
- 0001 -
Function diagram

87654321
VisioTO: All objects

SIMOTION25.06.10   V04.01.05Erklärungen zu den Funktionsplänen - Erläuterung der Symbole (Teil 1)

Querverweise zwischen Plänen
Symbol Bedeutung

Ablaufebene
Symbol Bedeutung

Signalpfad Die Funktionspläne sind zur schnelleren 
Orientierung in Signalpfade 1...8 aufgeteilt.

aaaa = Verweis auf n mit der Nummer aaaa
b = Verweis auf Signalpfad b im n[aaaa.b]

<c> c = Verweis auf Legende im Bild

IPO-Takt

Servo-Takt

Interpolatortask Ebene

Servo-Takt

Anwendertask Anwendertask

Symbole für Logikfunktionen

Logische Invertierung

Vergleicher auf Gleichheit

UND-Glied

ODER-Glied≥1

&

=1 Exklusiv-ODER/XOR

=

Umschalter
Aktiver ENUM-Wert
(In diesem Beispiel No  91)

Symbol für Schalter

Einschaltverzögerung

T 0x y

Zeitkonstante

Das digitale Signal x muss ohne Unterbrechung während der Zeit T 
den Wert "1" haben, bevor der Ausgang y auf "1" wechselt.

0 T

Ausschaltverzögerung

x y

Zeitkonstante

Das digitale Signal x muss ohne Unterbrechung während der Zeit T 
den Wert "0" haben, bevor der Ausgang y auf "0" wechselt.

Verzögerung (Ein- und Ausschalten)

T1 T2

T 0

Zei konstante

0 T

Zei konstante

x y

x y

Das digitale Signal x muss ohne Unterbrechung während der Zeit T1 
den Wert "1"  bzw. während der Zeit T2 den Wert "0" haben, bevor der 
Ausgang y seinen Signalzustand wechselt. 

x y

T1 T2

Zei konstante 1 Zeitkonstante 2

x

T T TT

y

TT

x

y

x

T T

y

T1 T1 T2 T2

[IPO] Signal aus Interpolator durch Befehlsverarbeitung

SV: Systemvariable

C: Konfigurationsdaten

FP: Funk ionsparameter

A: xxxxx Alarmnummer 1

91

173

No

Yes



- 0002 -
Function diagram

87654321
VisioTO: All objects

SIMOTION25.06.10   V04.01.05Erklärungen zu den Funktionsplänen - Erläuterung der Symbole (Teil 2)

Vorzeichenumkehr
y = -x

Betragsbildner
y = |x|

Vergleicher größer 0
Ausgang y = eine logische "1", wenn das 

ogsignal x > 0, also positiv ist.

Begrenzer
x wird auf die obere Grenze LU und die untere 
Grenze LL begrenzt und am Ausgang y 
ausgegeben.
Die binären Signale MLU und MLL haben den 
Wert "1", wenn die obere bzw. untere 
Begrenzung aktiv ist.

x y

x y
>0

-1x y

Symbole für Rechen- und Regelfunktionen

LU

LL MLL

MLU

x y

Schwellwert 0/1 mit Hysterese 
Gibt am Ausgang y eine logische "1" aus, 
wenn x > S ist.

Wenn x <= S - H wird, geht y wieder auf 0.
yx

d
dt

yx

Dividierer
y =

x1
x2

x2

x1 y

Differenzierer
y =

dx
dt

x y

S

S

x y

S

x y

S

x y

P-Glied
Verstärkungsfaktor S

Kennlinie
Beeinflussungsfaktor S

Td

Totzeit

S

x y

PT1-Glied
Zeitkonstante S

x y

S

x y

S

yx1

-
x2

+

Summiers le
y = x1 - x2

Vergleicher auf Ungleichheit
x2

x1 y

x2

x1 y Vergleicher auf Gleichheit

S

x y
Multiplizierer
Y = x * S

Überwachung
Obere Grenze S1

Untere Grenze S2

I-Glied
Verstärkungsfaktor S

Kennlinie
Beeinflussungsfaktor S

DT1-Glied
Zeitkonstante S

x y

S1, S2

PT2-Glied
Nicht schwingungsfähig
Zeitkonstante S1, S2

S1

S2

sierung

Feininterpolator

x,y
x
y

Extrapolation

x x

x,y x
y

t

x,y x
y

t

S

H

1

0



- 0100 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Übersicht Signallaufpläne

Aufbereitung
Bewegungssollwerte

[1000]

Positions-Sensor
[3000]

Kraft-/Druck-Sensor
[4000]

Kraft-/Druckregler/
Kraft-/

Druckbegrenzungsregler
[1200]

Lageregler
[1100]

S lgrößen-
aufbereitung

[2000]
[2100]

S größenaufbereitung
für hydraulische Achsen

mit p-Ventil
[2200]

[IPO]

[IPO]
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Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Übersicht Signallaufpläne

Aufbereitung
Bewegungssollwerte

[1500]

Geschwindigkeits-Sensor
[3000]

Kraft-/Druck-Sensor
[4000]

Kraft-/Druckregler/
Kraft-/

Druckbegrenzungsregler
[1200]

Geschwindigkeitsregler
[1600]

S lgrößen-
aufbereitung

[2000]

S größenaufbereitung
für hydraulische Achsen

mit p-Ventil
[2200]

[IPO]

[IPO]



- 0102 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Externer Geber

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Übersicht Signallaufpläne

Positions-/
Geschwindigkeits-Sensor

[3500]
[ PO]



- 1000 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Übersicht Aufbereitung Bewegungssollwerte

Behandlung 
Bewegungssollwerte

[1005]

Feininterpolation
Bewegungssollwerte

[1010]

Sollwertüberlagerung
[1020]

Dynamikkompensation
[1030]

Schleppabstands-
berechnung/-überwachung

[1040]

Stillstandssignal
[1050]

Geschwindigkeits-
fehlerüberwachung

[1060]

Positionier- und 
Stillstandsüberwachung

[1070]

Bewegungssollwerte

Bewegungsistwerte

[IPO]

[1100.1]

[2000.1]

[3300 8]

Geschwindigkeitssollwert nach 
Feininterpola ion bei 

geschwindigkeitsgesteuerten 
Betrieb 

Bewegungssollwerte 
nach Kompensation



- 1005 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Behandlung Bewegungssollwerte

1

0

1

0

1

0 1

0

1

0

Bremsrampe mit Aufsetzen auf Lageistwert

Verzögerung für 
Bremsrampe

C: <9>

Ersatzzeitkonstante
Lageregelkreis

C: <10>

Lagesollwert nach
Rampengenerator

Geschwindigkeitssollwert 
nach Rampengenrator

[1010.1]

