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1. Presentacion debDrive-Tech MINI

DriveTech MINEs un dispositivo para el control y la proteccion de los sistemas de bombeo basado en la variacion de la
frecuencia de alimentacion de la bomt&e puede aplicar tanto en viejas como en nuevas instalaciones garantizando:

1 ahorro energético y ecombico

1 montaje simple y menores costos en la instalacién

1 mayor vida Gtil de la instalacion

1 mayor fiabilidad
Drive Tech MINJ]conectado a cualquier bomba del mercado, controla el funcionamiento para mantener constante una
determinada magnitud fisica (presigoresion diferencial, caudal, temperatura, etc.) al variar las condiciones de uso. De tal
modo la bomba, o el sistema de bombas, se accionan solo cuando y en la medida que demanda el servicio, evitando asi
derroches de energia y prolongando su vida Atimismo tiempoDriveTech MINEs capaz de:

1 proteger el motor de sobrecargas y marcha en seco.

1 permitir arranques y paradas suaves (soft start y soft stop) para prolongar la vida til del sistema y reducir los picc

de consumo.

1 proveer una indicacion de torriente absorbida y de la tension de alimentacion.

1 registrar las horas de funcionamiento y, segun estas, los errores y averias revelados por el sistema.

1 conectarse a otroBriveTech MINpara realizar el funcionamiento combinado
Drive Tech MINke pue@ montar directamente en el motor, en lugar de la caja de bornes o instalado en la pared.
En este Ultimo caso, los filtros especiales inductivos (disponibles como accesorio) permiten eliminar las peligrosas
sobretensiones que se generan en cables muy lygae esta manera, hacen qDeveTech MINkea también 6ptimo en el
control de bombas sumergidas.

2. Advertencias para la seguridad

El fabricante recomienda leer atentamente el manual de instrucciones de sus productos antes de su instalacién y uso.
Cualquier operacion debe ser realizada por personal cualificBimcumplimiento de las recomendaciones detalladas en
este manual y, en general, de las reglas universales de seguridad puede causar graves descargas eléctricas incluso mort

Eldispositivo debe estar conectado a la alimentacién de la red a través de un
fusible/interruptor/seccionador con el fin de asegurar la completa desconexion de la red (inclug
visual) antes de cada intervencion en el misrboive-Tech MINly en cada carga ceectada a este.
Desconectar el dispositivBrive-Tech MINIde la alimentacion eléctrica antes de cada intervenci(
en el equipo y en las cargas conectadas a ebBle.quitar por ningin motivo la tapa d®rive-Tech
MINI sin antes haber desconectado el disptigo de la alimentacion eléctrica y haber esperado a
menos 5 minutosEl sistemaDrive-Tech MINly la bomba se deben conectar correctamente a tier
antes de su puesta en marchi&n todo el periodo en el quBrive-Tech MINles alimentado por la
red, indegpendientemente del hecho que esté accionando la carga o permanezca en gtgnd
(interrupcion digital de la carga), los bornes de salida del motor permanecen bajo tensién resp
a tierra, con grave peligro para el operador que, viendo la carga paradaripddtervenir en esta.
Se recomienda atornillar completamente todos los tornillos de la tapa con las correspondiente
arandelas antes de alimentar el dispositivo. En caso contrario podria verse disminuida la cone
a tierra de la tapa con riesgo de desgas eléctricas incluso mortales.

> P

Durante el trasporte, no exponer el producto a severos golpes o0 a condiciones climaticas extremas.

En el momento de la recepcién del producto, comprobar que no falten componentes. Si fuera asi contactarse
inmediatamentecon el proveedorEl deterioro del producto debido al transporte, la instalacion o el uso incorrecto no esta
cubierto por la garantia del fabricante. La alteracion o el desensamblaje de cualquier componente implica automaticament
la expiracion de la gandia.

El fabricante no se responsabiliza por dafios a personas o cosas, derivados de un uso incorrecto de sus productos.

Los aparatos marcados con este simbolo no deben desecharse como basura doméstica, si
un punto de recogida designado.

Se recomieda ponerse en contacto con los puntos locales de recogida de Residuos de Apa
Eléctricos y Electronicos (RAEE). Si no se desecha correctamente, este producto puede ter
efectos nocivos potenciales sobre el medio ambiente y la salud humana debidortasie
sustancias contenidas en él.

