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Applikation  
Anschluss und Inbetriebnahme eines „dunMOT“-Antriebs 

an der PA-CONTROL 

Kurzfassung: Die Antriebe „BG...CI...“ der Fa. Dunkermotoren können über CANopen an der PA-CONTROL als Achse 1 bis Achse 16 betrieben werden. 

 Bevor die Antriebe an die PA-CONTROL angeschlossen werden können, muss die Baudrate und die CANopen-Adresse mit der Software
„drive-Assistant“ der Fa. Dunkermotoren eingestellt werden.

 Die Achsparameter werden, wie auch bei anderen PA-CONTROL-Achsen, entsprechend der Applikation in den Registerkarten eingetragen.

 Die Antriebsparameter (Strom, ...) werden mit Hilfe des Programms WinPAC eingestellt, mit anderen PA-CONTROL-Parametern an die
PA-CONTROL übertragen und im Antrieb gespeichert. Sie können aber nicht mit WinPAC und der PA-CONTROL aus dem Antrieb
ausgelesen werden.

In dieser Applikationsschrift werden die Voreinstellungen, die Einstellungen der Achs- und Antriebsparameter in der PA-CONTROL 
beschrieben. In einem weiteren Abschnitt werden Ändern und Hinzufügen von Antriebsparametern sowie das Hinzufügen neuer 
Antriebsparametergruppen beschrieben. 
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1 Änderungen 

Dokumentenänderungen und Lebenslauf 

Dokumentencode Datum Erstellung und Änderung 

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1a.doc Februar 2007 Neuerstellung dieses deutschen Dokuments 

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1b.doc Dezember 2012  Ergänzung der Beschreibung der CAN-Baudrate und der Node-ID (Kapitel 3) 

   

   

   

   

   

   

 

 

Warenzeichen und Warennamen sind ohne Gewährleistung der freien Verwendbarkeit benutzt. Bei der Erstellung der Texte und Beispiele wurde mit großer 
Sorgfalt vorgegangen. Trotzdem können Fehler nicht ausgeschlossen werden. Die IEF Werner GmbH kann für fehlende oder fehlerhafte Angaben und 
deren Folgen weder eine juristische Verantwortung noch irgendeine Haftung übernehmen. 

Die IEF Werner GmbH behält sich das Recht vor, ohne Ankündigung die Software oder Hardware oder Teile davon, sowie die mitgelieferten Druckschriften 
oder Teile davon zu verändern oder zu verbessern. 

Alle Rechte der Vervielfältigung, der fotomechanischen Wiedergabe, auch auszugsweise sind ausdrücklich der IEF Werner GmbH vorbehalten. 

 

Für Verbesserungsvorschläge und Hinweise auf Fehler sind wir jederzeit dankbar. 

 

©  2012, IEF Werner GmbH 
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2 Allgemein 

Die Antriebe „BG...CI...“ der Fa. Dunkermotoren können über CANopen an der PA-CONTROL als Achse 1 bis Achse 16 betrieben werden. 
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3 Voreinstellungen 

Bevor die Antriebe an die PA-CONTROL an den CAN-BUS angeschlossen werden können, muss die Baudrate und die CAN-Adresse eingestellt werden. 
Die CAN-Adresse oder Node-ID ist gleichzeitig die Achsnummer des Antriebes in der PA-CONTROL. 

Die Einstellungen müssen vorgenommen werden, bevor der Antrieb an den CAN-Bus der PA-CONTROL angeschlossen wird 

 

 Werkseinstellung Bei Anschluss an die PA-CONTROL 

Baudrate (CAN-Baudrate) 125 kBaud 500 kBaud 

Node-ID (CAN-Adresse) 127 1 bis 16 (Achse 1 bis Achse 16) 

 

 

Die Einstellungen können mit dem „Drive Assistant“
der Fa. Dunkermotoren durchgeführt werden 
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3.1 Einstellen der Baudrate 

3.1.1 Starten des  Drive Assistant 

 „Drive Assistant“ starten 

 Connection auf  Auto Scan 

 Schaltfläche <Scan> betätigen 

 nach einigen Sekunden sollte der 
Antrieb gefunden sein und der  
Drive Assistant wie rechts melden: 

 

 

 
 



 
 

 

APP5003_DE_1069022_PAC_dunMOT_R1b.doc dunMOT-Achse an der PA-CONTROL Seite 7 von 15 

3.1.2 Einstellen der Baudrate des Antriebs auf 500 kBaud 

Nachdem der Antrieb vom Drive Assistant gefunden wurde, kann die Baudrate im Antrieb umgestellt werden. 

