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Gestion des versions
Ce manuel s'applique au kit comprenant :
Module :
· RM-C Rev00
· RM-C Rev01
Firmware:
· RM-C Bootloader 1.0
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1 Introduction
Le RM-C est le cœur d'un système Dinamo ou Dinamo Plug & Play. Un système Dinamo peut être utilisé pour contrôler des trains analogique/numérique, des voitures numériques ou une combinaison des deux. Le RM-C prend en charge les fonctions suivantes :
· Communication avec PC via USB
· Contrôler les contrôleurs Dinamo via RS485 :
· TM-H (train)
· TM44 (train)
· UCCI(/E) -s (autos)
· PM32 (articles magnétiques)
· OC32 (Signaux et les accessoires) 
Le RM-C ne peut commander les modules DINAMO que via RS485. Les modules DINAMO pour le concept Plug & Play (TM44, UCCI / E et OC32) ont toujours une interface RS485 et peuvent donc être connectés sans interruption. Les modules DINAMO de la série "Classic", TM-H, OC32 et éventuellement OM32 ne fonctionnent avec le RM-C que s'ils possèdent une interface RS485.
﻿Le module RM-C est livré monter dans un boîtier
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Fig. 1 : RM-C/1+
Le RM-C est disponible en 3 versions

· RM-C/1 :
A un point de connexion RS485 et ne peut être utilisé que comme point d'extrémité RS485.

· RM-C/1+ Possède un bus RS485 et une double borne et peut être utilisé comme terminal RS485 ou placé n'importe où dans le bus.

· RM-C/2
Possède deux bus RS485 séparés 
.

Le RM-C assure normalement une isolation galvanique de 2,5 kV entre le port USB et les ports RS485. Cela signifie que le RM-C n'établit pas de connexion électrique entre le PC et le reste de vos composants Dinamo et que vous n'avez donc rien à considérer si vous établissez également d'autres connexions entre le PC et le "job". Cela signifie également que la probabilité d'un dysfonctionnement de l'interface USB est très faible. 
L'USB est sensible aux signaux parasites. RS485, en revanche, est très robuste. Avec RS485, vous pouvez couvrir jusqu'à 1200 mètres en utilisant le bon câble. Avec des câbles moins appropriés, vous n'atteindrez que des distances plus courtes, mais quelques centaines de mètres ne posent généralement aucun problème. Pour un fonctionnement le plus fiable possible, il est recommandé de garder le câble USB aussi court que possible. Le RM-C est prévu pour un montage à proximité du PC.
Le RM-C est alimenté par le PC via l'interface USB et aucune alimentation externe supplémentaire n'est nécessaire.
2   Communication avec le PC
2.1.1  Connectez-vous au PC

