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1 SerDecF-TN / SerDecRF-TN 
 

Servoantriebe aus dem (Schiffs- und Flugzeug-) Modellbau 
sind hochgenaue und geräuscharme motorische Antriebe 
mit hohem Drehmoment und genauer Positionierung des 
Stellarms. Servoantriebe sind Massenware und deswegen 
preiswert zu haben. Auch im Eisenbahnmodellbau sind 
diese Antriebe einsetzbar. Man denke mal an automatische 
Kupplungen für Loks und Wagen, Schiebetüren, Ladeklap-
pen in Funktionsmodellen, Stromabnehmer aber natürlich 
auch an Signale und an Weichen.  
Der SerDecF-TN Decoder ist das Bindeglied zwischen der 
Digitalsteuerung der Modellbahn nach DCC1 Standards 
und dem Modellbauservo. 

1.1 Software 
• Komplette Konfiguration aller Decodereigenschaften 

über CV2  
• CV im Betrieb programmierbar (POM3 / Operations 

Mode Programming) 
• CV am Programmiergleis lesen und schreiben (Service 

Mode Programming) 
• 16 über CV einstellbare individuelle Positionen, Pausen  

und Stellgeschwindigkeiten für eine Ablaufsteuerung 
• Schrittschaltwerk für Nachwippen und andere Effekte 
• NMRA4-kompatibel, versteht die gängigen DCC-

Telegramme für Funktionsdecoder / Fahrzeugdecoder 
• NMRA Adressierung von 1 – 127 (kurze Adressen) und 

von 128 – 10240 (lange Adressen) 
• Speicherung der letzten Position 
• 1 Servoantrieb pro Decoder 
• Elektrische Auflösung: ca. 1500 Schritte 
• Function Mapping F0 (vorw./rückw.) und F1 – F28 
• Genauigkeit: mechanisch, abhängig vom eingesetzten 

Servo 
• Spart DCC-Digital-Strom, Servo wird nur während des 

Stellvorgangs versorgt. 

1.2 Hardware 
• ATMEL ATTiny Mikroprozessor 
• Einfacher kompakter Aufbau 
• Versorgung aus dem DCC-Schienensignal 
• Sehr einfacher Anschluss 
• Leicht zu montieren 
• Relais zur Herzstückpolarisierung oder Rückmeldung 

(nur SerDecRF-TN) 
 
Dieses Produkt ist kein Spielzeug! Nicht empfohlen für Kinder un-
ter 14 Jahren! Beachten Sie bitte alle Hinweise in dieser Betriebs-
anleitung. Bei unsachgemäßem Gebrauch besteht Feuergefahr 
und Verletzungsgefahr durch funktionsbedingte Kanten und Spit-
zen!  
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2 Anschluss des Decoders 
 
Die Klemmen J und K der Klemmleiste K1 werden an das 
DCC Gleissignal angeschlossen. Die Polarität des Signals 
spielt keine Rolle. Der 3-polige Stecker des Servos wird auf 
die 3-polige Pfostenleiste K2 aufgesteckt. Der Servodeco-
der ist damit komplett installiert! 
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Abbildung 1 – Die Anschlüsse des Servodecoders SerDecF-TN (Farben des Conrad Servos) 

 
 Achtung:   nicht alle gängigen Servos verfügen über den gleichen 

Stecker, bzw. haben dieselbe Steckerbelegung. Die 3 Sig-
nale, +5V, Impuls und Masse sind jedoch immer vorhan-
den. Alternative Farben sind Schwarz, Rot, Gelb oder 
Schwarz, Rot, Weiß. 

 
Abbildung 2 – Die Adernfarben eines Futaba Servos  

 

2.1 Anschluss SerDecRF-TN 
 
Der SerDecRF-TN wird genauso wie der SerDecF-TN an-
geschlossen. Er verfügt jedoch zusätzlich noch über Relais 
z.B. für eine Umschaltung oder eine Rückmeldung sowie 2 
dazu gehörige 3-polige Klemmleisten K2 und K3. Der mitt-
lere Pol (2) der Klemmleisten ist der Gemeinsame. An die-
sen Pol schließen Sie z.B. das gemeinsame Potenzial ei-
nes Rückmelde-Bausteins an.  
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Abbildung 3 – Anschlüsse des SerDecRF-TN  

 
In der Konfiguration des Decoders bestimmt der Anwender, 
wann und welches Relais geschaltet wird. In der Werksein-
stellung schaltet Relais 1 (E2) bei Erreichen der Position 1 
(Funktion aus) und Relais 2 (E3) bei Erreichen der Position 
2 (Funktion an). 
 

 
Abbildung 4 – Die Variante SerDecRF-TN mit der Lage der Relais E2 und E2 und der Klemmleisten K2 und K3.  
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2.2  Montage des Decoders 
 
Bei der Montage ist zu beachten, dass die metallisch lei-
tenden Teile des Decoders, wie Kühlkörper, Komponenten 
und Leiterbahnen nicht mit anderen metallischen Teilen in 
Berührung kommen.  
 

 Achtung:  Eine Berührung des Decoders mit anderen spannungsfüh-
renden Teilen der Anlage, wie z.B. Schienen führt zur Zer-
störung des Decoders oder anderer Komponenten der An-
lage.  
Unter der Anlagenplatte wird der Decoder mit 3 bzw. 4 
kleinen Holzschrauben auf 8 mm Kunststoff Distanzhülsen 
befestigt.  
Für Verwendung im Freien muss der Decoder in eine wet-
terfeste Behausung eingebaut werden (z.B. in eine Loko-
motive, Wagen, Modellhaus oder in eine IP 67 Verteilerdo-
se aus dem Baumarkt). 

