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Gestion des versions
Ce manuel s'applique à
· Circuit imprimé/Module
· OC32 Rev 10
(2017 Ce document, ou toute information provenant de celui-ci, ne peut être copié et / ou distribué, en tout ou en partie, sous quelque forme que ce soit sans le consentement écrit exprès de l'auteur original. La copie et l'impression par les utilisateurs du module OC32 est uniquement autorisée pour un usage personnel.
Avant-propos / guide de lecture
Ce manuel décrit l'OC32/NG, une version améliorée de l'OC32 original. Bien qu'il existe des              différences importantes entre l'OC32 et l'OC32/NG, le /NG n'offre pas de nouvelles fonctions, puisque toutes les fonctions sont faites dans le logiciel et que l'OC32 et l'OC32/NG exécutent un logiciel identique à 100%. L'OC32/NG, cependant, intègre les options précédemment offertes par la combinaison OC32/DS32 et le rend simple à installer et à utiliser.
Ce manuel ne décrit que "le matériel" OC32 Rev10 (OC32/NG). Comme le firmware et le logiciel sont 100% identiques au firmware de l'OC32 (Rev00 à Rev04), les fonctionnalités du logiciel sont décrites dans un manuel séparé.
Dans ce manuel, nous utiliserons les deux noms OC32 et OC32/NG. Où nous écrivons "OC32" nous voulons dire "chaque version OC32". Lorsque nous écrivons "OC32/NG", nous entendons spécifiquement la version /NG. 

L'OC32 est un produit avec beaucoup de possibilités. Ces capacités étendues rendent le module très attractif: en fait, vous pouvez utiliser l'OC32 pour contrôler (presque) n'importe quel type d'accessoire sur votre monde miniature (donc tout sauf les trains et les voitures). Sans avoir besoin d'acheter d'autres appareils électroniques spécifiques, l'OC32 peut tout faire. Cette polyvalence a un inconvénient : les débutants, utilisateurs moins avertis électroniquement, risquent de perdre la vue d'ensemble au début. Par conséquent, ce guide tente de structurer l'information en tenant compte de ce qui précède.
Chaque chapitre couvre un sous-thème spécifique, par exemple "Alimentation", "Connexion de           périphériques" ou "Connexion réseau" et commence généralement par des informations pertinentes pour chaque utilisateur. Au fur et à mesure que le chapitre progresse, des sujets sont abordés, ce qui peut nécessiter des connaissances plus spécialisées ou plus d'efforts pour comprendre. En tant qu'outil de lecture, vous trouverez une barre de couleur dans la marge, et pour les éventuels téléspectateurs en noir et blanc, les barres ont également une épaisseur différente:
Vert 
Niveau débutant: vous devez être capable de faire fonctionner les fonctions de base. Il n'offre pas de choix étendus, d'économies intelligentes ou de combinaisons complexes.
Bleu 
Niveau avancé Requiert des connaissances de base en électronique, une certaine dextérité avec un logiciel PC, un aperçu logique ou une combinaison de ceux-ci. Cela exige que vous fassiez vous-même un certain nombre de choix et puissiez donc juger de ce que ces choix impliquent. En principe, tout le monde devrait être capable de pratiquer cela, mais il n'est peut-être pas sage que tout le monde commence immédiatement. 
Orange
Niveau expert: Nécessite une connaissance raisonnable à bonne de l'électronique, une bonne compréhension logique, une certaine connaissance des techniques de programmation ou une combinaison de celles-ci. Ce qui est décrit ici peut être dangereux pour l'électronique ou d'autres composants en cas d'exécution incorrecte. Donc, faites-le seulement si vous comprenez parfaitement ce que vous faites. 
Si vous vous considérez comme un «novice» et limité en termes électronique, ou si vous cherchez simplement le début le plus facile, sautez d'abord les sections marquées en bleu et en orange. Si les bases fonctionnent, vous pouvez toujours commencer les niveaux plus avancés plus tard.
Le portail des utilisateurs de Dinamo est utilisé pour supporter l'OC32. Vous pouvez le trouver sur http://www.dinamousers.net
Le portail a un "wiki" dans lequel beaucoup d'informations supplémentaires peuvent être trouvées, telles que:
· Réponses aux questions fréquemment posées (FAQ)
· Mises à jour du logiciel et du firmware
· Un forum que vous pouvez utiliser pour obtenir des conseils et répondre à vos questions.
Nous invitons l'utilisateur à utiliser le support dans l'ordre ci-dessus, avant de contacter personnellement VPEB ou ses partenaires.
Amusez-vous!
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(Cette page est délibérément vide)
1 OC32 - Introduction
1.1 Une autre approche
L'OC32 est un module électronique pour contrôler les accessoires dans le monde miniature. Le module dispose de 32 connexions universelles utilisables.
La grande différence avec "l'électronique traditionnelle" est que dans l'approche traditionnelle, 

l'électronique spécifique est généralement nécessaire pour diriger quelque chose. Il existe par exemple des décodeurs de signaux pour le contrôle des signaux qui diffèrent souvent par système de signalisation, des décodeurs d’aiguillages pour les aiguillages, des modules d'éclairage pour commander l'éclairage, etc.
Avec l'OC32, nous avons opté pour une approche complètement différente. Le module est si universel que (presque) tout ce que vous rencontrez dans le monde miniature, d'une simple lumière à un passage à niveau complet, peut être contrôlé avec l'OC32. Lors de l'utilisation de l'OC32, le choix n'est plus fait par fonction, mais il est préférable de calculer en mètres carrés. Selon le nombre de pièces à contrôler par surface, les OC32 sont placés sous des «lieux stratégiques» sous le monde miniature. Tout ce qui se trouve à proximité de l'OC32 peut être connecté. La configuration est ensuite utilisée pour déterminer comment les parties concernées sont contrôlées et de quel système, par exemple un système de contrôle de train, de contrôle de voiture, un système de simulation jour/nuit ou même complètement autonome par l'OC32 lui-même.
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1.2 Fonctions
En termes de logiciel, l'OC32 dispose d'options de configuration très étendues. Ceux qui ont une connaissance de base des techniques de programmation peuvent entièrement contrôler le fonctionnement de l'OC32. Ceux qui n'ont pas (encore) cette connaissance optent pour des configurations prédéfinies. En quelques clics de souris, vous pouvez définir un groupe de sorties pour, par exemple, un signal NS, un signal allemand, un feu de circulation ou un passage à niveau.
L'OC32 a diverses fonctions aléatoires. Ceci permet d'éviter ou d'interrompre un motif fixe et d'obtenir des effets surprenants. Des exemples de ceci incluent:
· imitation d'arc avec seulement 1 LED (par exemple pour votre atelier de maintenance de locomotives)
· simulation de lanternes à gaz avec effets de scintillement
· simulation d'éclairage fluorescent
· l'éclairage de la maison qui affiche un motif de commutation aléatoire différent chaque nuit
· mouvements, p.ex. avec un servomoteur avec des variations aléatoires, p.ex. pour une pelle ou une grue
· …

1.3 Les broches d'E/S de l'OC32
Les 32 connexions de l'OC32 sont appelées "broches d'E/S" ou simplement "broches". C'est parce qu'une "Broche" peut non seulement être utilisé comme une sortie, mais aussi comme une entrée. "E/S" signifie "Entrée / Sortie".
Les broches d'E/S sont utilisées pour connecter vos accessoires dans votre monde miniature à l'OC32. Les broches d'E/S de l'OC32 doivent être équipées de «pilotes» qui garantissent que les signaux électriques générés par l'OC32 correspondent au type d'appareil que vous souhaitez contrôler, tels que:
· Ampoules
· LED, anode commune (plus) ou cathode commune (min)
· Relais

· Moteurs à courant continu, également bidirectionnels (réversibles électroniquement)
· Servomoteur
· Fil mémoire
· Des bobines d'aimant pour, par exemple, aiguillages ou dételeurs (jusqu'à 4,8 A de courant de pointe)
· Boutons-poussoirs, interrupteurs ou autres contacts
Lorsque vous achetez l'OC32, les pilotes standards sont installés, mais vous devrez peut-être les échanger en fonction de votre application spécifique. L'échange de pilotes peut être effectué par l'utilisateur lui-même.
Les pilotes et les diverses fonctionnalités sont décrits plus en détail plus loin dans ce manuel.
1.4 Communication
L'OC32/NG est équipé en standard de 2 "interfaces" série: une interface RS485 et une interface RS232. Via les interfaces série, le module peut être configuré à l'aide d'un PC et contrôlé par un système Dinamo, un système Dinamo/MCC et/ou un PC. Jusqu'à 96 modules peuvent être connectés au bus série. Les deux interfaces série peuvent être utilisées simultanément.
L'interface RS232 est unidirectionnelle. Cela signifie que vous ne pouvez pas utiliser cette interface pour lire des informations provenant de l'OC32, ni vérifier le contenu de la mémoire de configuration via cette interface. Le RS232 est principalement disponible pour la compatibilité avec l'OM32Serial et pour les situations où vous voulez contrôler un OC32 à partir du port COM standard d'un PC.
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L'interface RS485 est bidirectionnelle (peut recevoir et transmettre). Cette interface offre un contrôle complet sur l'OC32. Via RS485, vous pouvez également franchir une distance de 1200 mètres!
Les versions actuelles de Dinamo et Dinamo/MCC ont RS485 en standard. Cependant, la plupart des PC n'ont pas d'interface RS485 intégrée. C'est pourquoi VPEB a     développé l'U485. Ce module extrêmement compact convertit n'importe quel port USB en une connexion RS485.
1.5 DCC

Ceux qui ont un système DCC et qui veulent contrôler l'OC32 au moyen de DCC peuvent commander l'OC32 avec l’interface
 DCC. L'OC32 peut être contrôlé en tant que décodeur d'accessoires DCC de base et en tant que décodeur d'accessoires DCC étendu. Malheureusement, il existe (encore) peu de systèmes DCC pouvant contrôler les décodeurs d'accessoires DCC étendus. Le nombre d'adresses DCC de base et étendues utilisées et les adresses de départ DCC de base et étendues peuvent être définis avec le logiciel.
L'OC32 ne peut PAS être configuré via DCC. Si le module est utilisé comme décodeur DCC, la configuration doit s'effectuer via l'une des interfaces série. La raison en est que les options de configuration sont si étendues qu'il est presque impossible de le faire via DCC.
1.6 ETI

L'OC32 peut être équipé de 4 entrées de déclenchement d'événement séparées galvaniquement (optocoupleurs). Cela permet à l'OC32 de répondre aux événements externes. Quelles actions suivent sur quel événement externe peut être entièrement configuré par l'utilisateur lui-même. Cela offre de nombreuses possibilités supplémentaires, entre autres, lorsque l'OC32 est utilisé comme "contrôleur de scène" indépendant.
1.7 SAP

L'OC32 dispose d'un port série supplémentaire (envoi uniquement) qui permet de contrôler des périphériques externes spécifiques en série. Vous pouvez, par exemple, penser à des modules sonores avancés pour générer du bruit ambiant ou des sons appartenant à l'un des dispositifs contrôler par l'OC32. L'avantage du contrôle série est qu'il ne vous coûte pas de broches d'E/S.
Si cette option est utilisée, l'OC32 lui-même ne peut plus être commandé via l'interface série RS232/TTL et l'interface RS485 ou DCC doit être utilisée à cette fin.
1.8 Exécution physique
L'OC32/NG est fourni sous forme de circuit imprimé assemblé avec ou sans boîtier.
Les dimensions physiques sont:
· 104mm x 100mm x 20mm (L x l x h, sans boîtier, sans connecteurs)

· 136mm
 x 100mm x 20mm (L x l x h, sans boîtier, avec connecteurs)

· 104mm x 113mm x 27mm (L x l x h, avec boîtier, sans connecteurs)

· 136mm2 x 113mm x 27mm (L x l x h, avec boîtier, avec connecteurs)

2 Instructions pratiques
2.1 Ouverture et fermeture du boîtier
Si vous avez acheté une version avec boîtier, il est utile de savoir comment ouvrir et fermer le boîtier avant de lire les chapitres suivants.
Pour ouvrir le boîtier, saisir la moitié supérieure du boîtier entre le pouce et l'index, juste derrière les deux pinces (deux épaississeurs sur le côté), comme indiqué sur la figure 3a. Serrer légèrement le haut du boîtier et tirer en même temps vers le haut. Le boîtier s'ouvre alors comme indiqué sur la figure 3b. Si la moitié supérieure est d'environ 30 degrés et vous pouvez le prendre complètement.
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Fig. 3a
Ouverture du boîtier
Fig. 3b