Le RM-C communique avec le PC de contrôle via USB. Bien sûr, votre PC doit avoir une interface USB. Pour Windows Vista et les versions supérieures, le RM-C est normalement détecté automatiquement et les pilotes corrects sont chargés si votre PC est connecté à Internet.
Si votre PC n'est pas connecté à Internet ou si vous utilisez un ancien système d'exploitation, vous devez d'abord installer les pilotes appropriés avant de connecter l'interface RM-C-USB. Vous pouvez le télécharger gratuitement à partir du site Web Future Technology Devises. 
https://www.ftdichip.com/Drivers/VCP.htm
La manière la plus simple est d'utiliser le fichier d'installation "Standard VID and PID values exécutable setup file". Vous pouvez également trouver les pilotes dans le groupe d'utilisateurs Dinamo (https://www.dinamousers.net)
Les pilotes FTDI sont compatibles avec Windows 98 et les versions supérieures, leur bon fonctionnement sous Windows 95 n'est pas garanti. En plus de Windows, des pilotes pour Linux et Mac OS X sont disponibles.
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Après avoir équipé votre PC (si nécessaire) avec le pilote approprié, vous pouvez connecter le RM-C avec un câble USB A-B standard. Utilisez de préférence un câble adapté à l'USB 2.0, car il est généralement mieux blindé. Si tout est correct, votre RM-C est automatiquement reconnu et un "port COM virtuel" pour le RM-C est créé. Si le PC est connecté au RM-C, la LED bleue du RMC est allumée en permanence (pendant l'installation, cette LED clignote plusieurs fois).
2.1.2  Test avec DinamoConfig (Windows)
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 Le programme de test et de configuration DinamoConfig vous permet de tester si votre RM-U est correctement connecté. DinamoConfig peut être téléchargé gratuitement sur le site web de la VPEB (www.vpeb.nl) ou auprès du groupe d'utilisateurs Dinamo (www.dinamousers.net). Assurez-vous d'utiliser au moins DinamoConfig 1. 20..
Un manuel séparé est disponible pour DinamoConfig. Ce manuel contient des informations sur l'installation et l'utilisation du programme. Ci-dessous, vous ne trouverez qu'un bref résumé.
Après l'installation du programme DinamoConfig, la fenêtre de la Figure 3 s'affiche : dans le coin supérieur gauche, vous pouvez sélectionner le port com que le DinamoConfig utilise pour communiquer avec votre système Dinamo. Cliquez sur le triangle à côté de la boîte bleue. Lors de l'utilisation de sorties USB Après l'installation du programme DinamoConfig, la fenêtre de la Figure 3 s'affiche : en haut à gauche, vous pouvez sélectionner le port com avec lequel le DinamoConfig communique avec votre système Dinamo. Cliquez sur le triangle à côté de la boîte bleue. Lors de l'utilisation de sorties USB
Déconnectez la connexion USB entre le RM-C et le PC. Attendez 5 secondes et cliquez sur le bouton "Actualiser" et notez quels ports COM sont affichés. Établissez à nouveau la connexion USB entre le PC et RM-C. ﻿Attendez 10 secondes et cliquez à nouveau sur "Actualiser". Le port COM qui a été ajouté est la passerelle vers votre RM-C.
Il peut être difficile de savoir par quel port COM votre RM-C est connecté. ﻿Procédez comme suit : Déconnectez la connexion USB entre le RM-C et le PC. Attendez 5 secondes et cliquez sur le bouton "Actualiser" et notez quels ports COM sont affichés. Établissez à nouveau la connexion USB entre le PC et RM-C. ﻿Attendez 10 secondes et cliquez à nouveau sur "Actualiser". Le port COM qui a été ajouté est la passerelle vers votre RM-C. Sélectionnez le port COM correct et cliquez sur le bouton État. Comme vous n'avez (probablement) connecté aucun module Dinamo au RM-C, "Not Found" est affiché comme l'état de tous les modules. Dans le coin supérieur gauche, vous pouvez voir la "Version du protocole" et la "Version du système" de votre RM-C. C'est le signe que votre PC et RM-C communiquent entre eux. Si "État du système" indique "Défaut", il n'y a pas lieu de s'inquiéter. Ce comportement est normal à ce stade.
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Fig. 4 : DinamoConfig Status Windows
3  Versions RM-C

Dans ce chapitre, nous décrivons les différences entre les trois versions du RM-C. Voici quelques termes comme "bus RS485" et "terminateur". Ce dernier ne fait pas référence au titre d'une série de films d'action avec un acteur d'origine autrichienne. Si les termes ne sont pas clairs, ils le deviennent (probablement) au chapitre 4. Lisez simplement le chapitre 3 et revenez à cette page après avoir lu le chapitre 4.  
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3.1  RM-C/1 
C'est le RM-C avec  
· 1 x RS485 bus

·  1 x RJ45 RS485 raccordement
· 1 x 3- broches RS485 raccordement
À droite, vous pouvez voir la vue arrière du RM-C/1 avec connecteur RJ45 et le connecteur de câble à 3 broches.  Sur le côté droit, vous trouverez l'affectation des broches du connecteur 3 broches.
Le RM-C/1 ne peut être utilisé que comme terminal RS485, ce qui est évident pour la grande majorité des installations Dinamo. 
· Le bus RS485 est disponible aussi bien à la connexion RJ45 qu'à l'interface à 3 pôles. Toutefois, vous ne pouvez utiliser qu'un seul des deux à la fois. Cela signifie que la connexion RS485 peut être réalisée à l'aide d'un câble RJ45 ou d'un câble à extrémités libres.