2.3  Montage des Servos 
 
Da das Servo über ein relativ großes Drehmoment verfügt, 
ist es in der Lage, auch große und schwere Modelle zu 
bewegen. Wird das Servo für kleine, filigrane Modelle ein-
gesetzt, ist eine mechanische Begrenzung der Stellkräfte 
vorzusehen. Gute Lösungen sind der Einsatz von Feder-
stahldrähten und Gummikupplungen. Nur mit solchen Mit-
teln lässt sich bei falscher Einstellung oder Fehlfunktion 
des Servos eine Beschädigung des Modells vermeiden. 
 

 

Abbildung 5 – Montage des Servoantriebs unter einer Weiche 
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 Weichenantrieb:  Ein Arm des Stellhebels wird soweit gekürzt, dass sich das 
Servo flach unter dem Trassenbrett der Anlage montieren 
lässt. Unterhalb der Stellschwelle der Weiche wird ein 
Langloch gefräst oder gefeilt, so dass man mit einem 
Stahldraht die Stellschwelle von unten ungehindert in beide 
Endlagen bringen kann. Der Stahldraht (0,3 – 0,5 mm) wird 
nun wie dargestellt durch den Stellhebel gelegt. Eventuell 
ist das untere Ende soweit zu kürzen, dass der Draht vor-
gebogen in den Arm eingerastet werden kann. Das Servo 
wird von Hand oder elektrisch in die Mittelstellung gebracht 
und der Stellhebel mit dem Stelldraht nach oben montiert. 
Das Ganze wird nun mit doppelseitigem Klebeband (Tep-
pichband) so unter dem Trassenbrett montiert, dass der 
Federdraht durch das Loch in der Stellschwelle der Weiche 
steckt. Die Weichenzungen sollten auf keiner Seite anlie-
gen. Das Servo kann nun erprobt werden. Ist der Hub zu 
groß, wird er vom Langloch und der Federkraft des Stell-
drahtes automatisch begrenzt. Ist der Hub zu klein errei-
chen die Zungen eine oder beide Endlagen nicht. In beiden 
Fällen muss der Hub über die Servo-Endlagen (CV 52 – 
CV 55 justiert werden.  
Wenn alles nach Wunsch funktioniert, wird das Servo mit-
tels Bügel und Schrauben endgültig fixiert. 
 

 

Abbildung 6 – Montage des Servoantriebs unter einem Signal 

 
 Formsignale:  Funktionsmodelle wie Signale werden oft über vertikale 

Stelldrähte bewegt. Mit der in Abbildung 6 gezeigten An-
ordnung kann das Servo auch die vertikale Bewegung ei-
nes Stelldrahtes ausführen. Um die auftretenden Kräfte zu 
begrenzen und damit das Modell zu schützen, wird eine 
Gummikupplung eingebaut. Das kann z.B. ein ca. 5 mm 
langes Stück Ventilschlauch sein, durch das der Stelldraht 
quer gesteckt wird. Das Servo wird mit seinem Federstahl-
draht längs in den Schlauch gesteckt. Beim Einbauen ist 
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die Lage des Servos von Bedeutung. Die gezeichnete An-
ordnung passt z.B. zu Viessmann Formsignalen, bei dem 
der Stelldraht nach oben gedrückt wird für „ROT“ und nach 
unten gezogen für „GRÜN“. 

2.4 Steuerungsprinzip 
 
Die Position des Stellarms / der Stellscheibe eines Servos 
wird von der Dauer des Stellimpulses bestimmt. Der Stell-
impuls hat für die Mittelstellung des Servos eine Dauer von 
ca. 1,5 ms. Die Endlagen rechts und links entsprechen ei-
ner Impulsdauer von ca. 1 bzw. 2 ms. Der Steuerimpuls 
wird alle 20 ms wiederholt. (Abbildung 7) In der Praxis wei-
chen die Werte von Hersteller zu Hersteller ab. So variiert 
die Impulslänge für die Mittelage von 1,3 bis 1,6 ms. Die 
Endlagen rechts und links werden von Impulslängen von 
minimal 0,7 ms bis maximal ca. 2,2 ms bestimmt. Der Ser-
vodecoder kann im gesamten Bereich von 0,7 bis 2,2 ms 
eingesetzt werden. Der gesamte Hub beträgt ca.1,5 ms 
entsprechend ca.180° mechanisch.  
 

 
  

Abbildung 7 – Das Timing des Servosignals 
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3 Haupteinstellungen des Decoders 
 
Damit der Decoder angesprochen werden kann, benötigt er 
eine Adresse. Ab Werk ist er auf die Lokomotivadresse 3 
eingestellt. Alle Adressen zwischen 1 und 10240 sind gülti-
ge Adressen. Die üblichen DCC Zentralen behandeln die 
Lokadressen von 1 bis 127 wie „kurze“ Adressen, obwohl 
sie auch im Bereich der langen Adressen passen würden. 
Die Adressen 128 – 10240 können nur über „lange Adres-
sen“ angesprochen werden. Die 5-stelligen Adressen 
10000 – 10240 können bei einigen Zentralen nicht verwen-
det werden (weil auf dem Display dafür zu wenig Platz ist). 
 
Die Lokadresse 0 wird nicht verwendet.  
 
Um den Servodecoder für seine Aufgaben vorzubereiten, 
müssen Daten wie die Adresse, die Stellgeschwindigkeiten 
sowie die Endlagen eingestellt und im Decoder gespeichert 
werden. Diese Daten sind in so genannten Konfigurations-
variablen (engl. Configuration Variable = CV) dauerhaft 
hinterlegt. Man kann den Inhalt dieser Variablen auf 2 We-
ge verändern; auf dem Programmiergleis oder im einge-
bauten Zustand auf dem normalen Gleis. Schauen Sie in 
der Bedienungsanleitung Ihrer DCC-Zentrale nach, welche 
Schritte für eine entsprechende Programmierung eines 
Funktionsdecoders erforderlich sind. 