Pour fermer le boîtier, placez d'abord la partie supérieure à un angle d'environ 30 degrés dans les deux saillies triangulaires, comme dans la figure 4. Vérifiez que vous faites bien cela des deux côtés. Fermez maintenant le boîtier avec précaution. La moitié supérieure court étroitement le long de l'interrupteur DIP. Cela peut être utilisé presque sans force, jusqu'à ce que la partie supérieure touche les deux clips près de l'autre extrémité. Pour sceller complètement le boîtier, appuyez sur le haut entre les deux pinces. N'utilisez pas une force extrême pour cela. S'il est difficile d'appuyer un peu sur les côtés, par exemple lors de l'ouverture du boîtier.
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Fig 4 : Fermeture du boîtier
2.2 Utilisation des connecteurs
Les prises fournies avec l'OC32/NG sont de type où le fil est serré par un ressort. Cela signifie que vous pouvez utiliser un fil solide, un toron et un fil pré-étamé et que dans tous les cas, vous aurez un contact solide, à condition que le fil soit correctement inséré. Le seul outil dont vous avez besoin est une pince à dénuder. Un petit tournevis (plat) peut être utile.
K1, K2, K3 et K4 sont des connecteurs de 2,5 mm.
Diamètre de fil accepté = 0.08mm2 - 0.5mm2
K5A et K5B sont des connecteurs de 3,81 mm.
Diamètre de fil accepté = 0.08mm2 - 1.5mm2
Lorsque vous insérez un fil fin dans les connecteurs K5 (0,20 mm2 ou moins), veillez à ce que le fil soit centré et inséré directement dans le connecteur. Sinon, vous courez le risque que le mécanisme à ressort ne serre pas le fil correctement.
Pour attacher le fil aux connecteurs (les deux types):
· Dénudez environ 10 mm d'isolation de l'extrémité du fil.
· En cas de toron: torsadez les torons ensemble.
· Placez le connecteur sur une surface stable, avec les clips orange vers le haut.
· Appuyez sur le clip orange de la broche où vous souhaitez insérer le fil. Vous pouvez le faire avec un doigt ou un clou ou avec un petit tournevis.
· Insérez maintenant soigneusement le fil dans l'ouverture, jusqu'à ce que vous sentiez qu'il touche le fond. N'utilisez pas la force pour cela.
· Laissez le clip orange revenir en arrière.
· Tirez prudemment sur le fil pour vous assurer qu'il est solidement fixé.
Si vous trouvez qu'il est difficile d'insérer les clips orange sans que le connecteur ne se renverse, vous pouvez le faire lorsque le connecteur est inséré dans le module OC32/NG. Assurez-vous qu'il n'y a pas de tension sur votre système et n'appuyez pas trop fort sur les clips, sinon vous risquez de plier la partie d'impression du connecteur. Ce risque est spécifiquement présent sur la moitié supérieure des connecteurs à 10 pôles de K5A et K5B.
Lorsque vous insérez le connecteur supérieur dans la carte K5A ou K5B lorsque vous avez un module sans boîtier, ne poussez pas trop fort, car dans les cas extrêmes, vous risquez de plier le connecteur de l'OC32/NG. Tout en insérant, soutenez l'arrière du connecteur pour soulager les efforts excessifs. Si vous avez le module avec boîtier, le risque est minime, car le boîtier fournit un support mécanique pour ces connecteurs.
3 Aperçu
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Connexions et fonctions
Fig 5 : Vue d'ensemble OC32 connexions et fonctions
Sur l'OC32/NG, vous trouverez les connexions et fonctions suivantes:
Connexions :
· Broches d'E/S: deux connecteurs à 20 broches (K5A, K5B) dans lesquels quatre fiches à 10 broches sont utilisées pour un total de 32 broches d'E/S, alimentation et GND;
· Interface RS485, deux prises RJ45 (K2A, K2B) et 3 broches (K2);
· Interface DCC K3 (optionnelle);
· Entrées d'événement K4 (facultatif);
· Connecteur à 4 broches avec connexion pour la tension d'alimentation et l'interface RS232 (K1);
· Port d'accès série: pour contrôler les périphériques série spéciaux.
Sur le circuit imprimé:

· 4 paires de sockets CI dans lesquels les circuits intégrés du pilote peuvent être placés. Chaque groupe de 8 sorties a 2 sockets, un pour "Source Driver" et un pour "Sink Driver".
· 4 paires de sockets pour les modules de pilotes d'extension (ADM). Les ADM peuvent être utilisés à la place des circuits intégrés des pilotes standards pour plus de puissance et d'autres fonctions
· Voyants LED, orange et vert;
· Commutateur DIP: 6 commutateurs DIP avec lesquels l'adresse série (base) du module est réglée;
· Cavalier de réinitialisation: nécessaire uniquement pour démarrer le bootloader;
· Cavaliers de terminaison RS485;
· Cavaliers d'alimentation;
· Cavalier passe-bas DCC (uniquement avec l'option DCC)
3.2 Indicateurs LED
La fonction standard des voyants sur le circuit imprimé (vert et orange) est la suivante (firmware 3.0.0):
Démarrage:
· Orange: est activé pendant le démarrage de l'OC32 (donc si vous mettez l'appareil sous tension). Cela prend 0.25 à 0.5 secs
Fonctionnement normal:
· Vert: clignote à intervalles réguliers d'environ 1 seconde pour indiquer que le module est actif et que le processeur fonctionne normalement
· Orange: Clignote brièvement lorsque l'OC32 reçoit un message correctement adressé (RS232, RS485 ou DCC)
La fonction des LED peut être ajustée par configuration, de sorte qu'un diagnostic plus détaillé est possible.
Bootloader:

Si le bootloader est actif (voir le manuel du firmware), les deux LED de l'OC32 sont allumées en permanence. 

4 Connexion d'alimentation(s)
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Fig. 6 : Les connexions OC32 qui fournissent des tensions
4.1 Généralités
L'OC32 lui-même et les commandes OC 32 (comme les signaux, les moteurs, les relais) ont
évidemment besoin d'une alimentation électrique pour fonctionner. Selon la situation, il existe différentes façons de fournir cette alimentation. Dans tous les cas, cela doit être une tension continue positive.
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Attention: La connexion d'un courant alternatif ou d'une tension continue polarisée de manière incorrecte à l'OC32 entraîne irrévocablement un défaut irréparable dans le module. Assurez-vous donc sur quelle alimentation vous connectez l'OC32 !!
4.2 Quelques remarques sur les alimentations
On nous demande régulièrement si un «transformateur de chemin de fer classique» peut être utilisé comme alimentation pour l'OC32 et/ou les dispositifs à contrôler. Les transformateurs ferroviaires classiques fournissent rarement une tension continue adéquate. Vous pouvez les utiliser facilement, mais avec une certaine considération et une simple modification. Plus à ce sujet plus tard.
Pour moins de 20 €, vous achetez déjà une excellente alimentation CC stabilisée, réglable, commutable et donc économique, capable de délivrer 2-3A. Il s'agit d'une puissance supérieure à celle d'un transformateur ferroviaire moyen. Réfléchissez donc à deux fois si cela en vaut la peine et si vous risquez de réutiliser de l'équipement destiné à un usage différent, surtout si vos connaissances en électronique sont limitées.
2A est un bon début, car ce courant est assez limité et ne peut pas détruire beaucoup si vous faites une erreur. Cela peut ne pas être suffisant pour alimenter toutes vos parties sur votre monde miniature, surtout si vos ambitions sont illimitées. Dans ce cas, vous pouvez toujours acheter une ou plusieurs alimentations plus lourdes plus tard et utiliser l'alimentation 2A pour alimenter les OC32. Nous parlerons plus tard du sujet "alimentations multiples", mais la devise est la suivante: une alimentation CC 2A simple et standard est probablement le meilleur départ, à moins que vous ayez     déjà une idée très claire de ce que vous voulez.
4.3 GND ou potentiel de référence
Nous supposons que vous avez un point de connexion sur votre monde miniature que nous appelons 0V, Terre (GND) ou potentiel de référence. Ce «potentiel de référence» n'est peut-être pas toujours facile à trouver, mais pour un modèle piloté depuis un PC, ce potentiel de référence est en tout cas le «GND» du port de communication avec lequel votre PC contrôle le chemin de fer.
Le 0V/GND (comme mentionné ci-dessus) de votre monde miniature doit être connecté à la connexion GND de l'OC32. Tous les points marqués "GND" sur la figure 5 sont connectés les uns aux autres sur le module. 

Si votre niveau de compétence en électronique est insuffisant pour trouver le point de référence, choisissez d'alimenter le(s) OC32 avec une alimentation séparée. Dans ce cas, les OC32 forment un système séparé dans votre monde miniature et vous n'avez pas à vous soucier de ce qui précède.
4.4 Connexion de l'alimentation
L'alimentation de votre OC32 doit être une alimentation CC entre 7V et 20V (de préférence 15V max.). Cela doit être "aplati", mais pas nécessairement stabilisé.
4.4.1 La méthode standard: via K1
Connectez-le moins de votre alimentation au terminal GND/GD de K1. Le plus de votre alimentation est connecté à la borne étiquetée PWR de K1 (figure 6).
Si vous laissez les cavaliers "Power" JP1 et JP2 sur le circuit imprimé (tel qu'il est livré en usine), l'alimentation fournie par K1 est disponible sur les connecteurs K5A et K5B à 20 broches aux connexions Vp1 et Vp2 (plus) et GND (min), de sorte que vous pouvez y alimenter vos appareils. Pour plus de détails concernant le brochage, voir la figure 24.
4.4.2 Utilisation de sources d'alimentation séparées pour OC32 et les dispositifs
Si votre composant a besoin d'une tension d'alimentation élevée et peut causer beaucoup
d'interférences (par ex. Bobines alternatives avec déconnexion finale), il peut être judicieux de séparer l'alimentation de l'OC32 et celle des composants à contrôler. Vous allez ensuite alimenter les appareils avec, par exemple, une tension de 18V et l'OC32 lui-même avec par ex. 9V. Cela a 2 avantages:
· Les signaux d'interférence provenant des appareils connectés ne viennent pas facilement à l'électronique. Il peut donc être meilleur pour la stabilité dans certains cas
· Moins d'énergie est perdue pendant la conversion sur l'OC32 et il y a donc moins de génération de chaleur. Lorsque la tension est réduite de 9V à 5V, moins d'énergie est perdue que lors de la conversion de 18V à 5V.
Sur l'OC32/NG, vous trouverez 2 "Power Jumpers", JP1 et 2. Ces cavaliers conduisent l'alimentation PWR connectée à K1 aux connecteurs pour les broches d'E/S. JP1 connecte PWR sur K1 avec Vp1 sur K5A, JP2 connecte PWR avec Vp2 sur K5B. Si vous supprimez JP1 ou JP2, PWR est séparé de Vp1 et Vp2 respectivement. Avec l'OC32/NG, vous pouvez même utiliser 2 alimentations différentes pour les appareils connectés et une alimentation séparée pour l'OC32 lui-même. 
4.4.3 Alimentation de l'OC32/NG via K5A ou K5B
La tension d'alimentation que vous fournissez sur K1 est transférée aux connecteurs K5 via JP1 et JP2. Cependant, cela peut aussi être l'inverse: avec JP1 installé, une tension d'alimentation fournie à Vp1 sur K5A sera acheminée vers le PWR interne et alimentera ainsi l'électronique OC32. Une tension d'alimentation fournie à Vp2 sur K5B sera transmise à PWR via JP2. Dans ces cas, vous pouvez laisser PWR sur K1 non connecté et toutes les tensions d'alimentation sont alors fournies sur un côté de l'OC32.
Notez que si JP1 et JP2 sont tous les deux placés, Vp1 et Vp2 sont connectés. Un schéma simplifié peut être trouvé dans la figure 7 ci-dessous.[image: image16.emf]1
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Fig. 7 : Principe de distribution d’alimentation
4.5 5V

L'OC32 fonctionne en interne à une tension d'alimentation de 5V. L'OC32 l'extrait de la tension d'alimentation (PWR) fournie à K1 ou de Vp1/Vp2 via JP1/JP2. L'OC32 lui-même assure une stabilisation précise. Vous n'avez pas à vous en préoccuper vous-même.
Dans des cas exceptionnels, vous voudrez peut-être avoir accès au 5V interne de l'OC32. 