La eliminacion ilegal o incorrecta del producto dara lugar a severas sanciones legales de ca
administrativo y/o penal.

J=y




3. Caracteristicas técnicas

3.1 Rendimientos

RE Vin Méax V out lin Max | aut P2 motor tipica Tamafio
[Vl [Vl [A] [A] (kW]
Drive-Tech MINR.005 | 1 x 230+/- 15% 3x230 4,5 3 0,55
Drive-Tech MINR2.011 | 1 x 230+/-15% 3x230 7,5 5 11
Drive-Tech MINR.015 | 1 x 230+/- 15% 3x230 11 7,5 15

Factor de potencia lado linea: 1
Frecuecia de alimentacion de red: 50 Hz (+ 2%)</cf>

Temperatura de almacenamiento: €80 °C a 70 °C

Temperatura ambiente min. de trabajo a la carga nomuidl:°C

Temperatura ambiente méx. de trabajo a la carga nhominal: 40°C

Altitud max. a la carga namal: 1000 m

Humedad relativa méx.: 95% sin condensacion.

Grado de protecciénP55 (NEMA 4) o grado de proteccién del motor si esta montado en el motor. *
Conectividad: puerto serial RS 485 para funcionamiento COMBO (hasta 8 unidades) + comunicaoigth Bluet

=A =4 =4 4 4 -4 -4 -4 -

SMART + puerto serial RS485 para comunicacibon MODBUS RTU.

* Protect the device from direct exposure to sunlight and atmospheric agents

3.2 Pesos y medidas

TAMANO 1

Peso * Tamafio
Modelo
[Kg]
Drive-Tech MINI 2.005 2,5 1
Drive-Tech MINI 2.011] 25 1
Drive-Tech MINI 2.015 2,5 1

* sin embalaje

3.3 Entrada de los cables

Modelo Prensaestopas M2( Prensaestopas M14 Clip EMC
Drive-Tech MINI 2.005 2 3 3
Drive-Tech MINI 2.011] 2 3 3
Drive-Tech MINI 2.015 2 3 3

Cuanddrive Tech MINEstéa instalad@n el motor, es necesario montar el tapon para prensaestopas en el lugar del prensaestopas
M20.

CuanddDriveTech MINEsta instalado en la pared, es necesario montar el tapdn para prensaestopas M20.
Utilizar los clips EMC para conectar a tierra la prafecde los cables de sefal.
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4. Instalacion deDrive-Tech MINI

4.1 Instalacidon mecanica

Drive-Tech MINlen el motor

DriveTech MINIse puede instalar en el lugar de la caja
bornes del motor, tanto en posicion horizontal como vertic:
Es necesario copmobar con el fabricante del motor |
compatibilidad en la fijaciéon de la baBgive Tech MINIa la
carcasa del motor (véase la figura). La junta en la bas
Drive Tech MINlasegura la proteccion contra la entada 1
agua y polvo en el interior del sistarbrive Tech MINly del

= Z;S\\\“x
~ S
SN

motor. Se recomienda perforar la junta solo a la altura de (7 VY i
4 orificios de fijacion de la carcasa del motor.
Se pueden utilizar los mismos tornillos y arandelas que fija 63 } }
la caja de bornes a la carcasa del motor. 65 73
Atenerse a lassiguientes instrucciones para la fijacion
Drive Tech MINBI motor.
ATENCION: una vez instalado, comprobar la continuida
tierra entre Drive Tech MINl el motor.
1 2
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Drive-Tech MINlen la pared

CuandoDrive-Tech MINlesta instaldo en la pared, es necesario mantener el adhesivo que cierra la ventana en la base de
Drive Tech MINV, de ese modo, mantener la proteccién contra la entrada de agua y polvo.

¢\p|\|ifl:'

ATENCION: para garantizar la protecciéon IP55 es necesario utilizaitlosrde
fijacion con juntas toricas.




