gerätemanager manuell das Verzeichnis angeben, wo er 

die Treiber finden kann.  

Tritt bei der Installation ein Fehler auf, liegt dies an der Treiberversion 
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So sieht es im Gerätemanager aus, wenn die MoBaSbS eingeschaltet und angeschlossen ist:  

 

   
 

Nachfolgend wird ein Konfigtool gestartet (mprog), welches man ebenfalls bei FTDI findet. In 'mprog' 

wird die Defaultdatei āftdi.eptô geladen. Über den entsprechenden Knopf in 'mprog' (der Knopf hat 

das Aussehen eines 'blauen Blitzes'), wird nun der Adapter, d.h. der USB-Chip und das EEPROM 

konfiguriert. Damit sind alle notwendigen Einstellungen vorgenommen. 

Wird der PC jetzt mit der MoBaSbS verbunden, erscheint sie mit Namen und korrekter Kennung im 

System. 

 

Verwendet man das Tool MProg 3 ist folgendes zu beachten: 

MPROG 3 arbeitet evtl. nicht mit den Treibern, welche zu Zeiten vom MProg2 verwendet wurden 

und nicht unter WIN98/ME. Vor einem Treiber-Update müssen in den neuen INF-Dateien die 

Einträge, welche in den alten INF-Dateien manuell eingetragen wurden, bereits vorhanden sein! 

Andernfalls werden die neuen Treiber nicht installiert. 

 

Software 

Aufgrund von gelegentlich auftretenden Rückmeldehängern wurde der Code im IFC geändert. Die 

aktuelle Version ist 130624_IFC_EncFix. Sie kann von dem geschützten MoBaSbS-Bereich herunter-

geladen werden. 

Für die technisch Interessierten: Im IFC Code werden in einer Speicherstruktur, die als Ring ausgeführt 

ist, die Kommandos von der MoBaSbS zum PC zwischengespeichert. Diese Ringstruktur wurde 

vergrößert, so dass mehr Kommandos hineinpassen. Es besteht die Vermutung, dass bei hohem 

(Rückmelde-)Aufkommen noch nicht an den PC gesendete Daten überschrieben wurden. 
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 Netzteil 7.4

Das Netzteil versorgt die zentralen Module - BMC, IFC, PMC, USC mit der Versorgungsspannung von 

+5V. Abhängig von der Gesamtkonfiguration der Modellbahnanlage wird noch ein +12V Netzteil benötigt. 

 

Der von den Netzteilen zu liefernde Strom sollte mind. 2A betragen. Es kann auch jedes Netzteil 

verwendet werden, das höhere Ströme liefert. Dazu gehören z. B. alte PC-Netzteile. 

 

Alle Netzteile sollten über eine genügende Spannungs-Steilheit verfügen, damit die Elektronik im Moment 

des Einschaltens nicht instabil wird. Dies ist oftmals die Ursache für unerklärliches Verhalten bei 

Einschalten. 

 

 

Aufbauhinweise: 

Zum einfachen Einbau wird empfohlen, das Netzteil auf eine 160x100mm Epoxyd-Platine 

aufzuschrauben. So lässt sich das Netzteil wie eine Einschubkarte verwenden.  

 

Es wird ausdrücklich darauf hingewiesen, dass die Netzteile mit 230V versorgt werden. Diese 

Netzspannung ist lebensgefährlich! Es darf unter keinen Umständen eine Verbindung der Netzspannung 

mit den Schienen entstehen! 

Es ist deshalb unbedingt auf Berührungsschutz, korrekten Anschluss des Schutzleiters und Absicherung 

der Primärseite zu achten. Die Abschaltung sollte über einen 2poligen Netzschalter erfolgen. 

 

Die Gesamtstromaufnahme der MoBaSbS liegt bei 1,0 bis 1,5A. Der Wert erhöht sich, wenn Fahrpulte 

angeschlossen werden. Das LC-Display ist hierbei der größte Verbraucher. Bis zu vier Fahrpulte sollten 

kein Problem darstellen. Werden die Fahrpulte mit langen (>7m) Kabeln an der MoBaSbS 

angeschlossen, so kann bei einer 5V Versorgung der Spannungsabfall über die Leitung dazu führen, 

dass die Spannung am Fahrpult nicht mehr ausreichend ist. 

 

Werden derart lange Kabel benötigt, bestehen zwei Möglichkeiten: 

 

Ringleitung 

Eine Ringleitung am Rand des Anlagenrahmens mit ausreichend dimensioniertem Kabelquerschnitt. 

In diese Ringleitung wird neben dem differentiellen Signal des BMC auch die Versorgungsspannung 

eingespeist. An verschiedenen Stellen in dieser Ringleitung können jetzt RJ45-Dosen eingeschleift 

werden, an denen dann - mit kurzen Kabeln - die HDCs angeschlossen werden können. 

 

Auswählen der > 5V Option: 

Der HDC hat einen integrierten 5V Festspannungsregler der über eine Jumperoption geschaltet 

werden kann. Wird diese Option im Fahrpult benutzt, so kann man über die Backplane eine 

Spannung zwischen 9V und 12V einspeisen. Auf dem BMC lässt sich durch Jumper bestimmen, ob 

ein angeschlossenes Fahrpult direkt mit +5V oder der höheren Spannung versorgt werden soll. 
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 HDC 7.5

 5V-Display-Variante 7.5.1

 

 
 

HDC 

 

Der HDC dient einer Vielzahl von Aufgaben. Dazu gehören: 

 

¶ Anzeige der Klartextnamen einer Lok/eines Zuges 

¶ Anzeige der Geschwindigkeit, Richtung, Protokolltyp und Fahrstufenanzahl 

¶ Anwahl der Geschwindigkeit und Richtung 

¶ Anwahl der Lokfunktionen 

¶ Eingabegerät zur Konfiguration eines Lokdatensatzes 

¶ Eingabegerät zur Konfiguration von Basismodulen 

¶ Eingabegerät zur Konfiguration von Servodecoder-Peripheriemodulen (PM)  

¶ Eingabegerät zur Konfiguration von PM Adressen 

¶ Steuergerät für Schaltausgänge von Decodern 

¶ Anzeigegerät für Encoderstatus 

 

Angeschlossen wird der HDC an der BMC über ein 8pol ISDN- oder Patchkabel. Die RJ45 Buchse am 

Fahrpult befindet sich unten rechts. An der oberen Stirnseite des Fahrpults befindet sich die ISP-

Schnittstelle, um den µC auch ohne Öffnen des Gehäuses programmieren zu können. 

 

Das HDC ist Hot-Pug-In-fähig. Es kann im laufenden Betrieb abgezogen und wieder eingesteckt werden. 

 

Nach dem Programmieren des HDC ist die Default-Adresse 31 eingestellt. Diese muss mit dem 

MoBaSbS-Konfigurationstool oder am HDC selbst beim ersten Einsatz geändert werden. 

 

Display 

Bei dem Display handelt es sich um ein LCD-Modul mit 4x20 Zeichen. Die beiden oberen Zeilen 

enthalten die Menüführung. In der 3. Zeile wird im Betriebsmodus (dem Modus, in dem die Lokomotiven 

gesteuert werden) der Lokname angezeigt. Die Loknamen werden mit Hilfe des MoBaSbS-

Konfigurationstools erstellt. 

In der 4. Zeile stehen Informationen, auf welchem VirtuellenFahrPult (VFP) die Lok gerade aufgerufen ist, 

ob sie gerade aktiv gesteuert wird (oder von einem anderen Handregler oder dem PC übernommen 

worden ist), in welche Richtung sie fährt und die aktuelle Fahrstufe. 
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Tasten und LEDs 

 

Stopp 

Oben rechts bei der einzelnen roten LED befindet sich ein Notstop-Taster. Mit ihm wird die 

Spannung am Gleis abgeschaltet. Diese Meldung geht an alle angeschlossenen Komponenten - 

auch an die eventuell steuernde PC-Software. 

 

Virtuelles Fahrpult (VFP) 

Die 5 Taster in der 2ten Reihe sind VFP-Taster. Durch Drücken einer der VFP-Tasten, wird die 

dieser Taste momentan zugeordnete Lokadresse aufgerufen. Man hat damit also einen sehr 

schnellen Zugriff auf 5 Lokadressen. Möchte man eine Lokadresse aufrufen, die keiner VFP-Taste 

zugeordnet ist, so hält man die VFP-Taste gedrückt und wählt über den (Geschwindigkeits-

)Drehregler die neue Lokadresse aus. Diese bleibt nun der entsprechenden VFP-Taste zugeordnet, 

bis entweder eine neue Adresse ausgewählt wird oder die Spannung des HDCs abgeschaltet wird. 

Alternativ kann man über einen Menüpunkt die aktuelle Zuordnung dauerhaft im Speicher des HDCs 

festhalten. 

Schließt man die maximal möglichen vier Handregler an den Datengenerator an, so kann man über 

die Technik der jeweils 5 VFP-Tasten 20 Lokadressen direkt kontrollieren. 

 

F0 bis F4 

Die schwarzen Taster mit den roten LEDs bzw. der einen grünen dienen zum Aktivieren und 

Anzeigen der Lokfunktionen (Sonderfunktion, F1 bis F4). 

 

Fahrtrichtung 

Die Fahrtrichtung wird entweder durch Drücken des Drehreglers oder durch die jeweilige 

Lokrichtungstaste (6te Spalte, 3te und 4te Zeile '<--' & '-->') umgeschaltet (natürlich nur, wenn die 

Geschwindigkeit auf Null steht!). 

 

F5 bis F12 

Die Tasten können mit dem MoBaSbS-Konfigurationstool mit weiteren Lokadressen belegt werden. 

Sie sind fest zugeordnet und können nicht wie die VFP-Tasten im laufenden Betrieb geändert 

werden. 

 

Drehregler 

Der Drehregler ist ein opto-elektronischer Inkrementalgeber. Es gibt keine Nullstellung. Daher kann 

auch beliebig zwischen Lokadressen gewechselt werden, ohne auf die zuvor eingestellte 

Geschwindigkeit achten zu müssen. Wie oben erwähnt, dient der Drehknopf auch zur Anwahl einer 

neuen Lokadresse, die dann der jeweiligen gedrückten VFP-Taste zugeordnet wird. 

 

Lok, Peri, Menu, Esc 

Die Funktion der Tasten sind im Anhang Kap. 13.1 erklärt. 
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Aufbauhinweise:  

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Der HDC ist in Sandwichtechnik aufgebaut. Basis bildet eine Hauptplatine, auf die ein Bedienteil 

aufgesteckt wird. Dieses Bedienteil trägt nun seinerseits das LC-Display-Modul. 

¶ Damit ein versehentliches Einstecken des HDCs in einen PMC nicht zu einer Zerstörung des 

HDCs führt - an den PMC-Ausgängen liegen +9V bis +12V an -, sollte der HDC mit dem 5V 

Festspannungsregler ausgestattet werden. 

 

 
 

HDC, Platinen-Layout, Variante für Minitaster: 

 

Die folgenden Bilder zeigen die Hauptplatine, das Bedienteil und eine Detailansicht des verwendeten 

Adapters (Bezug Reichelt: AW122/32). Wichtig ist es, die Kontaktbuchsen und Adapter so auszurichten, 

dass sie später genau ineinander gesteckt werden können. Wegen des geringen Zwischenraums müssen 

sehr flache Sockel für die beiden ICs verwendet werden, die direkt (1.1mm Bohrung) in die Platine 

versenkt werden. Die bisher empfohlenen Carrier-Buchsen von Conrad-Elektronik (Nr. 739049) sind nicht 

mehr lieferbar. Es kann auch ein superflacher Sockel (Reichelt GS 40P) verwendet werden. Ebenso wird 

die Buchsenleiste mit RM2.0 von Conrad Nr. 729243 durch die Nr. 741606 ersetzt. 

 

 
 

HDC, Adapter (Detailansicht) 
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HDC, Basisplatine (Bestückungsseite)                                         HDC, Basisplatine (Lötseite) 

 

 

Bei der Basisplatine ist auf exakte Ausführung der Bohrungen zu achten. Sowohl beim Bedienteil als 

auch beim Motherboard müssen die oberen Ecken weggebohrt bzw. abgesägt werden, da diese sonst 

die Gehäuseverbindungen stören würden. 

 

    
 

HDC, Bedienplatine (Bestückungsseite)                                         HDC, Bedienplatine (Lötseite) 

 

Auf (oder besser unter) dem Bedienteil müssen einige Drahtbrücken gezogen werden. Diese sind leicht 

gewinkelt zu verlegen, da sie genau unter den LEDs verlaufen und so zu Kurzschlüssen führen können. 

Insgesamt sind auf dem Bedienteil 6 Lötbrücken vorzusehen. Bitte kontrollieren! 

 

Der FET SPU xxx ist nicht mehr lieferbar. Als Ersatz-Typ kann der IRLR 024N (wie im Decoder) 

eingesetzt werden. Die I-Pak-Variante IRLU3410 ist auch möglich. Wird ein IRLU 3410 nicht eingesetzt, 

so kann dafür ein BC 337 direkt daneben eingelötet werden und der Widerstand R 35 ist von 0 Ohm auf 

4k7 Ohm zu erhöhen. 

 

Der Spannungsregler braucht nur dann montiert zu werden, wenn das Fahrpult mit einer höheren 

Spannung versorgt werden soll (9V - 12V, von der BMC). Dann darf der Jumper nicht gesetzt werden. Bei 

5V Betrieb muss er gesetzt werden. Es wird empfohlen, den Spannungsregler zu bestücken und auch zu 

nutzen. Damit ist ausgeschlossen, dass der HDC Schaden nimmt, wenn es aus Versehen in eine der 

PMC-Ausgangsbuchsen gesteckt wird. Denn dort liegen zur Versorgung der Peripheriemodule (Encoder 

und Decoder) 9-12V DC Spannung an! 
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Bei einer der Adapterleisten müssen die durchstehenden Enden extrem gekürzt werden, da später dort 

ein Taster montiert werden muss. Zusätzlich muss von der Unterseite des besagten Tasters (3te Reihe, 

2te Spalte) mit einem Minifräser etwas Material weggenommen werden; dann lässt sich der Taster wieder 

sauber aufsetzen, ohne zu wackeln. Bei der Bestückung des Bedienteils sollte man immer Zeilenweise 

vorgehen, sonst wird das Löten unnötig erschwert. 

 

Die LEDs sollten nicht zu weit aus dem Gehäuse herausschauen. Sie können ca. 1.5 bis 2mm tiefer als 

der Tasterknopf eingebaut werden. Bei 3mm verschwinden sie fast plan im Gehäuse. 

Ein Tipp dazu: Wenn man einen 6mm breiten und 60mm langen Pappstreifen zwischen die Beinchen der 

LEDs einer Reihe steckt, so können die LEDs in der Höhe beim Verlöten optimal justiert werden. Am 

Besten ist es, erst nur ein Beinchen jeder LED einer Reihe anzulöten und dann den Pappstreifen wieder 

herauszuziehen. 

 

Das LC-Display wird direkt auf das Bedienteil gelötet. Da es von oben verlötet werden muss, dürfen die 

Beinchen nicht vollständig in die Platine gesteckt werden. Optimal ist es, wenn sie unten gerade eben 

wieder herauskommen. 

 

Die Tasten müssen sehr genau beim Festlöten positioniert werden. Ebenso sind deren Bohrungen und 

die der LEDs exakt auszuführen. Dazu kann man das Layout ausdrucken und von innen in das Gehäuse 

kleben. Danach bohrt man mit einem 1mm-Bohrer genau die angezeigten 'Fadenkreuze' vor. Von der 

Oberseite wurden die LED Bohrungen mit 3mm und die Tastenbohrungen mit 3.5mm erweitert 

(Bohrmaschine im Bohrständer langsam laufen lassen!). 3.5mm ist schon recht knapp und die 

Bestückung muss schon recht genau sein. Falls Tasten klemmen, kann man die Bohrungen von der 

Innenseite ansenken. Generell gilt für die Arbeit an den Aussparungen: Lieber ein paar Mal mehr 

zusammenbauen, als sich nachher über zu große Ausschnitte ärgern. Die unteren Befestigungsnocken 

im Gehäuse müssen etwas gekürzt werden, dann steht einem endgültigen Einbau der Platinen nichts 

mehr im Wege. 

 

Zum Schluss fehlt noch die Bohrung für den Inkrementalgeber. Er wird über ein Stück Flachbandkabel 

angeschlossen. Das Bild zeigt den Anschluss des Drehgebers an den 10poligen Wannenstecker. 

 

           
 

                  Inkrementalgeber, Schaltplan                    Inkrementalgeber, Anschluss 

 

 

Gelegentlich fehlt die interne Verbindung von GND zu GND/SW. Dadurch funktioniert der 

Inkrementalgeber unregelmäßig. Es ist dann eine Verbindung von PIN4 (GND) mit PIN6 (GND/SW) 

herzustellen. 

 

Für die Verbindung vom HDC zur MoBaSbS kann neben dem 8-poligen Flachbandkabel auch ein 

Spiralkabel für Telefonhörer verwendet werden. Hierbei ist der RJ12 abzuschneiden und durch einen 

RJ45-Stecker zu ersetzen. 