Si vous utilisez des sorties dites 5V (voir ci-dessous), l'alimentation de ces sorties provient du 5V interne. Si vous utilisez les sorties à leur limite de charge et en même temps, la tension d'alimentation disponible sur K1-PWR est élevée (par exemple supérieure à 15 V), alors le stabilisateur de l'OC32 peut devenir très chaud. La solution la plus évidente consiste à séparer Vpx et PWR et d’alimenter l’OC32 avec, par exemple, une alimentation séparée 7-9V. Alternativement vous pouvez fournir directement un 5V externe, surtout s'il est déjà présent à proximité de l'OC32, très bien stabilisé et qu'il dispose d'un régulateur efficace.
Dans certains cas, vous pouvez également avoir besoin d'une connexion 5V, par ex. si vous voulez piloter des LED, connectées avec leur cathode à une sortie configurée pour fonctionner en 5V (voir paragraphe ...). Vous pouvez ensuite créer votre propre alimentation 5V ou la prendre de l'OC32.
Sur l'OC32/NG, vous ne trouvez plus de connexion externe 5V sur K1 comme sur les modèles précédents. La raison en est que ce 5V est directement connecté au CPU et qu'une tension supérieure à 5.1V ou inférieure à 0V causera directement de sérieux dommages à l'OC32. Comme un accès direct à 5V est rarement requis, cette connexion a    été supprimée pour protéger l'utilisateur.
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Si vous voulez toujours avoir une connexion 5V à K1, vous pouvez le faire avec la simple modification suivante:
· S'il n'est pas déjà présent, souder un collecteur à 2 broches (pas de 2,54 mm) sur la position JP3
· Placez un cavalier sur JP3 pour activer l'interface 5V.
Si vous voulez utiliser le 5V, connectez le moins à la broche 2 de K1 (GND) et le plus à la broche 3 de K1 (5V).
Lors de la fourniture d'un 5V externe, les conditions suivantes doivent également être remplies:
· JP1 en JP2 NE peuvent PAS être placés.
· La broche PWR sur K1 NE doit PAS être connectée.
· [image: image18.jpg]


 La tension d'alimentation doit idéalement être comprise entre 5,0V et 5,1V et très bien stabilisée à une courte distance de l'OC32. Une alimentation incorrectement régulée ou de longues dérivations dans ce cas conduisent à une instabilité de l'OC32. Une tension négative ou une tension supérieure à 5,5 V entraîne un défaut grave et irréparable de votre OC32!
4.6 Utilisation de transformateurs ferroviaires et d'autres transfos
4.6.1 Utilisation d'un transformateur de locomotive
Si vous avez un transformateur de locomotive pour un système DC, vous pouvez l'utiliser pour l'alimentation de votre OC32 et des appareils connectés. Gardez à l'esprit, cependant, que dans un transformateur de locomotive, dans la plupart des cas, il n'y a pas de courant continu, mais une tension pulsatoire. Pour un bon fonctionnement, il est fortement conseillé et dans la plupart des cas, même nécessaire de niveler la tension avec un condensateur. Cela peut être fait simplement en plaçant le condensateur parallèlement à la tension d'alimentation, de préférence aussi près que possible du transformateur. La valeur du condensateur dépend du courant total que vous allez diminuer. Conserver comme guide environ 2500(F par ampère. Bien sûr, la tension de fonctionnement du condensateur doit être supérieure à la tension que vous finirez par fournir à votre OC32.
Il est également conseillé de bloquer le commutateur d'inversion de votre transformateur afin de ne pas pouvoir l'inverser accidentellement!
4.6.2 Aligner et lisser une tension alternative
Si vous n'avez pas de tension continue disponible, mais seulement une tension alternative, vous pouvez faire une tension continue avec 3 composants simples. Vous pouvez voir comment faire cela dans la figure 9.
[image: image19.emf][image: image20.emf]

 Attention: Comme la tension redressée sera connectée à votre OC32 ('s'), l'OC32 ('s) sera connecté à votre système numérique ou à votre PC et dans ce dernier cas votre PC à votre système numérique, il est essentiel que la source de tension alternative (le transformateur lui-même) n'est pas connectée d'une autre manière à votre système numérique. C'est possible, mais alors vous devez savoir exactement ce que vous faites et comment votre système numérique est structuré. Si vous ne savez pas, assurez-vous que votre transformateur utilisé à cet effet sur le côté secondaire (basse tension) n'est pas connecté d'une autre manière.
Ignorer cette instruction peut endommager votre OC32, votre système numérique ou les deux!
Ainsi, si vous disposez d'un transformateur CA séparé ou d'un transformateur avec un côté secondaire séparé que vous pouvez utiliser, vous pouvez utiliser les schémas comme indiqué dans la figure 9 pour la rectification et le lissage. À gauche, vous connectez la sortie de votre transformateur AC. La valeur du condensateur dépend du courant total que vous allez diminuer. Conserver comme guide environ 2500(F par ampère. Le pont de diodes doit au moins être capable de gérer le courant et la tension que vous allez prendre et la tension que le condensateur peut supporter doit au moins être la tension PWR. L'insertion d'un fusible est judicieux pour éliminer le risque d'incendie en cas de court-circuit!
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Notez que la tension augmente légèrement pendant la rectification et le lissage. La tension PWR sera généralement d'environ 1,1 fois la tension nominale du transformateur. 

5 Communication avec l’OC32
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Fig. 10 : Communication des connexions OC32
5.1 Choix de la communication
L'OC32/NG dispose de 3 interfaces de communication:
· un canal de communication RS485
· un canal de communication RS232
· une interface DCC
Les trois interfaces sont indépendantes et peuvent être utilisées simultanément, tant qu'il n'y a pas de commandes conflictuelles via différents canaux.
Le canal RS232 et l'interface DCC peuvent uniquement recevoir des informations (vues depuis l'OC32). Le canal RS485 est bidirectionnel.
Trois niveaux peuvent être distingués en communication avec l'OC32:
· Opérationnel: Ce sont des commandes qui ont à voir avec la situation dans laquelle votre monde miniature est en fonctionnement normal. Des exemples de ceci sont des commandes pour régler un signal dans une certaine position ou convertir un commutateur. Toutes les interfaces de communication peuvent être utilisées pour cela;
· Configuration: Il s'agit des commandes de configuration de l'OC32, par exemple si une sortie est utilisée pour un servo ou une LED et pour définir les paramètres de la servocommande. Pour cela, l'interface RS232 et l'interface RS485 peuvent être utilisées. L'interface RS485 est ici avantageuse car elle permet également de lire les réglages de l'OC32 et donc d'avoir une option de vérification;

· Mise à jour logicielle: vous permet de fournir à l'OC32 un nouveau logiciel. Ceci n'est possible que via l'interface RS485.
L'OC32 peut être contrôlé de 4 façons:
· Via un système Dynamo ou Dinamo/MCC. Dans la plupart des cas, vous utiliserez l'interface RS485 pour cela.
· Directement à partir d'un PC avec un logiciel approprié. De préférence dans ce cas vous utilisez l'interface RS485 ou, si vous avez un port COM: et pas U485 l'interface RS232.
· Par un "système numérique" via le protocole DCC. Via cette route, vous ne pouvez envoyer que des commandes opérationnelles.
· En tant que module autonome et/ou au moyen d'interrupteurs/boutons-poussoirs.
Comme décrit ci-dessus, les canaux de communication peuvent être utilisés simultanément. Vous pouvez l'utiliser si vous contrôlez votre OC32 depuis plusieurs sources, par exemple via RS485 depuis un système Dinamo (/MCC) ou depuis un système DCC, mais avez besoin d'une interface de commande supplémentaire, par exemple pour un programme PC de simulation jour/nuit
5.2 Adressage de plusieurs modules OC32 (communication série)
Lorsque vous utilisez les interfaces série RS485 ou RS232, vous pouvez connecter plusieurs modules OC32 au même bus de communication. Afin de déterminer avec quel module vous communiquez, chaque module a une adresse. Avec un adressage normal, vous pouvez adresser jusqu'à 16 modules, avec un adressage étendu jusqu'à 96 unités. 

Il convient de noter que "l'adresse série" est utilisée à la fois par le bus RS485 et le bus RS232. Si vous utilisez les deux canaux, l'OC32 aura la même adresse sur les deux canaux.
5.2.1 Adressage (normal)
Chaque OC32 reçoit une adresse unique (0 à 15). L'adresse à laquelle l'OC32 répond est réglée avec les commutateurs DIP. Peu importe si la communication est RS232, RS485 ou une combinaison de ceux-ci, ni si votre système central est Dinamo ou si vos OC32 sont connectés directement à un PC. 

Dans le tableau 1 ci-dessous, vous pouvez trouver l'état des commutateurs DIP à quelle adresse. Pour l'anecdote: c'est la numérotation matérielle, à partir de 0. Si vous numérotez à partir de 1, ce que l'on appelle la "numérotation Leader", vous devez ajouter 1 à chaque adresse.
	Adres:
	0
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7

	SW1
	ON
	OFF
	ON
	OFF
	ON
	OFF
	ON
	OFF

	SW2
	ON
	ON
	OFF
	OFF
	ON
	ON
	OFF
	OFF

	SW3
	ON
	ON
	ON
	ON
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF

	SW4
	ON
	ON
	ON
	ON
	ON
	ON
	ON
	ON


	Adres:
	8
	9
	10
	11
	12
	13
	14
	15

	SW1
	ON
	OFF
	ON
	OFF
	ON
	OFF
	ON
	OFF

	SW2
	ON
	ON
	OFF
	OFF
	ON
	ON
	OFF
	OFF

	SW3
	ON
	ON
	ON
	ON
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF

	SW4
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF


Tableau 1: Réglage de l'adresse de l'OC32
5.2.2 Adressage (étendu)
L'adressage étendu vous offre la possibilité de connecter 96 modules
 OC32 à un bus série. La condition est que l'adressage étendu est également soutenu par votre logiciel d'exploitation. Un adressage étendu signifie que l'adresse n'est plus définie par les commutateurs DIP, mais par une configuration logicielle via OC32Config. Les commutateurs DIP de tous vos modules OC32 sont placés dans la même position et déterminent le numéro de canal avec lequel vous communiquez avec vos OC32. L'adresse réelle peut être configurée via OC32Config. Comment cela se fait est décrit dans le manuel du firmware OC32.
5.3 Communication RS485
5.3.1 Explication générale RS485
RS485 est un bus série pour la transmission de signaux sur de longues distances. Avec une bonne construction, vous pouvez franchir des distances jusqu'à 1200 mètres. Malgré le fait que vous ayez une certaine ambition de rencontrer de telles distances sur un modèle de chemin de fer à la maison, RS485 est un protocole pratique, car il permet de réaliser une communication fiable entre plusieurs appareils.
Quand nous parlons d'un «bus», nous voulons dire qu'il y a un câble continu, sans branches, où un «module» peut être connecté à des endroits aléatoires. Le câble passe le long de chaque module devant communiquer via "le bus". Avec RS485, le câble se compose de 2 conducteurs torsadés l'un autour de l'autre ("paire torsadée"). Aux deux extrémités, le câble doit être "fermé" avec une résistance de terminaison de 120Ω.
De plus, il est important que les modules qui communiquent aient un «potentiel de référence commun». Fondamentalement, ils doivent être connectés à la même terre ou à la même source d'alimentation commune. En principe, dans un bus RS485 il y a un troisième fil à côté des deux fils torsadés: celui du potentiel de référence, mais si tous vos modules sont déjà sur la même alimentation, vous pouvez omettre ce troisième fil. Seulement entre le PC et le monde miniature il est conseillé d'appliquer "le troisième fil".
En principe, vous n'avez besoin que d'une paire de fils, plus un fil supplémentaire pour le potentiel de référence. Dans la plupart des câbles que vous achetez, il y a plus de paires de fils. Vous pouvez utiliser, par exemple, un câble UTP-LAN, qui est utilisé pour la construction de réseaux informatiques, mais qui peut également être vendu dans n'importe quel magasin de matériel, à la fois avec des fils solides et avec des fils tressés. La dernière version est légèrement plus lisse et plus pratique à utiliser. Il y a 4 paires de fils dans le câble UTP LAN. Donc, vous n'utilisez qu'une paire à RS485 (ce qui n'a pas d'importance). Vous pouvez utiliser un fil de n'importe quelle autre paire de fils comme troisième fil.
À de courtes distances (de un mètre à 20 mètres), peu importe le type de câble utilisé. Il n'a même pas besoin d'être tordu. Vous pouvez donc, si nécessaire, prendre deux fils isolés que vous torsadez les uns autour des autres, et éventuellement un troisième fil. Pour de plus grandes distances, un "vrai" câble est non seulement plus fiable, mais aussi plus pratique.