4.2 Instalacion dérive-Tech MINIpara el funcionamiento a presion constante

Drive Tech MINpuede regular la velocidad de rotacion de la bomba de modo tal de mantener constante la presién en un
punto de la instaleion al variar el requerimiento hidrico por parte del dispositivo.
El esquema base de una linea de bombeo apta para realizar tal funcion es el siguiente:

ﬂ: bomba \

2: valvula de no retorno

% — 3| DriveTech MINI

4 3: vaso de expansion
N1 o
VN g 4: valvula
2 6 5
1 5: valvula

Q: sensor de presion /

4.2.1 Vaso de expansion

En las instalaciones hidraulicas qzpdas corDrive Tech MINJ] el vaso de expansion tiene la funcién de compensar las
perdidas (o los consumos minimos de agua) y mantener la presion cuando la bomba se para, evitando asi ciclos de
marcha/parada demasiado frecuentes.

Es fundamentalmente imptante escoger correctamente el volumen y la presién de precarga del vaso de expansion.
Volumenes demasiados pequefios no permiten compensar eficazmente los consumos hidricos minimos o las perdidas cu
la bomba se para, mientras que voliumenes elevadodymren, ademas de un derroche econémico y de espacio innecesario,
dificultades en el control de presién efectuado @mive Tech MINI

Practicamente basta colocar un vaso de expansiéon de volumen aproximado del 10% del caudal maximo requerido
considerado etitros/minuto.
Por ej.: si el caudal maximo requerido es de 60 I/min, basta utilizar un vaso de expansion de 6 litros.

La presion de precarga del vaso de expansion debe ser aproximadamente del 80% de la presion de uso.
Por ej.: si la presion configuraga Drive Tech MINJ]a la cual se quiere mantener el sistema, independientemente del
consumo hidrico, es de 4 bar, la presion de precarga del vaso de expansién debe ser de unos 3,2 bar.

4.2.2 Sensor de presion

Drive Tech MINke puede conectar a sensor@s presion lineales con salida de 20 mA. El rango de tension de
alimentacion del sensor debe ser tal de contener la tensién de 15 V dc con Bligadech MINBlimenta las entradas
analégicas.
Drive Tech MINkRdmite la instalacion de un segundmser de presién para:

1 el funcionamiento a presién diferencial constante. (ANAN2).

1 la sustitucion automética del sensor de presién principal en caso de fallo.

La conexion del sensor de presion tiene lugar a través de los bornes de entrada analégica.

SENSOR 1 1 ANL1: sefial €20 mA §)
1 +15V: alimentacion 15 Vdc (+)
1 ANZ2: sefial €20 mA )
SENSOR 2 9 +15V: alimentacion 15 Vdc (+)




4.4.3 Instalacion d@rive-Tech MINIpara el funcionamiento a presion diferencial

constante

Drive Tech MINpuede regular laelocidad de rotacion de la bomba de modo tal de mantener constante la presion
diferencial entre la descarga y la aspiracion de la bomba en los sistemas de circulacion. Para ello se utiliza un sensor de
presion diferencialComo alternativa se pueden uiar dos sensores de presion idénticos, ubicados en los puntos de
aspiracion y descarga de la bomba. La diferencia de los valores leidos es efectuada por el dispwsifiech MINI

Inverter Inverter

O *

Importante: Si durante el funcionamiento se prevé que la presidaspiracion descienda por debajo de la presién
atmosférica, es necesario utilizar sensores de presion absolutos y no relativos.

4.3.1 Conexioén de los sensores

Drive Tech MINke puede conectar a sensores de presion lineales con salidg 8@ rhA. Elango de tension de
alimentacion del sensor debe ser tal de contener la tension de 15 V dc con Bligadech MINBlimenta las entradas
analdgicasSi se utiliza un sensor de presion diferencial es necesario conectar el sensor a la entrada ana'®gieairl,

1 ANL1: sefial 20 mA{)

SENSOR DIFERENCIAL 1 +15V: alimentacién 15 Vdc (+)

Si se utilizan dos sensores de presién, el sensor de presion en el punto de descarga se debe conectar a la entradh, analégica
mientras que el sensor de presion en el fjude aspiracion se debe conectar a la entrada analégica 2, es decir:

AN1: sefial €20 mA {)
+15V: alimentacion 15 Vdc (+)
ANZ2: sefial 20 mA {)
+15V: alimentacién 15 Vdc (+)

SENSOR 1 (descarga)

SENSOR 2 (aspiracion)

= =4 |4 =

Por tanto, en el menu pardmetrosavzados es necesario configurar la I6gica de funcionamiento AN1, AN2 como
«diferencia».