3.1 CV-Programmierung des Decoders 
 

 Am Programmiergleis  Der Decoder kann am Programmiergleis ausgelesen und 
um- bzw. vorkonfiguriert werden. Der Servodecoder wird 
dazu über K1 mit dem Programmiergleis verbunden. Zum 
Programmieren am Programmiergleis muss kein Servo 
angeschlossen werden. Ein angeschlossener Servo stört 
aber auch nicht. 
 

 Achtung  Der Decoder kann nur programmiert, d.h., gelesen oder 
geschrieben werden, wenn Sie vorher die in CV 16 abge-
legte Decoder ID in CV 15 schreiben. Dadurch wird ver-
mieden, dass bei Mehrdecoderbetrieb (mehrere Decoder 
auf einer Lokadresse) alle Decoder gleichzeitig reagieren 
und deswegen Informationen verlieren oder falsche Infor-
mation speichern. Die Einstellung ab Werk ist 0 in CV 15 
und 0 in CV 16. 
 

 Am Hauptgleis  Der SerDecF-TN lässt sich auch im eingebauten Zustand 
jederzeit online umkonfigurieren. Dadurch kann man sich 
die Programmierung auf dem Programmiergleis und / oder 
das Ausbauen bzw. den Gang in/unter die Anlage erspa-
ren. Sogar eine online Änderung der Adresse ist erlaubt. 
Auf der Zentrale wird dazu die Betriebsart „Decoder Pro-
gramming on the Main“ = „ POM“ aktiviert. Damit der De-
coder beschrieben werden kann, wird in CV 15 die Deco-
der-ID (siehe CV 16) eingetragen. 
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3.2  Einstellung der Positionen / Zeiten 
 
Die Konfigurationsvariablen CV 52 bis CV 115 bestimmen 
die 16 Positions- und/oder Zeitsegmente für die Ablauf-
steuerung des Servos.  Für jedes Segment sind 4 CVs de-
finiert: 
 

CV Inhalt Beschreibung 
CV 52, 56, 60 . .  Position/Zeit LSB Niederwertiges Byte 
CV 53, 57, 61 . . Position/Zeit MSB Höherwertiges Byte 
CV 54, 58, 62 . . Stellgeschwindigkeit Ab-/Zunahme der Impuls-

zeit in µs per 20ms Ser-
voperiode 

CV 55, 59, 63 . .  Steuerwort Relaissteuerung, Pause, 
Ende, nächste Position 

Tabelle 1 – Die 16 Bewegungs- bzw. Pausensegmente 
 
 

 Position : Intern benutzt der Decoder zur Berechnung der Impulslän-
ge 16-Bit Werte, mit denen der Anfangszeitpunkt und der 
Endzeitpunkt des Servoimpulses festgelegt werden. Die 
Auflösung der Impulszeit beträgt 1µs. Um die äußerste 
rechte Endlage einzustellen, wird eine theoretische Impuls-
länge von 1 ms = 1000µs benötigt, die intern mit der Zahl 
1.000 gerechnet wird. Um diese Zahl darzustellen, werden 
2 Byte5, bzw. 2 CV benötigt.  
 
CV 52, 56, 60, usw. enthalten das niederwertige Byte, oder 
LSB6 der Impulsdauer für die Postionen. Es ist der Divisi-
onsrest der Impulslänge geteilt durch 256: 

 Beispiel : Sie möchten 1000µs (1,00 ms) als Position rechts festle-
gen: 
LSB = 1000 MOD 256 = 232  � CV 52 = 232 
 
Die CV 53, 57, 61, usw. enthalten das MSB7, das wie folgt 
gerechnet wird:  
Das ganzzahlige Ergebnis der Division der Impulsdauer 
durch 256. 

 Beispiel : Das gleiche Beispiel wie oben:  
MSB = 1000 / 256 = 3  � CV 53 = 3 
 
Am einfachsten ist die Umrechnung mit dem Windows Ta-
schenrechner:  
Sie geben 1000 ein, drücken die Taste „Mod“ und geben 
dann 256 ein. Schließen Sie ab mit Enter oder der Taste 
„=“ und lesen Sie die 232 ab. Das ist das LSB und geht in 
CV 52.  
Geben Sie wieder 1000 ein und dividieren durch 256. Las-
sen Sie vom Ergebnis die Nachkommastellen weg und tra-
gen Sie das so gefundene Ergebnis 3 in die CV 53 ein.  
 
Falls Sie mit 1000 nicht die gewünschte Position erreichen, 
probieren Sie einen kleineren Wert für eine Drehung nach 
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rechts (in Uhrzeigersinn) oder einen größeren Wert für eine 
Drehung nach links (gegen Uhrzeigersinn). Normale Werte 
für die Endlage rechts können je nach Hersteller zwischen 
ca. 700 und 1300 schwanken.  
 
Genauso wie mit der ersten Position verfahren Sie auch 
mit der Einstellung der weiteren 15 Postionen. Um die äu-
ßerste linke Endlage einzustellen, wird eine theoretische 
Impulslänge von 2,2 ms = 2200µs benötigt, die intern mit 
der Zahl 2200 gerechnet wird. Sinnvolle Werte für die linke 
Endlage liegen im Bereich von 1200 bis ca. 2200.  
Die so festgelegten Endpunkte werden sofort dauerhaft im 
EEPROM8 des Decoders gespeichert. 
 