RS485 est proposé en standard par le contrôleur Dinamo RM-U et le contrôleur UCCI/E. Des informations à ce sujet peuvent être trouvées dans le manuel pour les modules concernés.
5.3.2 RS485 sur l’OC32/NG

RS485 est disponible sur l'OC32/NG via 3 connecteurs. Ces connecteurs sont tous connectés électriquement, donc d'un point de vue fonctionnel, peu importe le connecteur que vous utilisez.
Les connecteurs RJ45 sont pratiques si vous souhaitez utiliser des câbles standards. N'importe quel câble réseau RJ45 standard "droit" que vous pouvez acheter dans un magasin d'informatique est utilisable. Le connecteur (vert) à 3 pôles "fil-extrémité" est utile si vous voulez connecter quelque chose qui n'a pas RJ45, ou si vous voulez faire/utiliser vos propres câbles.
Attention: Aucune affectation de broche standard n'est définie pour RS485 sur un connecteur RJ45, nous ne pouvons donc garantir que le standard entre les modules VPEB. 
5.3.3 Résistances de terminaison RS485
Nous recevons régulièrement des questions sur "Résistances de terminaison RS485". Apparemment, il est difficile à comprendre, alors que le principe est très simple.
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RS485 est une paire de fils continue (le «bus»). Il peut, en principe, ne pas avoir de branches. Vous pouvez connecter des périphériques à "la paire de fils". La "paire de fils" court le long de tous les modules connectés, du module 1 au module 2, au module 3 ... au module N. Il est important que "la paire de fils" soit "fermée" aux extrémités, donc seulement au premier et au dernier module. L'OC32/NG dispose de «Cavaliers Terminator» avec lesquels vous pouvez activer et désactiver la fonction de verrouillage sur le module. Notez qu'il existe deux cavaliers de terminaison: TC1 et TD1. Assurez-vous d'activer ou de désactiver les deux en même temps (voir figure 11).
Vous pouvez visualiser le tout comme une corde à linge. Vous devez attacher le fil aux deux extrémités (terminer), sinon il va tomber. Entre les deux extrémités, vous pouvez accrocher des chemises, des chaussettes et des culottes à des endroits aléatoires.
5.3.4 Connexion à un PC via RS485
Si vous voulez connecter l'OC32 à un PC, il est préférable d'utiliser un convertisseur U485. C'est un convertisseur USB-RS485 extrêmement compact qui a été spécialement développé pour l'OC32. L'U485 est à peine plus cher qu'un convertisseur USB-RS232 standard.
Dans la forme la plus simple, le bus RS485 se compose de 2 modules avec un câble (paire torsadée) entre: à une extrémité un U485, à l'autre extrémité un OC32. Le bus RS485 est connecté aux broches 1, 2 et 3 (légendes D +, D- et GND) de K2 (connecteur à 3 pôles). Un fil de la paire se connecte à D +, l'autre fil à D-, un troisième fil à GND. Puisque RS485 est sensible à la polarité, vous ne pouvez pas   échanger D + et D-, donc le fil que vous avez placée d'un côté dans D- doit aussi être dans D-, idem pour D + de l'autre côté. Si vous changez les fils les uns avec les autres, rien ne casse, mais ça ne marche pas.
Tous les connecteurs, ceux de l'OC32 et ceux de l'U485 ont la même affectation de broche, donc la broche 1 arrive à 1, la broche 2 arrive à 2 et, le cas échéant, la broche 3 arrive à 3.
L'ensemble ressemble alors à la figure 12:
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Fig. 12 : Communication RS485
5.3.5 Connexion de plusieurs OC32/NG à un PC - Option 1
Le moyen le plus simple de connecter plusieurs modules consiste à utiliser des câbles RJ45 standard. Mais puisque l’U485 n'a pas de connecteur RJ45, vous devez connecter le premier module comme indiqué dans la figure 13.
Ensuite, insérez un câble RJ45 dans l'un des connecteurs RJ45 de ce premier OC32/NG et branchez l'autre extrémité de ce câble dans un connecteur RJ45 du second OC32/NG. Si vous avez plus de modules, insérez un deuxième câble dans le connecteur libre du deuxième OC32/NG et branchez l'autre extrémité dans le module 3. Répétez ce processus jusqu'au dernier module.
Attention:

Seul le module U485 et le dernier module OC32/NG doivent avoir la terminaison active.

Sur l'OC32/NG auquel vous avez connecté l'U485, un seul RJ45 peut être utilisé.
[image: image26.png]Electronique intelligente pour votre monde miniature




Fig. 13 : Connexion de plusieurs OC32/NG avec des câbles RJ45
5.3.6 Connexion de plusieurs OC32/NG à un PC - Option 2
Si vous ne pouvez pas ou ne voulez pas utiliser de câbles RJ45, vous pouvez utiliser le connecteur vert à 3 broches et vos propres câbles. Faites attention à ce qui suit:
· Le "câble" doit parcourir tous les modules. Vous ne pouvez pas faire de branches;
· Tous les connecteurs ont la même affectation de broche, donc la broche 1 va toujours à 1, la broche 2 à la broche 2 et, si nécessaire, la broche 3 à la broche 3;
[image: image27.emf]Les modules de couplage via le connecteur à 3 broches sont relativement simples. Dénudez sur le module intermédiaire que vous voulez connecter environ 2 cm d'isolation de la paire de fils du câble qui vient du module précédent et du câble qui va au suivant. Torsader fermement ensemble les deux extrémités dénudées des fils avec la même couleur. Couper l'extrémité torsadée et non isolée sur une longueur d'environ 1 cm et la monter dans la broche 1 du connecteur à 3 pôles. Répétez l'opération pour la deuxième paire de fils et montez le résultat sur la broche 2 du connecteur à 3 pôles. Nous supposons que tous les OC32 sont sur le même potentiel GND, donc le troisième fil est seulement nécessaire entre l'U485 et l'un des modules OC32.
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Le U485 n'est ni plus ni moins que «juste un module». Peu importe où le U485 est connecté dans le bus. Le plus pratique est au début ou à la fin, mais le U485 peut aussi être quelque part entre les deux. Pour visualiser cela, sur la figure 14, nous avons délibérément signé l’U485 quelque part entre les autres modules. Notez que dans ce cas, vous ne pouvez PAS activer la terminaison sur le U485 mais DEVEZ activer ceux sur les OC32 aux deux extrémités de la chaîne.
Fig. 14 : Connexion de plusieurs OC32/NG sans câbles RJ45
5.3.7 OC32/NG multiples - Autres options
Bien sûr, vous pouvez également combiner l’option 1 et 2 ci-dessus. Comme les deux RJ45 et le connecteur à 3 broches sont interconnectés électriquement, vous pouvez utiliser n'importe quel OC32/NG comme un «convertisseur de média» à partir de RJ45 pour séparer les fils. Plus précisément si vous utilisez une combinaison d’OC32 et OC32/NG qui peut être utile. 

5.3.8 L’OC32/NG dans un système Dinamo(/MCC)
Si vous utilisez l'OC32/NG dans un système Dynamo ou Dinamo/MCC et si vous utilisez un câblage RJ45, l'OC32/NG n'est rien de plus qu'un module Dinamo supplémentaire dans le bus RS485. Utilisez donc l'un des RJ45 pour se connecter au module précédent et l'autre RJ45 pour se connecter au suivant. Consultez le manuel de Dinamo P & P pour plus de détails.

Si l'OC32/NG est le premier ou le dernier module d'un réseau Dinamo RS485, assurez-vous que les deux terminateurs sont activés (données et horloge). 

5.3.9 Création d'un réseau "réel" RS485
Ce qui précède décrit comment vous pouvez simplement connecter un certain nombre de modules au RS485. Dans certains cas, cependant, il peut être utile de créer un réseau "réel" RS485. L'implémentation "bus" n'est pas très pratique en ce qui concerne la topologie dans tous les cas et parfois vous voulez pouvoir connecter et déconnecter des modules à plusieurs positions de manière flexible.
Pour mémoire: un réseau "réel" n'est pas "meilleur" ou "plus fiable", parfois plus pratique et plus flexible. Il existe de nombreuses alternatives pour créer un tel "réseau". Pour éviter que ce manuel ne devienne trop volumineux et parce qu'il s'applique également au Dinamo, nous le décrivons dans un document séparé.
5.4 Communication RS232
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RS232 est théoriquement utilisable pour les distances de pontage jusqu'à 15 mètres, mais en pratique vous atteignez souvent une communication fiable jusqu'à des distances de 50 mètres. RS232 est le protocole standard offert par le port COM d'un PC ou d'un 
port COM simulé au moyen d'un convertisseur série USB.
De nos jours, l'utilisation de RS232 n'est plus 
recommandée. Cette interface a depuis disparu de 
tous les nouveaux modules Dinamo et PC grand public.
RS485 est de loin l'option préférée. Mais si vous avez 
besoin d'un canal de communication supplémentaire, par 

exemple à partir d'un PC pour fournir des commandes 
supplémentaires pour la simulation jour/nuit, RS232 
peut être une option pratique.
                                            Fig.15 : Communication RS232
Si vous connectez l'OC32 directement au port COM d'un PC, vous devez en retirer le signal RS232 TxD. Vous pouvez acheter un câble série pour cela, mais moins cher et probablement plus facile, vous pouvez le faire vous-même. Vous n'avez besoin que de 2 fils pour l'OC32 depuis le port COM de votre PC.
Acheter un connecteur subD femelle 9 broches, éventuellement avec un boîtier, et un morceau de fil de signal avec au moins 2 fils. Très bien, vous pouvez également utiliser un morceau de cordon avec un blindage et un conducteur intermédiaire, une sorte de coaxial très mince qui est normalement utilisé pour connecter l'équipement audio. Souder un fil à la broche 5 du connecteur subD (c'est le GND) et l'autre fil à la broche 3 (c'est le TxD). Si vous utilisez un câble blindé avec un conducteur central, soudez le blindage à la broche 5 et le conducteur central à la broche 3.
De l'autre côté du fil, vous connectez le fil GND (ou le blindage) au GND de votre chemin de fer. Connectez le fil de signal TxD à la broche 4 de K1 sur l'OC32 (fil vert sur la figure 15).
[image: image30.emf]Q(x)GND