 

http://www.mobasbs.de/Eisenbahn/MoBaSbS/HDC/Drehgeber.jpg
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Weitere Hinweise zum Aufbau: 

Korrektur aus Sammelbestellung Anfang 2005 

Es ist eine Korrektur auf den Platinen, die in einer Sammelbestellung Anfang 2005 in Industrie-

Qualität gefertigt wurden, durchzuführen: 

Der Fehler liegt in einem Kurzschluss verschiedener Leitungen, hervorgerufen dadurch, dass die 

Platinen wider erwartend doch doppelseitig gefertigt wurden. Die Drahtbrücken auf dem Bedienteil 

hätten dabei nicht einfach nur gerade, sondern so, wie in untenstehender Abbildung als gelbe Linien 

zu sehen, verlegt werden müssen. 

 

Korrektur: 

Die in Orange-Farbe zu sehenden gefertigten Brücken müssen an den durch die roten Striche 

gekennzeichneten Stellen aufgetrennt werden und stattdessen müssen die gelb eingezeichneten 

Brücken gelegt werden. Alternativ kann man auch die Durchkontaktierungen mit einem z.B. 2.5mm 

Bohrer an den durch die roten Punkte gekennzeichneten Stellen ansenken (nicht durchbohren!) 

Dabei kann man sogar auf die Punkte mit schwarzem Rand verzichten, denn diese werden durch 

die anderen Trennungen quasi freigelegt. 

 

 
 

HDC: Korrekturen der Leiterbahnen (Sammelbestellung 2005) 
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Korrektur aus Sammelbestellung 2006/2007 

Hier fehlt in der oberen rechten Ecke (siehe Abbildung) der HDC Hauptplatine eine 

Leiterbahnverbindung (in der Abbildung in gelb eingezeichnet). Kratzt man die grüne Lackschicht 

etwas auf der Leiterbahn weg, kann man diese Verbindung mit einem Stückchen Draht schnell 

wieder herstellen). 

 

 
 

HDC-Korrektur 2006/2007 

 

Software 

Die aktuelle SW kann aus dem geschützten MoBaSbS-Bereich heruntergeladen werden. 
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 3,3V-Display-Variante 7.5.2

Hierbei handelt es sich um eine Weiterentwicklung von Frank Kaiser des von Patrick Urban konstruierten 

und durch Uwe Mäusezahl um Funktionen ergänzten HDC. Die Überarbeitung verfolgte folgende Ziele: 

 

¶ Umbau auf 3,3 V Technik, um wieder marktverfügbare LCD-Displays nutzen zu können 

¶ Vereinfachung des Aufbaus  

¶ Verwendung eines anderen Mikrocontrollers, um mehr Programmspeicherplatz verfügbar zu 

haben  

¶ Integration von 28 Funktionen für das DCC Gleisformat 

¶ Unterstützung der Tastfunktion der Funktionstasten 

¶ Programming on Main (POM) 

¶ Möglichkeiten zum Einbau eines kostengünstigen mechanischen marktverfügbaren Drehgebers 

¶ Raum für weitere Erweiterungen 

 

Die 3,3V Variante unterstützt alle Funktionen der 5V Variante. Zusätzlich stehen die Funktionen F13-F28 

im DCC Protokoll zur Verfügung. Alle Funktionen können jetzt schaltend und tastend verwendet werden. 

Programming on Main wurde ebenfalls integriert. Hiermit ist es möglich alle CVs mit Ausnahme der CV 1 

im laufenden Betrieb anzupassen. Ein Umsetzen der Lok auf ein Programmiergleis ist hierfür nicht 

erforderlich. Die 3,3V Variante verfügt über zwei zusätzliche Taster. Der obere dieser Taster wird für die 

Umschaltung der Funktionsblöcke benötigt. Der untere Taster ist für spätere Erweiterungen reserviert. 

 

5V und 3,3V Varianten können ohne Einschränkung gleichzeig betrieben werden (Abwärtskompatibilität).  

 

Software 

Die aktuelle SW kann aus dem geschützten MoBaSbS-Bereich heruntergeladen werden 

oder bei Frank Kaiser angefragt werden. Die 3,3V Variante kann nur in Betrieb genommen werden, wenn 

der BMC, der USC und das IFC den Softwarestand von 2018 aufweist. 

 

 
 

HDC 3,3V-Variante 

 

Aufbauhinweise:  

¶ Bei der Bauteilbestellung unbedingt darauf achten, dass die Widerstände für die Tastaturmatrix, 

das sind alle 200 Ohm, alle 1K Ohm und der 5,6 KOhm Widerstand, eine Toleranz von 1% oder 

weniger aufweisen. Widerstände mit 5 oder 10 % Toleranz sind ungeeignet. Es existiert eine 

Bauteilliste. 
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¶ Es wird ein Mikrocontroller vom Typ ATMega 644 verwendet. Die Anschlussbelegung weicht von 

der des sonst in der MoBaSbS verwendetem Typ ATMega 162 vollständig ab. Daher darf der 

Mikrocontroller nur eingebaut im HDC programmiert werden. Wird der Mikrocontroller ATMega 

644 in das Programmierbord gesteckt droht Bauteilzerstörung. 

¶ Damit alle Komponenten des HDC in ein handliches Pultgehäuse passen, ist es erforderlich die 

RJ-45 Buchse auf einem separaten Platinenstück aufzubauen. Alle anderen Bauteile befinden 

sich auf der Hauptplatine.  

¶ Es empfiehlt sich die ICs mit Sockeln zu versehen. 

¶ Das LC-Display-Modul wird auf Buchsenleisten aufgesteckt.  

¶ Wird ein optoelektronischer Inkrementalgeber verwendet, ist die Aussparung in der Platine ganz 

herauszusägen. ACHTUNG: Die auf dem Bild mit schwarzer Linie gekennzeichnete 

Masseverbindung muss bestehen bleiben. Dieser Inkrementalgeber wird in den Gehäusedeckel 

eingebaut. 

Bei Verwendung eines mechanischen Inkrementalgebers wird nur die Hälfte der Aussparung aus 

der Platine gesägt und der Inkrementalgeber wird in die Platine eingebaut (sowie auf dem Bild 

dargestellt).  

¶ Damit ein versehentliches Einstecken des HDCs in einen PMC nicht zu einer Zerstörung des 

HDCs führt - an den PMC-Ausgängen liegen +9V bis +12V an -, sollte der HDC mit dem 5V-

Festspannungsregler ausgestattet werden. Auf den richtigen Sitz der Spannungswahlbrücke 

(Jumper) ist unbedingt zu achten. Falsches Stecken führt zur Zerstörung von Bauteilen.  

¶ Wird der HDC vom BMC ausschließlich mit 5 Volt versorgt, ist der Jumper umzustecken. In 

diesem Fall können die Bauteile C5, C6, C10, IC2 entfallen.  

 

 
 

HDC 3,3V, Platinen-Layout 

 

Das obige Bild zeigt die Hauptplatine und die Platine, die die RJ-45 Buchse aufnimmt. Beide werden am 

Schluss der Montage mit drei 2mm Schrauben verbunden. Elektrisch werden beide Teile mit vier 

Drahtbrücken verbunden. Sowohl auf der Platine für die RJ-45 Buchse wie auch bei der Hauptplatine 

müssen die Ecken weggesägt werden, da diese sonst die Gehäuseverbindungen stören würden (auf dem 

Bild gut zu sehen).  

Der 5 Volt Spannungsregler braucht nur dann montiert zu werden, wenn das Fahrpult mit einer höheren 

Spannung versorgt werden soll (9V - 12V, vom BMC). Der Jumper ist entsprechend zu setzen. Es wird 

jedoch empfohlen, den Spannungsregler zu bestücken und auch zu nutzen. Damit ist ausgeschlossen, 

dass der HDC Schaden nimmt, wenn es aus Versehen in eine der PMC-Ausgangsbuchsen gesteckt wird. 

Denn dort liegen zur Versorgung der Peripheriemodule (Encoder und Decoder) 9-12V DC Spannung an!  

 

Der Aufbau der Platine sollte in folgender Reihenfolge durchgeführt werden.  

¶ Alle Brücken einlöten 

¶ Alle SMD Bauteile einlöten  

¶ Die beiden IC-Sockel einlöten  

¶ Alle diskreten Bauteile einlöten  
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¶ Die ML 10 Buchsen sowie die Pfostenleisten für das Display einlöten (siehe kleine 

Platinenkunde)  

¶ Dann reihenweise die Taster mit den LEDs einlöten, von der Drehgeberseite anfangen.  

¶ Die Platine mit der RJ-45 Buchse verschrauben und verlöten  

¶ Inkrementalgeber vorbereiten und Display aufstecken  

 

Bei der Bestückung der Platine mit den Tastern und den LEDs sollte man immer zeilenweise vom 

Inkrementalgeber ausgehend vorgehen, sonst wird das Löten unnötig erschwert.  

 

Die LEDs sollten nicht zu weit aus dem Gehäuse herausschauen. Sie können ca. 1 bis 2mm tiefer als der 

Tasterknopf eingebaut werden. Bei 2mm verschwinden sie fast plan im Gehäuse.  

Ein Tipp dazu: Wenn man einen 6mm breiten und 60mm langen Pappstreifen zwischen die Beinchen der 

LEDs einer Reihe steckt, können die LEDs in der Höhe beim Verlöten optimal justiert werden. Am besten 

ist es, erst nur ein Beinchen jeder LED einer Reihe anzulöten und dann den Pappstreifen wieder 

herauszuziehen. Jetzt die LEDs nochmals ausrichten und das zweite Bein anlöten.  

Die Tasten müssen sehr genau beim Festlöten positioniert werden.  

 

 
 

Einbau der Taster und LED 

 

Ebenso sind deren Bohrungen im Gehäuse und die der LEDs exakt auszuführen. Dazu kann man das 

Layout ausdrucken und von innen in das Gehäuse kleben. Danach bohrt man mit einem 1mm-Bohrer 

genau die angezeigten 'Fadenkreuze' vor. Von der Oberseite werden die LED Bohrungen mit 3mm und 

die Tastenbohrungen mit 3.5mm erweitert (Bohrmaschine im Bohrständer langsam laufen lassen, damit 

die Bohrer nicht heiß werden und das Material schmilzt!). 3,5 mm ist schon recht knapp und die 

Bestückung muss schon recht genau sein. 

 

Falls Tasten klemmen, kann man die Bohrungen von der Innenseite ansenken. Generell gilt für die Arbeit 

an den Aussparungen: Lieber ein paar Mal mehr zusammenbauen, als sich nachher über zu große 

Ausschnitte ärgern. Die unteren Befestigungsnocken im Gehäuse müssen etwas gekürzt werden, dann 

steht einem endgültigen Einbau der Platinen nichts mehr im Wege. 

 

Der Inkrementalgeber wird über ein Stück Flachbandkabel angeschlossen. Das nachstehende Bild zeigt 

die Vorbereitung des Anschlusskabels für die Verwendung des mechanischen Inkrementalgebers von 

ALPS. Für diesen, sind wie auf dem Bild zusehen, an die Leitung zehn zwei 10KOhm Widerstände zu 

löten. Ggf. ein Stück Schrumpfschlauch über die Widerstände ziehen. Auf der rechten Zeichnung wird die 

Anschlussbelegung dargestellt. 
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Anschluss des mechanischen Inkrementalgebers von ALPS 

 

 

Das nachstehende Bild zeigt den Anschluss des 5 Volt optoelektonischen Inkrementalgebers von 

MEGATRON an den 10poligen Wannenstecker. Wird die 3,3 Volt Variante des optoelektronischen 

Inkrementalgebers von MEGATRON verwendet, so ist der Pin 1 des Inkrementalgebers (blaue Leitung) 

mit der Leitung 10 statt der Leitung 6 des Flachbandkabels zu verbinden. 

 

     
 

Anschluss des optoelektronischen Inkrementalgebers von Megatron 

 

 

Beim optischen Drehgeber der Firma MEGATRON gibt es eine neuere und eine ältere Version. Die 

beiden Varianten sind auf den folgenden Bildern zu sehen. Links die ältere Version, in der Mitte die 

neuere Version. 

 

Bei der neueren Version des Drehgebers müssen in die Leitungen A und B jeweils 10 KOhm 

Widerstände gelötet werden. Siehe rechtes Bild. Bei der älteren Version ist nur das Flachbandkabel 

anzulöten.  
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Optischer Inkrementalgeber von Megatron 

 

 

     
 

Fertig bestückte Platinenober und -unterseite 

 

Die Einstellung des Displaykontrastes wird mit dem Poti am oberen Rand der Platine (neben der 

Programmierbuchse) durchgeführt. Mit dem Poti an der RJ-45 Buchse kann der Widerstand des RS-485 

Busses angepasst werden. Dieser sollte zunächst, wenn man auf den Schraubenschlitz blickt ganz, nach 

links (entgegen dem Uhrzeigersinn gedreht sein). Sollte keine Buskommunikation zu Stande kommen, ist 

das Poti auf Mittelstellung zu stellen. 

 

Ebenfalls ist auf dem linken Bild der vorherigen Seite die Stellung des Spannungswahljumpers zu sehen. 

So ist dieser zu stecken, wenn der HDC mit einer höheren Spannung als 5 V betrieben wird (Dieses ist 

die Empfehlung). ACHTUNG! Falsches Stecken kann Bauteilzerstörung nach sich ziehen.  

Rechts daneben befindet sich wie auf allen Basismodulen ein Stecker für die externe 

Spannungsversorgung. 

 

Nachstehend ist die Verbindung zwischen der Platine und der RJ-45 Buchse zu sehen. Zunächst die 2 

mm Schraube in die Platine mit der RJ-45 Buchse, dann zwei Muttern als Abstandshalter, dann die 

Platine und zum Abschluss wieder eine Mutter. Die Schrauben nicht anders herum montieren, da sie 

sonst im Gehäuse stören. 
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Verbindung Platine und RJ45-Buchse 

 

Um die Platine mechanisch zu entlasten, empfiehlt es sich vor dem Einbau in das Gehäuse 4 

Distanzhülsen im Bereich der Tastatur einzukleben. Die vier Distanzhülsen auf dem Bild wurden von 15 

mm auf ca. 13 mm gekürzt. 

 

 
 

Distanzhülsen 

 

Aus dem Boden des Gehäuses müssen die Befestigungsnocken weggebohrt werden. Am besten mit 8 

mm vorsichtig bohren.  

 

 
 

Gehäuse ohne Befestigungsnocken 
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Hinweise zur Platinenherstellung 

Selbstgefertigte Platinen sind nach dem Belichtungs-, Ätz- und Reinigungsvorgang sofort mit einem 

Schutzlack zu lackieren, da nur so eine schädliche Oxidation vermieden werden kann. 

Meistens wird hierfür der Lötlack SK 10 verwendet. Er besitzt neben dem oxidativen Schutz gleichzeitig 

ein Lötflussmittel. Dieses erleichtert den Lötvorgang. Allerdings sind nach dem Löten die Lötrückstände 

und der Schutzlack wieder zu entfernen. Hierfür liefert die Industrie spezielle Reiniger. 

Alternativ habe ich mit Aceton ebenfalls hervorragende Ergebnisse erzielt. Aceton gibt es in jedem 

Baumarkt oder Malerfachgeschäft zu kaufen. Das Reinigen der gelöteten Platinen erfolgt am besten mit 

einer handelsüblichen Zahnbürste und Aceton. Danach die gesamte Platine nochmals mit einer Ladung 

Aceton abspülen. Da Aceton stark verdunstet, entsteht Verdunstungskälte. Die Folge ist ein 

Tauwasserniederschlag auf der frisch gereinigten Platine. Dieser lässt sich mit einem Föhn schnell 

verdunsten. Danach ist die fertige Platine erneut vor Oxidation zu schützen, dies erfolgt am besten mit 

Plastiklack Plastik 70. 

 

Beim Aufbau des HDC muss von dieser grundsätzlichen Behandlungsweise jedoch abgewichen werden. 

Der Grund dafür ist die Bauweise der Taster, da diese nicht Flüssigkeitsdicht sind. Also zunächst den 

HDC wie beschrieben aufbauen, jedoch ohne die Taster und die LEDs. Das Display nicht aufstecken und 

auch die IC Fassungen nicht bestücken. Jetzt die Platine ordentlich wie beschrieben mit Aceton reinigen 

und trocknen. Danach Taster und LEDs einlöten. Als nächstes den Plastiklack 70 aufbringen. Die Taster 

dürfen nicht mit besprüht werden. Wie auf dem Bild mit einem Stück Karton schützen. Wenn man die 

Platine dabei etwa 30 Grad neigt läuft von alleine zu viel aufgesprühter Schutzlack auf der Platine in die 

Zwischenräume der Taster. Die Platine dazu mehrfach drehen. Auf keinen Fall darf der Plastiklack von 

oben in die Taster hineinlaufen. Falls kleine Flächen zwischen den Tastern Lackfrei bleiben, ist dieses zu 

tolerieren.  