4.3.2 Parametrizacion

En los sistemas de circulacion la puesta en marcha y la parada de la bomba generalmente son accionadas por un contacto
externo que puede ser contado a la entrada digital 1 (IN1, 0V) y configuradas debidamente como N.A o N.C en el menu de
los parametros de instalador. Se recomienda, luego, configurar lasisigs parametros

Parametros Valor recomendado b
Frecuencia minima de Igual a l&recuencia minima del motor
control
Delta control 0 bar
Delta puesta en marcha 0 bar
Retraso parada 99 seg.
Funcion AN1,AN2 Diferencia 12
Presion diferencial constante

L . Q
El «valor set» corresponde al valor de presion diferencial que se desea mantenentensta

Practicamente basta configurar el «valor set» igual a la diferencia de presion medida entre la descarga y la aspiracion de la
bomba con carga méaxima (todos los dispositivos abiertos) y a la frecuencia maxima (50 Hz).

Presién diferencial proporcional

En el caso en el que se desee adoptar una légica de control a presion diferencial proporcional a fin de lograr un mayor ahorr
de energia, basta configurar el «valor set» igual a la diferencia de presion entre la descarga y la aspiracion de labomba co
frecuencia minima (20 Hz ) y la «<compensacion» necesaria para alcanzar el valor set maximo a la frecuencia maxima (50 Hz) y
con carga maxima (todos los dispositivos abiertos).

8



5. Conexion eléctrica

Drive-Tech MINI 2.005, 2.011, 2.015

I P.E.

—cC
<
s

G S1- S14 G S2- S2+ NO1COMINC1 NO2COM2 NC2

IN2
IN1
GND
+10
GND
+15
AN4
AN3
AN2
AN1
=2
NS
—
N

— LI
P.E.D ’

T L(L3, N(L2), P.E.

Alimentacion

Se recomienda utilizar terminales tipo faston hembra preaislados 6,3 x 0,8 mm

Con el fin de respetar los limites de emisién radiada previstos por la normativa ENBC8f€goria C1, se debe agregar una
ferrita a los cables de entrada. Lfasritas y las instrucciones de cableado estan disponibles bajo pedido.

Se recomienda pelar el cable de alimentacion (sin ferrita adicional):

70 mm




Salida motor

1T UV, W,P.E.

Se recomienda utilizar terminales tipo faston hembra preaislados 6,3 x 0,8 mm

Enel caso en el quBriveTech MINsea montado en el motor, se sugiere utilizar cables de PVC de 200 mm de longitud con

una seccioén transversal 1,5 mm?2.

En el caso en el qugrive Tech MINkea montado en la pared, se recomienda utilizar cable motor blindedseccion
correspondiente segun su longitud y la potencia del motor. La proteccion debe estar conectada a ambos extremos.

Se recomienda pelar el cable motor:

Entradas analogicas (sensores)

9 AN1: 420 mA, sensor 1
ANZ2: 420 mA, sensor 2
AN3: 010 V, seexterno

+10
+15

= =4 =4 =4 =4

Se recomienda utilizar puntales preaislados.

AN4: 010 V, compensador para regulacion de la frecuencia o set externo 2

Utilizar cables blindados conectando a tierra la proteccion mediante los clips EMC.

Seguir las indicaciones de abapra pelar el cable y

-

para montar correctamente el clip EMC.

5. 20




1. Prensaestopas
M12

2. Contratuerca
Clip EMC

Entradas digitales

w  IN1: puesta en marcha / parada del motor

w  IN2: puesta en marcha / parada del motor o intercambio del valor de sef1
*

* solo cuando esta en modo di control: valontaste 2 valores.
Se recomienda utilizar contactos sin tensioén.

Las entradas digitales se pueden configurar como Normalmente Abiertas o Normalmente Cerradas. Leer el capitulo
correspondiente a la programacion.

Se recomienda utilizar puntales preaislados.

Utilizar cables blindados conectando a tierra la proteccion mediante los clips EMC.

Salidas digitales (relés)

1 NO1, COML1 : estado motor, contacto cerrado con motor en funcionamiento.
NC1, COML1 : estado motor, contacto cerrado con motor parado.

