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Responsabilidad legal y copyright

Responsabilidad legal y copyright

Este manual y todo su contenido esta protegido por las leyes de copyright. No esta
permitida la copia total o parcial de este manual sin el previo consentimiento por escrito de
Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU).

PEWEU aplica una politica de desarrollo continuo del disefio y rendimiento de sus
productos. Por ello, nos reservamos el derecho a modificar el manual/producto sin previo
aviso. PEWEU no se hace responsable de ningun dafio directo, especial, incidental o
consecuente como resultado de cualquier defecto en el software o en su documentacion,
aun cuando se haya advertido de la posibilidad de dichos dafios.

Dirija sus preguntas sobre mantenimiento y cuestiones técnicas a su representante local de
Panasonic.

Panasonic Electric Works Europe AG (PEWEU)
Caroline-Herschel-Strasse 100
85521 Ottobrunn, Germany

Tel: +49 89 45 354-1000
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1 Introduccion

1 Introduccion

1.1 Antes de empezar

Antes de utilizar este producto, lea detenidamente las instrucciones de seguridad contenidas
en los siguientes manuales:

+ “SX-DSV03514, MINAS A6 Multi, Referencia Técnica - Parte de seguridad”
“SX-DSV03508, MINAS A6 Multi, Manual de programacion — PANATERM for Safety”

Este producto es de uso industrial exclusivamente.

Las conexiones eléctricas deben ser realizadas por electricistas cualificados.

1.2 Acerca de este documento

Estas “Guia de inicio rapido” esta pensada para ayudarle a configurar un sistema de
servoaccionamiento MINAS A6 Multi. Esta basada en la informacion contenida en los
manuales de la serie MINAS A6 Multi y en la experiencia practica de nuestros ingenieros.

Las instrucciones paso a paso le guiaran en la conexién de un controlador host Omron
NX1P2 a un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi. También aprendera a
programar una tarea de posicionamiento simple en el software Sysmac Studio de Omron. La
comunicacién se consigue mediante EtherCAT.

En estas instrucciones asumimos que esta utilizando un sistema operativo Windows 10.

Consulte la documentacion original de nuestros sistemas de servoaccionamiento para
obtener informacién detallada. Esta disponible de forma gratuita en nuestro Centro de
descargas Panasonic.

1.3 Documentos de referencia

Seleccionar los siguientes enlaces para descargar los documentos de nuestro Centro de
descargas Panasonic :

» Especificaciones de seguridad:
“SX-DSV03514, MINAS A6 Multi, Referencia Técnica - Parte de seguridad”

* Informacién sobre el cableado del sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi:
“SX-DSV03454, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Driver Module”

» Informacién sobre el cableado de la fuente de alimentacion MINAS A6 Multi:
“SX-DSV03452, MINAS A6 Multi, Reference Specifications — Power Supply Module”
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1 Introduccion

Informacién sobre la comunicacion EtherCAT:

“SX-DSV03456, MINAS A6 Multi, Technical Reference — EtherCAT Communication
Specification”

Descripcién de las funciones del servoaccionamiento:

“SX-DSV03455, MINAS A6 Multi, Technical Reference — Functional Specification”

Informacién sobre la programacion de seguridad:
“SX-DSV03508, MINAS A6 Multi, Manual de programacién — PANATERM for Safety”

Informacién sobre como reducir las interferencias electromagnéticas (EMI):
“Recomendaciones de cableado de servodrivers y motores conforme a la directiva EMC”

Guias de inicio rapido relacionadas:

“QS10000, MINAS A6 Multi, Control de posicion con controlador host Beckhoff y
EtherCAT”

“QS10001, MINAS A6 Multi, Ethernet sobre EtherCAT con PANATERM”

“QS10002, MINAS A6 Multi, Desconexion segura de par (STO)”

“QS10003, MINAS A6 Multi, Parada segura 1 (SS1)”

“QS10004, MINAS A6 Multi, Monitorizacién de velocidad segura (SSM)”

“QS10006, MINAS A6 Multi, Control de posicion con controlador host TRIO y EtherCAT”

1.4 Software disponible

El siguiente software esta disponible de forma gratuita en nuestro Centro de descargas
Panasonic:

Software de configuracion para PC PANATERM para MINAS A6 Multi, 32 bits, o software
de configuracion para PC PANATERM para MINAS A6 Multi, 64 bits

Archivo Panasonic ESI

El siguiente software se puede descargar de la pagina web de Omron (https://
www.omron.eu./en/home):

QS10005_V1.0_ES
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2 Descripcion general del funcionamiento

2 Descripcidon general del funcionamiento

Un sistema de servoaccionamiento Panasonic MINAS A6 Multi incluye una fuente de
alimentacion, una o mas controladoras de 400V y uno o dos motores conectados a cada
controladora. La comunicacioén se puede lograr a través de EtherCAT con cualquier
controlador host compatible con el protocolo de aplicaciéon CAN sobre EtherCAT (CoE).