 

 
 

Platine mit abgedeckten Tastern 

 

Zum Einbau der beiden Buchsenleisten für das LCD-Display benötigt man etwas Löterfahrung. Als erstes 

sollte die Platine fest fixiert und um ca. 45 Grad geneigt sein. Pin für Pin löten. Lötkolben hierzu immer 

aus Richtung der Leiterbahn rechtwinkelig ansetzen. Dünne Lötspitze verwenden. Vor dem Einlöten der 

Buchsenleisten diese mit etwas SK 10 Lötlack einsprühen und ca. 20 Minuten trocknen lassen, dass 

verringert die Wahrscheinlichkeit kalter Lötstellen. Jede Lötstelle mit der Lupe auf Brücken zu 

benachbarten Pins kontrollieren. Auch auf kalte Lötstellen prüfen. Danach nochmals mit Ohmmeter alles 

prüfen. Sorgfältiges, ruhiges und überlegtes Arbeiten beim Einlöten der Taster und der Buchsenleisten 

auf der Lötseite der Platine sichern einen störungsfreien Betrieb des HDC. 
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 DPC 7.6

Der Decoder-Programmier-Controller (DPC) dient zum Programmieren der CVs (ConfigurationVariables) 

von DCC-Decodern. Da der DPC quasi zeitgleich in zwei Varianten entwickelt wurde, zeigt die 

nachfolgende Tabelle eine Gegenüberstellung der beiden Varianten. 

 

 DPC (MoBaSbS) DPC (RC5) 

Anbindung & 
Schnittstellen 

als Stand-Alone Gerät in Verbindung mit 
einem PC 

als Stand-Alone Gerät, PC nicht notwendig 

als Modul der MoBaSbS (intern oder 
extern) 

 

USB/RS232/XBus (RS485) USB in Vorbereitung 

Bedienung & 
Anzeige 

MoBaSbS-Konfigurationssoftware  TV-Fernbedienung (RC5) & LCDisplay 

TrainProgrammer (Freiwald-Software)   

DecoderProgrammer (Henning Voosen)   

Funktionen 
 

CV lesen/schreiben/prüfen (Direct-Mode) CV lesen/schreiben/prüfen (Direct-Mode) 

Speichern der Decoderdaten in einer 
Datei 

Speichern der Decoderdaten in einem 
EEPROM 

Vorlagen für Decoder ladbar   

Acknowledge Erkennung über 
Softwareabgleich 

Acknowledge Erkennung über 
Hardwareabgleich  

Mini-Booster integriert Mini-Booster integriert  

unterstützte 
Decoder 
(getestet) 
 
 
 
 
 
 
 

Kühn N025 Kühn N025  

 Kühn T145/T125  

ESU Basic ESI Basic 

ESU Lokpilot 3 ESU Lokpilot 3  

ESU Lokpilot V3.0 micro ESU Lokpilot V3.0 micro  

 ESU Lokpilot 3.5 

 TRIX 

Zimo MX620  

Lenz Gold mini  

TAMS LD G-23  

TAMS LD33G  

 

 RC5-Variante 7.6.1

Die Konzeption und Programmierung wurde von Günter Lintzmeyer durchgeführt. 

 

Das DPC_RC5_USB-Modul ist eine stand-alone-Lösung, die weder hardwareseitig noch software-

abhängig in die MoBaSbS integriert ist. Das DPC_RC5_USB-Modul wurde bewusst in dieser Form 

konzipiert und realisiert, damit man unabhängig (z.B. auf einer Test-Anlage / in einem anderen Raum, bei 

Modellbahn-Freunden, die eventuell noch keine MoBaSbS besitzen) die DCC-Programmierung ohne 

MoBaSbS und ohne PC-Anbindung (wahlweise) durchführen kann. Die Eingabe erfolgt per TV-

Fernbedienung; die Ausgabe auf einem LCD-Display (2 x 20 Zeilen). Eine Funktionsbeschreibung und 

alle weiteren Informationen sind auf den MoBaSbS-Seiten von Patrick Urban unter DPC / DPC-RC5 

hinterlegt. 

 

Der RC5-Lokprogrammer beinhaltet auch die Möglichkeit die CV-Daten von max. 250 Loks auf einem 

externen I2c-EEPROM zu speichern ("zu sichern") und wieder zurückzuholen. 

 

Im gleichen Zusammenhang können auch "Lok-neutrale" Decoderdaten hinterlegt und für neue Loks 

weiterverwendet werden. Darüber hinaus besteht auch die Möglichkeit mit dem RC5-Lokprogrammer 

auch den vollen Funktionsumfang des Software-Paketes "DecoderProgrammer" (von Henning Voosen) 

zu verwenden; auch dort ist die Verwendung von Decoder-Dateien vorgesehen. 
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 MoBaSbS-Variante 7.6.2

    
 

DPC (Bestückungsseite)                                                                    DPC (Lötseite) 

 

Die Software und die Schaltung wurden von Uwe Mäusezahl entworfen; die Hardware hat Patrick Urban 

nach diesen Angaben entwickelt. An dieser Stelle ein Dank an Uwe für die freundliche Bereitstellung der 

Informationen und an Patrick für die Umsetzung. 

 

Aufbauhinweise: 

¶ An Pin 21 (Aref) des Mikrocontrollers fehlt ein Kondensator (10nF), der gegen Masse geschaltet 

werden muss. Der Kondensator C1_AREF (33pF) kann entfallen (siehe auch Fehlerbilder weiter 

unten) 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Auf dem DPC wird ein Mikrocontroller vom Typ ATmega8 (Atmel) eingesetzt. 

¶ LED 1 (gelb) oben links im Bild zeigt den Kommunikationsstatus des Moduls an, wenn der DPC 

als Modul der MoBaSbS betrieben wird (X-Bus Kommunikation). 

¶ LED 2 (grün) zeigt den aktiven Zustand des DPC an. Leuchtet diese LED, so liegt eine Spannung 

am Ausgang des DPC an. 

¶ LED 3 (rot) leuchtet bei Kurzschluss am Decoder (Strom >250mA). 

¶ LED 4 (rot) zeigt durch kurzes Aufblitzen die Quittierung (Acknowledge) des Decoders auf einen 

Schreib-/Lesebefehl an. 

¶ Die Platine ist so ausgelegt, dass sie in ein 19''-Gehäuse mit Frontplatte passt. 
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Einstellmöglichkeiten 

 

 
 

DPC, Platinen-Layout 

 

Die gelben Markierungen im Layout zeigen folgendes an:  

 

Bei Anschluss des DPC als Modul der MoBaSbS über die Backplane brauchen die im unteren linken 

Bereich gelb-umrahmten Bauteile nicht bestückt zu werden (gilt auch für die Bauteile auf der Unterseite). 

Außerdem können die Bauteile zur externen Spannungsversorgung dann entfallen. 

 

Hinweise: 

Für den korrekten Betrieb des DPC müssen die Updates des BMC und USC vom 19.10.2008 eingespielt 

sein. 

 

Zum Betrieb mit TrainProgrammer V7.0 siehe Kap. 13.3.4. 

 

In der vorliegenden Version werden nur Decoder unterstützt, welche sich Bitweise auslesen lassen. Dies 

sollten alle neuen Decoder (seit 2002) beherrschen. Der Adress-Only-Modus und die seitenweise 

Programmierung werden nicht unterstützt. 

 

Eine Verbindung des Programmiergleises über die Masse mit der Anlage muss ausgeschlossen werden, 

da der DPC seinen Ausgang während des Programmierens umpolt. Dies gilt auch für Fahrten über eine 

Trennstelle zum Programmiergleis, da sonst die Masseverbindung über die Lokomotive hergestellt wird. 

Der dann fließende hohe Strom würde zur Zerstörung des L293 führen. 

 

Manche Decoder bereiten Probleme, wenn sie nur mit den 12V von der RJ45 Buchse versorgt werden. 

Dabei reagiert der Decoder überhaupt nicht oder nicht auf alle CV's. Abhilfe schafft hier eine externe 

Stromversorgung zu verwenden und den Jumper auf extern zu stecken. 

 

C1_AREF 
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Der DPC liest vor dem Auslesen einer CV die aktuelle Stromaufnahme der Lok aus und addiert 

anschließend 50mA zu diesem Wert hinzu. Überschreitet nun die Stromaufnahme beim Warten auf das 

ACK diesen errechneten Wert, so wird dies als positives ACK erkannt. Das ACK wird durch ein 

Zuschalten des Motors erzeugt. Deswegen ruckt die Lok auch immer ein wenig. Es ist deshalb auch 

darauf zu achten, die Lok auf einem sauberen Gleis zu programmieren.  

 

Bei der Programmierung eines Funktionsdekoders muss diese Last künstlich erzeugt werden, da hier 

kein Motor vorhanden ist. Dies ist z. B. durch anschließen oder durch Parallelschalten eines 

Widerstandes zu den vorhandenen Verbrauchern zu realisieren. Sollte dies nicht funktionieren, kann die 

Mindestromaufnahme auch im EEPROM geändert werden. Bei Bedarf kann U. Mäusezahl die 

Vorgehensweise erläutern. 

 

Das Verfahren ist bis zu einer Stromaufnahme von 250mA realisiert. Dann wirkt die Kurzschluss-

erkennung um den Decoder zu schützen, wenn er evtl. verkehrt eingebaut wurde. Laut NMRA soll die 

Stromaufnahme 100mA nicht überschreiten und es sollen alle Verbraucher abgeschaltet werden. 

 

Die LED an der DCC-OUT-Klemme wird direkt vom Controller über den Freigabeeingang des L293E 

angesteuert. Wird der Gleisausgang kurzgeschlossen, blinkt die LED mit der LED3 im Wechsel. Damit 

werden die 250mA überwacht. Aber Vorsicht: Ist ein Fehler im Aufbau vorhanden, so können Bauteile in 

Mitleidenschaft gezogen werden. Diesen Test bitte nicht nach einem Fahr- oder Funktionsbefehl 

durchführen, da dann der Kurzschlussstrom deutlich höher ist. 

 

Der DPC kann CVs bis 1024 auslesen und schreiben. 

Dies ist mit dem Trainprogrammer oder über die Befehlszeile im Konfigtool (Kap. 12.9) möglich (Die 

Möglichkeiten des DCC-Programmers im Konfigurationstool stehen im Abschnitt 12.7.6). 

Der Trainprogrammer ab Version7 unterstützt das LENZ Protokoll in der Version 3.6 und somit auch die 

CVs bis 1024. Das Auslesen funktioniert auch mit der Demoversion für alle Decoder, nur für das 

Schreiben braucht man die Vollversion. Umgehen kann man dies durch die Verwendung des 

Direktprogrammers (ist ein Teil vom Trainprogrammer). Damit lassen sich alle CVs schreiben und lesen. 

Das Verfahren ist aber für die Programmierung einer Geschwindigkeitskennlinie sehr umständlich  

 

Bei Auslesen von CVs blitzt die LED4 kurz auf. Dies zeigt an, dass der Decoder den Befehl verstanden 

hat und das es eine Übereinstimmung mit dem angefragten Bit gibt. Es wird insgesamt 8x pro CV 

durchgeführt. Kommt es hier zu Fehlern, so wird eine Fehlermeldung vom DPC abgesetzt. Diese 

Meldung interpretiert jede Software etwas anders. Es kann auch vorkommen, dass der Decoder die 

angefragte CV nicht unterstützt. Manche senden in diesem Fall eine Null zurück, andere geben keine 

Antwort auf diese Anfrage, was dann ebenfalls zu einer Fehlermeldung führt. 
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Der fehlende Kondensator am PIN21 (Aref) des ATMega8 kann zu folgenden Fehlerbildern führen: 

 

Fehlerbild 1 

Lok kann fahren, aber nicht programmiert werden 

 

Die LEDs am DPC zeigen folgende Reaktionen:  

LED3 leuchtet dauerhaft, wenn keine Lok auf dem Gleis steht; LED2 und LED am DCC-OUT blinken 

synchron, wenn keine Lok fährt. Das Blinken der beiden LEDs ist ungleichmäßig. Wird Spannung an der 

Platine zugeschaltet, blinken diese nicht so schnell (ca. 1 Sekundentakt), nach ein paar Sekunden wird 

das Blinken dann immer schneller. 

 

Fehlerbild 2 

Beim Auslesen wird ein Kurzschluss gemeldet, auch wenn keine Lok angeschlossen ist, also DCC-OUT 

offen bleibt. 

 

Die LEDs am DPC zeigen folgende Reaktionen:  

LED 1 (geld X-Bus) in der MobaSbS reagiert auf den X-Bus, als Stand-alone ist sie natürlich aus 

LED 2 (grün, aktiver DCC-Out) blitzt kurz auf 

LED 3 (rot, Kurzschluss) leuchtet fast ständig, geht aus wenn LED 2 aufblitzt 

LED 4 ist aus.  

LED an DCC-Out blitzt synchron mit LED 2 auf. 

 

Programmierung des DPC-USB-Chips: 

Die Programmierung des FT 245 Bé erfolgt auf die gleiche Weise wie beim IFC (siehe Kap. 7.3). 
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 PMC 7.7

 

    
 

PMC (Bestückungsseite)                                         PMC (Lötseite) 

 

Der PMC ist das Modul, an dem Peripheriemodule (PM), also Decoder oder Encoder angeschlossen 

werden. Er gibt Schaltbefehle (z.B. vom PC) an die an ihn angeschlossenen Decoder weiter. Ebenso 

fragt er die angeschlossenen Encoder und rückmeldefähigen Decoder zyklisch ab und gibt 

Veränderungen des Zustandes an andere Module (z.B. dem PC) weiter. 

Die Decoder und Encoder sind mit dem PMC über eine differentielle Leitung (RS485) verbunden. Dies 

führt zu einer sehr sicheren und sehr schnellen Datenverarbeitung. 

 

Ein PMC unterstützt bis zu vier Stränge. Der Einbau eines zweiten PMC ist möglich. Der Anschluss von 

Peripheriemodulen kann an jedem Strang des PMC erfolgen. Auf eine Adress-Reihenfolge oder eine Typ-

Abhängigkeit braucht nicht geachtet zu werden. Der PMC ermittelt den Typ bei einem Scan der PM 

automatisch. 

An einen PMC-Strang dürfen bei Verwendung eines RS485-Treibers nicht mehr als 32 Peripheriemodule 

angeschlossen werden. Bei Einsatz eines RS487-Treibers sind bis zu 128 Peripheriemodule möglich. 

 

Insgesamt können 256 PM adressiert werden. Damit stehen maximal 1024 Rückmeldekontakte oder bis 

zu 2048 Schaltkontakte zur Verfügung. 

 

Bei Betrieb mit Traincontroller sind die Hinweise im Kapitel 13.3 zu beachten. 

 

Hinweise: 

¶ Nach dem Programmieren des PMC ist die Default-Adresse 31 eingestellt. Diese muss mit dem 

MoBaSbS-Konfigurationstool beim ersten Einsatz geändert werden. 

 

¶ Beim Laden der Peripheriemodule mit der Software ist die Default-Adresse 255 eingestellt. Diese 

muss mit dem MoBaSbS-Konfigurationstool beim ersten Einsatz geändert werden. Die Adresse 

255 hat somit eine Sonderfunktion und sollte für den Betrieb nicht vergeben werden. 

 

Aufbauhinweise 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Von dem Reset-Taster verdeckt liegt ein 100nF SMD Kondensator, der mit einem 10k SMD 

Widerstand (unterhalb der ISP-Buchse) zusammen für ein sauberes Reset-Verhalten des µCs 

sorgt. 
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Einstellmöglichkeiten 

 

 
 

PMC, Platinen-Layout 

 

Die gelben Markierungen im Layout zeigen folgendes an:  

 

A 

Hier können +5V eingespeist werden. Dadurch kann ein Board außerhalb des Gehäuses 

programmiert werden. 

 

B 

Die angeschlossenen Encoder und Decoder (nur der Elektronik-Teil) können über die 4 Stränge 

entweder durch eine externe Spannungsquelle (9V bis 12V DC) oder intern über die Backplane 

versorgt werden. Dafür stehen auf dem PMC für jeden Strang getrennt Jumperoptionen zur 

Verfügung. Die Jumper werden an den Positionen "int" (Jumper auf die beiden rechten Pins) 

gesetzt, wohingegen über die Leiste "ext" (Jumper auf die beiden linken Pins) eine externe 

Versorgung eingespeist werden kann. (siehe Kap. 6.2) 

 

C 

An dieser Stelle kann wahlweise ein stehender oder liegender 8pol DIP-Switch montiert werden. Der 

DIP-Switch ist für zukünftige Erweiterungen vorgesehen. Zurzeit wird er nicht unterstützt. 

 

D 

Dieser Stecker erlaubt evtl. in einem kommenden Update der µC-Software den Anschluss des S88 

Rückmeldesystems. Derzeit hat er keine Funktion. Ebenso braucht der IC (ULNxxx) oberhalb des 

Steckers nicht bestückt zu werden. 

E 

Die LEDs dienen Debugzwecken und brauchen nicht bestückt zu werden. 
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8 Peripherie-Module 

 Software-Varianten, Prozessortausch und Adapterplatinen 8.1

Ursprünglich waren alle Decoder mit einem ATtiny2313 ausgerüstet. Aufgrund weiterer Ergänzungen in 

der Software (Bootlader-Variante von G. Lintzmeyer) reichte der Speicher des ATtiny2313 nicht mehr aus 

und es wurde auf den ATmega8 ausgewichen. Da der ATtiny2313 und der ATmega8 nicht pinkompatibel 

sind, muss bei einigen Decodern eine Adapterplatine verwendet werden, die in den Sockel des 

ATtiny2313 gesteckt wird. Damit lassen sich die bisherigen Decoder-/Encoder-Platinen weiterverwenden. 

