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Exemplo de comunicação entre PLC Twido e ATV71, via  Modbus  

utilizando MACRO DRIVE.  
 
 

Comunicação realizada entre PLC Twido (TWDLMDA20DTK) , ATV71, 
onde o PLC TWDLMDA20DTK foi definido como mestre gerenciando a 
comunicação com o ATV71 utilizando a MACRO DRIVE para a partida do 
inversor.  

Este exemplo, é constituído por 2 etapas: configuração do Twido mestre 
( itens 1 a 5 ), configuração do ATV71 ( 6 ), conforme segue:  
 
1) Configuração do Twido Mestre:  
 

Inicialmente, prepararemos a MACRO DRIVE para a partida do escravo. 
Utilizando a macro, é possível definir a referencia e partir o inversor no sentido 
avanço, reverso e parada , pois ao configurar a macro, já obtemos a função 
pré-definida.  

A ligação física entre os equipamentos foi estabelecida utilizando os 
cabos TWDXCARJ030, VW3A8306R03  e o hub TeSys LU9GC3,   conforme 
figura abaixo: 
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1.1) Seleção da CPU: 
 

 
 
1.2) Configuração porta Modbus: 
 

 
 
1.3) Configuração da rede Modbus: 
 

 
 



 

 

 

 
 
 
2) Configuração da MACRO DRIVE: 
 
2.1) Na aba Configure the data(1) , selecionar Advanced Object(2) ,  Macros 
Drive(3) e definir a Macro que será utilizada, selecionando na coluna Conf(4) . 
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2.2) Em seguida, selecionar em Network , a opção Modbus , que permitirá a 
configuração da macro. 
 

 
 

Obs.: Cada escravo possui uma MACRO DRIVE. Em cada macro, no campo 
Network address,  é necessário inserir o mesmo endereço que será definido 
para o dispositivo escravo.  
 
2.3) Deve-se também, identificar os endereços para MACRO DRIVE, em 
seguida, marcar a opção Symbols para obter as variáveis internas. 
 

 
 

 
 
 
 
 



 

 

 
Abaixo, mais informações sobre MACRO DRIVE, extraída do Help With 
Macros , no TwidoSuite. 
 

 
 
2.4) Verificar em Symbols , as variáveis selecionadas. 
 

 
 
 
 
 



 

 

 
3) Programa: 

 

 
 
4) Animation Tables: 
 

 
 

Para monitorar as variáveis e acionar os comandos de partida / parada, 
utilize o recurso Animation Tables, criando uma tabela com endereços 
necessários para partida / parada. 
 



 

 

 
5) Comentários do programa: 
 
Rung 0:  Ativa a MACRO DRIVE ao escravo correspondente 
 
Rung 1:  O comando avanço é habilitado quando um pulso for gerado na 

entrada %I0.0. 
 
Rung 2:  O comando reverso é habilitado quando um pulso for gerado na 

entrada %I0.1. 
. 
Rung 3: O comando parada é habilitado quando um pulso for gerado na 

entrada %I0.2. 
 
Rung  4:   Setpoint de referencia (velocidade) 
 
 
Obs:  A definição de velocidade deve ser parametrizada feita em RPM 

(rotações por minuto) no parâmetro “D_SETPOINT_0” da Animation 
Table. 

 
 
6) PARAMETRIZAÇÃO DO ATV71: 
 
MENU (1.6) CTL (COMANDO):  
 
FR1 – mudar para Modbus  (referencia através da rede Modbus); 
CHCF – mudar para Não separado  (comando e referencia associados); 
RFC – mudar para Canal 1 ativo  (comutação da referencia). 
 
MENU (1.9) COM (COMUNICAÇÃO):  
 
No item modbus network: 
 
Add  – mudar para 2 (endereço do escravo na rede Modbus); 
tbr  – mudar para 19,2 Kbps  (velocidade da comunicação); 
tFO – mudar para  8-n-1(formato da comunicação)  