· Le bus de données RS485 (D+ / D-) est équipé en interne d'une résistance de terminaison 120Ω, non configurable. 
· Si vous utilisez la connexion RJ45, le bus d'horloge TM44 / TM-H est normalement utilisé comme point final. Pour cette raison, le bus d'horloge (C+ / C-) est également terminé par une résistance d'extrémité 120Ω
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 RM-C/1+  
C'est le RM-C avec 
· 1 x RS485 bus

· 2 x RJ45 RS485 raccordement
· 1 x 3- broches RS485 raccordement
Sur la gauche, vous pouvez voir la vue arrière du RM- C/1+ avec connecteurs RJ45 et le connecteur de câble à 3 voies.  ﻿A droite, vous trouverez l'affectation des broches de la fiche à 3 broches.
Le RM-C/1+ peut être utilisé comme terminal RS485 (terminal) ou entre les autres modules (station intermédiaire). Par défaut, le RM-C/1+ est défini comme point final, ce qui est évident pour la plupart des installations Dinamo. 







Pour modifier la configuration du RM-C/1+, ouvrir le RM-C et régler un ou deux cavaliers comme décrit ci-dessous. L'ouverture est facile en retirant les 4 vis PZ1 sur le fond et en retirant le couvercle du module (et en fermant dans l'ordre inverse). Ne serez pas trop les vis.
3.2.1 RMC/1+ comme point final (standard) 
Utilisez cette configuration si vous voulez utiliser le RM-C/1+ comme RM-C/1. 
· Le bus RS485 est connecté à l'un des deux ports RJ45 (le port qui est connecté dans le port. La figure 6 est marquée Ch1, ainsi que sur le côté droit) et sur le 3-interface polaire disponible. Vous ne pouvez utiliser qu'un seul port à la fois.

Le connecteur RS485 peut être connecté avec un câble RJ45 ou un câble avec des extrémités libres peut être produite.




· Le bus de données RS485 (D+ / D-) est équipé en interne d'une résistance d'extrémité 120Ω connectée.



· Le bus d'horloge RS485 (C+ / C-), qui est connecté au connecteur RJ45, est connecté en interne au connecteur RJ45. Connecté à une résistance de terminaison 120Ω
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3.2.2  RMC/1+ comme station intermédiaire RJ45((RJ45
Cette configuration est utile lorsque le PC avec lequel vous contrôlez votre installation est situé, se trouve quelque part au milieu de l'usine et vous pouvez voir les câbles (RJ45) des deux côtés, veulent utiliser
  
· Le bus RS485 est disponible sur les deux connecteurs RJ45. Les deux connexions devront être utilisé.  
· Le bus de données et le bus d'horloge sont connectés via les connecteurs RJ45 connecté.  
·  Les terminateurs ne sont activés ni sur le bus de données, ni sur le bus d’horloge.
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3.2.3  RM-C/1+ comme RJ45(( station intermédiaire bout de fil
Cette configuration est utile si vous souhaitez connecter vos TM44 du RM-C à une liaison sortante. Raccordez le câble RJ45 et connectez d'autres modules (par ex. OC32, PM32, UCCI / E) avec un câble séparé. Raccordez les câbles avec les extrémités libres.
· Le bus RS485 est connecté à l'une des bornes RJ45 (voir Figure 6 à droite de la borne marquée Ch1) et à l'interface à 3 broches. Ils doivent utiliser les deux en même temps.
· Le RM-C sert de station intermédiaire pour le bus de données RS485 (D+ / D-), qui est en interne, n'est pas verrouillé. 
· Le RM-C sert de borne pour le bus horloge RS485 (C+ / C-) connecté au RJ45. Je suis sûr que vous verrez la connexion arrivante. Celui-ci est connecté en interne à une résistance de terminaison 120Ω.
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Fig. 9 : Réglages du cavalier pour RM-C/1 + comme station intermédiaire RJ45
3.3  RM-C/2 
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 C'est le RM-C avec
· 2 x RS485 bus 
·  2 x connexion RJ45 et1xRS485
·  1 x connexion RS485 à 5 broches 
Sur la gauche, vous pouvez voir la vue arrière de l'appareil. RM-C/2 avec prises femelles RJ45 et la fonction Connecteur de câble à 5 broches. Sur la droite l'affectation des broches de l'indicateur Connecteur à 5 pôles. Veuillez noter que le connecteur à 5 pôles est inversé par rapport au connecteur gauche RJ45- Les contacts enfichables se trouvent sur le côté droit du connecteur du câble et vice versa.
Le RM-C/2 convient si vous souhaitez piloter un très grand système et que vous disposez de plus de 32 modules TM44. Le RM-C/2 dispose de 2 bus RS485 séparés et a donc deux fois la capacité d'un système Dinamo standard.
Chaque bus RS485 peut être configuré comme terminal RS485 ou comme terminal serveur RJ45. Le sera.
· Si vous souhaitez connecter un bus de données RS485 uniquement avec le RJ45 correspondant ou le RJ45 correspondant, vous pouvez utiliser la fonction 
Les connecteurs d'extrémité de fil, le RM-C est un point d'extrémité pour les connecteurs d'extrémité respectifs. La terminaison correspondante du Bus doit être activée avec le cavalier.
· Si vous souhaitez connecter un bus de données RS485 à la fois avec le RJ45 correspondant et avec le RJ45 le connecteur de câble, le RM-C est une borne pour le bus respectif et le bus. La résistance de terminaison correspondante ne doit pas être activée. 
· Si vous utilisez l'un des deux connecteurs RJ45, le RM-C est une borne pour le bus d'horloge et la terminaison de l'horloge doivent être activés.    
· Si vous utilisez les deux connecteurs RJ45, le RM-C est une borne pour le bus horloge.