 

Zu beachten ist, dass bei der Umstellung auf den ATmega8 die eingestellten Werte für Servos, etc. nicht 

automatisch übertragen werden. Dies ist aber mit Hilfe der mobasbs.mbs-Datei möglich. Hierzu muss vor 

einem Wechsel der Prozessoren die mobasbs.mbs-Datei gespeichert worden sein (siehe Kap. 12.2 ff). 

 

Nach dem Prozessortausch muss auf jeden Fall erst die eep-Datei des ATmega8 eingespielt werden, 

weil sich die Kennung (bisher: ATtiny2313 - jetzt: ATmega8) geändert hat. Damit sind alle Einstellungen 

(Servo-Ausschläge, etc) überschrieben. Danach muss die alte Adresse wieder eingestellt werden (255 > 

xxx). Nach Laden der mobasbs.mbs-Datei werden dann die alten Parameter wiedergefunden. Diese 

müssen dann noch in das EEPROM des ATmega8 geschrieben werden. 

 

Eine Beschreibung, was beim Umstieg des Prozessors von ATtiny2313 auf ATmega8 und der 

Lintzmeyer-Bootlader-Funktion beachtet werden muss, steht im Anhang in Kap. 13.4 

 

Software-Varianten 

Aus der Weiterentwicklung der Software ergeben sich einen Vielzahl von Varianten, die nachfolgend 

dargestellt werden. Die Beschreibung der einzelnen Software-Funktionen steht im Abschnitt des 

jeweiligen Decoders. 
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Platine Adapter Prozessor Software Bemerkung 

PM_FET 
PM_ULN 

nein 

AT90S2313 PM_DEC8_AT90S2313 
Prozessor nicht mehr lieferbar, SW 

wird nicht weiter gepflegt 

ATtiny2313 

PM_DEC8 
Software ohne Bootlader-Funktion, 

SW wird nicht weiter gepflegt 

PM_LDEC_DB SW wird nicht weiter gepflegt 

PM_LDEC_Light SW wird nicht weiter gepflegt 

ja ATmega8 

PM_DEC8_ATmega8_BL 
(Stand 2012-02-01) 

Software mit Lintzmeyer-Bootlader-
Funktion (siehe 13.4)  

PM_LDEC8 

Software ohne Bootlader-Funktion, es 
sind nur 8 Ausgänge nutzbar, Aus-

gangsbez. und Konfig-Tool beachten, 
SW wird nicht weiter gepflegt 

PM_universal 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_LDEC_uni_T 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_Uni nein ATmega8 

PM_universal 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_LDEC_uni_T 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_LDEC 
wird nicht 

weiter 
gepflegt 

nein ATmega8 
PM_LDEC8 

Software ohne Bootlader-Funktion, 
SW wird nicht weiter gepflegt 

PM_LDEC_uni_T 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_SDEC4 

nein 

AT90S2313 PM_SDEC4_AT90S2313 
Prozessor nicht mehr lieferbar, SW 

wird nicht weiter gepflegt 

ATtiny2313 PM_SDEC4 
Software ohne Bootlader-Funktion, 

SW wird nicht weiter gepflegt 

ja ATmega8 

PM_SDEC4_ATmega8_BL 
(Stand 2012-02-01) 

Software mit Lintzmeyer-Bootlader-
Funktion (siehe 13.4), 

enthält Erweiterung für Herzstück-
Polarisierung und inv.Drehrichtung 

PM_universal 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_SDEC8_FB 
SW kann eingesetzt werden, SDEC4-

Platine ist für 8 Servos vorbereitet, 
SW wird nicht weiter gepflegt 

PM_SDEC8 nein ATmega8 

PM_SDEC8_FB 
Software ohne Bootlader-Funktion, 

SW wird nicht weiter gepflegt 

PM_universal 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_SDEC8_FB_ATmega8
_BL (Stand 2012-02-01) 

Software mit Lintzmeyer-Bootlader-
Funktion (siehe 13.4) ohne 

Erweiterung Herzstück-Polarisierung 
und inv.Drehrichtung 

PM_ENC8 

nein 
AT90S2313 PM_ENC8T_AT90S2313 

Prozessor nicht mehr lieferbar, SW 
wird nicht weiter gepflegt 

ATtiny2313 PM_ENC8T Software ohne Bootlader-Funktion 

ja ATmega8 

PM_universal 
Software mit Mäusezahl-Bootlader-

Funktion (siehe 13.6.4) 

PM_ENC8T_ATmega8_BL 
(Stand 2012-02-01) 

Software mit Lintzmeyer-Bootlader-
Funktion (siehe 13.4) 

PM_ENC24 nein ATmega162 PM_ENC24T Software ohne Bootlader-Funktion 

 

Platinen-, Prozessor- und Software-Varianten 
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Adapterplatinen 

Es gibt zwei Adapter-Varianten, die über den Online-Shop von Heinz-Jürgen Jorns bezogen werden 

können: 

 

Adapter klein: (von Uwe Mäusezahl) 

 

 

 
 

ATtiny2313/ATmega8-Adapter klein, Platinen-Layout 

 

 

 

 

                 
 

ATtiny2313/ATmega8-Adapter                                         ATtiny2313/ATmega8-Adapter 

 

 

Die Stiftleisten (für das Einstecken in die "alte" ATtiny2313-IC-Fassung) müssen auf der Lötseite 

angebracht werden (Achtung: enger Abstand zwischen Stiftleiste und Lötseite!); die ATmega8-IC-

Fassung wird auf der Bestückungsseite angebracht. 

 

Nach dem Einbau im PM ist der ATMega8 von oben zugänglich 
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Adapter groß: (von Jörg-Bodo Häusler) 

 

 

 
 

ATtiny2313/ATmega8-Adapter groß, Platinen-Layout 

 

 

 

 

        
 

ATtiny2313/ATmega8-Adapter                                         ATtiny2313/ATmega8-Adapter 

 

 

alle Bauteile werden auf der Bestückungsseite eingebracht. Es sind 4 Drahtbrücken erforderlich. 

 

Nach dem Einbau im PM ist der ATMega8 nicht zugänglich (da nach unten gerichtet), nur die 

Lötseite ist sichtbar. 

 

Damit der erforderliche Abstand zwischen Adapter und den Bauteilen auf der Platine gewährleistet 

ist, müssen entweder sog. Stapelleisten (Reichelt) oder eine IC-Fassung als Zwischenstecker 

verwendet werden. 
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 Decoder 8.2

 FET-Decoder 8.2.1

    
 

FET-Decoder (Bestückungsseite)                                         FET-Decoder (Lötseite) 

 

Über die Decoder werden zu schaltende Verbraucher mit hohem Strombedarf wie etwa Weichen, Signale 

oder Lampen bedient. Pro Decoder lassen sich bis zu acht Einzelausgänge oder bis zu vier 

Ausgangspaare (z.B. für Weichen) schalten. Die Versorgungsspannung für den Elektronik-Teil wird auf 

jeder Decoderplatine separat erzeugt. 

 

Über das MoBaSbS-Konfigurationstool können die Ausgänge mit unterschiedlichen Funktionen belegt 

werden: 

¶ Ausgänge werden durch Software ein- und ausgeschaltet (Normalfall) 

¶ Ausgangspaar kann wechselseitig blinken. Die Blinkfrequenz kann für jedes Ausgangspaar 

unterschiedlich eingestellt werden. 

Zum Beispiel können 2 oder 3 Ausgangspaare eines Decoders auf "Blinken" programmiert 

werden und damit z.B. das Baulicht einer Feuerwehr, eines Polizeiautos und eines 

Krankenwagens anzusteuern. Werden dann die Blinkfrequenzen leicht unterschiedlich gewählt 

und die Ausgangspaare auf die Fahrzeuge auch noch untereinander verteilt, so erhält man das 

typische Zusammen- und Auseinanderlaufen der Blinklichter.  

Ebenso vorstellbar ist, dass ein Zug über einen Rückmeldekontakt die Blinklichter eines 

Bahnüberganges aktiviert. Es wird beim Einsatz des Decoders keine spezielle Blinkelektronik 

mehr benötigt. 

¶ Ausgang kann nach einer festgelegten Zeit von selbst wieder ausschalten. 

¶ Ausgangspaar kann sich wechselseitig ein- und ausschalten. Damit lassen sich einfache 

rot/grün Lichtsignale direkt vom Decoder ansprechen  

 

Der FET-Decoder kann auch als LDEC-Decoder verwendet werden (siehe Kap. 8.2.5). 

 

Aufbauhinweise: 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Die beiden LEDs auf der linken Seite der Platine brauchen nicht bestückt zu werden. Sie dienen 

bei der Inbetriebnahme Diagnosezwecken. So 'blitzt' die P-Bus-LED einmal kurz beim Scannen 

der Peripheriemodule durch den PMC oder bei einigen Konfigurationskommandos auf. Mit der 

roten Power-LED kann schnell überprüft werden, ob die Versorgungsspannung am Decoder 

anliegt. 
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Einstellmöglichkeiten 

 

 
 

FET-Decoder, Platinen-Layout 

 

Die gelben Markierungen im Layout zeigen folgendes an:  

 

A 

Hier können ein Gleichrichter und ein Festspannungsregler mit den zugehörigen Kondensatoren 

bestückt werden. An den zwei Klemmen oben wird eine ungeregelte Wechselspannung 

angeschlossen, die gleichgerichtet und stabilisiert auf die Ausgangsklemmen geführt wird. Die Höhe 

der Spannung richtet sich nach der Eingangsspannung bzw. dem verwendeten Festspannungs-

regler. 

Lässt man die Kondensatoren und den Festspannungsregler entfallen und setzt eine Brücke 

(Verbindung von Ein und Ausgang des Festspannungsreglers) ein, so steht eine ungeregelte 

Gleichspannung zum Schalten zur Verfügung. Eine solche Spannung ist z.B. zum Schalten von 

Magnetartikeln ausreichend. 

Eine weitere Möglichkeit besteht darin, dass man die Spannung an zentraler Stelle gleichrichtet (mit 

Trafo, Gleichrichter und Elkos oder ein Netzteil verwendet (z.B. aus einem PC oder Reichelt SNT 

FG-DP150-24)) und an den Eingangsklemmen einspeist. Dann können ebenfalls die Bauteile für 

Gleichrichter, Festspannungsregler, etc. entfallen. 

 

B 

Zwischen dem Massepotential und der Versorgungsspannung wird eine Freilaufdiode (nötig beim 

Schalten von Weichen mit Spulenantrieb, Relais) direkt auf der Decoderplatine aufgelötet. 

 

C 

Der µC wird über das Datenkabel mit Spannung versorgt. Diese wird an der Backplane 

angeschlossen und sollte ca. 9- 12 V DC betragen. Sie wird auf der Platine auf 5V stabilisiert. Bei 

sehr vielen Peripheriemodulen oder sehr langen Verbindungskabeln, kann der Spannungsabfall über 

die Versorgungsleitung zu groß werden. In diesem Fall kann eine DC-Spannung von 12V auf jedem 

Peripheriemodul neu zugeführt werden. Dafür muss eine der kurzen Drahtbrücken an der RJ45-

Buchse entfernt werden, an der das Datenkabel vom vorherigen Modul ankommt. Über die andere 

Drahtbrücke an der 2ten RJ45-Buchse wird dann die Versorgungsspannung 'frisch' weitergegeben. 

 



Handbuch MoBaSbS 
 

Seite 57 

Hardware 

Alle Verbraucher werden gegen Massepotential geschaltet. Auf der Decoderplatine sind dafür 8 Klemmen 

vorgesehen. 

 

Es ist auch möglich, Verbraucher zu schalten, die durch unterschiedliche Spannungen versorgt werden. 

Es wird dann pro Schaltausgang nur die Masseklemme verwendet (die Klemme, die über den FET gegen 

Masse geschaltet wird). Das Versorgungspotential des Verbrauchers kommt jetzt von einer externen 

Quelle. Hier muss die Masse der externen Quelle mit der Masse der Decoderplatine verbunden werden. 

 

Inbetriebnahme 

Die Peripheriemodule werden über den PMC an die MoBaSbS angeschlossen. Wie bei allen anderen 

Peripheriemodulen auch, ist die µC-Software per Default so konfiguriert, dass das PM-Modul auf Adresse 

255 angesprochen wird. Um zu verhindern, dass ein Adresskonflikt auftritt, wenn ein weiteres neues 

Peripheriemodul an den PMC angeschlossen wird, muss die Adresse über das MoBaSbS-

Konfigurationstool nach dem Anschluss des PM an den PMC geändert werden. Adressen von 0 bis 254 

sind möglich. Ebenso wie die PM-Adresse werden auch alle weiteren Parameter des PM über das 

MoBaSbS-Konfigurationstool gesetzt. 

 

Software 

Neben der Software PM_DEC8 für die Ansteuerung der 8 Ausgänge wurde von G. Lintzmeyer eine 

Variante für die Anschaltung von Gaslicht-Laternen entwickelt. 

Damit können max. 3 Gaslicht-Ketten langsam ein- bzw. ausgeschaltet werden, ferner gibt es die 

Möglichkeit, die Lampen mal kurz flackern zu lassen. Andere Schaltmöglichkeiten auf dem gleichen 

Decoder sind nicht möglich. 

Die Software kann bei ihm angefordert werden. 

 

 ULN-Decoder 8.2.2

 

    
 

ULN-Decoder (Bestückungsseite)                                         ULN-Decoder (Lötseite) 

 

Im Gegensatz zum FET-Decoder wird bei diesem Decoder als Ausgangstreiber ein ULN2803 eingesetzt. 

Dies ist ein 18poliges-IC in dem sich 8 Darlington-Treiber befinden. Jeder Treiber hat eine Freilaufdiode, 

um induktive Lasten (Weichenspulenantriebe) zu schalten. Durch die Parallelschaltung von zwei ULN 

können Ströme bis 1A geschaltet werden. 

 

Die Funktion des ULN-Decoders ist identisch mit der FET-Variante. Alle weiteren Informationen zu 

Spannungsversorgung etc. kann dort nachgelesen werden. 
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 4-fach Servo-Decoder 8.2.3

 

 
 

4-fach Servo-Decoder, Platinen-Layout 

 

Neben dem (Schalt-)Decoder existiert ein Servo-Decoder, der vier Servos ansteuern kann. Die Servos 

werden direkt, also ohne weitere Elektronik, an den Servo-Decoder angeschlossen.  

 

Servos werden im Funkfernsteuer-Modellbau verwendet und können auf der Modellbahn dort eingesetzt 

werden, wo Stellbewegungen ausgeführt werden sollen (Weichenantrieb, Bahnschranken, Formsignale, 

Lokschuppentore, winkende Figuren, etc.). 

 

Servos werden mit einer stabilisierten Spannung von +5V versorgt, diese Spannung liegt dauerhaft an. 

Über eine weitere Ader wird dem Servo ein Impuls zugeführt, dessen Impulslänge den Drehwinkel 

bestimmt. Der Impuls muss ca. alle 20ms wiederholt werden, bis der Servo seine Endlage erreicht hat. 

Danach ist der Impuls abzuschalten. Die Impulslänge und ïpolarität ist vom verwendeten Servo 

abhängig. Üblich sind positive Impulse mit Werten zwischen 0,8ms (Linksanschlag) und 2,2ms 

(Rechtsanschlag). Bei 1,5ms wäre der Servo in Mittelstellung. Die Impulslängen für den Ausschlag 

werden für jeden Servo einzeln mit dem MoBaSbS-Konfigurationstool festgelegt, man braucht keine 

externen Schalter/Taster zur Endabschaltung. Da es bezüglich der Spannungszuführung verschiedene 

Arten von Servos gibt, muss auf eine korrekte Belegung geachtet werden. Üblich ist es, für die Masse 

braun oder schwarz zu verwenden. Die +5V-Leitung ist im Allgemeinen rot und die Signalleitung hat eine 

helle Farbe (weiß, gelb, orange). 

 

Beispiele: 

 

 
 

 

Aufbauhinweise:  

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 
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¶ Die beiden LEDs auf der linken Seite der Platine brauchen nicht bestückt zu werden. Sie dienen 

bei der Inbetriebnahme Diagnosezwecken. So 'blitzt' die P-Bus-LED einmal kurz beim Scannen 

der Peripheriemodule durch den PMC oder bei einigen Konfigurationskommandos auf. Mit der 

roten Power-LED kann schnell überprüft werden, ob die Versorgungsspannung am Decoder 

anliegt. 

 

Hardware 

Spannungsversorgung der Verbraucher (hier der Servos): 

Wie auf allen anderen Peripheriemodulen auch, kann die Spannungsversorgung als DC oder AC 

Versorgung erfolgen. Wird eine DC-Versorgung gewählt, so kann der Gleichrichter an den 

gekennzeichneten Stellen gebrückt werden. 

 

Zu beachten ist, dass der Servo beim Einschalten der Versorgungsspannung kurz zucken kann, wenn 

noch kein Eingangssignal anliegt. Erst wenn das Eingangssignal kommt, rückt sich der Servo wieder 

zurecht. 