 Zeit : Wird ein Segment als Pause verwendet, muss die Zeitdau-
er in den ersten beiden CVs des Segmentes definiert wer-
den. Im zugehörigen Steuerwort wird zusätzlich das „Pau-
senbit“ gesetzt (Bit 7 = 1). Die Zeit wird als eine Anzahl von 
20 ms Zeitperioden  definiert. Nach der gleichen Methode 
wie bei den Positionen, wird die erforderliche Anzahl 20 ms 
Inkremente in LSB und MSB zerlegt.  

 Beispiel Sie benötigen eine Pause von 30 Sekunden. 30 Sekunden 
sind 30.000 ms / 20 ms = 1500 Zeitinkremente. 
 
1500 MOD 256 = 220 � LSB = 220  
1500 \ 256 = 5 � MSB = 5 
 

3.3 Verwendung als Standard Decoder mit 2 Positione n 
 
Die Standard Einstellung des Decoders bezieht sich auf die 
Positionen oder Bewegungssegmente 0 und 1. Segment 0 
wird ausgeführt, wenn die ausgewählte Funktion aus ist. 
Das Segment 1 wird ausgeführt, wenn die ausgewählte 
Funktion eingeschaltet ist. Die Relais schalten in den End-
lagen. Lediglich die voreingestellten Positionen und die 
Geschwindigkeiten müssen für die Applikation angepasst 
werden (Siehe weiter unten). 
 

CV Wert Beschreibung Segment 
CV 52 

700µs 
Position oder Zeit 0 LSB 

0 
CV 53 Position oder Zeit 0 MSB 
CV 54 10 Geschwindigkeit 0 
CV 55 80 Steuerwort 0 Relais 1 + Ende 
CV 56 

800µs 
Position oder Zeit 1 LSB 1 CV 57 Position oder Zeit 1 MSB 

CV 58 10 Geschwindigkeit 1 
CV 59 96 Steuerwort 1 Relais 2 + Ende 

Tabelle 2 – Konfiguration der ersten beiden Segmente ohne Ablaufsteuerung 
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3.4 Servodecoder mit Ablaufsteuerung 
 
Bei Verwendung von mehr als 2 Segmenten und der Ab-
laufsteuerung kann der Decoder für Sondereffekte wie 
Nachwippen, Anfahren einer Position mit variabler Ge-
schwindigkeit, Anfahren verschiedener Positionen mit Zwi-
schenpausen und für beliebige Kombinationen aus Fahr-
strecken und Pausen konfiguriert werden. Das Verhalten 
wird mit einem Steuerwort definiert CV 55, 59, 63, 67, 81, 
85, usw.).  
 

Steuerwort 
Bit Funktion Wert Bitwert  
0 

Auswahl nächster Index 0 - 15 

1 
1 2 
2 4 
3 8 
4 Relais 1 nach Ablauf 0 - 1 16 
5 Relais 2 nach Ablauf 0 - 1 32 
6 Ende (letzter Index) 0 - 1 64 
7 Pause für dieses Segment 0 - 1 128 

Tabelle 3 – Bedeutung der Bits in CV 29 

Die gemapte Funktion ruft bei Aktivierung die Parameter 
des Segmentes 1 auf. Wird die Funktion abgeschaltet, wird 
sofort das Segment 0 wieder aktiv. Bevor das Servo ver-
fahren wird, wird zunächst das Bit 7 des Steuerworts abge-
fragt. Ist das gesetzt (1), so wird die Position als Pausen-
zeit verstanden und die Pause ausgeführt. Ist die Position 
des Segmentes 1 erreicht oder die Zeit in Segment 1 abge-
laufen, schaut der Decoder wieder im Steuerwort des 
Segmentes 1 nach, was als nächstes zu tun ist. Steht im 
Steuerwort kein „Ende“ (Bit 6 = 0), so wird das Segment 
mit dem Index aus den Bits 0 – 3 geladen und ausgeführt. 
Steht im Steuerwort das Bit 6 auf 1 („Ende“) so wird ge-
schaut, welches Relais eventuell zu schalten ist. 
 

 Ablaufsteuerung Auf diese Weise kann ein automatischer Ablauf von ver-
schiedenen Pausen- und Positionssegmenten konfiguriert 
werden. Es ist sogar möglich, eine Endlosschleife zu pro-
grammieren, die nach Ablauf automatisch wieder vorne an-
fängt. Wird die Funktion wieder abgeschaltet, wird das 
ausgeführt, was in Segment 0 steht. Auch das Segment 0 
kann der Anfang einer Sequenz von Segmenten sein. Da 
für Jedes Segment eine eigene Geschwindigkeit festgelegt 
werden kann, sind der Fantasie keine Grenzen gesetzt. 
 
Der Ablauf einer Sequenz von Segmenten wird in folgen-
des Flussdiagramm dargestellt:  
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Abbildung 8 – Ablaufsteuerung des SerDecF-TN 
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3.5 Rücksetzen auf Werkseinstellung 
 

 CV-Programmierung:  Durch die Eingabe einer Null als Lokadresse (CV 1 = 0 
UND CV 29, Bit 5 = 0 bei kurzen Adressen oder CV 17 = 0 
und CV 18 = 0 und CV 29, Bit 5 = 1) stellt sich der Decoder 
wieder auf die ursprüngliche Werkseinstellungen zurück.  