[1010.1]

<1> motionstated ommandacceleration
<2> motionstated ommandvelocity
<3> positioningstate.commandposition
<4> motionstatedata.actualacceleration
<5> motionstatedata.actualvelocity
<6> positioningstate.actualposition
<7> control
<8> errorreaction oder stopemergencycommand
<9> TypeOfAxis EmergencyRampGenerator maxDeceleration
<10> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.DynamicData.
positionTimeConstant
<11> actordata.setpoint
<12> speedmode

Verschiebung des Koordinaten-
systems durch Referenzieren 
mit 'DIRECT_HOMING' und 
_redefinePosition

-

Alarmreaktion oder 
_stopEmergency aktiv

SV: <8>

Nachführen
SV: <7>

_stopEmergency(...)-Befehl oder Alarmreaktion FEEDBACK_EMERGENCY_STOP

Beschleunigungssollwert
SV: <1>

Geschwindigkeitssollwert
SV :<2>

Lagesollwert
SV: <3>

[IPO]

[3300.8]

Beschleunigungsistwert
SV: <4>

Geschwindigkeitsistwert
SV: <5>

Lageistwert
SV: <6>

Errorreaction == FEEDBACK_EMERGENCY_STOP
oder

stopemergencycommand == ACTIVE==
INACTIVE

+

Ipo-Takt



- 1010 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Feininterpolation Bewegungssollwerte

t

x,y x
y

t

x,y x
y

t

x,y x
y

t

x,y x
y

61

4

4

Feininterpolator 
(linear)

Feininterpolator 
(quadratisch)

Feininterpolator 
(kubisch)

Feininterpolatortyp
C: <4>

Feininterpolatortyp
C: <4>

<1> motionStateD ommandVelocity
<2> speedMode
<3> motionStateD ommandPosition
<4> typeOfAxis.fineInterpolator._type
<5> actorData.setPoint
<7> servoData.servoCommandValue

IPO-Takt Servo-Takt

[1005 8]

[1005.8]

[1020.2]

[1020.2]

[2000.1]

Geschwindigkeitssollwert
nach Rampengenerator

SV: <1>

Lagesollwert 
nach Rampengenerator

SV: <3>

[IPO]

Geschwindigkeits-
gesteuerter Betrieb

SV: <2>

Lagesollwert nach 
Feininterpolation

SV: <7>

Geschwindigkeitssollwert nach 
Feininterpolation bei 

geschwindigkeitsgesteuerten Betrieb 

Geschwindigkeitssollwert
nach Feininterpolation

ACTIVE

NACTIVE

ACTIVE

INACTIVE

LINEAR_MODE

QUADRATIC_MODE

CUBIC_MODE

QUADRATIC_MODE

CUBIC_MODE

LINEAR_MODE

61

1

3

2

1

3

2

Feininterpolator 
(linear)



- 1020 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Sollwertüberlagerung

Lagesollwert-
Überlagerung

SV <8>

Interne Lagesollwert-
Überlagerung zur

exklusiven Nutzung 
durch ES
SV <9>

d
dt

<1> servodata servocommandvalue
<2> servosettings additionalcommandvalueswitch
<3> servosettings additionalcommandvalue[0]
<4> servosettings additionalcommandvalue[1]
<5> internalservosettings.additionalcommandvalueswitch
<6> internalservosettings.additionalcommandvalue[0]
<7> internalservosettings.additionalcommandvalue[1]
<8> servosettings additionalcommandvalue
<9> internalservosettings.additionalcommandvalue
<10> servodata.totalservocommandvalue

[1010.8]

[1010.8]

Lagesollwert nach
Feininterpolation

SV: <1>

[1030.1]

[1030.1]

Lagesollwert nach
Sollwertüberlagerung

SV: <10>

Aktivierung
SV: <2>

Wert 1
SV: <3>

Wert 2
SV: <4>

Aktivierung
SV: <5>

Wert 1
SV: <6>

Wert 2
SV: <7>

Geschwindigkeitssollwert
nach Feininterpolation

Lagesollwert nach
Feininterpolation

Geschwindigkeitssollwert
nach Sollwertüberlagerungen

Lagesollwert nach
Sollwertüberlagerungen

YES

NO

NO

YES

173

91

173

91
+

+

+
+

+
+

+
+

Servo-Takt

+
+



- 1030 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Dynamikkompensation

Td

Aktivierung
C: <6>

[1020.8]

[1020 8]

Dynamikkompensation

<1> servodata.totalservocommandvalue
<2> servod ompensatedservocommandvalue
<3> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.T1
<4> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.T2
<5> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.deadTime
<6> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicComp.enable

Lagesollwert nach 
Sollwertüberlagerungen

SV: <1>

[1100.1]

Geschwindigkeits-
sollwert nach 

Dynamikkompensation

[1100.1]

Lagesollwert nach
Dynamikkompensation

SV: <2>

Geschwindigkeitssollwert
nach 

Sollwertüberlagerungen

Td

Erste 
Zeitkonstante

C: <3>

Zweite
Zeitkonstante

C: <4>

Totzeit
C: <5>

NO

YES

YES

NO

173

91

Servo-Takt

173

91



- 1040 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Schleppabstandsberechnung /-überwachung

Td

Parameter zur Berechnung 
des zulässigen Schleppabstandes

C: <5>...<8> Warngrenze
C: <11>

<1> servodata totalservocommandvalue
<2> servodata actualPosition
<3> servodata.followingerror
<4> motionstated ommandvelocity
<5> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicFollowing.maxPositionTolerance
<6> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicFollowing minPositionTolerance
<7> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicFollowing minVelocity
<8> TypeOfAxis.maxVelocity. um
<9> servomonitoring.dynamicfollowingwarning
<10> servomonitoring.dynamicfollowingerror
<11> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1 DynamicFollowing.warningLimit
<12> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1 DynamicFollowing enable
<13> speedmode
<14> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller enableDSC

Aktivierung
Schleppabstands-

Überwachung
C: <12>

Servo-Takt

Ipo-Takt

[1020.8]

Lagesollwert nach
Sollwertüberlagerung

SV: <1>

[3300 8]

Lageistwert
SV: <2>

–

[IPO]

geschwindigkeits-
gesteuerter Betrieb

SV: <13>

Schleppabstand
SV: <3>

[IPO]

Geschwindigkeitssollwert
<4>

Warnung
SV: <9>
A: 50103

Alarm
SV: <10>
A: 50102

DSC
C: <14>

YES

NO

ACTIVE
YES

NO
INACTIVE

Systemtotzeit

173

91

61
91

4
173

+



- 1050 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse , Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Stillstandssignal