Abhängig vom eingesetzten Servo kann es zu einem Zucken bis zum wilden hin- und herfahren des 

Servos beim Einschalten kommen. Die Ursachen sind zum Einen der jeweilige Servo-Typ und zum 

Anderen die Versorgungsspannung. Eine Abhilfe kann darin bestehen, die Versorgungsspannung für die 

Servos langsam hochzufahren oder die Versorgungsspannung der Servos erst einige Sekunden nach 

dem Einschalten der MoBaSbS einzuschalten. 

Weiterhin kann durch Tausch des Netzteils das Zucken verhindert werden (z. B. anderes Schaltnetzteil 

verwenden oder ein 5V-PC-Netzteil einsetzen). 

Sollten die Servos zucken, wenn eine Lok in der Nähe fährt, muss auf strikte Trennung von Busleitung 

und Servokabel geachtet werden. Weiterhin kann das Servokabel verlängert werden, da es möglich ist, 

dass das Servokabel wie eine Antenne auf das Gleissignal wirkt. Durch die Verlängerung wird die 

Antenne verstimmt. 

 

Ein weiterer Punkt ist der Gleichrichter auf dem PM_SDEC. Da der Servo lediglich 5V benötigt kann die 

Eingangsspannung am Gleichrichter auf 7-9V reduziert werden, was die Verlustleistung deutlich 

reduziert. 

 

Spannungsversorgung des µCs:  

Der µC wird über das Datenkabel mit Spannung versorgt. Diese wird an der Backplane angeschlossen 

und sollte ca. 9- 12 V DC betragen. Sie wird auf der Platine auf 5V stabilisiert. Bei sehr vielen 

Peripheriemodulen oder sehr langen Verbindungskabeln, kann der Spannungsabfall über die 

Versorgungsleitung zu groß werden. In diesem Fall kann eine DC-Spannung von 12V auf jedem 

Peripheriemodul neu zugeführt werden. Dafür muss eine der kurzen Drahtbrücken an der RJ45-Buchse 

entfernt werden, an der das Datenkabel vom vorherigen Modul ankommt. Über die andere Drahtbrücke 

an der 2ten RJ45-Buchse wird dann die Versorgungsspannung 'frisch' weitergegeben. 

 

Software 

Die Software des Servo-Decoders enthält eine Rückmeldung. Der Servo-Decoder sendet, sobald er die 

Endstellung erreicht hat, seine neue Endlage an die Steuersoftware weiter. Er verhält sich in dem 

Moment so, als hätte man einen Encoder auf die Adresse des Servo-Decoders eingestellt, d. h., dass für 

die Rückmeldung die gleiche Adresse verwendet werden muss, wie für die Ansteuerung. 

Damit ist es möglich, erst dann Aktionen von der Steuersoftware auslösen zu lassen, wenn der Servo 

wirklich in der Endstellung eingelaufen ist (z. B. nach dem Öffnen des Schuppentores die Lok aus dem 

Lokschuppen automatisch herausfahren lassen). 

 

In Traincontroller bis einschl. Version 5.5 können hierfür nur die Adressen 0 bis 127 verwendet werden. 

Man kann also z. B. einen Servo auf Adresse 505 (in Traincontroller) ansteuern und gleichzeitig einen 

Melder auf Adresse 127-1(in Traincontroller) einrichten. Ab Traincontroller V 5.8 wird die MoBaSbS direkt 

unterstützt. Es gibt keine Adresseinschränkungen mehr. 
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Die Platine des 4-fach Servo-Decoders ist für den Anschluss von 8 Servos vorbereitet. Da aber in den 

ATtiny2313 nur der Code für 4 Servos hineinpasste, können nicht alle Anschlüsse genutzt werden. Um 

aber dennoch 8 Servos anschließen zu können, gibt es eine Adapterplatine, welche an Stelle des 

ATtiny2313 in den Sockel gesteckt wird. Damit ist der ATmega8 nutzbar und es kann dann die Software 

des 8-fach Servo-Decoders genutzt werden. Es sind dann die Hinweise zur Inbetriebnahme des 8-fach 

Servo-Decoders in Kap. 8.2.4 zu beachten. 

 

 

 
 

          Anschlussbelegung mit Adapter-Platine 
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 8-fach Servo-Decoder 8.2.4

 

 
 

Servo-Decoder (8-fach mit ATmega8), Platinen-Layout 

 

Von Uwe Mäusezahl wurde die Entwicklung des 8-fach Servo-Decoders vorangetrieben. 

Mit dem 8-fachen Servo-Decoder ist es möglich bis zu 8 Servos mit einem Modul anzusteuern. Dies ist 

für alle interessant, die eine größere Anzahl von Servoantrieben innerhalb einer kleinen Fläche betreiben 

z. B. bei größeren Weichenstraßen. Das spart Verkabelungsaufwand und Kosten. 

Da der Programmspeicher des ATtiny2313 für die Ansteuerung und Justage von 8 Servos nicht mehr 

ausreichend ist, wird bei diesem Modul der ATmega8 verwendet. 

 

Aufbauhinweise:  

¶ Die beiden LEDs auf der linken Seite der Platine brauchen nicht bestückt zu werden. Sie dienen 

bei der Inbetriebnahme Diagnosezwecken. So 'blitzt' die P-Bus-LED einmal kurz beim Scannen 

der Peripheriemodule durch den PMC oder bei einigen Konfigurationskommandos auf. Mit der 

roten Power-LED kann schnell überprüft werden, ob die Versorgungsspannung am Decoder 

anliegt. 

 

Hardware 

Spannungsversorgung der Verbraucher (hier der Servos): 

Wie auf allen anderen Peripheriemodulen auch, kann die Spannungsversorgung als DC oder AC 

Versorgung erfolgen. Wird eine DC-Versorgung gewählt, so kann der Gleichrichter an den 

gekennzeichneten Stellen gebrückt werden. Bei einer AC-Versorgung kann die Eingangsspannung am 

Gleichrichter auf 7-9V reduziert werden, da der Servo lediglich 5V benötigt. Dadurch wird die 

Verlustleistung deutlich reduziert. 

 

Für Abhilfe des Servo-Zuckens beim Einschalten stehen in Kap. 8.2.3 einige Tipps. 

 

Aufgrund des Einschaltzuckens wurde in der Software für den 8-fach-Servo-Decoder als nicht ganz 

optimale Lösung eine Speicherung jedes Schaltbefehles ins Eeprom integriert. Damit wird sichergestellt, 

dass beim Einschalten des Servos sofort die letzte Stellung (die vor dem Abschalten) angesteuert wird 

und nur noch ein kurzes Zucken beim Einschalten vorhanden ist. 
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Spannungsversorgung des µCs:  

Der µC wird über das Datenkabel mit Spannung versorgt. Diese wird an der Backplane angeschlossen 

und sollte ca. 9- 12 V DC betragen. Sie wird auf der Platine auf 5V stabilisiert. Bei sehr vielen 

Peripheriemodulen oder sehr langen Verbindungskabeln, kann der Spannungsabfall über die 

Versorgungsleitung zu groß werden. In diesem Fall kann eine DC-Spannung von 12V auf jedem 

Peripheriemodul neu zugeführt werden. Dafür muss eine der kurzen Drahtbrücken an der RJ45-Buchse 

entfernt werden, an der das Datenkabel vom vorherigen Modul ankommt. Über die andere Drahtbrücke 

an der 2ten RJ45-Buchse wird dann die Versorgungsspannung 'frisch' weitergegeben. 

 

Bei der Platine mit dem ATmega8 als Prozessor, wird eine andere Anschlussbelegung verwendet, als 

beim bisherigen Servo-Decoder. 

 

 

Anschlussbelegung mit ATmega8 (ohne Adapterplatine) 

 

Inbetriebnahme 

¶ Für die Programmierung des ATmega8 müssen die Hinweise zu den Fusebits in Abschnitt 10.2.2 

beachtet werden. 

¶ Der 8-fachServodekoder wird im laufenden Betrieb der MoBaSbS als zwei 4-fach Servo-Decoder 

erkannt und auch so angesprochen. 

¶ Durch die Erhöhung auf 8 Servos ist dem Spannungsregler für die Stromversorgung der Servos 

besondere Aufmerksamkeit zu schenken. Dabei kann es, je nach Eingangsspannung, Größe der 

Servos usw. notwendig werden, einen Kühlkörper zu verwenden. 

¶ Das Modul ist nach der Programmierung auf die Peripheriemoduladresse 255 eingestellt. In 

diesem Zustand wird es vom PMC auch als nur eine Adresse erkannt. Ändert man nun die PM 

Adresse, erkennt das Konfigurationstool nach einem Rescan, zwei 4-fach Servo-Decoder, wobei 

einer die neue Adresse und der andere noch die Defaultadresse 255 hat. Diese Defaultadresse 

muss jetzt auch noch geändert werden. Dabei kann die Adresse frei gewählt werden. 

Es ist übrigens nicht notwendig nach der Programmierung der ersten Adresse einen Rescan 

durchzuführen. Es reicht vollkommen aus, dies nach dem zweiten Adresswechsel zu erledigen. 

Möchte man später die Moduladressen erneut ändern, so geschieht dies genauso, wie mit den 

anderen Peripheriemodulen. Um später noch zu wissen, welche Adresse als erste von 255 

wegprogrammiert wurde, steht in der Servomaske des Konfigurationstools unter PM-Name am 

Ende Adr. 1 oder Adr. 2. Dies ist wichtig für die Anschlüsse der Servos. 
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 LDEC-Decoder 8.2.5

Der Lichtsignaldecoder (LDEC) wurde von Uwe Mäusezahl entwickelt, um unterschiedliche Signalbilder 

vorbildgerecht umzuschalten. 

 

Es gibt ihn in zwei Ausführungen: 

¶ Lichtsignal-Decoder-Platine mit ATmega8 

¶ Lichtsignal-Decoder unter Verwendung der FET- oder ULN-Decoder mit ATtiny2313 

 

Für beide Versionen wurden unterschiedliche SW-Varianten entwickelt. Eine Übersicht der SW / HW-

Kombinationen ist in Kap. 8.1 aufgelistet.  

 

Beide Versionen werden nicht mehr gepflegt, Ersatz ist der PM-Uni-Decoder (siehe Kap. 8.2.6).  

 

Nachstehend sind die alte Platinen-Version und die unterschiedlichen SW-Versionen beschrieben. 

 

Lichtsignal-Decoder-Platine mit ATmega8 

Mit dieser Version kann der Anwender seine Signalbilder selbst festlegen. Somit ist fast jedes 

Signalsystem darstellbar. 

 

Funktionen 

¶ Decoder für Signale mit gemeinsamer Anode oder Kathode verwendbar 

¶ 12 Ausgänge frei konfigurierbar 

¶ einstellbare Zeit für das Abdimmen und Aufdimmen 

¶ einstellbare Zeit zwischen den Dimmvorgängen (Dunkelzeit) 

¶ einstellbare Blinkfrequenz 

¶ Helligkeit jeder LED veränderbar 

¶ interne oder externe Spannungsversorgung der Signale über Jumper wählbar 

¶ bis zu 8 Signalbilder einstellbar mit einem Modul 

¶ Spezialmodus mit bis zu 16 Signalbildern pro Modul wählbar 

 

Aufbauhinweise: 

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen 

teilweise falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der 

Platinen-Layouts aus dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Die beiden LEDs PWR und P-Bus brauchen nicht bestückt zu werden. Sie dienen bei der 

Inbetriebnahme Diagnosezwecken. So 'blitzt' die P-Bus-LED einmal kurz beim Scannen 

der Peripheriemodule durch den PMC oder bei einigen Konfigurationskommandos auf. 

Mit der roten Power-LED kann schnell überprüft werden, ob die Versorgungsspannung 

am Decoder anliegt. 

¶ Die Vorwiderstände für die LEDs R2 - R13 sind für 5V Spannung und die Verwendung 

von low-current LEDs berechnet. Sie können bei Bedarf angepasst werden.  
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Einstellmöglichkeiten 

 

 

   
 

LDEC-Decoder (mit ATmega8), Platinen-Layout 

 

Hardware 

Spannungsversorgung der Verbraucher (hier der LEDs): 

Die LEDs der Lichtsignale erhalten ihre Spannung über den Anschluss X10 auf der rechten 

Platinenhälfte. 

Möchte man trotzdem mit den internen 5V des LDEC die Signale betreiben, so können die rot 

eingezeichneten Bauteile auf der Platine weggelassen werden und der Jumper J2 muss gesetzt werden. 

Ist dieser Jumper gesteckt darf keine Spannung am Eingang X10 angelegt werden. 

 

Spannungsversorgung des µCs: 

Der µC wird über das Datenkabel mit Spannung versorgt. Die Spannung wird an der Backplane 

angeschlossen und sollte ca. 9- 12 V DC betragen. Sie wird auf der Platine auf 5V stabilisiert. Bei sehr 

vielen Peripheriemodulen oder sehr langen Verbindungskabeln, kann der Spannungsabfall über die 

Versorgungsleitung zu groß werden. In diesem Fall kann am Eingang X9 eine DC-Spannung von 12V auf 

dem Peripheriemodul neu zugeführt werden. Dafür dürfen die beiden Drahtbrücken, welche mit dem 

Blitzpfeil gekennzeichnet sind, nicht bestückt werden. 

 

Es ist möglich das PM so zu konfigurieren, dass sowohl Lichtsignale mit gemeinsamer Kathode 

(Minuspol) oder gemeinsamer Anode (Pluspol) angeschlossen werden können 

 

Gemeinsame Kathode 

Hierzu muss für die Treiberbausteine IC 1 und IC 2 jeweils ein UDN 2981 eingesetzt werden und die 

Jumper wie in obigem Bild gesetzt werden.  

 

Alternativ können diese IC auch weggelassen werden und die Anschlüsse 1-6 mit den jeweils 

gegenüberliegenden Anschlüssen verbunden werden (Drahtbrücke). Die Lichtsignale werden dann direkt 

vom Prozessor angesteuert, so dass keine weitere Spannungsversorgung notwendig ist.  

 

Ist die Leuchtkraft der LED zu niedrig und müssen deshalb die Vorwiderstände verkleinert werden (wenn 

keine low current LED, dann 220 Ohm Vorwiderstand), so ist diese Variante nicht empfehlenswert.  

 

Gemeinsame Anode 

Hier werden die IC 1 und IC 2 mit dem Treiberbaustein ULN 2803 bestückt und die Jumper wie in obigem 

Bild gesetzt.  

 

http://die-maeusis.de/images/LDEC/Jumper_Kathode.png
http://die-maeusis.de/images/LDEC/Jumper_Anode.png
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Anschlüsse  

 
 

LDEC mit ATmega8, Anschlüsse 

 

Software PM_LDEC8 

Die Software kann auf unterschiedlichen LDEC-Versionen eingesetzt werden (siehe Kap. 8.1). 

 

Im Folgenden werden einige Beispiele für unterschiedliche Signalsysteme und Signalkombinationen 

beschrieben. Diese Beispieldateien können in der MoBaSbS-Konfigurationssoftware / Maske Lichtsignal-

Decoder Universal über das Button "Laden" geladen werden. 

Sie können noch angepasst oder direkt über das Button "SRAM oder Eeprom speichern" in den LDEC 

übertragen werden. Speichert man die Werte nur im SRAM so gehen sie nach dem Ausschalten des 

LDEC wieder verloren. 

Die Symbole in den Einstelltabellen sind verschiedenen Steuerungssystemen nachempfunden (Pfeil, 

Plus-Minus, Rot-Grün). 

Die Anschlussbelegungen sind an die Steuerungssoftware TraincontrollerÊ angelehnt. Es d¿rfte aber 

auch kein Problem darstellen, damit in anderen Steuerungsprogrammen die Anschlussbelegung zu 

erstellen. 

Im Forum der MoBaSbS befindet sich ein Ordner āDaten f¿r LDECô, in den jeder seine Daten mit einer 

kurzen Beschreibung ablegen und natürlich auch Daten von anderen Anwendern nutzen kann. 

 

http://die-maeusis.de/images/LDEC/Anschluss_Atmega8.png
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Beispiel: DB - Vierbegriffiges Hauptsignal mit Vorsignal am Mast 

In diesem Beispiel wird die integrierte Dunkelschaltung bei den Signalen HP 0 und Sh 1 angewendet. 

Beide Signalbilder bekommen das Häkchen bei Dunkel. Damit wird das Vorsignal, wenn diese 

Signalbilder geschaltet werden, dunkel geschaltet. Ohne die Häkchen bei Dunkel können beide Signale 

auch separat verwendet werden. 

In TraincontrollerÊ sind dazu zwei Signale zu verwenden und bei Anzahl der Kontakte 3/4 auszuwªhlen. 

In dieser Beispieldatei ist dann das erste Signal, das Hauptsignal und das zweite Signal das Vorsignal.  

 

 
 

Vierbegriffiges Hauptsignal mit Vorsignal am Mast 

 

Beispiel: DR - HL System Komplettansteuerung aller Signalbegriffe 

In diesem Beispiel kommt der 16 Signalmodus zur Anwendung. Das bedeutet, dass immer zwei 

Schaltbefehle gesendet werden müssen, um ein neues Signalbild aufzudimmen. Wie unten gut zu 

erkennen muss ein Schaltbefehl an die Adresse 1 oder 2 und der zweite Schaltbefehl an Adresse 3 oder 

4 gesendet werden. Die Zeitspanne darf dabei 3 Sekunden nicht überschreiten, sonst wird der erste 

Befehl wieder verworfen. 