 
Die Werkseinstellungen sind: 
 

CV Werkseinstellung Bedeutung 
CV 1 3 Kurze Adresse = 3 
CV 7 20 Version 2.0 
CV 8 24 mobatron.de Herstellerkennung 
CV 15 0 Decoder Unlock ID 
CV 16 0 Decoder ID 
CV 17 0 Lange Adresse (höherwertiges Byte) 
CV 18 0 Lange Adresse (niederwertiges Byte) 
CV 29 2 Decoderkonfiguration #1 
CV 30 0 Fehlerinformation 
CV 33 0 Function Mapping Fl (vorwärts) 
CV 34 0 Function Mapping Fl (rückwärts) 
CV 35 1 Function Mapping F1 (F13, F21) 
CV 36 0 Function Mapping F2 (F14, F22) 
CV 37 0 Function Mapping F3 (F15, F23) 
CV 38 0 Function Mapping F4 (F16, F24) 
CV 39 0 Function Mapping F5 (F17, F25) 
CV 40 0 Function Mapping F6 (F18, F26) 
CV 41 0 Function Mapping F7 (F19, F27) 
CV 42 0 Function Mapping F8 (F20, F28) 
CV 43 0 Function Mapping F9 
CV 44 0 Function Mapping F10 
CV 45 0 Function Mapping F11 
CV 46 0 Function Mapping F12 
CV 50 1 Mapping 1=F1-F12, 2=F13-F20, 4=F21-F28 
CV 51 64 Decoderkonfiguration #2 
CV 52 188 Position/Zeit 0 LSB (700 µs) 
CV 53 2      Position/Zeit 0 MSB 
CV 54 10   Stellgeschwindigkeit Position 0 
CV 55 80 Ende, schalte Relais 1 
CV 56 32 Position/Zeit 1 LSB (800 µs) 
CV 57 3 Position/Zeit 1 MSB 
CV 58 10 Stellgeschwindigkeit Position 1 
CV 59 96 Ende, schalte Relais 2 

Tabelle 4 Werkseinstellungen des Decoders 
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4 Mehrdecoderbetrieb 
 
Der SerDecF-TN lässt sich zusammen mit anderen Deco-
dern nach NMRA Norm in einem Fahrzeug auf einer Fahr-
zeugadresse betreiben. Trotzdem kann jeder dieser kom-
patiblen Decoder individuell programmiert werden, ohne 
ihn aus dem Fahrzeug auszubauen. 
 

 Decoder ID:  Damit das funktioniert, muss jeder Decoder neben der ge-
meinsamen Fahrzeugadresse noch eine 2. Kennung oder 
Identität besitzen. Diese Decoder ID wird bei jedem betei-
ligten Decoder in die CV 16 eingetragen. Gültige Decoder 
ID liegen zwischen 1 und 7.  
 

 Freigabe über CV 15  Um beim Programmieren (egal ob im Betrieb oder am Pro-
grammiergleis) einen Decoder aus der Gruppe auszuwäh-
len, wird die gewünschte Decoder ID in CV 15 geschrie-
ben. Das wird zwar von allen Decodern angenommen, aber 
nur einer der Decoder hat auch dieselbe ID in CV 16.  
Nur dieser Decoder führt alle Programmierbefehle aus, alle 
anderen sind wegen der unterschiedlichen IDs in CV 15 
und CV 16 geschützt und verwerfen alle Programmierbe-
fehle außer für CV 15. 
 

 Decoderschreibschutz  Natürlich kann auch ein einzelner SerDecF-TN gegen un-
beabsichtigtes Überschreiben von CVs geschützt werden. 
Geben Sie einfach in CV 16 einen Wert zwischen 1 und 7 
ein. 
So lange wie in CV 15 und CV 16 unterschiedliche Ken-
nungen stehen, ist der Decoder gegen Überschreiben von 
CVs geschützt (außer CV 15). Wenn der Decoder wieder 
programmiert werden soll, geben Sie in CV 15 die Ken-
nung aus CV 16 ein. 

 
 Anmerkungen :  

• Eine 0 in CV 16 schaltet den Schutz komplett aus. 
• Nicht alle Decoder aller Hersteller verwenden diesen 

genormten Mechanismus. 
• Der NMRA Schutzmechanismus ist aktuell auf 7 Deco-

dern pro Fahrzeugadresse beschränkt. 
• Sehen Sie auch die Erläuterungen zu den CV 15 und 

16.  
 
 

 



SerDecF-TN 

16 

5 Die Konfigurationsvariablen (CV) 
 
Folgende Konfigurationsvariablen sind für den UniDecF-TN 
definiert: 
 
CV 1 enthält die kurze Lokomotivadresse oder Fahrzeug-
adresse im Bereich von 1 - 127. Bei der bei DCC verwen-
deten Adressierung können bis zu 10240 Decoder ange-
sprochen werden. Wir unterscheiden dabei zwischen kurze 
Adressen (1 - 127) und lange Adressen 128 – 10240. Für 
die kurze Adresse wird ein Byte in CV 1 verwendet, die 
lange Adresse benötigt 2 Bytes in CV 17 und CV 18. Wel-
che Adressierungsform der Decoder verwendet, wird in 
CV 29, Bit 5 festgelegt. Eine „0“ in diesem Bit veranlasst 
den Decoder dazu, die kurze Adresse aus CV 1 zu ver-
wenden. 

 
CV 15 dient zum Schutz des Decoders gegen unbeabsich-
tigtes Überschreiben der CV. Dies ist dann wichtig, wenn 
der SerDecF-TN parallel mit anderen Fahrzeug- bzw. 
Funktionsdecodern auf derselben Adresse betrieben wird. 
 
