
Produktionsvorbereitung: 

Werkzeug: CanKing 
 
Achtung: Dip-Schalter beachten: oben = open, unten = closed 
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 gemäß 
Object Dictionary und mittels der Software eingestellt. 
 
Dip3: keine Bedeutung 
 
Dip4: keine Bedeutung 
 
 
 

 

CanKing starten und einstellen: 
 

 
Die Bitrate entsprechend dem Joystick auswählen, notfalls erraten und ausprobieren. 
Joystick anschließen (sonst nichts am CAN-Bus) 



 
„Go on Bus“ 

 
Und „Start Run“ drücken 
Im vorletzten Fenster kann man nun die „Rx Messages“  „Per Second“ sehen. (Hier 50/s = 20ms) 
In folgendem Fenster sieht man die Adresse im dezimalen Format: 

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



Verstellen von Eigenschaften: 
Meine Standardeinstellungen: 
Prof1  Rechts  0x1E4 (=484), 20ms 
 Links:  0x1E6 (=486), 20ms 
 
Zum Verstellen der Eigenschaften, den Dip2 auf “Open” stellen und einschalten. 
Zum Schluss wieder zurück stellen. 

„Cyclic Trigger“ 
(Index 3005) 
 
Einfach auf Messages/Universal/Universal klicken  
Unten stehende Werte eintragen und auf Send drücken. 
 
Die Werte kann man hex oder dez eingeben (siehe „Options/Global“ 
Zeit auf 20ms (Byte4 und Byte5)  

 
10ms wäre hex 0A,  

Adresse ändern: 
(Index 1800, Subindex 1) 
Bytes: 
0x23 
0x00 OD Index LowByte 
0x18 OD Index High Byte 
0x01 Subindex 
0xe6 Adresse Low Adresse = 0x180 + Wert, Beispiel 0x180+102=0x180+0x66=0x1e6 
0x01 Adresse High 

 
 
 



Bitrate ändern: 
(Index 3000) 
Änderung auf 125kBaud (0x007D), 250kBaud=0x00FA). Byte4,5 sind die kBauds. (low/high-Byte) 
Wenn Dip2 auf Standard steht, ist die Übertragungsrate 250kbaud am CanKing einzustellen. 

  
 
Anschließend Dip2 wieder auf „Closed“ stellen. 
 