Meistens werden nicht alle Signalbegriffe benötigt, so dass in einem nachfolgenden Beispiel die 

Ansteuerung zweier Signale des HL-Systems beschrieben wird. Wie schon erwähnt, sind dies nur 

Beispiele und jeder kann sich die Signale selber an seine Bedürfnisse anpassen. 

 

 
 

HL System Komplettansteuerung aller Signalbegriffe 

http://die-maeusis.de/images/LDEC/Modus3_Befehle.png
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Beispiel: DR - HL System Ansteuerung von zwei Hauptsignalen 

Hier werden zwei HL Signale im 16-Signalmodus angesteuert. 

 

 
 

HL System Ansteuerung von zwei Hauptsignalen 

 

Software LDEC-uni-T 

Die Software kann auf unterschiedlichen LDEC-Versionen eingesetzt werden (siehe Kap.8.1). 

 

Die LDEC-T-Variante ermöglicht es, einen Taktgenerator einzuschalten. In diesem Modus arbeitet der 

LDEC eigenständig und er braucht keine Schaltbefehle von außerhalb, um das Signalbild zu wechseln. 

Damit können automatisch gesteuerte Häuserbeleuchtungen, Verkehrsampeln oder auch einfache 

Ablaufsteuerungen realisiert werden. 

Weitere Informationen siehe Kap. 12.6.7 

 

Inbetriebnahme 

Für die Programmierung des ATmega8 müssen die Hinweise zu den Fusebits in Abschnitt 10.2.2 

beachtet werden. 

 

Der Lichtsignaldecoder ist auf die Moduladresse 255 voreingestellt. Diese kann, wie bei den anderen 

Modulen auch, auf die gewünschte Adresse über das Konfigtool oder den HDC umprogrammiert werden. 

 

http://die-maeusis.de/images/LDEC/Modus3_Befehle_do.png


Handbuch MoBaSbS 
 

Seite 68 

Lichtsignal-Decoder unter Verwendung der FET- oder ULN-Decoder mit ATtiny2313 

Für den ATtiny2313 sind folgende Modi entwickelt worden: 

Modus 0 ï vier zweibegriffige Signale 

Modus 1 ï zwei unabhängige bis zu vierbegriffige Signale  

Modus 2 ï ein Hauptsignal mit Vorsignal an einem Mast mit Dunkelschaltung 

 

Alle Signalbilder können durch eine einstellbare Zeit abgedimmt und nach einer -ebenfalls einstellbaren- 

Dunkelphase wieder aufgedimmt werden. Alle Einstellungen lassen sich mit dem MoBaSbS-

Konfigurationstool durchführen. 

Aus Speichermangel im ATtiny2313 werden die weißen LED (SH1) nicht auf- bzw. abgedimmt, sondern 

nur ein- und ausgeschaltet. 

 

 

 
 

LDEC, Dimmphasen 

 

Ein weiteres Feature ist die einstellbare Helligkeit jeder einzelnen LED des Signals durch das 

Konfigurationstool. Damit braucht nicht mehr mit Vorwiderständen herumexperimentiert zu werden. 

 

Beim Einsatz der Decoder ist darauf zu achten, dass keine Vorwiderstände auf der Platine vorhanden 

sind und somit die LED nicht direkt angeschlossen werden dürfen. 

Da die FET- und ULN-Decoder nach Masse schalten, können über diesen Baustein nur Lichtsignale mit 

gemeinsamer Anode angeschlossen werden. Möchte man auch Lichtsignale mit gemeinsamer Kathode 

anschließen, so ist der Baustein ULN 2803 zu entfernen. Dort sind dann die Anschlüsse 1-8 entweder mit 

Drahtbrücken mit den gegenüberliegenden Anschlüssen zu überbrücken oder durch passende 

Vorwiderstände zu ersetzen. 

 

Bei Verwendung der FET- bzw. ULN-Decoder gilt folgendes Anschlussbild. Die Ausgänge für die weißen 

LEDs für jedes Signal müssen von dem Pfostenstecker PST 3 abgegriffen werden, wie im Bild unten zu 

sehen ist. Dies funktioniert aber nur bei Signalen mit gemeinsamer Kathode. Bei gemeinsamer Anode 

können mit einem Transistor (z. B. der Typ, der auch für FET-Decoder genutzt wird), der gegen Masse 

schaltet, die weißen LEDs angesteuert werden. 

 

 
 

FET- oder ULN-Dekoder als LDEC mit ATtiny2313, Anschlüsse 
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Modus 0 

In diesem Modus können vier Signale angeschlossen werden. Er ist vorgesehen für zweibegriffige 

Signale, das heißt für alle Signale die nur zwischen zwei möglichen Signalbegriffen wechseln 

können. (z.B. Blocksignale, einfache Vorsignale, Sperrsignale usw.) Jedes Signal wird über eine 

Adresse angesteuert, so dass immer nur zwischen zwei LED hin- und hergeschaltet werden kann. 

Dabei schalten Befehle an die Adresse 0 die Ausgänge 1 und 2 um, Adresse 1 die Ausgänge 3 und 

4 usw. Die Ausgänge 9 und 10 sind in diesem Modus wirkungslos. 

 

Modus 1 

In diesem Modus ist es möglich, zwei bis zu vierbegriffige Signale anzuschließen. Diese Signale 

arbeiten unabhängig voneinander und belegen immer zwei zusammenhängende Kontaktpaare. Um 

ein hohe Flexibilität zu erreichen, kann jedes dieser zwei Signale als Vor- oder Hauptsignal 

betrieben werden. Dies wird über das MoBaSbS-Konfigurationstool eingestellt und im Eeprom 

abgespeichert. 

 

 
 

Anschlussbelegung für Modus 1 

 

In der folgenden Tabelle zeigen die Pfeile die Richtungstasten auf dem HDC, welche für die 

Auslösung des Schaltbefehles gedrückt werden müssen. Die Adressbezeichnung ist identisch mit 

der Zahl hinter der PM Adresse im Perimenü des HDC. Die anderen Symbole sind mit den 

Anschlussbelegungen im Steuerungsprogramm TraincontrollerÊ identisch. 

 

 
 

Schaltbefehle, Modus 1 

 

Nach dem obigen Schema kann sich jetzt jeder ganz leicht die passende Anschlussbelegung 

heraussuchen, egal ob das Signal 1 ein Vor- oder Hauptsignal ist. Dasselbe gilt auch für das 

Signal 2. 
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Modus 2 

Für diesen Modus gilt ebenfalls das im vorigen Abschnitt geschriebene. Der Unterschied besteht 

darin, dass für das Signal 1 ein Hauptsignal und für das Signal 2 ein Vorsignal fest vorgegeben ist. 

Dieses Vorsignal ist an die Signalstellung des Hauptsignals gekoppelt. Daraus folgt, dass nur bei 

Fahrtstellung des Hauptsignals das Vorsignal einen Signalbegriff zeigt (Dunkelschaltung). Dies 

kommt beim Vorbild überall zur Anwendung, wenn das Signal HP0 (rot) zeigt. Die Ansteuerung ist 

zwar auch mit dem Modus 1 machbar, muss dann aber separat geschaltet werden, währenddessen 

dies hier automatisch geschieht. 

 

 
 

Schaltbefehle, Modus 2 

 

 

Software PM_LDEC_DB 

Diese Variante kann nur in FET- und ULN-Decodern mit ATtiny2313 eingesetzt werden (siehe Kap.8.1). 

Sie unterstützt die Modus 0 bis 2. 

 

Software PM_LDEC_Light 

Diese Variante kann nur in FET- und ULN-Decodern mit ATtiny2313 eingesetzt werden (siehe Kap.8.1). 

In dieser Variante ist es nur möglich den Modus 0 zu verwenden. Die Besonderheit liegt in der 

Verwendung der Signale 2 und 4 als Vorsignal zu den Signalen 1 und 3, wenn diese am selben Mast 

befestigt sind. Dies ist schon im Modus 2 als Dunkelschaltung beschrieben worden. Um auch hier eine 

hohe Flexibilität zu erreichen, können die Signale 2 und 4 jeweils jedes für sich, separat als Vorsignal 

eingeschaltet werden. Wählt man diese beiden Signale nicht als Vorsignal, so arbeitet der 

Lichtsignaldecoder, wie oben im Modus 0 beschrieben.  

 

Inbetriebnahme 

Der Lichtsignaldecoder ist auf die Moduladresse 255 voreingestellt. Diese kann, wie bei den anderen 

Modulen auch, auf die gewünschte Adresse über das Konfigtool oder den HDC umprogrammiert werden. 
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 PM-Uni-Decoder 8.2.6

    
 

 

PM-Uni-Decoder (Bestückungsseite)                                   PM-Uni-Decoder (Lötseite) 

 

Über den PM-Uni (PeripherieModul-Universal) werden zu schaltende Verbraucher wie etwa Weichen, 

Signale oder Lampen bedient, sowie Eingänge abgefragt.  

Auf dieser Platine können folgende Peripheriemodule aufgebaut werden: 

 

DEC8 ULN und FET, ENC8, SDEC4 und 8, LDEC 

 

Zusätzlich können Erweiterungsplatinen für Stromfühler und Herzstückpolarisation montiert werden. Die 

Schaltung entspricht den bisherigen Schaltungen der Einzelplatinen, die einzelnen Schaltungen wurden 

nur zusammengeführt. Beim LDEC gibt es eine Einschränkung: es sind nur LED-Signale mit 

gemeinsamer Anode anschließbar. Für Glühlampen gibt es keine Einschränkung.  

Die Platine gibt es in einer einseitigen Version für Selbstätzer sowie in einer industriell gefertigten 

doppelseitigen Version. Die einseitige Version bedarf guter Ätz- und Lötkenntnisse. Bis auf die 

Drahtbrücken und der Verwendung von bedrahteten Bauelementen ist die Bestückung quasi identisch.  

 

Aufbauhinweise:  

 

 
 

Übersicht der Schaltungsblöcke 

 

Es werden nur die jeweils benötigten Schraubanschlüsse montiert! Nur beim LDEC wird die 

Vollbestückung benötigt!  
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Für eine bessere Übersichtlichkeit werden die Schaltungsteile unterhalb der Schraubanschlüsse als 

Funktionsblöcke 1 bis 3 (siehe Abbildung) bezeichnet.  

 

Brücken 

Zuerst zu den Brücken, die nur bei der einseitigen Version benötigt werden: Die Bestückung der Brücken 

hängt von dem zu erstellenden Peripheriemodul ab. 4 Brücken werden immer benötigt: die 2 horizontalen 

über den Servoanschlüssen für Masse und die 2 horizontalen unterhalb des ATmega8 und des MAX485 

für Spannungsversorgung. So bestückt, können SDEC4 und SDEC8 betrieben werden. Die jeweils 4 

vertikalen Brücken in den Funktionsblöcken 1 und 3 werden nur für DEC8 FET benötigt. Die 4 in 

Funktionsblock 2 vorerst gar nicht. Die vertikale Brücke zwischen den Funktionsblöcken 1 und 2 sowie 

die horizontale unter Funktionsblock 3 werden nur bei Montage einer Erweiterungsplatine für 

Herzstückpolarisation gebraucht. Die 3 vertikalen Brücken unter Funktionsblock 1 sowie die 4 unter 

Funktionsblock 3 werden für DEC8, ENC8 und LDEC benötigt. Die 2 Brücken unter dem Atmega8 

müssen nur für den LDEC montiert werden. 

 

Gemeinsames 

Alle Versionen benötigen die Eingangsgruppe um den Atmega8 und MAX 485. Es sind die Bauteile im 

linken oberen Viertel mit Ausnahme der Stromversorgung 2 (VP2). 

 

Stromversorgung 

Die allgemeine Stromversorgung des Leistungsteils befindet sich im rechten oberen Viertel. Die 

Spannung wird an UP eingespeist. Wird eine DC-Spannung verwendet, dann kann der 

Brückengleichrichter entfallen. C1VP (der Elko rechts neben der Einspeisung) dient der Glättung und 

kann dann ebenfalls entfallen. Für DEC8, SDEC4 und LDEC reicht die Stromversorgung über die 

Elemente um VP1 (links oben) aus. Die zwei 0 Ohm Widerstände unterhalb der Schraubanschlüsse 

werden dann eingebaut (oder durch kleine Drahtbrücken ersetzt). Bei starken Zuckungen der Servos 

beim Einschalten sollte für SDEC8 auch die Stromversorgung VP2 (oben rechts) bestückt werden. Die 0 

Ohm Widerstände fallen weg, der Gleichrichter sollte durch einen 4A Typ ersetzt werden (Reichelt 

FBU4A). Dies hängt im Wesentlichen von der Art der externen Stromversorgung ab. Vielleicht ist es 

mittlerweile klar geworden: Die Funktionsgruppen 1, 2 und 3 können von VP1 oder VP2 versorgt werden. 

Von welcher Versorgung hängt dann von den 0-Ohm Widerständen ab. I.d.R. wird man die 

Stromversorgung um VP1 aufbauen und damit die Funktionsgruppen 1 und 2 versorgen (DEC8 oder 

ENC8 oder SDEC4). Dazu wird der 0-Ohm Widerstand zwischen den Funktionsgruppen 1 und 2 

bestückt. Für einen LDEC nimmt man die Funktionsgruppe 3 hinzu und bestückt noch den 0-Ohm 

Widerstand zwischen den Funktionsgruppen 2 und 3. Erst wenn die Stromversorgung zu knapp wird z.B. 

für einen SDEC8 dessen 2x4 Servos auf den Funktionsgruppen 1 und 3 liegen, wird die Stromversorgung 

um VP2 mit aufgebaut. VP1 versorgt dann nur noch die Funktionsgruppe 1 (die Servos S11 bis S14) und 

VP2 die Funktionsgruppe 3 (die Servos S21 bis S24). Die 0-Ohm Widerstände fallen dann weg! 

 

Varianten 

 

¶ SDEC 

Hierfür sind nur noch die 4 dreifach Pfostenfeldstecker links (SDEC4) oder links und rechts 

(SDEC8) zu bestücken 

 

¶ DEC8ULN 

Auf die Funktionsblöcke 1 und 2 wird jeweils ein ULN 2803 (Kerbe nach rechts) gelötet 

 

¶ DEC8FET 

Hier wird die bedrahtete Version des FET verwendet (IRLU 024N). Die FETs werden mit der 

Kühlfläche nach rechts in den Funktionsblöcken 1 und 2 eingelötet, beginnend beim oberen 

Loch der 4er Reihe, das unterste Loch bleibt frei. Zusätzlich müssen noch die Freilaufdioden 

1N4001 (SMD) eingebaut werden. Die Lötflächen befinden sich zwischen den Lötpins der 

Schraubanschlüsse, hier ist Gefühl beim Löten gefragt! 
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¶ LDEC 

Die Funktionsblöcke 1-3 werden mit jeweils einem ULN2803 bestückt, Kerbe nach rechts, 

geänderte Anschlussbelegung beachten! 

 

¶ ENC8 

Die SMD-Päarchen für die Widerstände und Kondensatoren der Eingangs-RC-Glieder sind 

durch eine Verbindungslinie auf der Platinenrückseite gekennzeichnet. Bestückt werden die 

Funktionsblöcke 1 und 2. 

Sollte für die Verwendung von Hallsensoren o.Ä. eine Stromversorgung dieser Bauteile benötigt 

werden, kann auf den Positionen der Servoanschlüsse ein oder mehrere Schraubanschlüsse 

gelötet werden. Die Lochabstände passen. 

 

¶ Erweiterungsplatine Herzstückpolarisation 

Hierfür werden auf den in der Mitte befindlichen horizontalen Kontakten die jeweils 6 inneren mit 

Buchsenleisten (von unten!) bestückt. Dies ist bei einseitiger Platine ein bisschen schwierig. Hier 

kann dann von unten jeweils eine Platine AD-SDEC4-H angesteckt werden. Die Anschlüsse für 

Herzstück und Zunge korrespondieren mit den Servoanschlüssen auf der PM-Uni-Platine. Diese 

Platinen werden mit 8mm Distanzrollen mit der PM-Uni-Platine verschraubt, die Befestigung auf 

der Platte erfolgt über die Zusatzplatinen. Hier sollte unbedingt die Stromversorgung mit dem 4A 

Gleichrichter bestückt werden, da die Relais noch zusätzlich Strom verbrauchen. 

Von dieser Platine wird es voraussichtliche keine fertige Version geben, da der Nachbau recht 

einfach ist. 

¶ Erweiterungsplatine Stromfühler 

Hier werden auf der Kontaktreihe die jeweils 5 äußeren mit Buchsenleisten (von oben!) bestückt. 

Die Platine AD-ENC8-S wird von oben aufgesetzt und auch mit 8mm Distanzrollen verschraubt. 

Die Bestückung der RC-Glieder auf der PM-Uni-Platine kann entfallen. 

Von dieser Platine wird es voraussichtliche keine fertige Version geben. Sie ist als Vorschlag zu 

verstehen, da viele Anwender ihre eigenen Stromfühler-Lösungen bevorzugen. 