Wenn Sie vermeiden möchten, dass der SerDecF-TN Pro-
grammierbefehle (POM oder Programmiergleis) für den ei-
gentlichen Fahrzeugdecoder auf derselben Adresse entge-
gennimmt, geben Sie in CV 16 eine Kennzahl ein (z.B. 7) 
und in CV 15 eine 0. Nur wenn in CV 15 ebenfalls eine 7 
steht, fühlt sich der SerDecF-TN angesprochen und führt 
die Programmierbefehle, die an seine Adresse gerichtet 
sind, aus. 
Die Vorgehensweise am Programmiergleis wäre also wie 
folgt: 
• Sie Stellen das Fahrzeug mit dem Fahrzeugdecoder 

und dem SerDecF-TN auf das Programmiergleis. 
• Sie geben in CV 15 die ID des SerDecF-TN ein. Dieser 

Wert wird von beiden Decodern übernommen. CV 15 
ist die einzige Konfigurationsvariable, die immer ge-
schrieben werden kann. 

• Da der Lokdecoder eine andere ID (z.B. 1 in CV 16) 
hat, fühlt er sich nicht mehr angesprochen. 

• Der einzige Decoder, der die Programmierbefehle aus-
führt, ist der SerDecF-TN 

 
Falls der eigentliche Lokdecoder oder andere Funktionsde-
coder nicht über diesen Schutzmechanismus mit CV 15 
und CV 16 verfügen, können Sie nur den SerDecF-TN, 
nicht aber die anderen Decoder schützen. Alle Program-
mierbefehle, die Sie an den SerDecF-TN richten werden 
dann vom normalen Fahrzeugdecoder ebenfalls übernom-
men. Kann das nicht toleriert werden, sollten Sie die Deco-
der ausbauen und separat programmieren (am Program-
miergleis) oder alle Decoder unter verschiedenen Adressen 
betreiben. 
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CV 16 enthält die so genannte Decoder ID und dient mit 
CV 15 zum Schützen des Decoders gegen unbeabsichtig-
tes Überschreiben seiner CV. CV 16 enthält dazu eine 
Kennzahl oder Decoder ID, eine Zahl zwischen 1 und 7. 
Dies würde es Ihnen erlauben auf einer Adresse bis zu 6 
Funktionsdecoder und einen Fahrzeugdecoder zu betrei-
ben. Der SerDecF-TN akzeptiert Programmierbefehle (le-
sen und schreiben) nur, wenn in CV 15 dieselbe ID Num-
mer steht, wie in CV 16.  

 Achtung: Eine 0 in CV 16 schaltet den Schutzmechanismus komplett 
aus. 
 
CV 17 und CV 18 enthalten die lange Decoderadresse. 
Diese Adresse wird vom SerDecF-TN verwendet, wenn 
CV 29, Bit 5 = 1. Bei der hier verwendeten so genannten 
langen Adresse, können Decoder mit Adressen von 128 
bis 10240 angesprochen werden. Die komplette Adresse 
umfasst daher 2 Bytes und muss auf 2 Konfigurationsvari-
ablen aufgeteilt werden. CV 17 enthält den höherwertigen 
Adressanteil und kann Werte von 192 – 231 annehmen. 
CV 18 enthält die 8 niederwertigen Bits und kann Werte im 
Bereich von 0 bis 255 annehmen. 
 
Die Werte für CV 17 und CV 18 lassen sich wie folgt aus 
der gewünschten Lokadresse ableiten: 
CV 17 = ganzzahliges Ergebnis (Lokadresse / 256) + 192 
CV 18 = Lokadresse – (CV 17 * 256) oder der Divisionsrest 
von Lokadresse / 256 
 
CV 29 Konfiguration des Decoders. In dieser Variablen ha-
ben die einzelnen Bits eine Bedeutung: 
 

Bit Bedeutung  Vorein-
stellung 

Wert  

Bit 0 Wird nicht verwendet 0 1 
Bit 0 0 = Decoder/Fahrzeug verwendet 14 oder 27 Fahrstufen 

1 = Decoder/Fahrzeug verwendet 28 oder 128 Fahrstufen 
0 2 

Bit 2 reserviert (nur lesen) 0 4 
Bit 3 reserviert (nur lesen) 0 8 
Bit 4 reserviert (nur lesen) 0 16 
Bit 5 0 = Kurze Lokadresse (CV 1) ist aktiv,  

1 = Lange Lokadresse (CV 17 + CV 18) sind aktiv 
0 32 

Bit 6 reserviert (nur lesen) 0 64 
Bit 7 reserviert (nur lesen) 0 128 

 
Tabelle 5 – Bedeutung der Bits in CV 29 

 
CV 30 Fehlerspeicher, enthält den letzten Fehler des De-
coders. 
Mögliche Fehler sind: 
1 = Service Mode Bit Befehl xxxx 00xx existiert nicht 
2 = Befehl wird nicht genutzt 
3 = Dekodierfehler 
4 = Unbekannter enhanced Befehl  
5 = Main Track Programming Cmd xxxx 00xx existiert nicht 
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CV 33 – CV 46 Function Mapping nach NMRA. Mit „Functi-
on Mapping“ ist die Zuordnung der Ausgänge (beim 
SerDecF-TN: des Servos) zu den auf der Zentrale vorhan-
denen Funktionstasten gemeint. Die meisten Zentralen ver-
fügen über die Funktion 0 (oder Fl, l=Licht), mit der man 
die richtungsabhängige Beleuchtung des Fahrzeuges ein-
schaltet. Daneben gibt es meistens die Tasten F1 - F4 und 
manchmal auch noch, direkt oder etwas versteckt F5 – F8. 
Mit diesen Funktionstasten kann man zusätzliche Funktio-
nen wie Rauchgenerator, Kupplung, Innenbeleuchtung, 
Sound, usw. ein- und ausschalten. Damit sie entscheiden 
können, auf welche Taste(n), der SerDecF-TN reagiert, 
müssen Sie das in diesen CVs angeben. Da es nur einen 
Ausgang gibt, ist das Mapping relativ einfach. Der Ausgang 
liegt bei allen CVs auf Bit 0 (=Wert1). Für jede Funktion 
gibt es eine eigene CV. Möchten Sie dass bei eingeschal-
teter Fahrzeugbeleuchtung und Vorwärtsfahrt der Decoder 
schaltet, geben Sie in CV 33 eine 1 ein. Soll der Decoder 
bei Rückwärtsfahrt und aktiver Frontbeleuchtung schalten, 
dann geben Sie in CV 34 eine 1 ein. Soll der Decoder bei 
Vor- und  Rückwärtsfahrt und eingeschalteter F0 durch-
schalten, geben Sie in CV 33 und  in CV 34 jeweils eine 1 
ein. Damit könnten Sie z.B. eine Türe oder Klappe Dauer-
haft schließen, ohne dafür eine Funktionstaste opfern zu 
müssen.  
Wollen Sie dagegen den SerDecF-TN mit einem der Tas-
ten F1 – F12 schalten, geben Sie in CV 35 – CV 46 eine 1 
ein. Auch hier können Sie mehrere Funktionstasten für den 
einzelnen Servo am SerDecF-TN verwenden, indem Sie 
die 1 in mehrere CV eintragen. 
 