Geschwindigkeitsschwelle
Stillstandssignal

C: <2>

0

1

Td

&

Zeitverzögerte
Signalausgabe

C: <3>

  1

Systemeins lung

<1> motionstatedata actualvelocity
<2> TypeOfAxis.StandStillSignal maxVeloStandStill
<3> TypeOfAxis.StandStillSignal delayTimeToActivate
<4> motionstatedata stillstandvelocity

IPO-Takt

[3300.8]

Istgeschwindigkeit
SV: <1> S illstandssignal

SV: <4>

Ipo-Takt



- 1060 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Geschwindigkeitsfehlerüberwachung

t

y

Ersatzzeitkonstante
Geschwindigkeits-/
Drehzahlregelkreis

C: <4>

Aktivierung
C: <7> ale

Geschwindigkeitsabweichung
C: <5>

-

<1> speedmode
<2> motionstated ommandvelocity
<3> motionstatedata actualvelocity
<4> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.DynamicData.velocityTimeConstant
<5> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerDynamic maxVeloTolerance
<6> servomonitoring controllerdifferenceerror
<7> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerDynamic enable

IPO-Takt

[ PO]

Geschwindigkeits-
gesteuerter Betrieb

(nur Posi ionierachse)
SV: <1>

[ PO]

Geschwindigkeitssollwert
SV: <2>

[3300.8]

Geschwindigkeitsistwert
SV: <3>

Referenzmodell-
überwachung

SV: <6>
A: 50101

ACTIVE

NACTIVE

YES

NO 91

173
4

61

+

Ipo-Takt



- 1070 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Positionier - und Stillstandsüberwachung

Lagesollwert nach
Rampengenerator

[1005 8]

Td

Td

&

&

Td

&

Positioniertoleranzzeit
C: <6>

Mindestverweildauer im
Positionierfenster

C: <7>Positionierfenster
C: <5>

Stillstandsfenster
C: <8>

Toleranzzeit beim
Verlassen des

Stillstandsfensters
C: <9>

IPO-Takt

<1> positioningstate.actualposition
<2> motionstatedata motioncommand
<3> servomonitoring positioning
<4> servomonitoring stillstand
<5> TypeOfAxis PositionMonitoring tolerance
<6> TypeOfAxis PositionMonitoring posWinTolTime
<7> TypeOfAxis PositionMonitoring posWinTolDelayTime
<8> TypeOfAxis.StandStillMonitoring stillStandTolerance
<9> TypeOfAxis.StandStillMonitoring delayTimeToActivate

-

[ PO]

motionstatedata.motioncommand
<2>

[3300 8]

Lageistwert im IPO
SV: <1>

motionstatedata.motioncommand :=
MOTION_DONE (176)

SV: <2>

Stillstands-
überwachung

SV: <4>
A: 50107

Positionierüberwachung
SV: <3>
A: 50106

END_OF_
INTERPOLATION

sonst

175
+

Ipo-Takt

0

1

1

Inter-
polator

0
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Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ;

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Übersicht Lageregelung 

Lagekorrekturwert
nach Kraft-/Druckregler

Symmetrier-
filter

[1120]

Lageregler
[1110], [1130]

Geschwindigkeitssollwert 
nach Dynamikkompensation

d
dt

Vorsteuerfaktor
C: <7>

[1030.7]

[1030.7]

<1> servod ompensatedservocommandvalue
<3> servodata.effectiveservocommandvalue
<4> servodata.symmetricservocommandposition
<5> servodata.symmetricservocommandvelocity
<7> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct PV_Controller kpc
<8> servodata.precontrolvalue
<10> servod ontrolleroutput
<11> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.preCon

Aktivierung der
Vorsteuerung

C: <11>

Interne Überlagerung 
Lagesollwert vor Lageregler

[1140]

[1300.1]

[1200 8]

[1200 8]

Lagesollwert 
nach Dynamik-
kompensation

SV: <1>
wirksamer 

Positionssollwert
SV: <3>

Lagesollwert nach
Symmetrierfilter

SV: <4>

Geschwindigkeitssollwert 
nach Symmetrierfilter

SV: <5>

Vorsteuerwert
SV: <8>

Reglerausgang
SV: <10>

Geschwindigkeitskorrektur-
wert nach Kraft-/

Druckregler

YES

NO

S größe nach 
Lageregler

91

173

+

+

+

+ +
+

+

+

Servo-Takt
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Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION21.01.14   V04.04.00geregler

t

x,y x
y

  

 

Td

-

-

DSC
C: <5>

Systemtotzeiten
(siehe Doku Achsen)

Regelfehler-
sierung

C: <6>

Kv-Faktor
C: <7>

[1100.5]

[3300.8]

[1100 6]

<1> servodata.symmetricservocommandposition
<2> sensordata[n].position
<3> servod ontrollerdifference
<4> servod ontrolleroutput
<5> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct PV_Controller.enableDSC
<6> TypeOfAxis.CommandValue zation enable
<7> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct PV_Controller.kv
<8> TypeOfAxis.CommandValue zation mode
<9> TypeOfAxis.CommandValue zation.value
<10> servodata.effectiveservocommandvalue
<11> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller enableDSCSpline

Lageistwert
SV: <2>

wirksamer
Regelfehler

SV: <3>

Reglerausgang
SV: <4>

[1100.3]

Lagesollwert nach
Symmetrierfilter

SV: <1>

Lagesollwert nach internen 
Sollwertüberlagerungen NO

[2050.1]
Regelfehler

YES

YES

NO

173

91

91

173

+

+

Servo-Takt

YES

NO

173

91

Wert
C:<9>

Mode
C:<8>

[1100 2]

wirksamer 
Positionssollwert

SV: <10>
-

+

YES

NO

DSC-Spline
C: <11>



- 1120 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Symmetrierfilter

Td

C: <6>

Ersatzzeitkonstante
Geschwindigkeits-/
Drehzahlregelkreis

C: <2>

Typ
Symmertierfilter

C: <3>,<4>

<1> servodata.effectiveservocommandvalue
<2> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1 DynamicData.velocityTimeConstant
<3> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.balanceFilterMode
<4> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.balanceFilterMode
<5> servodata.symmetricservocommandposition
<6> Zeitkonstante := <2>; al 16 * ServoTakt
<7> Zeitkonstante := <2> - 16 * Servotakt

[1100.2] [1100.3]