NO2, COM2: dado alarma, contacto cerrado sin alarma.

NC2, COM2: estado alarma, contacto cerrado con alarma o sin alimentacion.

= =4 =

Los relés son contactos sin tension. Tension maxima aplicable 250 Vy 2 A.
Se recomienda utilizar puntales preaislados.

Utilizar cables htidados conectando a tierra la proteccion mediante los clips EMC.

11



Serial COMBO:

1 S1+, 4G

Se recomienda respetar la polaridad conectando juntos varios dispodiiwsTech MIN[(hasta 8).
Se recomienda utilizar puntales preaislados.

Utilizar cables lihdados conectando a tierra la proteccién mediante los clips EMC.

Serial MODBUS RTU:

1 S2+,S2G

Se recomienda respetar la polaridad.
Se recomienda utilizar puntales preaislados.

Utilizar cables blindados conectando a tierra la proteccion medianteifissEEMC.

12



5.1 Proteccion de red

Las protecciones de red necesarias antes de EadeeTech MINHependen del tipo de instalacion y de las
reglamentaciones locales. Se recomienda usar fusible o proteccién magnetotérmica con curva caracteristida e tipo
interruptor diferencial de tipo B, sensible tanto a la corriente alterna como continua.

5.2 Compatibilidad electromagnética

Para garantizar la compatibilidad electromagnética (EMC) del sistema es necesario aplicar las siguientes indicaciones:

1 Conecta siempre a tierra el dispositivo

1 Utilizar cables de sefial blindados conectado a tierra la proteccidon en una solo extremo.

1 Utilizar cables motor lo mas cortos posibles (< 1 m). Para longitudes mayores se recomienda utilizar cables blinde

conectando aierra la proteccién en ambos extremos.
1 Instalar cables de sefial y cables motor y alimentacién separados.

Con el fin de respetar los limites de emisién radiada previstos por la normativa ENBC8fgoria C1, se debe agregar una

ferrita a los cables dentrada. Las ferritas y las instrucciones de cableado estan disponibles bajo pedido.

5.3 Instalacién con cables motor largos

En presencia de cables demasiado largos, se recomien
disminuir la frecuencia de modulacién hasta 2,5 kbz.
este modo se redwela probabilidad de que surjan picos ¢
tension en los bobinados del motor que pueden produci
dafios en el aislamiento.

kHz
15
14
13
12
11
10

=

Switching frequency

L

L

0 20 30 40 5D
Cabile length

&0

Para evitar un sobrecalentamiento peligroso de los filtro
de dv/dt y sinusoidales se recomienda configurar el valg
correcto de RVM en relacion con la longitud del cable

utilizado.

Para longitudes de cable motor de hasta 50 metros se
recomienda colocar reactancias enfbeive Tech MINY el
motor dv/dt, disponibles bajo pedido.

-

-_—
-
-

Para longitudes de cable motor superiores a 50 nete
recomienda colocar filtros sinusoidales enbBaveTech
MINIy el motor dv/dt, disponibles bajo pedido.

13



6. Uso y programacion d®rive-Tech MINI

Drive Tech MINke puede usar en modo «base» mediante el teclado.
LED rojode | LED rojo ENCENDIDO: la unidad es alimentada con la
"fﬂj"l ~ standby. tensién. de alimentacién correcta. 3
bt et LED rojo PARPADEANTE: subtensién
LED verde de | LED verde ENCENDIDO: motor en marcha.
marcha LED verde APAGADO: magbarado.
motor.
Cuando la unidad esta en el modo de control de «valor
LH:} f constante»,, el LED verde parpadea con una frecuenci
mucho mayor a medida que el valor medido estéa cercg
del valor configurado. Si el valor medido es el mismo q

el valor configurado, el LEBRrde esta ENCENDIDO con

luz fija.
LED amarillo | EI LED amarillo parpadea con frecuencia variable seg(
tipo de alarma. Véase el capitulo correspondiente a las