                                                                                   Fig. 16 : Connexion de la communication RS232 au PC
Si vous utilisez un convertisseur USB-RS232, le brochage de la prise à 9 broches connectée à celle-ci doit être identique à celui d'un port de communication PC normal et ainsi l'ensemble du jeu fonctionne comme décrit ci-dessus. La seule différence est qu'il y a un câble USB entre votre port COM et le PC. Dans la plupart des cas, vous devez installer des pilotes pour que le convertisseur série USB fonctionne. Consultez le manuel de votre convertisseur série USB pour cela.
5.5 Contrôle DCC
Pour le contrôle opérationnel, l'OC32 peut recevoir et traiter les signaux DCC à condition que le module OC32 soit équipé d'une interface DCC.
DCC est un signal à 2 fils. Connectez le signal DCC de votre système numérique à l'interface DCC de l'OC32. DCC est insensible à la polarité, Cela signifie que cela n'a pas d'importance si vous échangez les 2 fils de l'interface DCC.
Comment obtenir un signal DCC de votre système numérique peut être trouvé dans la documentation de votre système numérique. Il peut y avoir plusieurs connexions DCC sur votre système numérique. Dans ce cas, considérez ce qui suit:
· Si possible, utilisez une connexion qui n'est pas directement connectée aux rails. Des courts-circuits et des interférences peuvent affecter le fonctionnement des décodeurs d'accessoires, tels que l'OC32;
· Utilisez une connexion où les packages pour les décodeurs d'accessoires sont générés. En principe, c'est chaque connexion, mais il peut y avoir des exceptions pour votre système numérique;
· La charge d’un OC32 sur l'interface DCC est d'environ 10 à 15 mA. C'est si peu que dans la pratique vous aurez rarement à tenir compte de cette charge supplémentaire
Avec DCC, un grand nombre de modules (décodeurs) peuvent être connectés au système numérique. Afin de contrôler ces décodeurs, DCC a également une adresse. Les adresses DCC utilisées par l'OC32 sont définies au moyen de la configuration logicielle (voir le manuel du microprogramme OC32) et non via les commutateurs DIP.
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Fig. 17 : Connexion de l'interface DCC
L'OC32/NG possède des filtres matériels et logiciels pour réduire les effets des signaux d'interférence électrique provenant du bus DCC. Certains utilisateurs affirment que le filtre passe-bas (matériel) sur l'OC32 perturbe la réception de DCC. Autant que nous puissions le déterminer, c'est en effet le cas si le signal est asymétrique (donc ne répond pas aux spécifications DCC). Si ces problèmes se produisent, le filtre passe-bas DCC de l'OC32/NG peut être désactivé. Comme indiqué à la figure 17, vous trouverez un cavalier JP8 (DCC-LPF). Si le cavalier est inséré, le filtre passe-bas est activé (par défaut), si le cavalier est retiré, le filtre passe-bas est désactivé (déconseillé sauf si vous rencontrez des problèmes avec LPF activé).
5.6 Options supplémentaires
L'OC32/NG dispose d'un certain nombre d'options supplémentaires qui, en principe, ne sont pas fournies en standard. Si vous voulez utiliser ces options, vous devrez apporter vous-même une petite modification à l'OC32/NG. La raison en est que ces options sont très rarement utilisées et nous ne voulons pas épuiser l'utilisateur moyen avec encore une autre option à configurer.
5.6.1 Entrée série de niveau TTL
L'OC32 (version originale) et l'OM32 avaient la possibilité de sélectionner les niveaux de signal TTL ou les niveaux de signal RS232 pour l'interface série. L'OC32/NG possède deux interfaces série: RS485 (canal 1) et RS232 (canal 0). En exécutant une modification, vous pouvez choisir le niveau TTL ou RS232 pour le canal 0, comme cela était possible avec le "vieux" OC32.
Nous ne décrivons pas TTL comme technologie dans ce manuel. Nous le considérons fondamentalement comme "obsolète" et si vous ne savez pas comment l'utiliser, vous n'en avez pas besoin.
Composants requis:
· Embase à 3 broches 2,54mm
· Cavalier 2,54mm
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Avant la modification
Réglage RS232
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Fig. 18 : Appliquer l'option de sélection RS232 / TTL
Derrière le connecteur d'alimentation 4 broches K1, vous trouverez 3 trous de soudure, marqués avec JP4. Si vous regardez attentivement, vous verrez que 2 trous avec le texte 'RS232' à côté d'eux sont court-circuités. Comme première action, vous devez supprimer ce court-circuit. Cela peut être fait en coupant la trace avec un couteau tranchant ou, pour un meilleur contrôle, un outil de coupe de fraisage miniature électrique, comme un foret Proxxon ou similaire. 
Ne retirez que le cuivre entre les deux trous de soudure et ne coupez ou ne rectifiez pas plus profond qu'environ 0,2 mm, sinon vous risquez d'endommager les couches internes du circuit imprimé. Vérifiez avec un multimètre que les trous sont réellement isolées les uns des autres.
Ensuite, souder un en-tête à broches de 2,54 mm à 3 broches à la position de JP4.
Vous pouvez maintenant sélectionner RS232 ou TTL en plaçant un cavalier sur 2 broches de JP4 comme indiqué sur le circuit imprimé.
5.6.2 Double interface RS485
L'OC32/NG possède deux interfaces série: RS485 (canal 1) et RS232 (canal 0). Dans certains cas, il peut être utile d'avoir deux interfaces RS485. En exécutant une modification, vous pouvez utiliser le canal 0 en mode RS485, en mode RS232, et si vous avez également exécuté la modification TTL, en mode TTL.
Notez que (à ce moment) le canal 0 est "réception uniquement". La modification RS485 ne change pas cela.
Par défaut, l'OC32/NG possède 3 connecteurs pour le canal 1 RS485 : K2, K2A et K2B. Comme nous avons besoin d'une interface RS485 physique supplémentaire, nous séparons K2 de K2A et K2B. En conséquence, on peut alors utiliser K2A et K2B pour le canal RS485 1, comme précédemment, et on peut utiliser K2 pour le canal RS485 0. 

Composants requis:
· Embase à 2 broches 2.54mm
· Embase à 3 broches 2.54mm
· 2 x cavalier 2.54mm
· socquet IC à 8 broches (de préférence avec "contacts torsadés", plaqué or)
· MAX3082 ou SN65HVD3082, version DIL
Derrière le connecteur RS485 à 3 broches K2, vous trouverez 5 trous de soudure avec la légende JP5. Si vous regardez attentivement, vous verrez que deux paires de trous, avec "CON" à côté, sont court-circuitées. Ces courts-circuits forment la connexion entre K2 et K2A / K2B.
Enlevez d'abord ces courts-circuits avec une lame tranchante, ou pour un meilleur contrôle au moyen d'un outil de meulage miniature, par exemple Proxxon. Retirez uniquement le cuivre entre les deux paires de trous de soudure et ne coupez pas et ne rectifiez pas plus profond qu'environ 0,2 mm, sinon vous risquez d'endommager les couches internes du circuit imprimé. Vérifiez avec un multimètre que les trous sont réellement isolées les uns des autres.
Soudez maintenant un en-tête à broches à 2 broches et à 3 broches de 2,54mm sur le JP5.
Souder un socquet CI à 8 broches à la position de l'IC14, observer la polarité correcte
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Fig. 19 : Installation du deuxième bus RS485
Placer 2 cavaliers sur JP5 dans les positions marquées avec "CON" restaure l'ancienne situation.
Placer un Maxim MAX3082 ou le plus économique Texas SN65HVD3082 (versions DIL) dans le socquet IC14 change K2 en canal 0 RS485
Un cavalier sur JP5 dans la position marquée "TD0" active la résistance de terminaison RS485 sur le canal 0
En résumé, vous avez les options suivantes après la modification:
· 2 cavaliers à K5, position "CON", IC14 vide:
Situation standard.
Canal 0 = RS232 (ou TTL si vous avez effectué l'ajustement)
Canal 1 = RS485 disponible sur K2, K2A, K2B
· AUCUN cavalier sur K5, pilote RS485 dans le socquet IC14:
Canal 0 = RS485 disponible sur K2, pas de résistance de terminaison
Canal 1 = RS485 disponible sur K2A, K2B
K1 pin 4 NE PAS CONNECTER!
· Cavalier sur K5, position TD0, pilote RS485 dans le socquet IC14:
Canal 0 = RS485 disponible sur K2, résistance de terminaison activée
Canal 1 = RS485 disponible sur K2A, K2B
K1 pin 4 NE PAS CONNECTER!
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Fig. 20 : Possibilités de sélection deuxième bus RS485
6 Connexion des broches d'E/S
6.1 Sélection des caractéristiques électriques
Les 32 broches d'E/S de l'OC32 sont subdivisées en 4 groupes de 8 broches d'E/S. Les 32 broches peuvent être contrôlées individuellement et indépendamment les unes des autres. Vous pouvez choisir les propriétés électriques par groupe de 8. Vous faites cela en plaçant un "pilote", en fonction des caractéristiques souhaitées. Un "pilote" est un module électronique (ADM) ou un CI que vous appuyez sur un socquet sur l'OC32. Vous pouvez facilement les placer et les enlever vous-même.
Sur l'OC32/NG vous trouverez 4 paires de socquet CI et 4 paires de connecteurs ADM. Les
possibilités exactes peuvent dépendre de l'exécution de votre OC32/NG. Toutes les versions n'ont pas toutes les possibilités. En cas de doute, consultez le fournisseur de votre OC32/NG.
Par groupe de 8 broches d'E/S, vous pouvez utiliser les socquets CI ou les connecteurs ADM (pas les deux en même temps, sauf dans des cas spéciaux qui ne sont pas décrits dans ce manuel).
Lorsque vous utilisez les socquets CI, vous avez les options suivantes:
· 500mA Sink Driver (TBD62083
): C'est le type standard de sortie;
· 500mA Source Driver (TBD62783 4);
· Bloc de résistance (contrôle 5V avec résistance intégrée);
· A la fois un Sink Driver (TBD62083) et un Source Driver (TBD62783)
L'emplacement correct des pilotes sur le module OC32 peut être trouvé sur la figure 21.
ATTENTION: Source Drivers et Sink Drivers ont leurs propres socquets. Ne les changez pas, car alors vous obtenez un court-circuit! Des blocs de résistance sont placés dans les socquets du SINK-driver.

ATTENTION: Lorsque vous utilisez des blocs de résistance, les broches 9 et 10 (c'est-à-dire les broches les plus éloignées de l'encoche) restent vides des socquets correspondants.
Notez que sur le circuit imprimé il y a du texte imprimé pour vous aider à indiquer le bon socquet pour votre pilote au cas où vous n'avez pas ce document à portée de main ou juste pour vérifier que vous utilisez le bon socquet pour le bon pilote!
Les modules ADM sont des "Modules Pilotes Ajoutés (Add-on Driver Modules)", spécialement
développés pour l'OC32/NG. Les ADM OC32 peuvent être achetés via les canaux de vente de VPEB. En ce moment, les ADM suivants sont disponibles:
· OC32-ADM/SI: 4.8A 8 broches Sink Driver;

· OC32-ADM/SO: 4.8A 8 broches Source Driver;

· OC32-ADM/MX: 4.8A Multiplexeur, 4 broches sink + 4 broches source;

· OC32-ADM/FH: 4.8A 4 caneaux (8 broches) Pont en H complet;

Lors du remplacement des pilotes, faites attention aux points suivants:
· Retirez et placez les pilotes uniquement lorsque l'alimentation est coupée
· Retirez soigneusement les CI sans plier les jambes
· Pour le même groupe de 8 broches d'E/S ou pilotes standard (CI) OU ADM, n'installez jamais les deux. Par groupe de 8 E/S, vous pouvez choisir librement si vous utilisez un CI standard ou un ADM.
· Observez l'orientation sur les ADM. L'ADM dispose d'une fiche à 8 et 12 broches et l'OC32/NG possède des connecteurs à 8 et 12 broches, de sorte que l'orientation de  l'ADM est claire. Vérifiez que l'ADM est correctement placé (sans décalage) avant de mettre l'appareil sous tension.
· Si vous installez des pilotes normaux, faites attention à l'orientation du CI, placez les sources drivers exclusivement dans les soquets source-driver placez les autres pilotes uniquement dans les socquets sink-driver. Les TBD62083 et TBD62783 sont très similaires et l'inscription est parfois difficile à lire. Utilisez une bonne source lumineuse et en cas de doute, une loupe. 
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Fig. 21 : Emplacement des pilotes sur l'OC32
Les différents types de pilotes sont expliqués plus en détail dans les sections suivantes. Tu ne comprends pas ça? Pas de problème réel. Alors suivez simplement les exemples du paragraphe ??? Il indique toujours le type de pilote dont vous avez besoin pour quelle application.
6.1.1 Sink Drivers 500mA (TBD62083)

C'est le type de pilote standard fourni sur l'OC32. Vous connectez une charge entre Vp et la sortie 500mA. Le courant traversant votre charge passe donc de la tension d'alimentation positive (Vp) à travers la charge vers la sortie et sur l'OC32 via le Sink driver vers 0V/GND.