Wirksamer
Lagesollwert

SV: <1>

Lagesollwert nach
Symmetrierfilter

SV: <5>

Mode_2

Mode_1

OFF

2

1

0

Servo-Takt

0

1

C: <7>

Ersatzzeitkonstante
Geschwindigkeits-/
Drehzahlregelkreis

C: <2>
> 

16 * Servotakt



- 1130 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02PID-Lageregler

-

Verstärkung
P-Anteil
C: <9>

[1100.3]

[3300.8]

[1100.6]

Zei konstante
C: <7>

Verstärkung
D-Anteil
C: <8>

Verstärkung
I-Anteil
C: <10>

Anti-Windup
ak ivieren
C: <12>

[2000.5]

<1> servodata.symmetricservocommandposition
<2> sensordata[1].position
<3> servod ontrollerdifference
<4> servod ontrolleroutput
<5> servodata.antiwindup
<6> TypeOfAxis.CommandValue zation.enable
<7> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.decayTime
<8> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.kd
<9> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.kp
<10> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PID_Controller.ki
<11> actormonitoring.setpointvalue
<12> NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct PID_Controller enableAntiWindup
<13> TypeOfAxis.CommandValue zation.mode
<14> TypeOfAxis.CommandValue zation.value

Lagesollwert nach
Symmetrierfilter

SV: <1>

Lageistwert
SV: <2>

Regeldifferenz
SV: <3>

S lgrößen-
Begrenzung

SV: <11>

Reglerausgang
SV: <4>

An i-Windup
aktiv

SV: <5>

Steuerung 
Anti-Windup

YES

NO

173

91

+

+

+
+

Servo-Takt

t

x,y x
y

Regelfehler-
quan isierung

C: <6>

YES

NO

173

91

Wert
C:<14>

Mode
C:<3>
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Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Überlagerung Lagesollwert vor Lageregler

<1> servodata.symmetricservocommandposition
<2> internalservosettings additionalcontrollercommandvalueswitch
<3> internalservosettings additionalcontrollercommandvalue[0]
<4> internalservosettings additionalcontrollercommandvalue[1]
<5> internalservosettings additionalcontrollercommandvalue

Interne Überlagerung 
Lagesollwert vor

Lageregler
SV: <5>

Lagesollwert nach Überlagerungen
[1100.4][1100.3]

Lagesollwert nach
Symmetrierfilter

SV: <1>

Aktivierung
SV: <2>

Wert 1
SV: <3>

Wert 2
SV: <4>

YES

NO

173

91

+
+

+
+

Servo-Takt



- 1200 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse /Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Übersicht Kraft -/Druckregler

t

x,y x
y

Kraft-/
Drucksollwert-

Überlagerungen
[1210]

Kraft-/
Druckregler

[1220]

S lgrößen-
Aufbereitung

Kraft-/Druckregler
[1230]

[IPO]

<1> stated ommandvalue
<2> controllerdata.actualvalue
<3> controllerd ontrollerdifference
<4> controllerdata.totalcommandvalue
<5> controllerd ontrolleroutput
<7> controllerdata.limiteroutput

IPO-Takt

SERVO-Takt

Kraft-/Druck-
Sollwert aus IPO

SV: <1>

[4300.8]

Kraft-/Druck-
Istwert

SV: <2>

Kraft-/Drucksollwert nach
Überlagerungen

SV: <4>

Regelfehler
Kraft-/Druckregler

SV: <3>

Reglerausgang
Kraft-/Druckregler

SV: <5>

S lgröße Kraft-/
Druckreglers

SV: <7>

[ PO]

Kraft-/
Druckreglermode

-

S lgrößenverteilung
Kraft-/Druckregler

[1240]

[1100.1]
[1100.1]
[1600.1]

[1300.1]

POSITION_CONTROLLED
VELOCITY_CONTROLLED

_CONTROLLED
_L MITED

+
+

+



- 1210 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Sollwertüberlagerungen Kraft -/Durckregler

Kraft-/Drucksollwert
überlagerung

SV: <1>

<1> controllersettings
<2> controllersettings additionalvalueswitch
<3> controllersettings additionalvalue

Aktivierung
SV: <2>

Wert
SV: <3>

YES

NO 91

173

[1200.2]

Servo-Takt



- 1220 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Kraft -/Druckregler ; PID-Regler

[1200 5]

Verstärkung 
I-Anteil
C: <7>

Verstärkung
P-Anteil
C: <9>

[1230.1]

Zeitkonstante
C: <11>

Verstärkung 
D-Anteil
C: <10>

Rückführzeit-
konstante

C: <8>
<1> controllerd ontrollerdifference
<2> controllerd ontrolleroutput
<3> controllersettings.integratormode
<4> controllermonitorings controlleroutput
<5> actormonitoring.setpointvalue
<6>TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.

ControllerData PID_Controller enableAntiWindup
<7> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_n.

ControllerData PID_Controller ki
<8> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_n.

ControllerData PID_Controller.
integratorFeedbackTimeConstant
<9> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_n.

ControllerData PID_Controller kp
<10> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.

ControllerData PID_Controller kd
<11> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.

ControllerData PID_Controller decayTime
<12> controllerdata dvalue
<13> controllerdata pvalue
<14> controllerdata ivalue
<15> controllerdata antiwindup

Regelfehler
Kraft-/Druckregler

SV: <1>

Rückführung
des Integrators

SV: <3>

D-Anteil
Kraft-/Druckregler

SV: <12>

P-Anteil
Kraft-/Druckregler

SV: <13>

I-Anteil
Kraft-/Druckregler

SV: <14>

Reglerausgang
Kraft-/Druckregelung

SV: <2>

An i-Windup
aktivieren

C: <6>

S lgrößenbegrenzung
SV: <5>

Anti-Windup
aktiv

SV: <15>

Steuerung 
Anti-Windup

-

S lgrößenbegrenzung
Kraft-/Druckregler

SV: <4>

[1230.5]
[1230.6]

[2000.6]
[2100.7]
[2110.6]

STANDARD

FEEDBACK

YES

NO 91

173

358

935

+

+

+
+

Servo-Takt



Zeitkonstante 1
C: <4>

Zeitkonstante 2
C: <5> Aktivierung

C: <6>

S lgrößenfilter

- 1230 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02S lgrößenaufbereitung ; Kraft-/Durckregler

-1

S lgrößenbegrenzung
Kraft-/Druckregler

C: <7>,<8>

S lgrößenbegrenzung 
Kraft-/Druckregler aus Programmierung
(_enableVelocityLimitingValue/-Profile)

Invertierung S lgröße
Kraft-/Druckregler

C: <11>

[1220.8]