Et la terminaison de l'horloge ne doit pas être activée. 
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  Terminateur Databus Ch2
Fig. 11 : Paramètres du cavalier sur le RM-C/2
Le cavalier de terminaison d'horloge est accessible de l'extérieur dans la plupart des versions. Donc vous pouvez expérimenter avec un bus et ajouter le deuxième bus plus tard.

Pour modifier les terminaisons du bus de données, vous devez ouvrir le RM-C en cliquant sur le bouton 4 Retirez les vis PZ1 en bas et enlevez le couvercle du module.

Fermer dans l'ordre inverse. Ne serez pas trop les vis.
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Fig. 12 : Cavalier de terminaison de l'horloge du Bus sur le côté du boîtier RM-C/2
4 Communication avec les modules Dinamo

4.1  Modules Dinamo et adressage 

Comme indiqué au chapitre 1, le RM-C peut gérer un grand nombre de modules de différents types et différentes fonctions. La communication entre le RM-C et les autres modules sont connectés via un réseau RS485. Afin de déterminer le module à utiliser RM-C doit recevoir un message et de quel module le RM-C reçoit les données, les opérations suivantes doivent être effectuées, chaque module a une adresse unique. Les détails sur l'adressage ne se trouvent pas dans ce manuel, mais dans la description commune des micrologiciel RM-U / RM-C.

Le concept Dinamo Plug & Play a choisi RS485 comme seul protocole de communication, et supporte tous les modules Dinamo courants (y compris les modules qui ne font pas partie du Plug & Play). Play), qui peut envoyer et recevoir des signaux RS485
4.2  RS485 
4.2.1  RS485 fond 
RS485 est une connexion bifilaire symétrique. Cela signifie qu'aux deux extrémités un signal identique avec une polarité opposée est présent. Idéalement

Les deux fils ont été torsadés ensemble. RS485 est sensible au potentiel. Par conséquent, vous pouvez utiliser l'option. Ne pas remplacer les noyaux. Dans ce cas, le bus est défectueux et ne fonctionne plus.
La connexion RS485 doit être une paire ininterrompue de fils sans branchements. 

Une résistance de 120 Ω doit être prévue aux extrémités entre les fils. 

A n'importe quel endroit du câble, vous pouvez connecter des "appareils" qui sont connectés via le port RS485. Les bus communiquent entre eux.

Fig. 13 : RS485 bus

Avec le bon câble et la construction idéale, RS485 peut couvrir une distance de 1 200 mph.

Mètres. Pour de courtes distances (par ex. jusqu'à 50 mètres), le RS485 insensible aux erreurs éventuelles. Dans la pratique, il n'y a donc aucun problème à utiliser les "appareils" pour avec une petite branche jusqu'à un mètre de long, et vous pouvez raccorder le câble de raccordement. Utiliser du matériel dégroupé et non tordu sans trop de risques de problèmes

Pour entrer. Cependant, les deux résistances de terminaison aux extrémités (ou à proximité) sont importantes.
La figure 13 montre seulement 2 noyaux, en principe il y a un autre (troisième) noyau dans le