Chaque sortie peut traiter 500 mA, mais
ATTENTION: le courant maximum par groupe de 8 sorties est de 1A
Il n'y a pas de limitation de courant réelle dans l'OC32, vous devez donc faire attention à cela vous-     même ou placer un fusible entre eux. Vous ne pouvez donc pas utiliser la charge complète de 500 mA sur les 8 sorties d'un groupe à la fois. Si vous avez plusieurs charges «lourdes», essayez de les répartir entre plusieurs groupes.
6.1.2 Source Drivers 500mA (TBD62783)

Avec un Source Driver, vous connectez la charge entre la sortie correspondante et GND/0V. Le courant traversant votre charge passe dans ce cas de la tension d'alimentation positive (Vp) via le Source Driver sur l'OC32 vers la sortie de l'OC32 et ensuite via votre charge vers 0V/ GND.
Chaque sortie peut fournir un courant de 500 mA, mais
ATTENTION: le courant maximum par groupe de 8 sorties est de 1A
Il n'y a pas de limitation de courant réelle dans l'OC32, vous devez donc faire attention à cela
vous-même ou placer un fusible entre eux. Vous ne pouvez donc pas utiliser la charge complète de 500 mA sur les 8 sorties d'un groupe à la fois. Si vous avez plusieurs charges «lourdes», essayez de les répartir entre plusieurs groupes.
6.1.3 Sink en Source Drivers (TBD62083 + TBD62783)

Si vous fournissez un groupe avec un pilote Sink et un pilote Source, deux sorties consécutives fonctionneront par paires. Pour les ingénieurs électroniques: chaque paire de sorties du groupe concerné devient un pont en H. Dans la plupart des cas, vous connectez ensuite votre charge entre les deux sorties consécutives. Les 2 sorties consécutives peuvent prendre 3 états:
· Les deux sorties sont désactivées = charge désactivée
· Sortie Q + 0 négative, sortie Q + 1 positive = courant dans une direction. 
· Sortie Q + 0 positive, sortie Q + 1 négative = courant dans l'autre sens.
· Les deux sorties sont activées = PAS PERMIS
Si vous connectez un moteur à courant continu, vous pouvez non seulement le contrôler avec la vitesse, mais aussi le tourner dans le sens des aiguilles d'une montre et dans le sens inverse des aiguilles d'une montre. Une application pratique pour cela est des moteurs d’aiguillages, tels que Tortoise et Hoffmann.
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ATTENTION: si vous utilisez cette configuration, il est très important que pour chaque paire de sorties, une seul sortie peut être active simultanément! Sinon, il y aura un court-circuit et des dommages considérables aux pilotes et éventuellement à votre OC32. L'OC32 dispose d'un mécanisme de sécurité pour cela. Pour vous assurer que cela fonctionne, il est important de régler correctement la "configuration matérielle" (voir le manuelle OC32 firmware)

6.1.4 Bloc de résistance (contrôle 5V)
Dans ce cas, il y aura un bloc de résistance dans le socquet pour le Sink Driver. Un bloc de
résistance n'est rien de plus que plusieurs résistances dans un boîtier de CI, de sorte qu'il s'adapte à l'endroit où vous placez normalement le pilote.
Un bloc de résistance n'est pas un vrai pilote. La sortie du processeur OC32 est connectée via une      résistance à la broche correspondante. La résistance fournit une certaine protection (du processeur) et une limitation de courant (protection de votre charge).
Comme le processeur fonctionne en interne à 5V, la tension de sortie de ce type de sortie est limitée à 5V. Dans ce cas, l'énergie électrique pour la sortie vient directement du processeur. Cela signifie que la puissance est limitée.
Cette construction peut être utilisée, entre autres, dans les cas suivants
· Pour commander un servomoteur. Un servomoteur a sa propre alimentation et attend un signal de contrôle numérique pour déterminer la position. Sink et source drivers perturberaient le signal de contrôle, donc nous utilisons un bloc de résistance.
· Pour commander une LED. Le grand avantage est que la résistance en série pour la LED est déjà dans l'OC32. Vous pouvez donc connecter la LED directement. Dans la plupart des cas, vous faites cela entre la sortie et GND, mais il peut aussi être entre 2 sorties ou entre + 5V et la sortie
· Lorsque vous utilisez la broche comme entrée. L'intention est que le signal d'entrée reste alors entre 0V et 5V. La résistance agit comme la seule protection pour le processeur, de sorte qu'il n’est pas immédiatement détruit si vous connectez accidentellement une mauvaise tension. Si vous utilisez toutes les broches d'un bloc comme entrée, vous pouvez appliquer une valeur de résistance légèrement supérieure (par exemple 1k) pour plus de protection. 
· Des situations plus complexes comme 3 LED sur la barrière d'un passage à niveau automatique (AHOB) qui sont entraînés avec deux sorties et deux fils.
Le bloc de résistance doit être une version DIL16 avec des résistances individuelles. En principe, vous pouvez déterminer la valeur de résistance vous-même, mais de préférence ne choisissez pas moins de 100(. Dans la plupart des exemples de connexion, une suggestion a été faite pour une valeur raisonnablement optimale.
Une sortie 5 V peut fournir jusqu'à 40 mA de cette manière, mais ATTENTION :
· La charge totale de toutes les sorties 5V sur le port 0 à 15 ne doit pas dépasser 100 mA;
· La charge totale de toutes les sorties 5V sur le port 16 à 23 ne doit pas dépasser 100 mA;
· La charge totale de toutes les sorties 5V sur le port 24 à 31 ne doit pas dépasser 100 mA;
L'alimentation des sorties est dans ce cas fournie par le processeur à partir de l'alimentation de l'électronique (5V). Si une alimentation non stabilisée est connectée à PWR et que l'OC32 doit la stabiliser, le PWR devrait être modeste. La différence de tension x le courant total que vous utilisez est transformée en chaleur. Le PWR doit être d'au moins 7V et si les sorties 5V nécessitent beaucoup de puissance, la règle pour PWR est "le plus bas sera le mieux". 

6.1.5 OC32-ADM/SI (alimentation de sink-driver à 4,8A)

Utilisez ce pilote si le courant à fournir est supérieur au 500 mA que le sink-driver standard offre. La charge est connectée entre Vp et la broche d'E/S OC32. Le courant passe de la tension d'alimentation positive (Vp) via la charge à la broche E/S OC32, puis via le pilote ADM à GND/0V.
Chaque sortie peut fournir 4,8 A comme un maximum absolu.
Attention: c'est le courant de crête maximum. La charge continue doit être inférieure à 2 A par broche d'E/S et inférieure à 3 A de courant total par module pilote.
Il n'y a pas de limitation de courant dans l'OC32, vous devez donc vous assurer que ces limites sont respectées.
6.1.6 OC32-ADM/SO (alimentation de source-driver à 4,8A)

Utilisez ce pilote si le courant à fournir est supérieur au 500 mA fourni par le source-driver standard. La charge est connectée entre la broche E/S OC32 et GND. Le courant passe de la tension d'alimentation positive (Vp) via le pilote ADM à la broche E/S OC32, puis via la charge connectée à GND/0V.
Chaque sortie peut fournir 4,8A comme un maximum absolu.
Attention: c'est le courant de crête maximum. La charge continue doit être inférieure à 2A par broche d'E/S et inférieure à 3A de courant total par module pilote.
Il n'y a pas de limitation de courant dans l'OC32, vous devez donc vous assurer que ces limites sont respectées.
6.1.7 OC32-ADM/MX (Multiplexeur 4,8A)
Ce pilote propose 4 broches d'E/S sink-driver et 4 broches d'E/S  source-driver. Il est conçu comme un module pour piloter une matrice d'aiguillages. Un MX peut ainsi contrôler 8 aiguillages avec 2 bobines chacun, deux modules MX contrôlent ensemble un maximum de 32 aiguillages (2 bobines chacun).
Le MX livre 4,8A comme maximum absolu. C'est un courant de pointe, mais puisque le MX est conçu comme un pilote matriciel, cela ne posera pratiquement aucun problème en pratique.
6.1.8 OC32-ADM/FH (Pont en H complet de 4,8A)
Ce pilote est la version à haut courant de la combinaison sink + driver source comme décrit dans la section Erreur ! Source du renvoi introuvable.. Les mêmes conditions s'appliquent.(lien incorecte en francais).
Chaque paire livre 4.8A comme maximum absolu
Attention: c'est le courant de crête maximum. La charge continue doit être maintenue
inférieure à 1,5A par paire d'E/S et inférieure à 2,5A de courant total par module de pilote.
Il n'y a pas de limitation de courant dans l'OC32, vous devez donc vous assurer que ces limites sont respectées.
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Fig. 22 : Un ADM installé
6.1.9 Reconnaître les différents types d'ADM
Si vous avez un ADM et que vous n'avez pas de désignation de type, vous pouvez déterminer le type concerné en fonction des caractéristiques suivantes:
· OC32-ADM/SI: En haut, un TBD62083 est monté, le TBD62783 n'est pas présent et en bas les 4 CI sont présents à côté de "P".
· OC32-ADM/SO En haut, un TBD62783 est monté, le TBD62083 n'est pas présent et en bas, les 4 CI sont présents à côté de "N".
· OC32-ADM/MX En haut, le TBD62783 et le TBD62083 sont montés, en bas, vous trouverez 4 CI, 2 dans la rangée "P", 2 dans la rangée "N".
· OC32-ADM/FH Tous les composants sont présents.
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Fig. 23 : ADM, rangée du haut = bas, rangée du bas = haut    de gauche à droite: SI, SO, MX, FH
6.2 Alimentations différentes, tensions différentes
Supposons que vous ayez des périphériques (charges) qui nécessitent des tensions d'alimentation différentes, mais que vous voulez connecter ensemble sur un OC32. C'est possible. Vous pouvez utiliser plusieurs alimentations CC en même temps.
Premièrement, l'OC32/NG a deux groupes de puissance pour les charges. Vous pouvez déconnecter Vp1 et Vp2 et alimenter chaque groupe avec sa propre tension. Cela fonctionne pour tous les types de pilotes (sink, source, sink+source, ADM).

6.2.1 Différentes alimentations pour Sink-drivers

En plus du fait que vous avez deux groupes d'alimentation sur l'OC32/NG, lorsque vous utilisez Sink-Drivers, le nombre d'alimentations différentes est pratiquement illimité. La charge est en fait entre le pôle plus de l'alimentation et la sortie de l'OC32 (Sink-driver). Tant que les pôles négatifs de toutes les alimentations électriques sont connectés et que la masse de votre OC32 est utilisée, vous pouvez utiliser le pôle plus de chacune de ces alimentations pour alimenter une ou plusieurs charges. Le pôle positif de la charge arrive donc au pôle plus de l'alimentation correspondante, le pôle négatif de la charge arrive à la sortie OC32.

Il y a cependant un point d'intérêt supplémentaire:
Il y a des diodes dans les SinkDrivers sur l'OC32 pour couper les charges inductives (telles que les relais). Ces diodes sont entre la sortie (Anode) et Vp (Cathode). La conséquence de ceci est que, lors de l'utilisation de plusieurs alimentations, l'alimentation avec la tension la plus élevée doit toujours être connectée à Vp.
Habituellement, il n'est pas souhaitable d'utiliser cette "tension d'alimentation la plus élevée" pour l'alimentation interne de l’OC32. Si vous avez une alimentation avec une tension inférieure disponible, vous préférez l'utiliser. Dans ce cas, il est donc conseillé de connecter PWR et Vp séparément. Vous devez ensuite retirer le "cavalier d'alimentation" JP1/JP2 sur l'OC32/NG. L'alimentation avec la plus haute tension est connectée à Vp, une alimentation avec une tension plus basse est connectée à PWR.
6.2.2 Différentes alimentations pour Source-drivers

Contrairement à ce qui se passe avec les Sink Drivers, il n'est pas possible de connecter plus d'une alimentation aux Source Drivers dans un groupe Vp. Le Source driver extrait l'alimentation de Vp et vous ne pouvez connecter qu'une tension à un groupe Vp.
Cependant, avec l'utilisation combinée de "Source-drivers" et "Sink-drivers" dans le même groupe Vp, vous pouvez utiliser différentes tensions d'alimentation, comme décrit au 6.2.1, mais la plus haute tension doit être connectée à Vp, la tension utilisée par Source Driver. Tous les périphériques pilotés par source driver seront pilotés avec la même tension et la tension la plus élevée.
6.2.3 Tension d'alimentation élevée
Les Sink et Source drivers peuvent fournir/traiter jusqu'à 50V. Il est déconseillé d'utiliser ce maximum de 50V, car cela commence à se rapprocher d'une tension dangereuse au toucher. Probablement il y a aussi peu d'articles dans le monde qui a besoin d'une telle tension. Si vous souhaitez utiliser une tension supérieure à 15V pour vos charges, il est conseillé de séparer Vp et PWR. Si la tension est supérieure à 25V, la séparation est obligatoire car le stabilisateur de tension de l'OC32 n'est pas spécifié pour gérer plus de 25V.
6.3 Connexion des broches d'E/S
Les appareils contrôlés par l'OC32 sont connectés aux connecteurs K5A et K5B. Deux fiches à 10 broches s'insèrent dans chaque connecteur à 20 broches. Chaque prise porte 8 broches E/S plus Vp et GND
L'affectation des broches peut être trouvée dans la figure 24 ci-dessous.
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Fig. 24 : Brochage des connecteurs K5A et K5B
6.4 Exemples de connexion
En principe, l'OC32 peut contrôler tous les composants, à condition que les tensions et les courants requis soient compris dans les valeurs limites. La plupart des composants, tels que les lampes, les LED et les relais, peuvent simplement être connectés directement. Avec quelques ajouts simples, vous pouvez également contrôler d'autres choses, telles que les découpleurs, les bobines d’aiguillages et les moteurs. Vous trouverez ci-dessous un certain nombre d'exemples de ce que vous rencontrez dans votre monde miniature.
6.4.1 LED avec anode commune (+)
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OC32 E/S broches: 500mA Sink Driver
Raccorder la borne commune à la tension d'alimentation positive (Vp = pin 28/29 de K5). Connectez les cathodes des LED individuelles via une résistance sur la sortie OC32.
Si seulement 1 LED est allumée en même temps (par exemple avec des signaux de couleur NS3 ou des signaux de bloc), la résistance peut également être dans la ligne commune et les cathodes des LED sont directement connectées à la sortie OC32.
La valeur de la résistance dépend de la tension d'alimentation (Vp), du courant dont la LED a besoin et de la luminosité souhaitée pour les LED. Si vous avez des signaux prêts à l'emploi (par exemple Viessmann), ces résistances sont souvent déjà installées et une certaine tension d'alimentation est prescrite. Le 1,2k( appliqué par Viessmann de 14 à 16V entraîne beaucoup de lumière, surtout lorsque les environs sont dans l'obscurité. Avec cette
résistance et ces LED je trouve une tension de 9V à 10V plus agréable, ou à 14V vous pouvez appliquer une résistance de 1,8k( ou 2,2k(.