<1> controllerd ontrolleroutput
<2> controllerdata.limiteroutput
<3> controllerdata.filteredvalue
<4> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1. ControllerData.Filter Control.T1
<5> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1. ControllerData.Filter Control.T2
<6> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1 ControllerData.Filter Control.enable
<7> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1. ControllerData.OutputLimits._max
<8> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1. ControllerData.OutputLimits._min
<9> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1. ControllerData.invertControlValue
<10> controllermonitorings.controlleroutput
<11> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1. ControllerData invertControlValue

[1240.1|

1

[ PO]

Reglerausgang
Kraft-/Druckregler

SV: <1>

Gefilterte S größe
SV: <3>

S lgröße nach Aufbereitung 
Kraft-/Druckregler 

SV: <2>

S lgrößenbegrenzung
Kraft-/Druckregler

A: 50111

173

91

YES

NO

Servo-Takt

[1220.1|



- 1240 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Verteilung der S lgröße nach Betriebsarten ; Kraft-/Druckregler

[1100.1]

[1100.1]
_L MITED

POSITION_CONTROLLED

VELOCITY_CONTROLLED

<1> controllerdata state
<2> controllerdata limiteroutput

SERVO-Takt

S lgröße nach Aufbereitung 
Kraft-/Druckregler

SV: <2>

[1600.1]

Korrektur 
Geschwindigkeitssollwert

Lagekorrekturwert 
nach Kraft-/Druckregler

Geschwindigkeitskorrekturwert 
nach Kraft-/Druckregler

Nur Positionierachse

Nur Drehzahlachse

[1300.1]

_CONTROLLED

S lgröße Kraft-/
Druckregler

[IPO]

Betriebsart
Kraft-/Druckregler-

SV: <1>

[1230.8]

282

281

180

933



- 1250 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Einlauf-/Endwertüberwachung ; Kraft-/Druckregler

[1000.6]

0

Td

Td

&

&

0

1

Td

&

Kraft-/Druckeinlauf-
toleranzzeit

C: <5>

Mindestverweildauer im
Kraft-/Druckeinlauffenster

C: <6>

Kraft-/Druck-
einlauffenster

C: <4> Kraft-/Druckendwert-
toleranzfenster

C: <7>

Toleranzzeit beim Verlassen des 
Kraft-/Druckendwertfensters

C: <8>

IPO-Takt

<1> statedata. command
<2> stated ommandvalue
<3> statedata.actualvalue
<4> TypeOfAxis. ControlRunningInWindowMonitoring.tolerance
<5> TypeOfAxis. ControlRunningInWindowMonitoring.winTolTime
<6> TypeOfAxis. ControlRunningInWindowMonitoring.maxDelayTime
<7> TypeOfAxis. ControlHeldValueMonitoring.tolerance
<8> TypeOfAxis. ControlHeldValueMonitoring.maxTimeToActivate
<9> controllermonitorings.catchingtolerance
<11> controllermonitorings constantvaluecatching

-

[IPO]

Ende der Kraft-/Druck-
Sollwertgenerierung

Status der Kraft-/Druck-
Sollwergenerierung

SV: <1>

Druck-/Kraftsollwert
im IPO

SV: <2>

[4300.8]

Druck-/Kraf istwert
im IPO
SV: <3>

Kraft-/Druckend-
Wertüberwachung

SV: <11>
A: 50110

Kraft-/Druck-
einlauffenster

erreicht
SV: <1>

[ PO]

Kraft-/Druckeinlauf-
Überwachung

SV: <9>
A: 50109

END_OF_
INTERPOLATION

sonst

  1

175
+



- 1260 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Regeldifferenzüberwachung ; Kraft-/Druckregler

[1000.6]

Toleranz
Kraft-/Druckregeldifferenz

C: <4>

IPO_Takt

<1> stated ommandvalue
<2> statedata actualvalue
<3> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1 ControllerDifference.enable
<4> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1 ControllerDifference.max Tolerance
<5> controllermonitorings controllerdifference

-

Aktivierung
C: <3>

Druck-/Kraftsollwert
im IPO
SV: <1>

[4300 8]

Druck-/Kraftistwert
Im IPO
SV: <2>

Kraft-/Druckregel-
differenzüberwachung

A: 50014
SV: <5>

YES

NO

173

91

+



- 1300 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ;

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Behandlung der S lgrößen von Lage - und Druckregler

S lgröße nach 
Lage/Geschwindigkeitsregler 

(auch druckbegrenzter Betrieb)

[1240 8]

[1100.7]

d
dt

[2000.1]
[2100.1]

Übergangszeit
C: <5>

<1> controllerdata.state
<2> controllerdata.limiteroutput
<4> datasetmonitoring.changingstate
<5> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.smoothingTimeByChangeDifference
<6> actordata.setpoint

[IPO]

Umschaltzeitpunkt
SV: <4>

[IPO]

Kraft-/Druckgeregelter 
Betrieb
SV: <1>

S lgröße nach
Kraft-/Druckregler

SV: <2>
S lgröße

nach Regelung
SV: <6>

_
CONTROLLED

Rampengenerator zur Vermeidung von S lgrößensprüngen 
bei Datensatzumschaltung

Umschaltung in Lage- oder 
Druckregelung

DONE

0

1

-

sonst

282

+

Servo-Takt



- 1500 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Übersicht Aufbereitung Bewegungssollwerte

Behandlung 
Bewegungssollwerte

[1505]

Feininterpolation
Bewegungssollwerte

[1510]

Sollwertüberlagerung
[1520]

Stillstandssignal
[1050]

Geschwindigkeits-
fehlerüberwachung

[1060]

Bewegungssollwerte

Bewegungsistwerte

[IPO]

[1600.1]

[3300 8]

Bewegungssollwerte 
nach Kompensation



- 1505 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Behandlung Bewegungssollwerte

1

0

1

0 1

0

1

0

Bremsrampe mit Aufsetzen auf 
Geschwindigkeitsistwert

Verzögerung für 
Bremsrampe

C: <9>

Ersatzzeitkonstante
Drehlazhlregelkreis

C: <10>

Geschwindigkeitssollwert 
nach Rampengenerator

Beschleunigungssollwert 
nach Rampengenrator

[1510.1]

[1510.1]

<1> motionstated ommandacceleration
<2> motionstated ommandvelocity
<3> positioningstate.commandposition
<4> motionstatedata.actualacceleration
<5> motionstatedata.actualvelocity
<6> positioningstate.actualposition
<7> control
<8> errorreaction oder stopemergencycommand
<9> TypeOfAxis EmergencyRampGenerator maxDeceleration
<10> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.DynamicData.
velocityTimeConstant
<11> actordata.setpoint
<12> speedmode