Bus RS485. Afin de communiquer entre elles, les stations qui se trouvent sur le site Web de la RS485 sont sur le même potentiel électrique. Avec le fil supplémentaire, les raccordements "GND" de toutes les stations peuvent être raccordés. Lorsque toutes les stations sont connectées à partir de sont alimentés par la même source d'énergie, les stations sont déjà connectées à la même source d'énergie, et le fil GND supplémentaire n'est pas nécessaire.
4.2.2  RS485 de Dinamo
Le RM-C communique avec les modules connectés (TM-H, TM44, UCCI(/E) -s, PM32 et OC32) via un bus de données RS485. Les TM44s et TM-Hs (ci-après résumés avec TMxx) communiquent aussi entre eux avec un bus "horloge" RS485 (séparé). Ce bus séparé est utilisé par les modules TMxx afin qu'ils puissent fonctionner ensemble de manière synchrone (simultanément). Schématiquement, un réseau Dinamo RS485 ressemble à ceci

Fig. 14 : Horloge et Databus entre les modules Dinamo
Les deux bus sont isolés électriquement, mais normalement les deux paires de fils se trouvent dans le bus de terrain, même câble. Notez que seuls les modules TMxx communiquent via les deux bus. Les autres modules (y compris RM-C) communiquent uniquement via le bus de données. Si vous utilisez votre système Dinamo uniquement pour le contrôle du véhicule, vous n'avez pas de TMxx. Et donc pas de bus horloge.
L'endroit où les différents modules sont connectés n'est pas pertinent. Plusieurs modules peuvent être très proches les uns des autres. Il n'y a pas de distance minimale ou maximale requise entre deux modules, sauf que la longueur maximale du bus peut être de 1200 mètres. Le RM-C peut donc être "la fin", mais il peut aussi se situer quelque part entre les deux. 
L'utilisation d'un câble UTP LAN (le même câble utilisé pour installer un réseau Ethernet UTP) est un bon choix. Il y a 4 paires de fils, dont seulement deux dont vous aurez besoin. La "qualité" du câble n'a pas beaucoup d'importance ; "Cat5e" est actuellement standard, mais "Cat3" est aussi excellent.
Il est important qu'une résistance de terminaison de 120Ω soit appliquée à chaque extrémité de chaque paire (utilisée). Vous pouvez le faire en soudant une résistance entre la paire de fils, mais chaque module Dinamo avec interface RS485 est déjà équipé de résistances de terminaison que vous pouvez ou ne pouvez pas activer à volonté. Les résistances de terminaison sur le bus RS485 peuvent donc être facilement "montées" par des résistances de terminaison et l'activer sur le premier et le dernier module du bus et ne peut pas être activé sur tous les autres modules. Notez que cela s'applique également au bus d'horloge entre les modules TMxx. 
Plus d'informations sur la connexion des modules TM44 après le Dinamo Plug & Play-

Le concept se trouve dans le manuel du TM44.
Chez Dinamo Plug & Play, vous pouvez choisir les câbles appropriés pour la production du RS485.Confectionnez les vous-même. Alternativement l'utilisation de câbles UTP avec prises RJ45 de courant possibles. Vous bénéficiez ainsi de la convivialité de la RJ45 et vous pouvez réglez avec précision la longueur des câbles ou achetez des câbles de différentes longueurs standard. Le RM-C offre à la fois des connexions RJ45 et une connexion pour les connexions filaires.
Si vous utilisez un câble RJ45 avec TM44, cela signifie que le bus d'horloge est toujours en mode et doit toujours être bouclé vers le module suivant, même si l'option le bus d'horloge n'est pas utilisé par le module concerné. Ceci s'applique en particulier au RM-C.








4.3 RS485 exemples de réseau  
Il existe des dizaines de façons de créer un réseau RS485 pour un système Dinamo de mettre en place un nouveau Il serait trop long de décrire toutes les variantes dans ce manuel. Nous nous limitons donc à quelques exemples de situations courantes. Probablement vous pouvez implémenter vos propres besoins à l'aide de l'un des exemples énumérés ci-dessus, et obtenir les meilleurs résultats.
Dans la mesure du possible, utilisez des câbles RJ45 prêts à l'emploi équipés de fiches.
4.3.1  Un réseau avec le RM-C comme point final

(Terminateur).      .   (activé)
1 mètre maxi

1 mètre maxi

(Fil-extrémité)
Fig. 15 : Un réseau avec le RM/C comme point final
Sur la gauche vous pouvez voir le RM-C. A cet endroit, vous connectez toujours le PC. Le TM44, qui se trouvent sous le plan du modèle, sont reliés par des câbles RJ45. Peu importe lequel des deux connecteurs RJ45 du TM44 vous utilisez. Vous commencez à la première TM44 (à droite sur la Figure 15) et branchez un câble dans l'une des prises RJ45. Avec ce au TM44 suivant et branchez-le dans l'une des prises RJ45. Dans l'autre prise RJ45 et passez de là à la prochaine prise RJ45. Du TM44. Vous répétez ce jeu jusqu'à ce que vous arriviez au dernier TM44. De là Posez un câble vers le RM-C. Branchez le câble dans la prise RJ45 à côté du RM-C. fiche verte à 3 ou 5 pôles, marquée Ch1 au chapitre 3.
Dans ce cas, le RM-C est un point de terminaison. Ces montages sont possibles ici :
· Un RM-C/1