Expérimentez-le (pendant la journée et le soir) avant de vous assurer que tout est connecté en permanence ou assurez-vous que votre tension d'alimentation est réglable.
Si plusieurs LED doivent être connectée à une sortie, connectez les LED en série si possible. Sinon, équipez chaque LED de sa propre résistance et connectez plusieurs combinaisons de LED et de résistances en parallèle.
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OC32 E/S broches: Bloc de résistance
Connectez la connexion commune à GND (0V). Connectez les anodes des LED individuelles à la sortie OC32. Une résistance n'est pas nécessaire car elle est dans l'OC32. Utilisez une valeur de 220( comme bloc de résistance. Avec les LED à faible courant, vous devrez peut-être utiliser une valeur de résistance plus élevée.
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Ampoules
OC32 E/S broches: 500mA Sink Driver
Vous connectez les ampoules entre la tension d'alimentation positive (Vp) et la sortie OC32. Une résistance n'est pas nécessaire. La tension d'alimentation (Vp) doit correspondre à la tension prescrite pour la lampe. Si vous avez plusieurs lampes dans un boîtier (par exemple un signal), connectez le pôle commun à Vp et les connexions individuelles aux sorties OC32. Si les lampes doivent être commutées ensemble, connectez-les en parallèle tant que le courant total ne dépasse pas 500 mA.
6.4.4 LED antiparallèle
OC32 E/S broches: Bloc de résistance (préférence) ou 500mA Sink Driver
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Les LED sont commutées en parallèle avec certains signaux. Les signaux "Hobby" Märklin 74391 et 743xx en sont un exemple. Il est préférable de contrôler ces signaux avec les sorties 5V de l'OC32, mais avec les pilotes 500mA, c'est également possible.
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Lorsque vous utilisez la configuration de sortie 5V (figure 28), vous pouvez connecter les signaux directement à 2 sorties OC32 consécutives. La résistance requise fait partie de l'OC32. Utiliser une valeur de 100( comme bloc de résistance. 

Si vous avez quelques sorties 500 mA, c'est aussi possible (figure 29). Dans ce cas, vous devez ajouter 2 résistances entre les 2 sorties et Vp. Sachez que le signal doit être connecté dans l'autre sens en raison de l'inversion du pilote 500 mA. La valeur de résistance dépend de la tension Vp utilisée. À 12V, 1k5 est une valeur raisonnable, mais vous pouvez l'expérimenter vous-même.
6.4.5 LED sur les barrières du passage à niveau
OC32 E/S broches: Bloc de résistance ou 500mA Sink Driver
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Sur les passages à niveau néerlandais 3 feux sont fixés sur les barrières (AHOB). La lampe sur le "point", la lumière supérieure, s'allume continuellement, les 2 autres clignotent alternativement. Si vous voulez construire cela dans votre monde miniature, il peut être difficile d'attacher les fils le long de la barrière mobile. En tout cas: moins il y a de fils, mieux c'est. C'est un circuit pour contrôler ces 3 LED avec seulement 2 fils et 2 sorties sur l'OC32. Dans le cas de deux barrières, le circuit peut être connecté deux fois en parallèle tant que les LED que vous utilisez sont du même type et du même fabricant (si possible de la même série de production). La (double) diode est placée quelque part sur la barrière. ATTENTION: il s'agit d'une diode SOT23 (SMD), donc très petite. Pour attacher les LED à la barrière, vous devrez également sélectionner les types SMD.
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6.4.6 Découpleurs (bobines magnétiques)
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OC32 E/S broches: OC32-ADM/SI (4,8A Sink Driver)
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Les bobines d'aimant "tirent" environ 1 à parfois 2.5A. C'est trop pour le pilote 500mA, vous avez donc besoin d'un OC32-ADM/SI. Connectez la bobine d'aimant entre Vp et la broche d'E/S OC32.
6.4.7 Aiguillage (entraînement à double enroulement)
OC32 E/S broches: OC32-ADM/SI (4,8A Sink Driver)

Les bobines d'aimant "tirent" environ 1 à parfois 2.5A. C'est trop pour le pilote 500mA, vous avez donc besoin d'un OC32-ADM/SI. Connectez la bobine d'aimant entre Vp (fil commun) et deux broches d'E/S OC32 consécutives. 
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Fig. 33 : Double bobine - moteur d'aiguillage
Si vous avez des aiguillages avec des interrupteurs de fin de course qui coupe le courant lorsque la position finale est atteinte, vous pouvez dans certains cas rencontrer des problèmes de stabilité de votre système. La probabilité de ceci est plus grande quand la distance (longueur de fil) entre l'OC32 et votre aiguillage est petite. La cause des problèmes réside dans le fait que des pics de tension très élevés peuvent se produire lorsque le courant traversant une bobine (auto-induction) est interrompu de manière incontrôlable. L'arrêt du courant par l'électronique est un processus beaucoup plus subtil.
Notre premier conseil est de retirer les fins de course si cela est raisonnablement possible. Beaucoup    éprouvent des problèmes avec les interrupteurs de fin de course après des années d'utilisation. Les pics de tension (étincelles) provoquent non seulement des problèmes avec l'électronique, mais aussi, en fin de compte, la combustion des contacts. À un moment donné, le moteur d'aiguillage cessera de fonctionner. Sachant cela, les supprimer en premier lieu permettra de résoudre les problèmes maintenant et d'éventuels problèmes à l'avenir.
Si vous ne parvenez pas à retirer les fins de course ou si vous choisissez de ne pas le faire, vous pouvez supprimer le problème de tension de crête en soudant deux condensateurs multicouches 1nF entre les fils de connexion de votre motorisation. Si c'est le cas, placez-les le plus près possible de l'unité d'entraînement. 
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Fig. 34 : Aiguillage entraîné par solénoïde avec des fins de course
6.4.8 Aiguillages (entraînement à double enroulement, multiplexé)
OC32 E/S broches: OC32-ADM/MX (4,8A Multiplexer Driver)

Si vous avez un grand nombre d'aiguillages à contrôler, le multiplexage est une méthode très rentable pour y parvenir. Avec un ADM/MX installé, 8 broches d'E/S contrôlent 8 aiguillages à double enroulement (donc 16 solénoïdes). Deux ADM/MX contrôlent jusqu'à 32 aiguillages à double enroulement (donc 64 solénoïdes) par seulement 16 broches d'E/S.
Le multiplexage nécessite un certain nombre de composants supplémentaires, mais ceux-ci sont relativement peu coûteux. C'est pourquoi le multiplexage est une solution rentable. De plus, le multiplexage et les composants conventionnels utilisés ici réduisent tout problème de tension de crête, comme décrit dans le paragraphe 6.4.7, cela permet d'économiser le câblage et d'utiliser de manière particulièrement efficace la tension d'alimentation disponible.
Le seul inconvénient du multiplexage est que c'est un peu plus de travail et quelque chose de plus compliqué à construire. Par conséquent, il existe un document distinct sur le multiplexage d'aiguillage avec l'OC32. Nous nous limitons ici à l'histoire du marketing et en indiquant les possibilités. Consultez le document séparé pour plus d'informations et de détails.
6.4.9 Relais

OC32 E/S broches: 500mA Sink Driver
Parfois, une séparation galvanique est nécessaire entre la sortie et la charge commutée. De même lorsque vous voulez commuter quelque chose qui nécessite un courant alternatif (par exemple des moteurs synchrones), ceci est une solution valable. Plusieurs types de relais simples DIL sont disponibles et après quelques recherches, ils peuvent être trouvés pour des prix compris entre 2 € et 3,50 €
Le schéma pour connecter un relais est très simple: connectez simplement entre Vp et la sortie OC32. Nous parlons d'un relais dit monostable, c'est-à-dire d'un relais qui est toujours dans une position lorsqu'il n'est pas connecté et qui passe à l'autre position dès que la bobine est excitée. Dès que l'excitation échoue, le relais revient en position de repos.
Attention: certains relais sont sensibles à la polarité. Il est important de connecter le pôle droit à Vp et à la sortie OC32. La tension d'alimentation Vp doit correspondre à la tension de la bobine de votre relais. Ceci est indiqué sur le relais, ou vous pouvez le trouver dans la documentation du fabricant du relais.
6.4.10 Moteurs (unidirectionnels)
OC32 E/S broches: 500mA Sink Driver
Contrôler un moteur à courant continu qui n'a besoin que de tourner dans un sens est simple. Connecter le moteur entre Vp et la sortie comme indiqué sur la figure 36.
6.4.11 Moteurs (bidirectionnels)

OC32 E/S broches: Sink Driver + Source Driver

Un moteur bidirectionnel est un moteur qui fonctionnr dans deux directions. Des exemples de ceux-ci sont des moteurs d’aiguillage à action lente. Le problème est d'inverser le courant pour que le moteur tourne dans l'autre sens. Ceci peut être réalisé avec un circuit appelé pont en H. En installant à la fois Sink Drivers et Source Drivers sur une sortie OC32, vous créez un tel pont en H. Le moteur se connecte entre 2 sorties consécutives.
Le moteur tourne dans un sens lorsque la sortie Q (x) est active et lorsque la sortie Q (x+1) est active, le moteur tourne dans l'autre sens. Dans ce cas, vous pouvez également définir la vitesse de rotation.
ATTENTION: Il est très important que Q (x) et Q (x+1) ne soient jamais actifs en même temps.
Vous pouvez définir ceci dans la configuration OC32.
6.4.12 Servomoteurs
OC32 E/S broches: Bloc de résistances
Un servomoteur est un moteur avec une électronique intégrée qui peut être réglée à une certaine position au moyen d'un signal d'entrée numérique. Le servomoteur nécessite une alimentation séparée pour fonctionner. Habituellement c'est 4.5V à 6V. La documentation du fournisseur fournit des informations à ce sujet.
Normalement, un servomoteur a 3 fils de connexion: GND, Power et Input. Vous vous connectez comme indiqué à la figure 38. 
ATTENTION: un Servo peut tirer beaucoup de puissance et surtout les types moins chers peuvent causer beaucoup de signaux d'interférence. Pour éviter un impact négatif sur l'électronique, il est judicieux d'incorporer un stabilisateur séparé et un condensateur dans l'alimentation 5V du servomoteur.
Pour alimenter facilement un servo avec une alimentation et le connecter à l'OC32, un module de connexion compact a été développé, le SP04. Avec un SP04, vous pouvez connecter jusqu'à 4 servos proches les uns des autres. Si vous avez plusieurs servos ou servos dans différents endroits, vous pouvez utiliser plusieurs SP04. Un manuel séparé est disponible pour le SP04.
6.4.13 Bouton poussoir ou interrupteur (entrée)
OC32 E/S broches: Bloc de résistances
Vous pouvez également utiliser une broche OC32 comme entrée. De cette façon, vous pouvez commander un appareil (par exemple un passage à niveau) connecté à l'OC32 à l'aide d'un interrupteur ou de boutons-poussoirs connectés à une ou plusieurs autres broches du même OC32. De même, l'activation ou la désactivation des boutons-poussoirs et le basculement d'un commutateur peuvent être signalés au PC de contrôle, si le logiciel de ce PC prend en charge cette fonction.
Un bouton-poussoir ou un interrupteur est connecté entre la broche OC32 et GND.
6.4.14 Commande avec un système de contrôle externe (entrée)
OC32 E/S broches: Bloc de résistances
Vous voudrez peut-être contrôler l'OC32 à partir d'un autre système d'exploitation et voulez le faire avec des "interfaces câblées", donc des fils individuels.
Si cet autre système de contrôle possède des sorties relais, alors les contacts d'un tel relais pour l'OC32 ne sont rien de plus que les contacts d'un interrupteur. Vous pouvez donc créer l'interface comme décrit au paragraphe 6.4.13. Remplacer le bouton-poussoir / l'interrupteur représenté avec un contact de fermeture/ouverture du relais. Assurez-vous qu'aucune autre tension haute ou négative ne puisse entrer sur la broche de l'OC32 via ce contact de relais.
Si votre système externe a des sorties actives, ces sorties ne devraient en principe pas offrir plus de 5V ou moins de 0V à l'OC32. Si vous avez des sorties qui fournissent plus de 5V, vous pouvez limiter la tension délivrée à l’OC32 au moyen d'un diviseur de tension comme indiqué dans la figure 40 ci-dessous. La résistance Rs dépend de la tension de sortie de votre système externe et peut être trouvée à l'aide du tableau 2.