Alarmreaktion oder 
_stopEmergency aktiv

SV: <8>
Nachführen

SV: <7>

_stopEmergency(...)-Befehl oder Alarmreaktion FEEDBACK_EMERGENCY_STOP

Beschleunigungssollwert
SV: <1>

Geschwindigkeitssollwert
SV :<2>

[IPO]

[3300.8]

Beschleunigungsistwert
SV: <4>

Geschwindigkeitsistwert
SV: <5>

Errorreaction == FEEDBACK_EMERGENCY_STOP
oder

stopemergencycommand == ACTIVE

==
INACTIVE

Ipo-Takt



- 1510 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Feininterpolation Bewegungssollwerte

t

x,y x
y

t

x,y x
y

t

x,y x
y

Feininterpolator 
(linear)

Feininterpolator 
(quadratisch)

Feininterpolator 
(kubisch)

Feininterpolatortyp
C: <4>

<1> motionStateD ommandAcceleration
<3> motionStateD ommandVelocity
<4> typeOfAxis.fineInterpolator._type

IPO-Takt Servo-Takt

[1505 8]

[1505 8]

[1520.2]

Beschleunigungssollwert
nach Rampengenerator

SV: <1>

Geschwindigkeitssollwert 
nach Rampengenerator

SV: <3>

Geschwindigkeitssollwert
nach Feininterpolation

LINEAR_MODE

QUADRATIC_MODE

CUBIC_MODE
2

3

1

0
D RECT_MODE



- 1520 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Sollwertüberlagerung

Geschwindigkeitssollwert-
Überlagerung

SV <8>

Interne 
Geschwindigkeits-

sollwert-
Überlagerung zur

exklusiven Nutzung 
durch ES
SV <9>

<2> servosettings additionalcommandvalueswitch
<3> servosettings additionalcommandvalue[0]
<4> servosettings additionalcommandvalue[1]
<5> internalservosettings.additionalcommandvalueswitch
<6> internalservosettings.additionalcommandvalue[0]
<7> internalservosettings.additionalcommandvalue[1]
<8> servosettings additionalcommandvalue
<9> internalservosettings.additionalcommandvalue
<10> servodata.totalservocommandvalue

[1510.8] [1530.1]

Aktivierung
SV: <2>

Wert 1
SV: <3>

Wert 2
SV: <4>

Aktivierung
SV: <5>

Wert 1
SV: <6>

Wert 2
SV: <7>

Geschwindigkeitssollwert
nach Feininterpolation

Geschwindigkeitssollwert
nach Sollwertüberlagerungen

YES

NO

NO

YES

173

91

173

91
+

+

+
+

+
+

+
+

Servo-Takt

Geschwindigkeitssollwert
nach Überlagerungen

SV: <10>



- 1600 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlrachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Übersicht Geschwindigkeitsregelung 

Geschwindig-
keitsregler

[1610], [1630]
Geschwindigkeitssollwert 

nach Sollwertüberlagerungen

Vorsteuerfaktor
C: <7>

[1520.7]

<1> servod ompensatedservocommandvalue
<3> servodata.effectiveservocommandvalue
<4> servodata.symmetricservocommandvelocity
<7> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct PV_Controller kpc
<8> servodata.precontrolvalue
<10> servod ontrolleroutput
<11> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.preCon

Aktivierung der
Vorsteuerung

C: <11>

Interne Überlagerung 
Geschwindigkeitssollwert 

vor Geschwindigkeitsregler
[1640]

[1300.1]

[1200 8]

wirksamer 
Geschwindigkeitssollwert

SV: <3>

Geschwindigkeitssollwert 
nach Symmetrierfilter

SV: <4>

Vorsteuerwert
SV: <8>

Reglerausgang
SV: <10>

Geschwindigkeitskorrektur-
wert nach Kraft-/

Druckregler

YES

NO

S lgröße nach 
Geschwindigkeitsregler

91

173

+

+ +
+

+

+

Servo-Takt

Ersatzzeitkonstante
Geschwindigkeits-/
Drehzahlregelkreis

C: <2>



- 1610 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02P-Geschwindigkeitsregler

-

Kv-Faktor
C: <7>

[1600.5]

[3300 8]

[1600 6]

<2> sensordata[n].velocity
<3> servod ontrollerdifference
<4> servod ontrolleroutput
<7> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PV_Controller.kv

Geschwindigkeitsistwert
SV: <2>

wirksamer
Regelfehler

SV: <3>
Reglerausgang

SV: <4>
Geschwindigkeitssollwert nach 

internen Sollwertüberlagerungen

+

Servo-Takt



- 1630 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02PID-Geschwindigkeitsregler

-

Verstärkung
P-Anteil
C: <9>

[1600 3]

[3300 8]

[1600 6]

Zeitkonstante
C: <7>

Verstärkung
D-Anteil
C: <8>

Verstärkung
I-Anteil
C: <10>

Anti-Windup
aktivieren
C: <12>

[2000.5]
<2> sensordata[1].velocity
<3> servod ontrollerdifference
<4> servod ontrolleroutput
<5> servodata.antiwindup
<7> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.decayTime
<8> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.kd
<9> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.ControllerStruct.P D_Controller.kp
<10> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct.PID_Controller.ki
<11> actormonitoring.setpointvalue
<12> NumberOfDataSets.DataSet_1.ControllerStruct PID_Controller enableAntiWindup

Geschwindigkeitsistwert
SV: <2>

Regeldifferenz
SV: <3>

S lgrößen-
Begrenzung

SV: <11>

Reglerausgang
SV: <4>

Anti-Windup
aktiv

SV: <5>

Steuerung 
Anti-Windup

YES

NO

173

91

+

+

+
+

Servo-Takt

Geschwindigkeitssollwert
nach Symmetrierfilter



- 1640 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Überlagerung Geschwindigkeitssollwert vor Geschwindigkeitsregler

<2> internalservosettings.additionalcontrollercommandvalueswitch
<3> internalservosettings.additionalcontrollercommandvalue[0]
<4> internalservosettings.additionalcontrollercommandvalue[1]
<5> internalservosettings.additionalcontrollercommandvalue

Interne Überlagerung 
Geschwindigkeitssollwert 

vor Geschwindigkeitsregler
SV: <5>

Geschwindigkeitssollwert 
nach Überlagerungen

[1600.4][1600.3]