· Un RM-C/1+ en réglage standard conformément au paragraphe 3.2.1   
· RM-C/2 avec les cavaliers dans le réglage par défaut comme illustré à la Figure 11.
Le bus de données et le bus d'horloge sont tous deux équipés d'une résistance d'extrémité côté RM-C.  L'autre extrémité du bus avec un seul connecteur dans le TM44 est encore ouverte.  Par conséquent, la terminaison du bus de données et du bus d'horloge doit être activée sur ce TM44 (voir manuel TM44 pour plus de détails). Avec tous les autres TM44, les résistances de terminaison ne sont pas actives.
La façon la plus simple de connecter l'OC32 est d'utiliser le TM44. Le connecteur D+/D à 2 fils du connecteur à 3 broches de l'OC32 est connecté au TM44 suivant aux emplacements D+/D. du connecteur à 5 pôles. Formellement cette construction correspond à n'est peut-être pas conforme à la norme RS485, mais si vous utilisez le câble entre l'OC32 et l'unité de commande TM44 plus court que 1 mètre, il n'y a pas de problème. Remarque : L'OC32 agit comme un, Il n'y a donc aucune terminaison sur ce module.
4.3.2  Un réseau avec le RM-C comme station intermédiaire RJ45 
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(Fil-extrémité)
 Fig. 16 : Un réseau avec le RM C comme station intermédiaire RJ45
Essentiellement, cette configuration fonctionne de la même manière que la configuration de la Section 4.3.1.  La seule différence est que le RM-C n'est pas à la fin, mais quelque part entre les deux.  Le RM-C ne doit pas avoir activé de résistance de terminaison, car il n'est pas situé à l'extrémité de l'appareil.  Est situé. Par conséquent, les deux TM44 doivent être à l'extrémité, à gauche et à droite, dont les terminateurs (horloge et données) sont activés.
Dans ce cas, le RM-C est une station intermédiaire. Vous pouvez donc l'utiliser ici :
Un RM-C/1+ en configuration selon paragraphe 3.2.2
4.3.3  Deux réseaux avec le RM-C comme station intermédiaire RJ45 
La structure est exactement la même que celle de la Figure 16, sauf que la moitié gauche et la moitié droite sont deux réseaux distincts. Le RM-C forme ainsi un terminal pour les deux réseaux (divisés). Le bus horloge TM44 est une exception. Par conséquent, le RM-C n'a pas d'interférence et les signaux sont transmis de manière transparente par le RM-C.
Dans ce cas, le RM-C est une station intermédiaire pour le bus d'horloge TM44 avec un bus double. Connexion pour le bus de données. Comment l'utiliser ici
· Un RM-C/2 dans le réglage par défaut, mais avec terminaison de bus d'horloge supprimée
4.3.4  Un réseau RM-C comme station intermédiaire alimentée par RJ45 
Vous pouvez appliquer cette solution si vous voulez utiliser l'OC32 et d'autres modules sans RJ45-vers le prochain TM44. Cependant, vous avez besoin d'un câble séparé sous votre système. Au regard de la norme RJ45, cette solution est plus "propre" que les solutions les plus couramment utilisées des sections 4.3.1 ou 4.3.2, mais en pratique vous ne remarquerez aucune différence.
Sur le RM-C, nous utilisons la connexion RJ45 pour la connexion des TM44 avec des câbles RJ45 et le connecteur à 3 broches pour connecter les autres modules.
Le RM-C est un point de terminaison pour le bus d'horloge du TM44, car il ne passe pas à travers les autres modules. Le RM-C est une sous-station pour le bus de données. Vous pouvez donc l'utiliser ici :
· Un RM C / 1 + dans le réglage selon le paragraphe 3.2.3
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Fig. 17 : Un réseau avec le RM-C et RJ45 comme station intermédiaire
4.4  Affectation des broches du RS485 de Dinamo  
Dans les exemples ci-dessus, nous n'avons montré que les modules TM44 et OC32, puisque ce sont les modules qui peuvent être utilisé dans un système Dinamo Plug & Play. Un TM-H vous connecte essentiellement à un TM44 et un PM32 et un UCCI(/E) -s similaire au OC32. Seul le TM-H n'a pas de connecteur RJ45 et le PM32, comme le TM-G, a un connecteur subi-D à 9 broches comme connecteur. Si vous utilisez ces modules, vous devrez travailler d'une manière légèrement différente. Vous trouverez des informations à ce sujet dans le manuel TM-H.
Pour une vue d'ensemble, nous montrons l'affectation des broches des connecteurs RS485 sur les pages suivantes différents modules Dinamo. Vous trouverez toujours les dernières informations dans le manuel du module concerné ou dans les notes de mise à jour sur www.dinamousers.net.
Pour ceux qui veulent connaître la logique : Les connexions RS485 sont identiques à celles de l'OC32, de l'UCCI (/E) -s et du TM44 et - si l'ordre est correct - également pour le U485, mais le TM44 possède deux broches supplémentaires pour le bus horloge. Les connecteurs du TM H et du PM32, c'est-à-dire les modules avec connecteur Sud à 9 broches, sont également identiques, mais le TM-H utilise deux broches supplémentaires pour le bus horloge.  
	Fonction
	RM-C
	TM44
	OC32/UCCI
	PM32
	TM-H

