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En el afo 2004, la empresa emprendio el reto de renovar su sistema
de identidad visual. Asi fue que se institucionalizé la marca “MICRO
automacion” y se unificaron todas las comunicaciones, tanto de
puertas adentro como hacia afuera.

Asimismo, el valor de nuestra marca estéd comprendido por el valor
que los productos y servicios han adquirido a lo largo del tiempo,

y el cual implica un desafio constante para que sus atributos se
instalen en la conciencia de nuestros clientes actuales y potenciales,
consiguiendo una apreciacion satisfactoria.
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EDUARDO BARLOTT! | |dentidad corporativa

Gerente General

Toda organizacion tiene una identidad, la cual esta
dada por sus raices, sus objetivos, su estructura or-
ganizativa y los valores compartidos por sus miem-
bros.

En nuestro caso, somos una empresa tan experi-
mentada como innovadora, basada en un grupo hu-
mano comprometido con la excelencia de sus proce-
S0S y sus productos.

De esta manera, expresamos la cultura empresarial
de MICRO, ese sistema de valores que manifesta-
mos por medio de nuestros canales de comunica-
cion, a través de nuestros productos y servicios, me-
diante la implementacién de las politicas de calidad,
medioambiente, recursos humanos, etc.

Por otro lado, la imagen corporativa se
refiere a la percepcion que los publicos
poseen de una organizacién y la identi-
NUESTRO TRABAJO ES dad normaliza los significados, para que
PLANIFICACION CONJUNTA PARA SU HACER MAS FACIL EL SUYO los atributos fundamentales sean incor-
CRECIMIENTO Soluciones a medida, entrega en 24 h, porados y asimilados como parte de un
Desde el producto al sistema, MICRO soporte técnico in company, tecnologia todo. En consecuencia, para la formacion
propone un equipo especializado para dar de nivel internacional, calidad certificada, de nuestra imagen institucional, trabaja-
impulso tecnolégico a los proyectos. red global de servicios, capacitacion y mos para que nuestros publicos reciban
asistencia permanente. la informacion de la organizaciéon median-
MAYOR EFICIENCIA Y RENTABILIDAD te nuestra actividad y entorno, porque la
PARA SU EMPRENDIMIENTO EXPERIENCIA EN SU BENEFICIO comunicacion es accion.
Con la mejor relaciéon costo-beneficio, Nos conocemos desde hace més de cinco

Propuesta de Valor

Por esta razén, plantemos como desafio
conformar experiencias significativas que
revaloricen siempre a nuestra marca.

en MICRO brindamos soluciones que décadas. Con permanencia, vocacién de

integran tecnologia y servicio para optimizar crecimiento y trabajo conjunto, estamos
resultados de inversion. cerca para sumar hacia el futuro.

LANZAMIENTO Posicionador electroneumatico YT1000

Los posicionadores electroneumaticos de la familia
YT1000, disefiados para actuadores de valvulas
neumaticas, permiten ajustar con facilidad el cero
y la amplitud. Ademas, se encuentran disponibles
con diferentes opciones de retroalimentacion e
indicacion mediante interruptores de limite, asi como
en versiones estandar y antideflagrantes.

Caracteristicas Opciones

- Robustez - Rotativo o lineal

- Repetibilidad - Simple o doble efecto

- Calidad - Explosién proof

- Sensibilidad - Con o sin transmisor de

- Precision sefial analdgica

- Senal 4-20 ma - Con o sin limites de carrera

- Adaptado externa o interna
a normas - Diferentes rangos de
internacionales temperatura

El posicionador electroneumético YT1000R se usa para el
funcionamiento de actuadores de vélvula rotativa neumética, por
medio de un controlador eléctrico o sistema de control con una sefal
de salida analégica de DC4 a 20 mA o rangos divididos. Consultar por los posicionadores neuméticos e inteligentes.



Sistema de accionamiento para
Vélvula Mariposa

SOLUCIONES: |
DIVISION PROCESOS

- Accionamiento por cilindro lineal.

- Independencia del eje de la vélvula, vinculo por
dados intercambiables.

- 4 posiciones de montaje.

- Posibilidad de incluir caja limit sw. (opcional).

- Guarniciones de viton - alta temperatura
(opcional).

- Posibilidad de incluir posicionador 4/20mA
3/15psi (opcional).

- Disponibilidad de kits de reparacién del cilindro
(guarniciones)

- Posibilidad de recubrimiento anticorrosivo del
cilindro (opcional).

- Posibilidad de vastago inoxidable (opcional).
- Limites de apertura y cierre, regulables.
- Facilidad de montaje y desmontaje del cilindro.