CV 50 bestimmt, welche Gruppe von Funktionstasten beim 
Function Mapping ausgewertet wird. Die Standard Einstel-
lung ist „1“. Hierbei werden die F1-F8 ausgewertet. Eine 2 
in CV50 sorgt dafür, dass sich das Mapping auf die Funkti-
onen F13-F20 bezieht und eine 4 aktiviert die Funktionen 
F21 – F28. Die Funktionen F0 (Licht), F9 – F12 können 
unabhängig von CV50 immer gemapt werden. 
  
CV 51 enthält eine Bitmaske, die weitere Eigenschaften 
des Decoders festlegt.  
 
CV 51, Bit 2 Mit dem Bit 2 kann ein Dauerimpuls auf das 
Servo gegeben werden. Damit wird verhindert, dass exter-
ne Kräfte das Servo in seinen Endlagen ungewollt verstel-
len. Das Servo verbraucht dabei allerdings dauernd mehr 
Strom als bei abgeschaltetem Impuls. 
CV 51, Bit 6 wird intern verwendet und muss immer ge-
setzt sein und gesetzt bleiben! 
 
CV 52 – CV 115 enthalten die 16 Segmente, die vom De-
coder ausgeführt werden können. Für jedes Segment wer-
den 4 CVs verwendet. Kapitel 3 enthält eine ausführliche 
Erklärung. 
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6 Kurzübersicht CV des SerDecF-TN  
 

CV Beschreibung Ab 
Werk  

Anmerkung / Wertebereich 

1 Kurze Adresse des Decoders  3 1 – 127 (CV 29, Bit 5 = 0) 
2 – 6  Nicht benutzt  255  
7 Softwareversionsnummer 20 V 2.0 (nur lesen) 
8 Herstellerkennung 24 24 MoBaTron.de (nur lesen) 
9 – 14  Nicht benutzt 255  
15 Unlock ID (Kennzahl zum Aufheben der Schreibsperre)  0  
16 Decoder ID ( Kennzahl des Decoders) 0  
17 Lange Lokadresse (höherwertiges Byte) 5 Bei Verwendung langer Adresse 

CV 29, Bit 5 = 1 setzen!! 18 Lange Lokadresse (niederwertiges Byte) 225 
19 – 28  Nicht benutzt 255  
29 Konfiguration des Decoders #1  

Bit 1 = 0 14/27 Fahrstufen 
Bit 1 = 1 28/128 Fahrstufen 
Bit 5 = 0 Kurze Adresse (CV 1) 
Bit 5 = 1 Lange Adresse (CV 17 + CV 18) 

2 0 - 255 

30 Fehlerspeicher  0 0 – 255 (nur lesen) 
31 – 32 Nicht benutzt 255  
33 Funktionsmapping Fl vorwärts 0  
34 Funktionsmapping Fl rückwärts 0  
35 Funktionsmapping F1 / F13 / F21 1   
36 Funktionsmapping F2 / F14 / F22 0  
37 Funktionsmapping F3 / F15 / F23 0  
38 Funktionsmapping F4 / F16 / F24 0  
39 Funktionsmapping F5 / F17 / F25 0  
40 Funktionsmapping F6 / F18 / F26 0  
41 Funktionsmapping F7 / F19 / F27 0  
42 Funktionsmapping F8 / F20 F28 0  
43 Funktionsmapping F9 0  
44 Funktionsmapping F10 0  
45 Funktionsmapping F11 0  
46 Funktionsmapping F12 0  
47 – 49 Nicht benutzt 255  
50 Auswahl Funktionsgruppe 

Bit 0 = F1 – F12 
Bit 1 = F13 – F20 
Bit 2 = F21 – F28 

1 Es kann nur eine Gruppe gemapt 
werden. F9- F12 und F0 können im-
mer gemapt werden 

51 Konfiguration des Decoders #2 
Bit 2 = 0 Abschalten des Impulses in den Endlagen 
Bit 2 = 1 Servoimpuls ist immer aktiv 
Bit 6 = 1 immer 1, bitte nicht verändern! 