	
	3/ 5 Broche
	5 Broche
	3 Broche
	9-subD
	9-subD

	D-
	1 / 5
	1
	1
	3
	3

	D+
	2 / 4
	2
	2
	2
	2

	GND
	3
	3
	3
	5
	5

	C+
	
	4
	
	
	8

	C-
	
	5
	
	
	7


Tableau 1 : Affectation des broches Connexions réseau RS485 Modules Dinamo
5   Mise à jour du firmware
5.1  RM-C Bootloader 
Le RM-C est livré avec un bootloader. Un bootloader est un petit morceau de firmware (logiciel) supplémentaire dans le processeur RM-C qui permet au RM-C de charger un nouveau logiciel s'il est disponible auprès de VPEB.
Pour mettre à jour ou mettre à niveau le RM-C, vous devez avoir les éléments suivants. :
a) Un PC avec le système d'exploitation Windows

b) Une interface USB sur votre PC

c) Logiciel VPEB Bootloader (sur votre PC).

d) La dernière version du micro logiciel RM-C.
En ce qui concerne les points a) et b) :  
Il peut s'agir du "système" avec lequel vous pouvez créer votre plan de voie ou de route et que vous pouvez utiliser (gérer) le système.
En ce qui concerne le point c) :   
Le logiciel Bootloader est un programme sur votre PC avec lequel vous pouvez installer le firmware RM-C dans le répertoire
ATTENTION : Le logiciel de bootloader VPEB peut être utilisé universellement pour tous les modules VPEB, qui sont supportent un chargeur de démarrage. 

Si vous avez déjà installé le logiciel de bootloader, par exemple pour un OC32, vous n'avez pas besoin de le répéter, et vous pouvez sauter l'étape 1 de la Section 5.2.
En ce qui concerne le point d) : 
Firmware est le logiciel qui est stocké dans le RM-C doit être inclus afin de garantir le fonctionnement du RM-C. Le logiciel de bootloader sur le PC et le bootloader dans le CPU vous permettent d'installer le micrologiciel RM-C.
En ce qui concerne les points c) et d) : 

Le logiciel d'amorçage VPEB et le nouveau micrologiciel pour l'application RM-C se trouve sur le site Web du Portail DinamoUsers (www.dinamousers.net). Pour vous inscrire à ce logiciel, vous devez être enregistré sur le portail ci-dessus et avoir le statut de client Dinamo. 

L'inscription est gratuite et ouverte à toute personne qui accepte les conditions d'utilisation et le statut de client Dinamo que vous pouvez demander ou recevoir si vous avez acheté un RM-C ou tout autre produit VPEB.
5.2 RM-C Mise à jour du firmware 
Suivez les étapes suivantes :
1. Si vous n’'avez pas encore installé le logiciel VPEB Bootloader sur votre PC, installez maintenant sur votre PC. Vous pouvez le faire simplement en extrayant le fichier .zip dans un dossier de votre choix. Il est judicieux de le faire dans "Program Files". Vous devez créer un raccourci vers le fichier décompressé « AVRootloader.exe ». Vous devez seulement effectuer cette étape une fois.
2. Téléchargez le micrologiciel RM-C que vous souhaitez installer. Décompressez le fichier ZIP. Le fichier requis a l'extension *.acy. Sur votre PC, déplacez-le dans un dossier où vous pouvez facilement trouver le fichier. 
3. Si votre RM-C est déjà connecté à un PC qui contrôle votre "job" et vous pouvez utiliser la commande. Si vous utilisez également ce PC pour la mise à niveau, cette étape est déjà effectuée.