- Bajo peso.

ANDRES ROMERO
Gerente Comercial

Prueba de agua extrema

Posicionador electroneumético YT 1000,
tecnologia torque motor.

rotori

Instruments

YT-1000
Electro-Pneumatic Positioner

Scan,
video de prueba de desempenfio
con exceso de agua.



EXP&: INDUSTRIAL2017

Feria de Soluciones Integrales para la Industria

Con el objetivo de promover e impulsar

el desarrollo de la industria regional y
nacional, FENALCO Valle del Cauca realiza
el evento EXPOINDUSTRIAL, Feria Industrial
del Pacifico, que retine del 17 al 19 de
mayo de 2017, en el Centro de Eventos del
Pacifico, a compradores, empresas
proveedoras del sector de Soluciones de
Ingenieria para la Industria y asistentes del
sector industrial a nivel nacional.

MICRO participard en EXPOINDUSTRIAL 2017

Dias: 17 al 19 de mayo

Lugar: Centro de Eventos del Pacifico,
Cali

Espacio MICRO: estand 6y 7

Zona de demostraciones A

FENALCO

Mas informacién: LA FUERZA OUE UNE
http://expoindustrial.com.co/ VALLE DEL CAUCA

Conferencia
en la jornada comercial de soluciones de ingenieria

Con el objetivo de promover el intercambio
de conocimientos y de tecnologias, EXPOINDUTRIAL 2017
contara con una programacion académica que comprende:

- Médulos sobre eficiencia energética
- Seguridad industrial y automatizacién
- Robética

Invitamos a nuestros clientes el viernes 19 a las 9:15 a.m.,
Centro de Eventos del Pacifico, Cali.

MICRO EN EL PAIS

Red Comercial
en Colombia

MICRO PENUMATIC S.A.
www.microautomacion.com

Bogota

Calle 19 No. 70-63

Zona Industrial Montevideo

PBX: (57-1) 405 0016

Fax: (567-1) 405 0016 Ext. 123/110
ventas@micro.com.co

CTS Medellin

MiCRO

Centro Empresarial Olaya Herrera
Carrera 52 No.14-30 Local 108
PBX: (57-4) 444 3811

Fax: (57-4) 444 3811 Ext. 104
ventasmedellin@micro.com.co

CTS Cali

ﬁ7_ =
Flora Plaza Mini-Mall
Calle 52 Norte No. 5B-78 Local 22

PBX: (57-2) 372 2217
microventascali@micro.com.co

Barranquilla
Celular: 313 853 8072
ventas@micro.com.co

DISTRIBUIDORES

Boyaca

SUMO AUTOMATIZACION
Carrera 11 No. 6-44 Sogamoso
Teléfono: (57-8) 87 739070
Fax: (57-8) 87 739070
info@sumoautomatizacion.com

Uraba Antioquefio

ASTILLERO BAHIA COLOMBIA SAS
Calle 101 No. 97-122 Apartado
Teléfono: 304 5991595
astillerobahiacolombia@gmail.com

MiCRO

PUBLICACION DE MICRO PNEUMATIC S.A.

www.microautomacion.com
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SERVOMOTORES.
CONTROL, PRECISION Y
VELOCIDAD. (TERCERA PARTE)

SERVOMOTORES.
CONTROL, PRECISION'Y
VELOCIDAD.

(TERCERA PARTE)

Como venimos sefalando
en las dos Ultimas ediciones
de los informes técnicos,
para movimientos de un solo
eje sin interpolacion existen
herramientas que facilitan el
control del servomotor.

Sin embargo, jqué sucede
cuando necesitamos controlar
dos o mas ejes? O bien, ;qué
acontece cuando ya disponemos
de nuestro controlador, el cual
no tiene funciones de control de
servomotor?

En los casos presentados en la introduccion, podemos utilizar
la linea ASDA A2, la cual nos permite trabajar directamente con
el driver, quien es el encargado de llevar a cabo la I6gica de
control.

Con este drive se posibilita trabajar de forma muy sencilla, median-
te el software ASDA Soft, que tiene distintos modos de control:

1. Modo posicionador (pr)

2. Control de velocidad

3. Control de torque

4. Control de leva electrénica

1. MODO POSICIONADOR (PR)

Este método posibilita operar de manera bastante simple y orde-
nada sobre la posiciéon del eje que queremos controlar, usando
un entorno grafico secuencial, es decir, controlar cada movimien-
to paso por paso.

ASDA A2.

Se pueden definir movimientos relativos, absolutos, velocidades,
aceleraciones, tiempos de espera, etc.