64 
0 
 
1 

Erlaubte Werte 64, 68, 72 oder 76 
0 
4 
64 

52 Position 0, niederwertiges Byte 188 
700 µs Servoimpuls / 14 s Pause 

53 Position 0, höherwertiges Byte 2 
54 Stellgeschwindigkeit Position 0 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
55 Steuerwort Position 0 80 Ende und Relais 1 
56 Position 1, niederwertiges Byte 32 

800 µs Servoimpuls / 16 s Pause 
57 Position 1, höherwertiges Byte 3 
58 Stellgeschwindigkeit Position 1 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
59 Steuerwort Position 1 96 Ende und Relais 2 
60 Position 2, niederwertiges Byte 132 

900 µs Servoimpuls / 18 s Pause 
61 Position 2, höherwertiges Byte 3 
62 Stellgeschwindigkeit Position 2 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
63 Steuerwort Position 2 64 Ende 
64 Position 3, niederwertiges Byte 232 

1000 µs Servoimpuls /  20 s Pause 
65 Position 3, höherwertiges Byte 3 
66 Stellgeschwindigkeit Position 3 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
67 Steuerwort Position 3 64 Ende 
68 Position 4, niederwertiges Byte 76 

1100 µs Servoimpuls / 22 s Pause 
69 Position 4, höherwertiges Byte 4 
70 Stellgeschwindigkeit Position 4 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
71 Steuerwort Position 4 64 Ende 
72 Position 5, niederwertiges Byte 176 

1200 µs Servoimpuls / 24 s Pause 
73 Position 5, höherwertiges Byte 4 
74 Stellgeschwindigkeit Position 5 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
75 Steuerwort Position 5 64 Ende 
76 Position 6, niederwertiges Byte 20 

1300 µs Servoimpuls / 26 s Pause 
77 Position 6, höherwertiges Byte 5 
78 Stellgeschwindigkeit Position 6 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
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79 Steuerwort Position 6 64 Ende 
80 Position 7, niederwertiges Byte 120 

1400 µs Servoimpuls / 28 s Pause 
81 Position 7, höherwertiges Byte 5 
82 Stellgeschwindigkeit Position 7 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
83 Steuerwort Position 7 64 Ende 
84 Position 8, niederwertiges Byte 220 

1500 µs Servoimpuls / 30 s Pause 
85 Position 8, höherwertiges Byte 5 
86 Stellgeschwindigkeit Position 8 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
87 Steuerwort Position 8 64 Ende 
88 Position 9, niederwertiges Byte 64 

1600 µs Servoimpuls / 32 s Pause 
89 Position 9, höherwertiges Byte 6 
90 Stellgeschwindigkeit Position 9 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
91 Steuerwort Position 9 64 Ende 
92 Position 10, niederwertiges Byte 164 

1700 µs Servoimpuls / 34 s Pause 
93 Position 10, höherwertiges Byte 6 
94 Stellgeschwindigkeit Position 10 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
95 Steuerwort Position 10 64 Ende 
96 Position 11, niederwertiges Byte 8 

1800 µs Servoimpuls / 36 s Pause 
97 Position 11, höherwertiges Byte 7 
98 Stellgeschwindigkeit Position 11 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
99 Steuerwort Position 11 64 Ende 
100 Position 12, niederwertiges Byte 108 

1900 µs Servoimpuls / 38 s Pause 
101 Position 12, höherwertiges Byte 7 
102 Stellgeschwindigkeit Position 12 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
103 Steuerwort Position 12 64 Ende 
104 Position 13, niederwertiges Byte 208 

2000 µs Servoimpuls / 40 s Pause 
105 Position 13, höherwertiges Byte 7 
106 Stellgeschwindigkeit Position 13 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
107 Steuerwort Position 13 64 Ende 
108 Position 14, niederwertiges Byte 52 

2100 µs Servoimpuls / 42 s Pause 
109 Position 14, höherwertiges Byte 8 
110 Stellgeschwindigkeit Position 14 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
111 Steuerwort Position 14 64 Ende 
112 Position 15, niederwertiges Byte 152 

2200 µs Servoimpuls / 44 s Pause 
113 Position 15, höherwertiges Byte 8 
114 Stellgeschwindigkeit Position 15 10 10 µs pro 20 ms Positionsveränderung 
115 Steuerwort Position 15 64 Ende 
116 –123 Nicht benutzt 255  
124 Interne Verwendung  (nur lesen) 
125 Speicher für letzte Stellung des Servos 2 (nur lesen) 
126 Herstellungsdatum Tag 1 1 – 31 (nur lesen) 
127 Herstellungsmonat 3 1 – 12 (nur lesen) 
128 Herstellungsjahr 7 10 = 2010 (nur lesen) 

 

Tabelle 6 - Übersicht der CV für den NMRA-kompatiblen Funktionsdecoder SerDecF-TN V2 
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6.1 Technische Daten 
 

Eingangsspannung  12-24V (DCC-Gleisspannung) 
Stromaufnahme Servo max. 500 mA 
Leerlaufstrom SerDecF-TN max. 25 mA 
Leerlaufstrom SerDecRD-TN max. 50 mA 
Versorgungsspannung Servo 5,0 – 5,5V 
Abmessungen 35 x 36 x 23 mm 
Adressen 1 – 127 (CV 1) 128 – 10240 (CV 17/18) 

 

Tabelle 7 – Technische Daten des Servodecoders SerDecF-TN 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7 Glossar 
                                                

1 DCC   = Digital Command Control, Digitalsteuerung 
2 CV  = Configuration Variable = Konfigurationsvariable 
3 POM  = Programming On the Main, Hauptgleisprogrammierung 
4 NMRA  = National Model Railroad Association 
5 Byte = Binäre Informationseinheit, besteht aus 8 Bit. Kann dezimale Werte im 

Bereich von 0 – 255 darstellen. 
6 LSB  = Least Significant Byte – niederwertiges Byte 
7 MSB  =  Most Significant Byte – höherwertiges Byte 
8 EEPROM =  Electrically Erasable and Programmable Read Only Memory – elektrisch 

löschbarer und wiederbeschreibbarer, nullspannungsfester Speicherbau-
stein 