ﬁ, f:fl de alarma.
) alarmas.
/ /-"_'-'\\ Botén de Arranque y parada del motor.
] .-" , | arranque y
."I | [\/H?’x"f |:| : parada del Si la unidad esté en estado de alarma, se puede intent
| i /| motor. reiniciar la alarma oprimiendo dos veces la tecla.
| &o \L /
s LED verde de | El LED verde esta ENCENDIDO cuando se puede
| : SET. modifiquen el valor config@do (modo valor constante) ¢
la frecuencia configurada (modo frecuencia fija).
PANS Mantener oprimida la tecla Arriba o la tecla Abajo
.'I durante mas de 5 segundos para permitir ajustar el set
.'I ah Si el LED de SET esta apagado, no se puede modifiqu
[ >/ i
I,'I | D;‘D/ EET valor configirado.
[ Cuando dos 0 mas unidades estan en modo COMBO,
| SET —. f:l LED de SET parpadea solo a la altura de la unidad ma
f N P
| o .{',:. De esta manera se puede comprender cual unidad del
| = grupo es el master en este para arrancar o parar el
VN ) sistema.
| (3]
|\ /
L El LED verde parpadea répidente cuando la unidad
o esta conectada a un teléfono inteligente para controlar
mediante una aplicacion.
Boton ARRIBA Con el botdon ARRIBA se puede aumentar el valor
configurado (modo valor constante) o la frecuencia

configurada (modorécuencia fija).
Para permitir la modificacion del valor configurado, es

7 'D“\

\___/J necesario mantener oprimido el boton ARRIBA o el bol
ABAJO durante 5 segundos, hasta que el LED verde d
se encienda.

Botéon ABAJO| Con el botén ABAJO se paedisminuir el valor
configurado (modo valor constante) o la frecuencia

/ R‘-. configurada (modo frecuencia fija).
| — | Para permitir la modificacion del valor configurado, es
M /’ necesario mantener oprimido el boton ARRIBA o el bol
o ABAJO durante 5 segundos, hasta quieED verde de SE
se encienda.

14



6.1 Monitorizacion y programacion

Para acceder a la monitorizacion y a la programacion es necesario utilizar un teléfono inteligente o tableta con Bl@etooth
(BTLE) con aplicaciéiic Connedhstalada. La aplicacid@sta disponible para Android, iOS y Windows Mobile y se puede
descargar de forma gratuita a través de las respectivas tiendas en linea.

Se puede desactivar la conexion BTLE interrumpiendo la alimentacion y esperando al menos 30 segundos hasta que el L
rojo de STANIBY se apague, manteniendo oprimidos al mismo tiempo los botones START / STOP y ABAJO y suministran
alimentacion. Es posible soltar los botones después de 5 segundos.

Se puede activar la conexién BTLE interrumpiendo la alimentacion y espalandaos 30 segundos hasta que el LED rojo
de STANIBY se apague, manteniendo oprimidos al mismo tiempo los botones START / STOP y ARRIBA y suministrando
alimentacion. Es posible soltar los botones después de 5 segundos.

A través de la aplicacién es pdsib

f
f
f

Monitorizar varios pardmetros operativos al mismo tiempo.

Obtener estadisticas de consumo energético y controlar la cronologia de las alarmas.

Efectuar informes con la posibilidad de introducir notas, imagenes y enviarlos por correo electronicoruartose

en el archivo digital.

Efectuar programaciones, guardarlas en archivo, copiarlas en otros dispositivos y compartirlas con varios usuario:
Controlar a distancia, mediante ¥vio GSM, un dispositivo, utilizando un teléfono inteligente ubicado &n la
proximidades como médem.

Acceder a los manuales y a la documentacién técnica suplementaria.

Recibir ayuda en linea sobre los parametros y las alarmas.

6.1.1 Monitorizaciéon

Los siguientes parametros se pueden monitorizar a través de una aplicaci@oaeselecciona la funcion «Monitor».

Valor medido [bar] Valor leido por el sensor.

Valor set [bar] Valor que se desea mantener constante
Frecuencia [Hz] Frecuencia de alimentacion del motor.
Tensién de Bus [VDC] Tension de Bus.

Corriente motor [A] Corriente de fase absorbida por el motor.
Cosphi motor Factor de potencia (cosphi) del motor.
Potencia [W] Potencia eléctrica absorbida por el motor.
Temperatura modulo [°C] Temperatura del moédulo IGBT.
Temperatura PCB [°C] Temperatura del circuito impso.

Horas inverter [h] Total horas de funcionamiento del inverter.
Horas motor [h] Total horas del motor.