Sinon : Connectez le RM-C que vous souhaitez mettre à niveau via une connexion USB, avec le PC. Il se peut que vous deviez attendre que les pilotes du port USB soient chargés ou que vous deviez le faire manuellement (voir paragraphe 2.1.2.). Veuillez noter que le port COM virtuel du RM-C sur ce PC peut être différent de celui sur le PC que vous utilisez pour contrôler votre travail.
4. Lancez « AVRootloader.exe ». Vous verrez alors l'écran de la figure 18.

La vitesse de transmission est standard à 38400 bauds, vous pouvez la régler, mais cela ne fait aucune différence.

La vitesse de transmission n'a aucune importance.  Ceci est déterminé par l'interface USB elle-même. Par défaut, "Sign" est "VPEBbootloader".
 ". Ne change pas ça, sinon ça ne marchera pas !
En option, vous pouvez cocher la case "Ouvrir la fenêtre de protocole après traitement".

Fig. 18 : AVRootloader

5. Réglez "Port" sur le port COM auquel votre RM-C est connecté. C’est le port COM virtuel créé par le pilote USB. Normalement, c'est le même port que celui que vous utilisez normalement pour contrôler votre RM-C depuis votre logiciel de contrôle.










       NOTE : Le mode "AUTO" ne fonctionne pas avec le type de bootloader situé dans le RM-C. Vous devez sélectionner le port correct vous-même.
6. Dans le champ à côté de "FLASH", sélectionnez le fichier *.acy que vous avez enregistré à l'étape 2. Vous pouvez le faire en cliquant sur le bouton en regard du fichier de données correspondant. Cliquez sur la boîte et sélectionnez le fichier approprié.
7. Cliquez sur le bouton "Connect to device" dans AVRootloader. En haut de la fenêtre s'affiche "Connexion ...., veuillez appuyer sur RESET sur l'appareil".    
8. Appuyez une fois sur le bouton de réinitialisation RM-C.Si tout va bien, les DEL verte, rouge et jaune du RM-C s'allument (et restent allumées).En haut de la fenêtre AVRootloader est maintenant "connecté".L'onglet Informations sur le périphérique fournit des informations sur le type de processeur et le logiciel actuel que vous pouvez négliger.
9. Dans l'onglet Programme, cliquez sur le bouton Programme. Si vous cochez la case "Ouvrir la fenêtre de protocole après traitement" à l'étape 4, le résultat apparaît dans l'onglet "Protocole" après quelques secondes. Votre RM-C a été mis à jour avec le nouveau logiciel.
10. Dans l'onglet Programmation, cliquez sur le bouton Déconnecter l'appareil. Le RM-C démarre avec le nouveau firmware au redémarrage.
 Fig. 19 : Bouton de réinitialisation du RM-C à côté des LED
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Le RM-U et le RM-C sont basés sur le même firmware. Par conséquent, les fonctions du micrologiciel ne sont pas décrites en détail dans ce manuel, mais dans un document séparé. Ce manuel se limite au matériel RM-C et au bootloader.
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Fig. 2 : Connexion USB RM-C





Fig 3: DinamoConfig 1.20





Fig. 5 : Vue arrière RM-C/1





Fig. 6 : Vue arrière RM-C/1+





Fig. 7 : Paramètres de saut pour RM-C/1+ comme point final





Fig. 8 : Paramètres de saut pour RM-C/1+ comme station intermédiaire RJ45((RJ45 5((RJ45 tussenstation





Fig. 10 : vue arrière RM-C/2





Fig. 19 : Bouton de réinitialisation du RM-C








� 	Le RM-C/2 est disponible à la fin du mois de décembre 2015, mais le support du firmware pour 2 bus RS485 n'est pas prévu avant la mi-2016. Jusque-là, vous pouvez utiliser le RM-C/2 comme RM-C/1.
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