Produktionsvorbereitung:

Werkzeug: CanKing

Achtung: Dip-Schalter beachten: oben = open, uatelosed
Das Foto zeigt die normale Einstellung.

Dip1:
Oben: Joystick arbeitet als CANopen Minimum Master
Unten: Joystick arbeitet als CANopen Slave

Dip2:

Oben: Standard Baudrate und Bus-Adresse

Unten: Baudrate und Bus-Adresse gemalf?

Object Dictionary und mittels der Software eingliste
Dip3: keine Bedeutung

Dip4: keine Bedeutung

. CAN Controller

Bus Skatiskics | Bus Parameters | Hj" Filkers
CAM Channel;
Sauer-Danfoss CG150, 11 w |

[ ]Exclusive [ Mo init access
Bus Parameters

Bus Speed: 250000 w | hitfs
Sampling Point: o,
hi

Driver Mode: |N|:urma| e

i

Sat in all Set same bit rake in all CAN controllers

Die Bitrate entsprechend dem Joystick auswahlethaligerraten und ausprobieren.
Joystick anschliel3en (sonst nichts am CAN-Bus)




. CAN Controller

Bus Statistics | Bius Parameters | Hiw Filkers

Bus Statistics

2% W

Total Per Second £ Overrun
Rz Messages: 484 50
Tx Messages: 0O ] E'? Clear
Etror Frames: 0O 1]

Error Counkers: Tx=0, Rx=0

Bus Parameters

Channel;  Sauer-Danfoss CG150, 1)1

Settings: 250000 bit)s (seI)

Bit timing: =8, 51=6, 57=2, SP=75%, STW=1

| ';.5 o on Bus | @ On Bus
i Error Passive

7 Off Bus

| W Go OFf Bus

,Go on Bus*

[Z] PLUS+1 GUIDE CANKing - [canking.wct]
File Wiew Messages Options wWindow  Help

0 = (= ]
Mew... Open... Save Skop
Und ,Start Run® driicken
Im vorletzten Fenster kann man nun die ,Rx MessagBsr Second” sehen. (Hier 50/s = 20ms)
In folgendem Fenster sieht man die Adresse im daeimFormat:

& Output Window |Z ENE

Chnn Identifier Flg LDLC DO 1...2_ .32 .. 4.5 __&_.D7 Time Dir

u E1=1 =1 1 = 1 U Lleg u Pt = - S T F
u] 454 & 1 3 1 o 130 u] £286.6%6450 R T
u] 454 & 1 Z 1 1 10 u] £286.716410 R

u] 454 & 1 3 1 o 128 u] 286, 736450 R

u] 454 & 1 3 1 o 130 u] £286.7564580 R

u] 454 & 1 Z u] 1 42 u] £286.776510 R -
u] 454 & 1 Z 1 1 10 u] £286.736540 R

u] 454 & 1 3 u] 1 34 u] £286.81a570 R

u] 454 & 1 Z 1 1 g u] £286.836410 R

u] 454 & 1 3 1 o 130 u] £286.856450 R b
£ | *
— —

Hier ware die Adresse 484 dezimal, bzw 1E4 hex.



Verstellen von Eigenschaften:

Meine Standardeinstellungen:
Profl Rechts Ox1E4 (=484), 20ms
Links: Ox1E6 (=486), 20ms

Zum Verstellen der Eigenschaften, den Dip2 auf 1®Ostellen und einschalten.
Zum Schluss wieder zurtck stellen.

,Cyclic Trigger*
(Index 3005)

Einfach auf Messages/Universal/Universal klicken
Unten stehende Werte eintragen und auf Send driicken

Die Werte kann man hex oder dez eingeben (siehdqoGlobal*
Zeit auf 20ms (Byte4 und Byteb)

Il o
CAM Identifier: I$664 CAM Identifier: I$664
Channel: ICF'.N Conkraller j Channel: ICF'.N Conkraller j
CLC: |$E- CLC:

Byte 4 [$14
$0
4

40

Byte 1 |$5
Evte 2 |$
Bywte 3 |$III

Bvte S

Ewte 0 I$23
30

Bvte &

I—
I—
I 1]

I—

Bvte 7

Bvte 0 |35 Byte 4

Bvtel |5 Bvte S

Byte 2 |43 Bvte &

11

Byte 3 |0 Bwte 7

10ms wére hex 0A,

Adresse andern:
(Index 1800, Subindex 1)

Bytes:

0x23

0x00 OD Index LowByte

0x18 OD Index High Byte

0x01 Subindex

Oxe6 Adresse Low Adresse = 0x180 + Wert, Beispi@B0+102=0x180+0x66=0x1e6

0x01 Adresse High

[F]CAN Message - 0] x| | CAN Message E]|E|E|
Ak Identifier: |$En34 CaM Identifier: |$664
Channel: IC.C'.N Conkraller j Channel: CAMN Controller W
Bwbe 0 I$23 Bvte 4 I$E6 Ewte O |35 Bwte 4 (230
Byte 1 |$III Byte 5 |$1 Byte 1 |0 Byte 5 |1
Bwte 2 I$18 Bwte & |$EI Bwte 2 |24 Bvte s |0
wmghl wmzhﬂ Byte3 |1 Byte 7 |0




Bitrate andern:

(Index 3000)
Anderung auf 125kBaud (0x007D), 250kBaud=0x00FA)teB,5 sind die kBauds. (low/high-Byte)
Wenn Dip2 auf Standard steht, ist die Ubertraguatgs250kbaud am CanKing einzustellen.

0]

EEX]

| CAN Message

CAM Identificr: |$664

Channel: |C.ﬁ.N Conkroller W |
RLC: $6 % serd

sves 9

Byte 2 |$30 Byte s |$0
$0 $0

T
il
1l

Evte 5 Evte 7

] CAN Message

CAH Identifier: | 1636

Channel:

|C.ﬂ.N Contraller

v

DLC:

Bwke 1
Byte 2 |45

Bvte 3

5|

% Send

Bwte 4
Bywte 5
Byte &

Ewte 7

1T

Anschliel3end Dip2 wieder auf ,,Closed"” stellen.