Aktivierung
SV: <2>

Wert 1
SV: <3>

Wert 2
SV: <4>

YES

NO

173

91

+
+

+
+

Servo-Takt

Geschwindigkeitssollwert 
nach Symmetrierfilter



- 2000 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Übersicht S lgrößenaufbereitung ; elektrische Achse

Manipulationen
[2010] 1

0
S größen-

ausgabe

Normierung

Spindel-
steigung
C: <5>

Getriebe-
Faktor
C: <6>

Norm-
Spannung

C: <7>

Nenn-
Drehzahl

C: <8..10>

SERVO-
Takt

S lgrößenbegrenzung 
auf ales Ausgabeformat

<11>

&
<1> actordata setpoint
<2> actormonitoring.power
<3> actormonitoring.drivestate
<4> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo.InvertSetPoint.invSetPoint
<5> LeadScrew pitchVal
<6> TypeOfAxis NumberOfDataSets DataSet_1.Gear num/denFactor
<7> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo.maxSetPointVoltage
<8> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo.DriveData.speedReference
<9> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo.DriveData.nominalSpeed
<10> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo DriveData maxSpeed
<11> wenn speedReference == MAX_VALUE: <11> := 0x40000000h 
wenn speedReference == NOMINAL_VALUE: <11> :=
0x40000000h * maxSpeed/nominalSpeed
<12> actormonitoring.setpointvalue
<13> actordata.normalizedsetpoint
<14> actord ompensatedsetpoint
<15> speedmode

Leistungsfreigabe
SV: <2>

Antriebs-
freigabe
SV: <3>

[IPO]

S lgröße nach
Manipulationen

SV: <14>

S lgrößen-
Begrenzung

SV: <12>
A: 50005

Normierte
S lgröße
SV: <13>

[1300.8]

S lgröße
SV: <1>

[1010 8]

Geschwindigkeits-
gesteuerter Betrieb

SV: <15>

S lgröße nach 
Regelung

Geschwindigkeitssollwert 
nach Feininterpolation bei 

geschwindigkeitsgesteuerten 
Betrieb

ACTIVE

NACTIVE

4

61

Servo-Takt



- 2010 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Manipulationen , elektrische Achse, 

[2000.1]

Zeitkonstante
S lgrößenfilter

C: <2>
Aktivierung

S lgrößenfilter
C: <3>

Begrenzung
S lgröße

Obere Grenze
C: <5>

Untere Grenze
C: <6>

d
dt

-1

S lgrößen-
Invertierung

C: <8>

Ak ivierung Überwachung
S lgrößenänderung

C: <11>

<1> actordata.setpoint
<2> TypeOfAxis.SetpointFilter.T1
<3> TypeOfAxis.SetpointFilter.enable
<4> servosettings.setpointoffsetcompensation
<5> TypeOfAxis.SpeedLimitation maxSpeed
<6> TypeOfAxis.SpeedLimitation minSpeed
<7> TypeOfAxis.SpeedLimitation enable
<8> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo.InvertSetPoint invSetPoint
<9> actormonitoring.setpointchangerate
<10> actord ompensatedsetpoint
<11> TypeOfAxis.MaxAcceleration.enableSetPointMonitoring
<12> TypeOfAxis.MaxAcceleration.maxAcceleration
<13> actorData.totalSetpoint
<14> actormonitoring setPointValue

[2000.3]

Aktivierung
Begrenzung
S lgröße

C: <7>

S lgröße
SV: <1>

Driftkompensation
SV: <4>

S lgröße nach
Manipulationen

SV: <10>

 Begrenzung
S lgrößenänderung

SV: <9>
A: 50003

Begrenzung
S lgröße
SV: <14>
A:50016

Grenzwert ale
S lgrößenänderung

C: <12>

YES

NO

YES

NO

YES

NO

173

91

173

91

91

173

+

+
+

+
+

Servo-Takt

S größen-
Überlagerungen

[2020]

Haftreibungs-
kompensation

[2030]

S lgröße nach 
Kompensationen

SV: <13>



- 2020 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02S lgrößenüberlagerung ; Manipulationen ; elektrische Achse 

S lgrößen-
überlagerungen

<8>

Interne S lgrößen-
Überlagerung zur

exklusiven Nutzung 
durch ES

<9>

S lgröße nach
Überlagerungen

[2010.1]

<1> actordata.setpoint
<2> servosettings additionalsetpointvalueswitch
<3> servosettings additionalsetpointvalue[0]
<4> servosettings additionalsetpointvalue[1]
<5> internalservosettings.additionalsetpointvalueswitch
<6> internalservosettings.additionalsetpointvalue[0]
<7> internalservosettings.additionalsetpointvalue[1]
<8> servosettings additionalsetpointvalues
<9> internalservosettings.additionalsetpointvalue

[2010 2]

Aktivierung
SV: <5>

Wert 1
SV: <6>

Wert 2
SV: <7>

Aktivierung
SV: <2>

Wert 1
SV: <3>

Wert 2
SV: <4>

S lgröße
SV: <1>

YES

NO

NO

YES

173

91

173

91

+

+

+

+

+
+

+
+

Servo-Takt



- 2030 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Haftreibungskompensation , Manipulationen , S lgrößenaufbereitung , elektrische Achse

1

0

Stillstandssignal
wie [1050], jedoch

1050 C:<2> und C: <3>
hier

2030 C:<2> und C: <3>

Haftreibungs-
kompensation

[2010.4]

Abklingzeitkonstante
C: <4>

<1> TypeOfAxis.Friction amplitude
<2> TypeOfAxis.Friction maxVeloStandStill
<3> TypeOfAxis.Friction delayTimeStandStill
<4> TypeOfAxis.Friction decayTime

Amplitude
C: <1>

Servo-Takt

[3300 8]

Geschwindigkeits-
sollwert



- 2050 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Behandlung DSC -Signale, S lgrößenaufbereitung , elektrische Achse

[1110 8]
Regelfehler Ausgabe 

Xerr

Normierung für DSC-Regelung

Begrenzung auf 
ales Ausgabefromat

<5>

S lgrößenbegrenzung
SV: <4>
A: 50005

Ausgabe
Kpc

Normierung auf 
1000/ms

Begrenzung auf 
ales Ausgabeformat

<6>

Kv-Faktor
C: <1>

1

0

&

Leistungsfreigabe
SV: <2>

Antriebsfreigabe
SV: <3>

[ PO]

<1> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.ControllerStruct PV_Controller kv
<2> actormonitoring power
<3> actormonitoring drivestate
<4> actormonitoring setpointvalue
<5> UMC_INT32_MAX/UMC_ NT32_MIN
<6> UMC_INT32_MAX/UMC_ NT32_MIN
<7> TypeOfAxis.SetPointDriverInfo.InvertSetPoint.invSetPoint