Direccion Direccién de la unidad en el funcionamiento COMBO.
HISTORIAL DE ALARMAS Lista de las Gltimas 8 alarmas.
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6.1.2 Programacion

Los parénetros estan organizados en 4 menis: CONTROL, MOTOR, IN/OUT, CONECTIVIDAD.

Los parametros estan protegidos con contrasefia con 2 niveles de acceso:

1 Nivel Instalador (CONTROL, IN/OUT). Contrasefia: 001
1 Nivel Avanzado (MOTOR, CONECTIVIDAD). Contrasefia: 002

PARAMETROS IN/OUT

Parametro

Predeterminado

Descripcion

Unidad de medida

Unidades de medida

XX.X [%]

o bar [bar,%.,ft,in,cm,m,K,F,C,gpm,l/min,m3/h,atm,psi]
F.e. sensor
XXX 16 Fondo de escala del sensor.
Val. min. sensor
XXX 0 Valor minimo del sensor.
Offset entradal Correccién de cero para la entrada analdgica-20A)
(20 mMA x 20% =4 mA).
20%
XX.X [%]
Offset entrada? Correccién de cero para la entrada analégica-2Q(4nA)
(20 mA x 20% =4 mA).
20%
XX.X [%]
Offset entrada3 Correccién de cero para la entrada analégica-BQ®/)
(10V x 00% =0 V).
0%
XX.X [%]
Offset entradas Correccién de cero para la entrada analdgica-2Q0®)
0ot (10V x 00% =0 V).
0

Funcion AN1,AN2

XXXXXKX

Independientes

Légica de funcionamiento para AN1 y AN2. (independientes, val
minimo, valor maximo, diferencia2)

Entrada digit.1

N.A./N.C

N.A.

Seleccionando N.A. (normalmente abierfajve-Tech MINI
continuara accionando el motor si la entrada @bl esté abierta.
Viceversa parara el motor si la entrada digital 1 esta cerrada.
Seleccionando N.C. (normalmente cerraDayeTech MINI
continuara accionando el motor si la entrada digital 1 esta cerrac
Viceversa parara el motor si la entrada dibitaesté abierta.

Entrada digit.2

N.A./N.C.

N.A.

Seleccionando N.A. (hormalmente abierfajveTech MINI
continuara accionando el motor si la entrada digital 2 esta abiert
Viceversa parara el motor si la entrada digital 2 esta cerrada.
Seleccionando N.C. (normalmente cerraDayeTech MINI
continuara accionando el motor si la entrada digital 2 esta cerrad
Viceversa parara el motor si la entrada digital 2 est4 abierta.
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Parametro Predeterminado Descripcién

Entr. dig.1 reset manual Habilitacion o deshabilitacion del reset manual de la entrada digi

Desactivado 1.
Activado /Desactivado

Entr. dig.2 reset manual Halilitacion o deshabilitacion del reset manual de la entrada digit

Desactivado 1.
Activado / [Bsactivado

Ret.En.Digit 2 Retraso entrada digital 2.

3 La entrada digital tiene un retraso fijo de 1 seg.
XX [s]

PARAMETROS CONTROL

2188 |8 | ¥
E o N >
: Predeter L 17 S 7 N 8
Parametro . Descripcion = c c < e
minado 8 o} o | E @
= (& =]
S |8 |5 |8 |8
S| |3 | |&
Se puede elegir entre;
Modo control 1 Control de valor constant@®rive Tech MINVaria la velocidad de la
bomba de modo tal de mantener el valor configurado constante
1 Valor constante 9 funcién del consumo hidrico.
1 Frecuencia fija § 1 Control de fecuencia fijaDrive-Tech MINBlimenta la bomba a la
9 Valor const. 2 set &2 frecuencia configurada.
- 8 1 Control de valor constante con dos valores de set deseados
1 Frecfija 2 val. . . S
_ 5 seleccionables abriendo o cerrando la entrada digital 2.
T Frecuencia ext c 1 Control de frecuencia fija con dos valores de frecuenciaatbse
> . ) -
seleccionables abriendo o cerrando la entrada digital 2.

1 En el modo de control con frecuencia externo, es posible contro
la frecuencia del motor a través de una sefial analégica conecta
la entrada AN4.