 

Sonstiges 

Alle Verbraucher werden gegen Massepotential geschaltet. Auf der Dekoderplatine sind dafür 

entsprechende Klemmen vorgesehen. Für die Versorgung der zu schaltenden Verbraucher gibt es nun 

mehrere Möglichkeiten: 

¶ Spannungsversorgung der Verbraucher: 

Lässt man die Kondensatoren und den Festspannungsregler entfallen und setzt eine Brücke 

(Verbindung von Ein und Ausgang des Festspannungsreglers) ein, so steht eine ungeregelte 

Gleichspannung zum Schalten zur Verfügung. Eine solche Spannung ist z.B. zum Schalten von 

Magnetartikeln ausreichend. 

Möchte man Verbraucher schalten, die durch unterschiedliche Spannungen versorgt werden, so 

ist auch dies möglich. Es wird dann pro Schaltausgang nur die Masseklemme verwendet. Das 

Versorgungspotential des Verbrauchers kommt jetzt von einer externen Quelle. Hier muss jetzt 

aber die Masse der externen Quelle mit der Masse der Dekoderplatine verbunden werden. 

 

¶ Spannungsversorgung des µCs: 

Prinzipiell wird der µC über das Datenkabel mit Spannung versorgt. Diese liegt bei ca. 9V bis 

12V DC und wird auf jeder der Platinen auf 5V stabilisiert. Bei sehr vielen Peripheriemodulen 

oder sehr langen Verbindungskabeln kann der Spannungsabfall über die Versorgungsleitung zu 

groß werden. In diesem Fall kann eine DC-Spannung von 7V bis 12V auf Verbindungsadaptern 

zu den Peripheriemodulen neu zugeführt werden (siehe Kap. 9.4). 

 

Inbetriebnahme 

Die Peripheriemodule werden über den PMC an die MoBaSbS angeschlossen. Wie bei allen anderen 

Peripheriemodulen auch, ist die µC-Software per Default so konfiguriert, dass das PM-Modul auf Adresse 

255 angesprochen wird. Um zu verhindern, dass ein Adresskonflikt auftritt, wenn ein weiteres neues 

Peripheriemodul an den PMC angeschlossen wird, muss die Adresse über das MoBaSbS-

Konfigurationstool nach dem Anschluss des PMs an den PMC umgesetzt werden. Adressen von 0 bis 
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254 können definiert werden. Ebenso wie die PM-Adresse werden auch alle weiteren Parameter des PMs 

über das Konfigurationstool gesetzt. 

 

Weitere Informationen zur Konfiguration stehen in der Beschreibung von Uwe Mäusezahl im Anhang 

(siehe Kap. 13.6). 

 Encoder 8.3

    
 

             8-fach Encoder (Bestückungsseite)                                   8-fach Encoder (Lötseite) 

 

    
 

             24-fach Encoder (Bestückungsseite)                                   24-fach Encoder (Lötseite) 

 

Der Encoder dient zur Rückmeldung von Schaltzuständen. Diese Schaltzustände können durch ein 

Ereignis des fahrenden Zuges (Zug überfährt Kontaktmelder) oder aber auch durch das Betätigen eines 

Tasters oder Schalters ausgelöst werden (Gleisbildstellpult). 

 

An den Encoder können Schaltelemente angeschlossen werden, die nach Masse hin schalten. 
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Element-Anschaltung an Encoder 

 

 

Aufbauhinweise:  

¶ Bei industriell gefertigten Platinen ist zu beachten, dass die Bauteilbezeichnungen teilweise 

falsch sind. Als Referenz ist deshalb immer die Bauteilbezeichnung der Platinen-Layouts aus 

dem geschützten MoBaSbS-Bereich zu verwenden. 

¶ Die R-C-Kombination am Eingang jedes Rückmeldekontaktes ist besonders dann wichtig, wenn 

ein Massekontakt von der Schiene - wie im Märklin-Schienensystem möglich (unterste 

Möglichkeit in der Abbildung) - genutzt wird. Sie bildet einen Tiefpass 1. Ordnung. Damit werden 

Frequenzen bis ca. 340Hz durchgelassen. Höhere Frequenzen werden unterdrückt. 

¶ Die Ausgänge sind wie folgt auf die Doppelstock-Klemmen aufgelegt: 

 

 Ausgangsbelegung des 24-fach Encoder mit Doppelstock-Klemmreihe 

        

 Ausgang am IC   Kontakte    

        

 Pin 8   X Kontakt 2/8    

 Pin 7 X   Kontakt 2/7    

 Pin 6   X Kontakt 2/6    

 Pin 5 X   Kontakt 2/5  Adresse 2  

 Pin 4   X Kontakt 2/4    

 Pin 3 X   Kontakt 2/3    

 Pin 2   X Kontakt 2/2    

 Pin 1 X   Kontakt 2/1    

 Pin 39   X Kontakt 1/1    

 Pin 38 X   Kontakt 1/2    

 Pin 37   X Kontakt 1/3    

 Pin 36 X   Kontakt 1/4  Adresse 1  

 Pin 35   X Kontakt 1/5    

 Pin 34 X   Kontakt 1/6    

 Pin 33   X Kontakt 1/7    

 Pin 32 X   Kontakt 1/8    

 Pin 28   X Kontakt 3/8    

 Pin 27 X   Kontakt 3/7    

 Pin 26   X Kontakt 3/6    

 Pin 25 X   Kontakt 3/5  Adresse 3  

 Pin 24   X Kontakt 3/4    

 Pin 23 X   Kontakt 3/3    

 Pin 22   X Kontakt 3/2    

 Pin 21 X   Kontakt 3/1    
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Einstellmöglichkeiten 

 

                
 

                    8-fach Encoder, Platinen-Layout                24-fach Encoder, Platinen-Layout 

 

Hardware 

Spannungsversorgung der Verbraucher (im Falle von z.B. Hallsensoren oder Lichtschranken): 

Wie auf allen anderen Peripheriemodulen auch, kann die Spannungsversorgung als DC oder AC 

Versorgung erfolgen. Wird eine DC-Versorgung gewählt, so kann der Gleichrichter an den 

gekennzeichneten Stellen (innerhalb der mit A bezeichneten gelben Markierungen) gebrückt werden. 

Gleichrichter, Festspannungsregler und Kondensatoren können entfallen, wenn keine zusätzliche 

Spannung benötigt wird. Alle Bauteile in den gelben Markierungen A und B brauchen dann nicht bestückt 

zu werden. 

 

Spannungsversorgung des µCs:  

Der µC wird über das Datenkabel mit Spannung versorgt. Diese wird an der Backplane angeschlossen 

und sollte ca. 9- 12 V DC betragen. Sie wird auf der Platine auf 5V stabilisiert. Bei sehr vielen 

Peripheriemodulen oder sehr langen Verbindungskabeln, kann der Spannungsabfall über die 

Versorgungsleitung zu groß werden. In diesem Fall kann eine DC-Spannung von 12V auf jedem 

Peripheriemodul neu zugeführt werden. Dafür muss eine der kurzen Drahtbrücken an der RJ45-Buchse 

entfernt werden, an der das Datenkabel vom vorherigen Modul ankommt. Über die andere Drahtbrücke 

an der 2ten RJ45-Buchse wird dann die Versorgungsspannung 'frisch' weitergegeben. 

 

Inbetriebnahme 

¶ Der 24fach-Encoder verwaltet intern 3 aufeinander folgende Adressen. Es braucht aber 

lediglich seine Startadresse definiert zu werden. 

¶ An den beiden 2poligen Pfostenleisten können zu Testzwecken LEDs aufgesteckt werden. Die 

obere LED dient zur Überprüfung des X-Busses und muss während des korrekten Betriebs 

leuchten. Die untere LED zeigt an, ob die Spannungsversorgung korrekt anliegt. 
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Software 

Die Encoder-Codes tragen in Ihrer Bezeichnung ein angehängtes T (z. B. PM_ENC24T). 

 

Das T steht für Timer und bedeutet, dass man zu jedem Eingang eine Flackerschutzzeit definieren kann. 

Der Vorteil dieses Flackerschutzes ist, dass kurze Eingangsimpulse, die dadurch entstehen, dass man 

einen nicht optimalen Rad-Schiene-Kontakt hat, nicht zu einem 'Rückmeldegewitter' in der 

angeschlossenen MoBa-Software führen. In Traincontroller kann man solch einen Flackerschutz 

ebenfalls definieren. Warum aber dann einmal in TC und einmal in der MoBaSbS oder besser im Encoder 

selbst? 

Ganz einfach: Definiert man einen Flackerschutz direkt im Encoder, so meldet dieser erst gar nicht solche 

sich wiederholende, kurze Rückmeldungen an den PMC, sondern nur das erste Auftreten innerhalb der 

Flackerschutzzeit. Wiederholte Impulse an seinem Eingang setzen lediglich die Flackerschutzzeit wieder 

zurück. 

 

Die Flackerschutzzeiten können in der Maske für den Encoder im Konfigurationstool für jeden Eingang 

eines Encoders im Bereich von 10ms bis 2,5sec eingestellt werden. 

 

Beschreibung der Flackerschutzzeit (Entprellzeit) im Detail: 

Für jeden Eingang getrennt, lässt sich eine Zeit zwischen 10ms und 2,5sec definieren, über die ein 

aufgetretenes Ereignis gehalten wird, auch wenn bereits wieder der Eingang inaktiv geworden ist. 

Außerdem wird der Zeitgeber mit jedem aktiven Ereignis neu gestartet. Mit dieser Option wird schon im 

Encoder verhindert, dass eine Vielzahl von Ereignissen an den PMC und von dort weiter über den IFC an 

den PC geleitet werden, die lediglich durch z.B. einen schlechten Rad-Schiene-Kontakt hervorgerufen 

werden. Die nachstehende Grafik veranschaulicht nochmals die Funktion: 

 

 

Wie man dem Bild entnehmen kann, fragt der PMC den Zustand des PM in zyklischen Abständen 

(symbolisiert durch die Pfeile) ab. Da vor dem ersten Rückmeldeereignis offensichtlich ein inaktiver 

Zustand anlag, wird bei der ersten Abfrage des PMC eine '1' an diesen zurückgemeldet. Obwohl der 

aktive Zustand am Eingang des PM bei der zweiten Abfrage durch den PMC nicht mehr anliegt, wird 

durch den Timer verhindert, dass der inaktive Zustand weitergeleitet wird. Da zwischen der 2ten und 3ten 

Abfrage erneut ein aktiver Zustand am Eingang des Encoders aufgetreten ist, wurde der Timer 

zurückgesetzt. Damit erfolgt weder bei der dritten, noch bei der vierten Abfrage eine Meldung über eine 

Zustandsänderung. Erst zur letzten Abfrage - hier ist der Zähler nun komplett abgelaufen - erfolgt die 

Rückmeldung des inaktiven Zustands. 
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Ein besonderer Fall wird im nächsten Bild behandelt. Die Zeit bis zum Senden eines inaktiven Zustands 

ist hier extrem kurz eingestellt. Alternativ kann man sich auch ein Szenario mit sehr vielen Encodern an 

einem PMC vorstellen, so dass der einzelne Encoder in größeren zeitlichen Abständen abgefragt wird. Es 

kann sich dann folgendes Szenario ergeben:  

 

 

Bei der ersten Abfrage durch den PMC wird eine '1' zurückgemeldet. Bei der zweiten Abfrage ist der 

Zähler bereits abgelaufen und deshalb wird nun eine '0' weitergegeben. Bis hierhin entspricht der Ablauf 

dem schon Gezeigten der ersten Darstellung. Nun tritt aber ein kurzer Impuls zwischen der zweiten und 

dritten Abfrage auf. Er ist gerade lang genug, um erkannt zu werden. Obwohl der Zähler bis zur nächsten 

Abfrage bis auf 0 herunterlaufen könnte, wird er aber jetzt beim Stand von 1 festgehalten, da der Encoder 

'weiß', dass er noch einen '1' Zustand melden muss! Genau der wird nun auch bei der dritten Abfrage 

gemeldet und erst jetzt kann der Zähler bis auf 0 zurückgehen. Dies führt dann in der vierten Abfrage zu 

der Zustandsmeldung '0'. Bei der fünften Abfrage liegt keine Änderung vor und so wird nichts gemeldet.  

Anhand dieses Beispiels wird deutlich, dass auch ein nur sehr kurzes aufgetretenes Ereignis unter allen 

Umständen weitergegeben wird!  
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9 Service 

 µC-Programmierboard 9.1

Um das Programmieren der µCs zu erleichtern, wurde ein Board entwickelt, auf dem die µCs über die 

ISP-Schnittstelle bequem programmiert werden können. Außerdem befindet sich auf dem Board eine 

Möglichkeit, selbstkonfektionierte Kabel zu testen. 

 

Hierzu dienen die beiden RJ45-Buchsen, die Jumper und die acht LED. Nachdem ein Kabel 

konfektioniert wurde, wird es in die Buchsen gesteckt. Mit den Jumpern kann jede Ader des Kabels 

geprüft werden. Der Jumper schließt gegen Masse und die entsprechende LED muss aufleuchten. 

 

Das µC-Programmierboard wird über den 10-poligen Wannenstecker an einen ISP-Programmer (siehe 

Kap. 9.2) angeschlossen. 

 

An den Schraubklemmen muss eine Gleichspannung von ca. 9-12V DC angelegt werden, damit die 

µController programmiert werden können. 

 

Der 16-polige Sockel ist für die Programmierung der ATtiny-Controller geeignet. Auf dem 40-poligen 

Sockel können die ATmega162-Controller programmiert werden. ATMega644 Controller können nicht auf 

diesem Board programmiert werden. Dieser Controller wird nur in der 3,3V Variante des HDC eingesetzt 

und sollte nur über die ML-10 Buchse im HDC programmiert werden. 

 

Da im Laufe der Erweiterungen an der Dekoder-Software ein neuer Prozessortyp verwendet werden 

musste (ATmega8), musste das µC-Programmierboard erweitert werden. Es existieren deshalb mehrere 

Versionen: 

 

Erste Version 

 

 
 

µC-Programmierboard (erste Version) 
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Adaptersockel für ATmega8 

Bei der o.g. Version steht für den ATmega8-Controller kein geeigneter Sockel zur Verfügung. Um ihn mit 

dem µC-Board programmieren zu können, muss eine Adapterplatine verwendet werden. Diese lässt sich 

auf einer Lochrasterplatine aufbauen. 

 

 
 

ATmega162 zu ATmega8 Adapter auf Lochrasterplatine 

 

Hierbei sind die farbigen Punkte mit einer Drahtbrücke zu verbinden. 

Hinweis: Es dürfen nicht alle sechs grünen Punkte miteinander verbunden werden, sondern nur die 

jeweils gegenüberliegenden. 

 

Eine andere Variante sieht so aus: 

 

 
 

ATmega162 zu ATmega8 Adapter Platinenlyout 

 

Die Verbindungen im Einzelnen: 

 

ATmega162 

PIN-Nr. 

ATmega8 

PIN-Nr. 

Signal 

6 17 MOSI 

7 18 MISO 

8 19 SCK 

9 1 Reset 

18 10 XTAL2 

19 9 XTAL1 

20 8 und 22 GND 

40 7 VCC 
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Zweite Version (ohne Adapterplatine) 

 

      
 

µC-Programmierboard (dritte Version) 

 

 

Hier sitzt der ATmega8-Sockel direkt auf der Platine.  

http://www.mobasbs.de/Eisenbahn/Service/programierboard_red.jpg
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 ISP-Programmer 9.2

Ein ISP-Programmer erlaubt das Programmieren der µCs im System (ISP = In-System-Programming). 

Der Anschluss erfolgte über die parallele Schnittstelle. Da diese Schnittstelle von USB abgelöst wurde 

und aktuelle PCs keine parallele Schnittstelle besitzen, kann der nachstehend beschriebene ISP-Adapter 

nicht mehr eingesetzt werden. Aktuell werden ISP-Programmer verwendet, die über USB an den PC 

angeschlossen werden. Diese sind im Abschnitt nach dem ISP-Adapter beschrieben. 

 

ISP-Adapter (für parallele PC-Schnittstelle) 

Der ISP-Adapter ist ein Programmierstecker, der an die parallele Schnittstelle des PCs angeschlossen 

wird. Basis ist die Vorlage AVR ISP-STK200 von Claudio Lanconelli, der in seinem Web ein Platinen-

layout abgelegt hat. 

 

         
 

ISP-Adapter, Bestückungsseite                    ISP-Adapter, Lötseite 

 

 
ISP-Adapter, Schaltbild 

 

Der ISP-Adapter wird dabei vom µC-Programmierboard (siehe Kap. 9.1) versorgt. Die Verbindung 

zwischen ISP-Adapter und µC-Programmierboard wird durch ein  10poliges Flachbandkabel mit 10pol 

Aufquetschbuchsen hergestellt. Die Verbindung erfolgt 1:1, d. h. Stift1 wird mit Stift 1 verbunden, usw. 

Der ISP-Adapter selbst wird an die parallele Schnittstelle des PCs angeschlossen. 

 

Programme, die auf die parallele Schnittstelle zugreifen, müssen geschlossen werden. 

Für die Programmierung kann auf dem PC die Software PonyProg verwendet werden (siehe Kap. 

10.2.2). 

 

Korrektur aus Sammelbestellung 2006/2007 

Hier fehlt die auf der in der Abbildung gelb markierte Massefläche, auf der die 

Beinchen des Wannensteckers angelötet werden. Kratzt man die grüne 

Lackschicht etwas weg, dann kann man den Wannenstecker anlöten. 
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ISP-Programmer 

Aktuelle PCs haben keine parallele Schnittstelle mehr. Deshalb kann der ISP-Adapter nicht weiter 

eingesetzt werden. Als Ersatz stehen verschiedene ISP-Programmer zur Verfügung. 