Servo-Takt

-1

S lgrößen-
Invertierung

C: <7>



- 2100 -Function diagram
87654321

VisioTO: Positionierachse; Drehzahlachse
SIMOTION30.08.10   V04.02.00Übersicht, S lgrößenaufbereitung, hydraulische Achse

Mani-
pulationen

[2110] 1

0
Ventils lwert-

ausgabe

Begrenzung auf
ales

Ausgabeformat

y

x -1
Anstiegs-

begrenzer für 
Treiberwechsel

BP: <10>

Überlagerungen
Ventils lwert

[2120]

Invertierung 
Ventils lwert

C: <3>

Normierung auf
ales

Ausgabeformat

<1> actordata.setpoint
<2> actord ompensatedsetpoint
<3> TypeOfAxis.NumberOfDataSets.DataSet_n.InvertSetPoint.invert
<4> actordata.qoutputvalue
<5> actormonitoring.setpointvalue
<6> actordata.normalizedsetpoint
<7> actormonitoring.power
<8> actormonitoring.drivestate
<9> speedmode
<10> QOutputMaxDerivative in  _disableQFAxis/_enableQFAxis

&

[1300.7]

S lgröße
SV: <1>

Leistungsfreigabe
SV: <7>

Q-S lgliedfreigabe
SV: <8>

[1010 8]

Geschwindigkeits-
gesteuerter Betrieb

SV: <9>

S größe nach
Manipulationen

SV: <2>

Ventils lwert nach
Überlagerungen

SV: <4>

Ven ils lwert-
begrenzung

SV: <5>
A: 50005

Ventils lwert
nach Normierung

SV: <6>

S lgröße nach 
Regelung

Geschwindigkeitssollwert 
nach Feininterpolation bei 

geschwindigkeitsgesteuerten 
Betrieb

Ermittlung des
Ventils lwertes
durch invertierte 
Ventilkennlinie

ACTIVE

INACTIVE 61

4

+

+

Servo-Takt



- 2110 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION01.10.09   V04.01.05Manipulationen , hydraulische Achse , 

[2000.1]

S lgrößen-
Überlagerungen

[2020]
Zeitkonstante

S lgrößenfilter
C: <2>

S größenfilter
aktivieren

C: <3>

d
dt

-1

S größen-
Inver ierung

C: <8>

Aktivierung 
Überwachung

S lgrößenänderung
C: <11>

<1> actordata.setpoint
<2> TypeOfAxis.SetpointFilter.T1
<3> TypeOfAxis.SetpointFilter.enable
<5> TypeOfAxis.SpeedLimitation maxSpeed
<6> TypeOfAxis.SpeedLimitation minSpeed
<7> TypeOfAxis.SpeedLimitation enable
<8>NumberOfDataSets DataSet_1.InvertQ.invSetPoint
<9> actormonitoring.setpointchangerate
<10> actord ompensatedsetpoint
<11> TypeOfAxis.MaxAcceleration.enableSetPointMonitoring
<12> TypeOfAxis.MaxAcceleration. um
<13> actormonitoring setPointValue

[2000.3]

Aktivierung
Begrenzung
S größe

C: <7>

Kompensationen 
Hydraulik

[2111]
S lgröße
SV: <1>

ale
S lgrößenänderung

überschritten
SV: <9>
A: 50003

S lgröße nach 
Manipulationen

SV: <10>

Begrenzung S lgröße 
überschritten

SV: <13>
A: 20016

 al-
Beschleunigung

C: <12>

YES

NO

YES

YES

NO

NO

173

91

173

91

173

91

+

+

Servo-Takt

Untere Grenze
C: <6>

Begrenzung
S lgröße

Obere Grenze
C: <5>



- 2111 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Kompensationen , hydraulische Achse , 

S lgröße nach Filter
[2110.4]

Haftreibungs-
kompensation

[2030]

S lgröße nach
Kompensation

[2110.5]

Geschwindigkeitssollwert 
nach Feininterpolation
(entspr. Vorsteuerwert)

Wichtung
bei Kraftregelung

C: <10>

Wichtung
bei Lageregelung

C: <9>

Begrenzung 
C: <11>

Gleitreibungskompensation/ 
geschwindigkeitsproportionaler Anteil

0

1

0

1

0

1

1

0

>0

>0
0

Konstantanteil Gleitreibungskomensation

<1> servosettings.setpointoffsetcompen-
sation
<2> controllerdata.state
<3> sensordata[1].velocity
<4> TypeOfAxis AdditionalOffset. 
offset ControlPositive
<5> TypeOfAxis AdditionalOffset.
offset ControlNegative
<6> TypeOfAxis AdditionalOffset.
offsetMotionControlPositive
<7> TypeOfAxis AdditionalOffset.
offsetMotionControlNegative
<8> TypeOfAxis AdditionalOffset.

ControlLowerLimit
<9> TypeOfAxis.SlidingFriction.
factorMotionControl
<10> TypeOfAxis.SlidingFriction.
factor Control
<11> TypeOfAxis.SlidingFriction.
maxSlidingFriction Control

Geschwindigkeitsschwelle
C: <8>

Driftkompensation
SV: <1>

Reglerbetriebsart
SV: <2>

Reglerbetriebsart
SV: <2>

[1010.6]

[3000.8]

Geschwindig-
keitsistwert

SV: <3>

Faktor Kraft
positive Richtung

C: <4>

Faktor Kraft
negative Richtung

C: <5>

Faktor Lage
positive Richtung

C: <6>

Faktor Lage
negative Richtung

C: <7>Geschwindigkeitssollwert
nach Feininterpolation
(entspr. Vorsteuerwert)

[1010 6]

_CONTROLLED

sonst

282

_
CONTROLLED

sonst

282

+
+ +

+ +
+

+
+

Servo-Takt



- 2120 -
Function diagram

87654321
VisioTO: Positionierachse ; Drehzahlachse

SIMOTION28.08.08   V04.01.02Überlagerung Ventils lwert , S lgrößenaufbereitung , Hydraulik

Ventils lwert-
überlagerung

SV: <4>

++

<1> actordata qoutputvalue
<2> servosettings.additionalqoutputvalueswitch
<3> servosettings.additionalqoutputvalue
<4> D435.Achse1 servosettings additionalqoutput

[2100 3] [2100.4]
Ven ils lwert

Aktivierung
SV: <2>

Wert
SV: <3>

Ventils lwert nach
Überlagerungen

SV: <1>

YES

NO

173

91

Servo-Takt
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