Especifica el valor alcanzable en la
instalacion mas alla del cual, incluso en
modalidad de funcionamiento con

Val. max. &@rm. frecuencia constante, para la bomba y V V V V V

10 emite una sefial de alarma. La bomba se
p= XXX [bar] reinicia solo después de que el valor

medido haya descendido por debajo del
valor maximo de alarma durémun
tiempo superior a 5 segundos.
Especifica el valor minimo alcanzable er|
instalacion por debajo del cual, incluso €
modalidad de funcionamiento con

Val. min. alarm. frecuencia constante, se para la bomba V V V V V

0 se emite una sefial de alarma. La bomba
p= XXX [bar] se rinicia solo después de que el valor

medido haya subido por encima del valo
minimo de alarma durante un tiempo
superior a 5 segundos.
Habilitacion de la configuracion del valor

Habil. set externo de set mediante entrada analogica AN3.

OFF V V
ON/OFF

17



, Predeter L
Parametro . Descripcion
minado

Valor constante
Frecuencia fija
Valor const.2 set
Frec. fija 2 val
Frecuencia ext.

Es elalor que se desea mantener
constante.

Valor set

<

p = XXX.X [bar]

Compensacion a la frecuencia maxima.
0 Interviniendo en el boton verde se puede V

p= XXX.X [bar] invertir el signo

Compensacion

Es el valor que se desea mantener

Valor set 2
constante. V

p= XXX.X [bar]

Compensacion a la frecuencia maxima.
0 Interviniendo en el boton verde se puedg V
invertir el signo

Compensacion 2

p= XXX [bar]

Intervalo de tiempo para la actualizacion

Recalculo v. set b ’
5 del valor de set segun la compensacion. V V

t=XX [s]

Para garantizar un funcionamiento correcto del control de presion se recomienda colocar el secaatecker bomba o

del grupo de bombas. Para compensar las pérdidas de presion en las tuberias (proporcionales al caudal), que se
manifiestan entre el sensor de presion y el dispositivo, es posible variar la presién de set de forma lineal con respe
frecuencia.

sensor de
presion

Valor set (3 bar)

Frec. min motor Frec. max motor

5
>

Q

Se puede llevar a cabo la siguiente prueba para comprobar el valor correCmnaigensaciopor configurar en el menu
de los parametros del instalador:

1. instalar un manémetro a la altura del dispositivo mas lejano del sensor de presion éoas el dispositivo que

se presume que sufre las mayores pérdidas de presién).

2. abrir completamente las descargas

3. comprobar la presion indicada en el mandmetro més abajo
--> configurar el valor de Compensacion igual a la diferencia de los valores ingicadms dos mandmetros.
En el caso de un grupo, dividir el valor medido por el nimero de bombas presentes en el grupo, puesto que la
compensacion especificada se atribuye a una sola bomba.
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Q k) . =
g [& |8 |8 | %
S ® N = ]
. Predeter o @ |5 |3 | | o
Parametro . Descripcion S = c S e
minado & © o = @
s |3 |2 | ¢ |3
S |2 |8 |2 |¢@
g L IS L e
- : A través de este parametro se configura
Frecuencia trabajo frecuencia con lgue Drive Tech MINI
50 alimenta al motor. V V
f= XXX [Hz]
: A través de este parametro se configura
Frec. trabajo 2 frecuencia con la quBrive Tech MINI
50 alimenta al motor. V
f= XXX [Hz]
E min. control Frecuencia minima debajo de la cual la
50 bomba debe intentar pararse.
fmin = XXX [Hz]
Retraso parada Este tle'mp) representa el retraso con ell
5 gue se intenta parar la bomba por debaj
t=XX [s] de la frecuencia minima de control.
Es el tiempo en el guerive Tech MINI
disminuye la frecuencia de alimentacion
del motor f. min. control a la frec. min.
Rampa control motor. Si durate este tiempo el valor
20 medido desciende por debajo del valor d V V
t=XX [s] set- delta control,Drive Tech MINI
arranca el motor. En caso contrariorive
Tech MINparara completamente el
motor siguiendo la rampa de control.
Delta control Este parametro comunlgajanto debe
01 descender el valor medido con respecto V V

p= XXX.X [bar]

valor de set para que la bomba, en fase
apagado, arranque nuevamente.
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