 

 Im „Parameterbaum“ 
Utility  „Baud_Rate“ anklicken. 
 

 In der „Combo-Box“ die Baud rate  
auf 500 kBaud einstellen. 
 

 Schaltfläche „SET Baud rate“ betätigen. 
 

 Nach einigen Sekunden erscheint die 
nebenstehende Meldung: 
 

 Antrieb aus- und wieder einschalten. 

 

 
 

Da der Antrieb jetzt auf 500 kBaud umgestellt ist, muss auch die PC-Hardware auf 500 kBaud umgestellt werden. 
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3.1.3 Einstellen der Baudrate für den Drive Assistant auf 500 kBaud 

Mit der „rechten Maustaste“  
das Menü für den  
mPLC (miControl)  
öffnen 

 

Je nach CAN-Hardware muss die 
entsprechende Einstellung vorgenommen 
werden: 

z.B.: „USB-CAN- Interface“ 

 Die Einstellung für den  
„miCAN-Stick USB-CAN Interface“  
auf 500k einstellen. 
 

 Fenster mit „OK“ schließen. 

 

 
 
Danach kann mit dem Drive Assistant und der Funktion  
„Auto Scan“ nach dem Antrieb gesucht werden. 
 
Nach einigen Sekunden sollte nebenstehende  
Meldung erscheinen: 
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3.2 Einstellen der CAN-ID und der Achsnummer 

 

 Im „Parameterbaum“ 
Utility  „NodeID“ anklicken. 
 

 In der Combo-Box „New Node ID“ die gewünschte CAN-Adresse 
einstellen, z.B.: 2  Achse 2. 
 

 Schaltfläche „Set Node ID“ betätigen. 
 

 Nach einigen Sekunden erscheint die 
nebenstehende Meldung: 
 

 Antrieb aus- und wieder einschalten. 

  

 
 
Danach kann mit dem Drive Assistant und der Funktion  
„Auto Scan“ nach dem Antrieb gesucht werden. 
 
Nach einigen Sekunden sollte nebenstehende  
Meldung erscheinen: 
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4 Einstellung der Parameter in der PA-CONTROL  

4.1 Achsparameter 

Die Achsparameter werden, wie auch bei anderen PA-CONTROL-Achsen, entsprechend der Applikation in den Registerkarten eingetragen 
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4.2 Antriebsparameter 

Die Antriebsparameter (Strom, ...) werden in WinPAC eingestellt. Diese Antriebsparameter werden dann mit anderen PA-CONTROL-Parametern an die 
PA-CONTROL übertragen und im Antrieb gespeichert. 

Die Antriebsparameter können mit WinPAC und der PA-CONTROL nicht aus dem Antrieb ausgelesen werden. 

Einige Antriebsparameter sind voreingestellt, in der Tabelle enthalten und können (müssen) bei Bedarf geändert werden. 

Default Einstellungen : Eingang Positiver Endschalter    : Eingang 1, Öffner 
Eingang Negativer Endschalter   : Eingang 0, Öffner 
Eingang Fehlerquittierung   : keiner 
.... 
 
 

 
Die Inhalte (Wert) der Parameter sind der entsprechenden Druckschrift des 
Antriebs zu entnehmen. 
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5 Antriebsparameter Editieren 

5.1 Antriebsparameter verändern 

 

Editieren-Button wählen, Doppelklick oder rechte Maustaste 
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5.2 Antriebsparameter hinzufügen 

 

 

 

Die Daten für die neuen Antriebsparameter sind der Druckschrift des Antriebs zu entnehmen. 
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5.3 Neue Antriebsparametergruppe hinzufügen 
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