2. CONTROL DE VELOCIDAD

Este tipo de control es muy utilizado cuando se necesita tener
una velocidad constante, porque el servomotor controlara el
torque entregado, con el fin de que la velocidad siempre sea la
misma.

3. CONTROL DE TORQUE

Esta clase de control es contraria al control de velocidad, ya que
el motor variara su velocidad, con el objetivo de lograr obtener
un torque constante.

Es importante tener en cuenta que en el control de torque in-
fluye el diametro de la carga a mover, puesto que el control del
torque es sobre el eje del motor, es decir, si se altera el diametro
de la carga, variaran los esfuerzos tangenciales. Por ejemplo,
si se quiere hacer un sistema de bobinado o debobinado de
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algun material, la fuerza ejercida sobre la materia ira cambiando
a medida que el diametro cambie, ya que el servo mantendra

constante el torque en su eje y no sobre el material en cuestién.

— et = = Para conseguir mantener constante la tension del material, de-
e || e . . itip beremos agregar dispositivos externos que midan constante-
— ] mente dicha tension, y modificar la velocidad del servomotor en
e e funcién a estas mediciones.

T | pppe————— )

T T e T T 4. CONTROL DE LEVA ELECTRONICA

e ' — Este tipo de control es muy util y tiene muchisimas aplicaciones.
T 4 Consiste en poder seguir un eje, pero este seguimiento depend-
o3 era del perfil de leva que le brindemos.
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MICRO
PNEUMATIC S.A.

Calle 19 N° 70-63
Zona Ind. Montevideo

PBX: (57-1) 405 0016
Fax: (57-1) 405 0016 ext. 110

Bogota, D.C.
ventas@micro.com.co
WWW.micro.com.co

Si observamos la analogia mecanica en la siguiente imagen,
sabremos que, en primer lugar, disponemos de un motor, al que
podemos denominar “maestro”, o sea que es el motor al que
seguiremos en movimiento.

A continuacion del eje del motor, tenemos un sistema de acople,
una caja reductora y una leva mecanica, la cual esta solidaria a

un eje esclavo. Este eje seguira al eje maestro, segun el perfil
de leva que tengamos.

—

—y

EJE ESCLAND

s

;QUE ES EL PERFIL DE LEVA?

Teniendo en cuenta nuestra imagen anterior, ahora miremos el
siguiente grafico.

Si nuestro eje maestro estuviese en la posicion 1 (eje “X”),
nuestro eje esclavo estaria en una posicion 1 (eje “Y”).
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A medida que nuestro motor maestro hace girar la leva, el eje
esclavo empieza a seguirlo.

Se puede ver que cuando la leva gira a 45°, la posicion del es-
clavo sobre el eje “Y” cambia. Ahora esta un poco mas abajo so-
bre el eje “Y”. De igual modo, si la leva girara a 90°, el eje escla-
vo estaria un poco mas arriba sobre el eje “Y”. De esta manera,
sucesivamente, continuaria siguiendo el perfil de la leva.

Electrénicamente, con el servo drive ASDA A2, podemos conse-
guir este seguimiento muy facilmente, colocando un eje maestro
que gire 360° y siguiéndolo punto a punto.

La principal ventaja de hacerlo electronicamente es que el cam-
bio de perfil de leva se puede hacer presionando un botén uni-
camente, sin necesidad de hacer cambios mecanicos, los cu-
ales consumen bastante tiempo y, muchas veces, son cambios
complejos.

EI ASDA A2 admite hasta 720 puntos para la generacién de una
o varias levas, esto posibilita una leva de altisima precision. Su-
poniendo que a nuestro grafico anterior lo quisiéramos hacer
electronicamente, estariamos consumiendo 8 puntos por cada
leva, lo que nos permitiria hacer 80 levas distintas con un solo
driver.

Algunas de las aplicaciones de leva electrénica pueden ser:
sistemas de corte rotantes (de una o varias cuchillas), sistemas
de corte al vuelo (sincronizando la velocidad del cortante con
la del material), sistemas de llenado, soldadura en movimiento,
etc.

Todas estas herramientas nos dan una flexibilidad inmensa para
hacer distintos controles. En el caso de no alcanzar esta flexi-
bilidad, la linea ASDA A2 puede disponer de comunicacion Can
Open, que nos permitira vincular nuestros equipos a un PLC,
dedicado al control de movimiento como ser el DVP MC. Este
es un controlador basado en la norma IEC 61131-3, que nos po-
sibilitara controlar hasta 16 ejes y sincronizarlos de una manera
muy simple y amigable, con toda la potencia de un Motion Con-
trol y la flexibilidad de un PLC con conectividad Ethernet.
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