 

ATMEL Programmer AVR ISP mkII 

 

 
 

ATMEL Programmer AVR ISP mkII 

 

PonyProg arbeitet nur über Umwege mit diesem Programmer zusammen. Es wird deshalb das 

ATMEL Studio (siehe Kap. 10.2.2) oder eine andere Programmierumgebung empfohlen. Die 

Software kann man in der Regel kostenlos downloaden (siehe Kap. 5). 

 

Der Programmer hat ausgangsseitig eine 6-polige Buchse, die man einfach auf die 10-polige 

Buchse des µC-Programmierboards umbauen kann. 

 

Wenn man von oben auf die Buchsen schaut (also nicht in die Löcher) und so, dass die Nase an 

den Buchsen nach links weist, dann sieht man an dem Farbschema, wie das Flachbandkabel von 

der 6-poligen Buchse mit der 10-poligen Buchse zu verdrahten ist. 

 

 

 
 

Buchse AVR ISP MKII und µC-Programmierboard 

 

Der Windows 7/8/10-Treiber für AVR ISP mkII ist manchmal nur mit sehr viel Mühe zu installieren. 

Ggf. muss im Internet nach einer Lösung gesucht werden. 

 

Folgende Anleitung zur Installation des Treibers für den Programmer AVR ISP mkII unter Windows 

7 64bit kann helfen: 

Man installiere mittels des Gerätemanagers unter "Aktion" "Legacyhardware hinzufügen" "Hardware 

manuell aus einer Liste wählen und installieren", dann āweiterô navigieren zu i.d.R C:\Program Files 

(x86)\Atmel\AVR Tools\usb64\windrvr6.inf den Treiber WinDriver.  

Hiernach wird die USB-Software des AVRISP mkII nach Einstecken des USB-Steckers sauber 

erkannt und installiert. Sollte bereits vorher der USB-Treiber installiert worden sein, dann im 

Gerätemanager auf "Treiber aktualisieren" klicken oder das USB-Device deinstallieren. 
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ISP-Programmer der Fa. TREMEX (wird auch von DIAMEX angeboten) 

 

 
 

ISP-Programmer der Fa. TREMEX/DIAMEX 

 

Er ist besonders für Win10 zu empfehlen, da er keinen zusätzlichen Treiber benötigt. Für WIN7/8 

kann ein Treiber auf der Lieferantenseite heruntergeladen werden (siehe Kap. 5). 

 

PonyProg arbeitet nur über Umwege mit diesem Programmer zusammen. Es wird deshalb das 

ATMEL Studio (siehe Kap. 10.2.2) oder eine andere Programmierumgebung empfohlen. Die 

Software kann man in der Regel kostenlos downloaden (siehe Kap. 5). 

 

Der ISP-Programmer hat ausgangsseitig sowohl eine 6-polige als auch eine 10-polige Buchse. 
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 Backplane 9.3

 

   
 

      Backplane                                                               Backplane, teilbestückt 

 

Die Backplane dient der Verbindung der Platinen untereinander. Sie wird mit 2x32poligen Buchsen (A-C) 

bestückt. Sie kann bei Reichelt unter UP 940EP bestellt werden. 

 

Auf dem Foto der Backplane sind 5 der maximal 7 Buchsenleisten eingelötet. Ganz rechts im Bild erkennt 

man die Bohrungen für einen Adapter. 

 

Alle für die MoBaSbS relevanten Signale sind auf den Buchsenleisten untereinander verdrahtet. 

Besondere Rücksicht wurde auf die Masse (GND) und Versorgungsanschlüsse (VCC und +15V) 

genommen. Die Anschlüsse für die Spannungen sind als 6.3mm Flachstecker ausgeführt. 

 

Für die MoBaSbS sind die 7 Steckplätze auf einer Platine ausreichend. Möchte man die Platinen mit 

etwas größerem Abstand einbauen, so kann die linke Platine über einen Adapter zur rechten Platine 

erweitert werden. Der Rastermaßabstand für eventuelle Frontplatten wird dabei eingehalten. 

 

Beide großen Platinen werden ausschließlich mit der gleichen Federleiste bestückt (FL-C 64G4). Die 

Adapterplatine wird 'über Kopf' auf die Hauptplatinen gesteckt. Auf ihr befinden sich Messerleisten 

(gerade) vom Typ (ML-R 64G4). 

 

 

 

MoBaSbS-Backplane erweitert, Platinen-Layout 
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 Verteiler Con888 9.4

 

 
 

Verteiler Con888, Platinen-Layout 

 

Der Verteiler Con888 ist Hilfsplatine für die Verkabelung der Decoder und Encoder. 

 

Er erfüllt zwei Aufgaben: 

 

Aufteilung der Decoder-/Encoder-Stränge  

Ein Decoder-/Encoder-Strang kann zwei Stränge aufgeteilt werden  

 

Einspeisung 

Eine erneute Einspeisung der ca. 9-12V DC zur Versorgung des TTL-Teils der Encoder und Decoder ist 

hier möglich. Dafür muss die eingehende Leitung von der neuen Einspeisung getrennt werden. Die 

Trennung kann entfallen, wenn die Versorgung aus derselben Spannungsquelle kommt. Auf dem 

Platinenlayout sind die möglichen Trennstellen eingezeichnet (gelbe Striche), die je nach ankommender 

Leitung vorgenommen werden müssen.  

 

Auf das Problem des Spannungsabfalls der Versorgungsspannung der TTL-Logik der Encoder und 

Decoder innerhalb eines Stranges ist schon an anderen Stellen hingewiesen worden. In der Grafik wird 

beispielhaft die Neueinspeisung und Verteilung über den Verteiler Con888 beispielhaft gezeigt.  

 

 
 

Verteiler Con888, Beispiel Einspeisung 
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10 Microcontroller programmieren 

In der MoBaSbS werden ATMEL-µController eingesetzt. Die aktuellen Typen sind ATmega644, 

ATmega162, ATtiny2313 und ATmega8. Nicht mehr liefer-, aber auch einsetzbar ist AT90S2313. 

 Hardwareumgebung 10.1

Für die Programmierung der ATMEL-µController wird ein ISP-Programmer benötigt (siehe Kap. 9.2). Der 

ISP-Programmer wird an den PC angeschlossen und über ein Flachbandkabel wird entweder das µC-

Programmierboard (siehe Kap. 9.1) oder die jeweilige Platine (z. B. HDC, BMC,...) verbunden. 

 

Auf den Platinen brauchen die ATMEL-µController eine stabilisierte 5V-Gleichspannung. Diese muss 

über den 2poligen Stecker mit der Führungsnase (Verpolschutz) zugeführt werden. 

 

Das µC-Programmierboard ist mit einen 5 Volt-Stabilisator ausgerüstet. Hier müssen über die 

Schraubklemmen 9-12V DC zugeführt werden. 

 

Der ATMEL-µController behält nach Abschalten der Versorgungsspannung seinen programmierten Inhalt, 

so dass eine Pufferung entfällt. 

 Programmierumgebung 10.2

 Verzeichnisstruktur 10.2.1

Die MoBaSbS-Dateien liegen als gepackte Versionen im geschützten MoBaSbS-Bereich. Die zip-Archive 

der MoBaSbS-Mikrocontroller-Codes werden in ein neu angelegtes Verzeichnis (z.B. 

MoBaSbS_uC_Code) kopiert und entpackt. Die Verzeichnisstruktur muss mit entpackt werden! Bei vielen 

Packprogrammen ist das eine Option, die beim Entpacken explizit angegeben werden muss. 

Nach dem Entpacken enthält die  entstandene Verzeichnisstruktur die bereits compilierten Micro-

controller-Codes (hex- und eep-Dateien). 

 Transfer der *.hex- und *.eep-Dateien zum Controller 10.2.2

Zum Laden der *.hex und *.eep-Dateien in den µController benötigt man ein Transfer-Programm. Es 

stehen mehrere Möglichkeiten zur Verfügung, von denen nachfolgend zwei Programme beschrieben 

werden. 

 

PonyProg 

PonyProg kann nur zusammen mit dem ISP-Adapter (siehe Kap. 9.2) eingesetzt werden. ISP-

Programmer mit USB sind für Ponyprog nicht mit Einschränkungen geeignet. 

 

Mit dem Programm lässt sich auch der µC auslesen, löschen, verifizieren und die Fuse-, Configuration- 

und Security-Bits setzten. Es besteht die Möglichkeit den zu programmierenden Code zu editieren, z.B. 

um Konfigurationswerte zu ªndern. Daf¿r muss die Option āEDIT Buffer Enabledô eingeschaltet werden. 

 

Zum Umgang mit PonyProg wurde von Karsten Thüner ein Video erstellt, das aus dem geschützten 

MoBaSbS-Bereich heruntergeladen werden kann. 

 

Sollte keine Verbindung über die parallele Schnittstelle möglich sein, ist zu prüfen, dass auf dem PC die 

DLPORTIO.SYS aktiv ist. 

 

Es ist darauf zu achten, mindestens die Version PonyProg2000 ï Serial Device Programmer V2.06e Beta 

Feb 3 2005 einzusetzen. Ältere Versionen funktionieren nicht. 

 

Hinweis zu PonyProg unter Win7 32-bit: 

Das Programm muss mit Admin-Rechten ausgeführt werden. Einfach auf die PonyProg.exe mit rechts 

klicken und Eigenschaften wählen. In dem Reiter Kompatibilität einen Haken bei "Programm als 

Administrator ausführen" setzen und mit "Übernehmen" bestätigen 
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Nach der Installation muss die Software konfiguriert werden. Dazu wird das Menü "Setup" - "Interface 

Setup" aufgerufen. In dem erscheinenden Fenster werden die Punkte "Parallel", sowie "Avr ISP I/O" und 

der entsprechende LPT-Port ausgewählt. Alle anderen Selektionsboxen werden nicht markiert.  

 

Oben rechts in PonyProg kann noch Avmicro und der µController ausgewählt werden (ATmega162, 

AT90S2313, ATtiny2313, ATmega8) oder man lässt hier "AVR Auto" stehen. 

 

Nun wird der Code geladen. Dies geschieht über das Menü "File" und dort über die beiden Punkte "Open 

Program FLASH File" und "Open Data EEPROM File". Es sind dann die jeweiligen *. hex und *.eep-

Dateien auszuwählen und in PonyProg zu laden. 

 

Danach wird programmiert. 

Dazu muss der ISP-Adapter an der parallelen (Drucker-)Schnittstelle angeschlossen sein. Das andere 

Ende steckt in der ISP-Buchse am µC-Programmierboard. Der ATMEL-µController befindet sich in seiner 

Fassung und die Versorgungsspannung ist eingeschaltet. 

Bevor ein neues Programm (FLASH) geladen werden soll, muss der ATMEL-µController erst einmal 

gelöscht werden. Dafür gibt es im Men¿ āCommandô das Kommando "Erase". Danach wird zuerst das 

Flash geschrieben "Write Program (FLASH)", dann eventuell existierende EEPROM Daten. Mit den 

Optionen "Verify" lässt sich der Programmiervorgang anschließend noch einmal kontrollieren. 

 

ATMEL Studio 

Für die Programmierung mit einem ISP-Programmer kann ATMEL Studio (früher AVR Studio) eingesetzt 

werden. Die Software umfasst eine komplette Entwicklungsumgebung und kann auf den ATMEL-Seiten 

(siehe Kap. 5) heruntergeladen werden. 

 

Für den Umgang und die Programmierung gibt es im Internet zahlreiche Beschreibungen. 

Empfehlenswert sind die Seiten von mikrocontroller.net und youtube-Videos. 
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 Fuse-, Configuration- und Security-Bits 10.2.3

Die Fuse-Bits eines Mikrocontrollers dienen zu dessen Konfiguration und können von der darauf 

laufenden Software nicht verändert werden. Durch die Fuse-Bits können Funktionen eines 

Mikrocontrollers ein- oder ausgeschaltet werden und sind nichts anderes als programmierbare 

Speicherzellen. 

 

Bei der Programmierung der Fuse-Bits muss darauf geachtet werden, dass ein programmiertes 

beziehungsweise aktiviertes/gesetztes Fuse-Bit auf den Wert 0 (Ponyprog: Haken) gesetzt wird. 

 

Die Fuse-Bits haben folgende Bedeutung: 

 

BODEN 

BODEN steht für Brown out detector enable. Dadurch kann die Brown Out Detection aktiviert 

beziehungsweise deaktiviert werden. 

 

BODLEVEL0 bis BODLEVEL2 

BODLEVEL steht für Brown-out Detector trigger level. Mit diesen Fuse-Bits kann der 

Spannungswert eingestellt werden, bei welchem der Unterspannungsschutz aktiv werden soll. Mit 

dem Fuse-BIt BODEN kann diese Funktion komplett deaktiviert werden. 

 

BOOTRST 

BOOTRST steht für Select Reset Vector. Mit diesem Fuse-Bit wird bestimmt, an welche Adresse 

nach einem Reset gesprungen werden soll. Ist das Fuse-Bit deaktiviert, springt der Mikrocontroller 

nach einem Reset an Adresse 0000. Bei aktiviertem Fuse-Bit springt der Mikrocontroller nach einem 

Reset an den Beginn des Bootloaders. 

 

BOOTSZ0 und BOOTSZ1 

BOOTSZ steht für Select Boot Size. Mit BOOTSZ wird die Größe des Speicherbereiches bestimmt, 

welcher für den Bootloader reserviert wird. Die Größe des Speicherbereiches ist abhängig vom 

Controllertyp und befindet sich immer am Ende des Flash Adressraumes. BOOTSZ wird nur 

benötigt, wenn das Fuse-Bit BOOTRST aktiviert ist. 

 

DWEN 

DWEN steht für debugWIRE Enable und aktiviert beziehungsweise deaktiviert die debugWIRE 

Schnittstelle. 

 

CKDIV8 

CKDIV8 steht für Divide Clock by 8. Wenn CKDIV8 aktiviert ist, wird ein Vorteiler aktiviert, welche 

den Takt für den Mikrocontroller durch 8 teilt. 

 

CKOPT 

CKOPT steht für Oscillator Options. Dieses Fuse-Bit wird benötigt, wenn der Mikrocontroller von 

einem externen Quarz getaktet wird. Wird CKOPT aktiviert, schwingt der Oszillator mit der 

maximalen Amplitude. Ist CKOPT deaktiviert, schwingt der Oszillator mit einer niedrigeren 

Amplitude. Dadurch kann die Stromaufnahme und die Störabstrahlung verringert werden. 

 

CKOUT 

CKOUT steht für Clock output. Ist dieses Fuse-Bit aktiviert, wird das CPU-Taktsignal an den CLKO 

Pin ausgegeben. 

 

CKSEL0 bis CKSEL3 

CKSEL steht für Select Clock Source. Durch diese Fuse-Bits legt man fest, von welcher Taktquelle 

der Mikrocontroller seinen Takt erhält. Eine fehlerhafte Einstellung kann den Mikrocontroller lahm 

legen, ist jedoch leicht wieder zu beheben. 
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EESAVE 

Bei aktiviertem EESAVE wird das EEPROM bei einem Chip Erase vor dem Löschen geschützt. 

Normalerweise löscht ein Chip Erase den kompletten Speicher. 

 

JTAGEN 

JTAGEN steht für Enable JTAG. Durch JTAGEN kann die JTAG-Schnittstelle aktiviert 

beziehungsweise deaktiviert werden. 

 

OCDEN 

OCDEN steht für Enable OCD. Damit kann das On-Chip Debug System aktiviert beziehungsweise 

deaktiviert werden. Das On-Chip Debug System kann unabhängig von der JTAG-Schnittstelle 

deaktiviert werden. Wurde das On-Chip Debug System deaktiviert, kann der Mikrocontroller über die 

JTAG-Schnittstelle nur programmiert werden. 

 

SPIEN 

Durch das SPIEN Fuse-Bit kann die ISP-Schnittstelle deaktiviert werden. Dieses Fuse-Bit kann nur 

mit einem Parallel-Programmierer (z.B. STK500) verändert werden. 

 

SUT0 und SUT1 

SUT steht für Select Start-Up Time. Durch SUT0 und SUT1 lässt sich die Zeit einstellen, wie lange 

der Reset Impuls nach einem Reset beziehungsweise Power Up verzögert wird. 

 

WDTON 

WDTON steht für Watchdog timer always on. Dieses Fuse-Bit aktiviert den Watchdog Timer 

permanent. Ist dieses Fuse-Bit nicht aktiviert, kann der Watchdog per Software gesteuert werden. 

 

 

AT90S2313 

Beim AT90S2313 brauchen keine Bits gesetzt zu werden. 

 

 

ATtiny2313 

 

 
 

ATtiny2313, Fusebits in PonyProg 
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ATmega162 

 

 
 

ATmega162, Fusebits in PonyProg ohne /mit Mäusezahl-Bootlader 

 

 

 
 

ATmega162, Fusebits in ATMEL Studio ohne /mit Mäusezahl-Bootlader 
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ATmega162, Fusebits in ATMEL Studio ohne /mit Mäusezahl-Bootlader 

 
































































































































































































































