	Tension de sortie (V)
	Rs (kΩ)

	6
	1,0

	7,5
	2,4

	9
	3,9

	12
	6,8

	15
	10

	18
	12

	24
	18



Si votre système externe a des sorties Open Collector (ou Open Drain), vous pouvez les placer directement sur la broche OC32 comme dans le paragraphe 6.4.13. Il est essentiel que l’OC32 et le système externe soient dans ce cas sur le même GND/0V. Si ce n'est pas le cas, vous pouvez basculer entre un relais ou un optocoupleur.
7 Port d'accessoire série
À partir du firmware 3.0.0.0, l'OC32 dispose d'un port d'accessoire série. Cela vous permet d'envoyer des commandes à des périphériques externes sans ces broches coûteuses. Un exemple typique d'un tel périphérique externe est un module de son.
Si c'est un module sonore qui n'a qu'une seule fonction (activer ou désactiver le son, par exemple la cloche d'un passage à niveau), la question est de savoir si ce contrôle en série est utile. Il est plus probable de simplement utiliser une broche OC32 pour activer ou désactiver le son. Ce sera différent si vous avez un module de son qui peut jouer plusieurs sons. Un exemple de ceci est la génération de bruits de fond. Ces bruits de fond dépendent de l'heure du jour et peut-être des situations spécifiques qui peuvent se produire. Dans ce cas, vous voulez plus d'options de contrôle que de marche et d'arrêt et le SAP (Serial Accessory Port) peut être une option intéressante.
Bien sur, un module sonore n'est qu'un exemple. En principe, vous pouvez contrôler tous les types     d’appareils qui ont une entrée série pour le contrôle. La condition est que le protocole soit relativement simple et unidirectionnel. Le SAP peut uniquement envoyer et ne traitera pas les messages récurrents. Si vous êtes un peu à l'aise avec les microcontrôleurs, vous pouvez créer votre propre module de contrôle pour "quelque chose" basé par exemple sur un microcontrôleur Microchip ou Atmel et les contrôler en série à partir de l'OC32.
Le SAP partage le matériel série (UART) avec l'interface RS232/TTL sur l'OC32. Par conséquent, lors de l'utilisation de SAP, le port RS232/TTL normal ne fonctionne plus de manière fiable. Le SAP ne peut être utilisé que si vous utilisez l'OC32 de manière opérationnelle via RS485, DCC ou lorsque le module est entièrement autonome.
Le SAP fonctionne au niveau TTL (0-5V). Beaucoup de microcontrôleurs ont un port série intégré au niveau 0-5V et peuvent être reliés directement. Si vous avez besoin de RS232 ou RS485, vous devrez inclure un convertisseur de signaux derrière le SAP.

Le SAP se trouve sur le connecteur à 6 broches à côté des voyants de diagnostic. Ce connecteur est également 0V/GND et 5V. Avec ce 5V, vous pouvez également alimenter un convertisseur de signal ou même votre contrôleur externe, à condition qu'il ne nécessite pas trop de puissance. Sachez que le courant sur ce port est annulé par le 7805 intégré à l'OC32. La quantité de courant supplémentaire qui peut être tirée en toute sécurité dépend, par ex. combien de sorties vous pilotez déjà par des réseaux de résistances et quelle tension non stabilisée vous appliquez à votre OC32.
8 Evénements externes
8.1 Introduction
L'OC32 peut éventuellement être livré avec "Event Inputs". Ce sont 4 entrées avec lesquelles l'OC32 peut répondre à des événements externes.
Ces entrées supplémentaires sont une évolution d'une fonction similaire sur LichtOrgel. Avec les 4 entrées, vous pouvez démarrer 4 "programmes". Chaque programme génère alors un certain effet sur votre monde miniature. Avec LightOrgel ces 4 programmes peuvent être par exemple:
· Aurore / Aube;
· Jour;
· Crépuscule;

· Nuit.
Mais bien sûr, vous pouvez également concevoir votre propre application pour cela.
Avec l'OC32 vous avez une plus grande liberté en ce qui concerne l'utilisation des 4 "Event Input". Vous pouvez configurer pour chaque entrée dans quel mode ("Aspect") chaque "Pin" doit être réglé lorsque "Event Input" approprié devient actif. La configuration à l'aide d'OC32Config est décrite dans le manuel OC32 Firmware.
Vous pouvez effectuer les 4 entrées d'événement avec un optocoupleur ou avec un banc de
résistance. La Figure 42 montre l'emplacement des connexions sur l'OC32/NG. Chaque entrée (In0 à In3) a 2 connexions "A" et "K"

Fig. 42: Entrées d'optocoupleur
8.2 Bloc de résistance
Le choix d'un bloc de résistance peut être fait si vous voulez activer l'entrée au moyen d'un bouton poussoir ou des contacts d'un relais. Vous pouvez également l'utiliser pour activer l'OC32 à partir d'un autre OC32, OM32 ou LightOrgel connecté au même GND que l'OC32 que vous activez. Un bouton-poussoir peut être connecté selon la figure 43 ou la figure 44. Bien sûr, vous pouvez également remplacer le bouton poussoir par un contact (séparé galvaniquement) sur un relais.
Si vous souhaitez basculer l'OC32 d'un autre OC32, OM32 ou LightOrgel, connectez le câble A à une sortie 500 mA de l'un de ces modules. Cette sortie ne peut être connectée à rien d'autre et l'autre module doit être sur le même GND.

8.3 Optocoupleur

Vous pouvez faire le choix d'un optocoupleur si vous voulez contrôler les entrées de n'importe quel autre système électrique. Les bornes "A" et "K" de chaque entrée sont alors l'anode et la cathode de la diode IR d'un optocoupleur.
Le courant maximal à travers l'entrée peut être de 50 mA. Cependant, ce courant maximum n'est jamais nécessaire. Le conseil est donc aussi d'être loin en dessous de cela. L'entrée répond déjà à partir d'environ 1mA. Il y a plusieurs façons de contrôler un optocoupleur. Cela va trop loin pour les traiter tous dans ce manuel. Nous décrivons ci-dessous la possibilité de contrôler l'entrée via un commutateur.

Fig. 45: Connexion de l'entrée de l'optocoupleur
Si vous avez des difficultés à calculer la résistance de ballast Rv, jetez un œil à la FAQ sur  www.dinamousers.net 

Un calcul simple: Rv = (V - 2)/5 donne la valeur de Rv en kΩ. V est la tension que vous connectez à "+". En utilisant une tension de 12V, la formule donne 2kΩ pour Rv (donc pratiquement 2k2 de la série E12)
9 Installation de l’U485
L'U485 est un convertisseur USB vers RS485 développé pour l'OC32. En utilisant l'U485, l'OC32, ou plutôt un groupe de modules OC32, peut être connecté à un port USB.
Pour utiliser ce lien, votre PC doit bien sûr être équipé d'une interface USB. L'U485 est compatible avec les systèmes d'exploitation suivants:
· Windows 98

· Windows ME

· Windows XP

· Windows Vista

· Windows 7

· Windows 8, 8.1

· Windows 10

· Linux

· MAC OS/X

Windows à partir de Vista et Linux à partir du noyau 2.6.31 reconnait habituellement l'U485 et installe automatiquement le pilote correct, à condition que votre PC soit connecté à Internet lorsque vous utilisez l"U485 pour la première fois.
Pour les autres/anciens systèmes d'exploitation, ou si votre PC n'a pas de connexion Internet, vous devez installer les pilotes appropriés avant de connecter l'interface USB.
Vous pouvez télécharger le pilote (gratuit) sur le site de Future Technology Devices:
http://www.ftdichip.com/Drivers/VCP.htm  
Vous pouvez également trouver le pilote sur le groupe d'utilisateurs Dinamo.
Le moyen le plus simple de le faire est d'utiliser le "fichier exécutable d'installation pour les valeurs VID et PID par défaut".
Les dernières versions du pilote ne sont pas garanties pour Windows2000, Windows98 ou Windows ME. Il existe, cependant, une version plus ancienne à télécharger qui fonctionne avec ces versions de système d'exploitation.
Après avoir installé le pilote, vous pouvez brancher l'U485 dans un port USB du PC. La première fois que vous faites cela, le PC va configurer le pilote et créer un port de communication virtuel.
Dans Panneau de configuration -> Système -> Matériel -> Gestionnaire de périphériques -> Ports (le chemin exact dépend de la version et de la langue de votre système d'exploitation) vous pouvez maintenant trouver un port COM supplémentaire. Prenez note du numéro de port COM, par exemple, afin de pouvoir configurer le logiciel correctement. 
L'U485 est maintenant prêt à l'emploi.
Sur l'U485 il y a 2 LED avec la fonction suivante:
· Vert: L'U485 reçoit des données du bus RS485
· Orange: l'U485 envoie des données au bus RS485
Notez que l'U485 peut être branché directement sur le port USB d'un PC. Si cela n'est pas dû à des limitations physiques, vous pouvez utiliser un câble d'extension USB A-A. Si vous choisissez cette option, gardez ce câble aussi court que possible (moins de 2 mètres). L'interface USB est sensible aux signaux d'interférence (qui sont abondants dans un environnement de rail de modèle moyen) tandis que les signaux RS485 en souffrent à peine. Donc, combler la distance avec RS485 (après le U485) pas par USB! 
 (Cette page est délibérément vide)
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Fig. 1 : OC32/NG





Fig. 2 : U485








Fig. 9 : Rectification et lissage de l'alimentation AC





Fig. 11 : Cavaliers de terminaison





Avant modification Fig. 8 Après modification








Fig. 25 : Connexion des LED Anode commune





Fig. 26 : Connexion des LED Cathode commune





Fig. 27 : Connexion des ampoules





Fig. 28 : Connections des LED antiparallèles en configuration 5V





Fig. 29 : Connections des LED antiparallèles en configuration 500mA





Fig. 30 : LED sur les barrières de chemin de fer (mode 5V)





Fig. 31: LED sur les barrières (mode 500mA)





Fig. 32 : Découpleur (bobine magnétique)





Fig. 35 : Connecter un relais





Fig. 36 : Connecter un moteur





Fig. 37 : Connexion des moteurs bidirectionnels





Fig. 38 : Connecter un servomoteur





Fig. 39: Connexion bouton-poussoir  





Fig. 40 : Système externe avec conversion de tension





Tableau 2: Réglage de la tension de la résistance série





Fig. 41: Brochage SAP





Fig. 43: Bouton poussoir sur Event Input (1)





Fig. 44: Bouton poussoir sur Event Input (2)














� 	L'interface DCC peut également être ajoutée ultérieurement par l'utilisateur lui-même. Les composants requis pour cela sont tous "à travers le trou" (c'est-à-dire pas SMD). Cela doit être soudé à l'impression.


� Prévoyez au moins 30 mm d'espace supplémentaire pour le câblage des connecteurs


� En théorie, jusqu'à 1536 modules


� 	La série TBD est un driver MOSFET avec une chute de tension extrêmement faible en conduction. Au lieu de cela, vous pouvez également trouver un pilote bipolaire "normal", comme le ULN2803 ou équivalent pour SINK driver et l'UDN2981A ou équivalent pour SOURCE driver. Cependant, ces CI introduisent légèrement plus de perte de tension.
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