Ejemplo

Un sistema de servoaccionamiento, compuesto por una fuente de alimentacion de 15kW,
una controladora de dos ejes, tamario A, de 1,5kW y dos servomotores de una potencia
norminal de 1,0kW y 1,5kW, se conecta a un controlador host Omron NX1P2 mediante un
cable Ethernet para una comunicacion a través de EtherCAT.

Usar los siguientes accesorios:

* 1 cable de alimentacién externa de 400V AC

Conecta la fuente de alimentacion MINAS A6 Multi a la alimentacion de red principal
(400V AC).

* 1 cable de alimentacién externa de 24V DC
Conecta la fuente de alimentacion (24V DC) y el controlador host.
* 1 cable de puesta a tierra (terminal redondo M4)
Conecta los terminales PE de la fuente de alimentacion y de la controladora.
» 2 cables de motor Panasonic
Conecta el motor y la controladora.
» 2 cables de encoder Panasonic
Conecta el encoder y la controladora.
» 1 cable Ethernet
Conecta el PC y el controlador host.
* 1 cable Ethernet (utilizado para la comunicacion EtherCAT)
Conecta el controlador host y la controladora.
» 1 cable de comunicacién RJ11 (2 conectores RJ11)

Conecta la fuente de alimentacion y la controladora.

* 1 barra distribuidora de alimentacién (50mm) con tapén final para el bus de continua
(535V DC a 675V DC)

Conecta la fuente de alimentacion y la controladora.

* 1 barra distribuidora de alimentaciéon (50mm) con tapén final para el bus de control (24V
DC)

Conecta la fuente de alimentacion y la controladora.
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2 Descripcion general del funcionamiento
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(1) Fuente de alimentacion (24V DC)

(2) Controlador host Omron NX1P2

(3) Fuente de alimentacion MINAS A6 Multi (400V AC, 15kW)
(4) Controladora de dos ejes MINAS A6 Multi (1,5kW)

(5) Servomotor MINAS A6 B (1,5kW)

(6) Servomotor MINAS A6 A (1kW)

(7) PC con Sysmac Studio

Configuracion de un sistema de servoaccionamiento MINAS A6 Multi - Control de posicion con
controlador host Omron NX1P2 y EtherCAT
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3 Cableado

3 Cableado

3.1 Recomendaciones para el cableado

Es responsabilidad del cliente aplicar las medidas que considere necesarias para
cumplir la normativa vigente sobre cableado, seguridad y reduccién de interferencias
electromagnéticas (EMI).

No olvide seguir las especificaciones indicadas en el manual de hardware de cada uno de
los dispositivos a cablear. Si alguna de las especificaciones del manual no es conforme con
la informacién de este documento, el manual del fabricante tendra preferencia.

Para obtener informacion detallada sobre la reduccién de las interferencias
electromagnéticas (EMI), consulte “Recomendaciones de cableado de servodrivers y
motores conforme a la directiva EMC”.

3.2 Conectores de la parte inferior del sistema de servoaccionamiento

La imagen muestra los conectores mas importantes de una fuente de alimentacion
(izquierda) y de una controladora (derecha). Consultar la documentacién técnica para
obtener detalles sobre otros conectores.

(1) X102: Alimentacion de corriente principal (400V AC)
(2) X11: Alimentacion de corriente del control (24V DC)
(3) X105A: Motor A
(4) X105B: Motor B
(5) X9A: Encoder A
(6) X9B: Encoder B

Vista inferior de la fuente de alimentacion (izquierda) y de la controladora (derecha)

Conector X11 (alimentacion de corriente del control)

Conectar la alimentacion de corriente de 24V DC del control al conector X11.
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3 Cableado

Cableado del conector X11

Conector X102 (alimentacién de corriente principal)

Conectar el cable de la alimentacién de corriente principal de 400V AC a X102.

Cableado del conector X102

Conectores X105A y X105B (conectores del motor)

Conectar el cable de motor del servomotor A en X105A y el cable de motor del servomotor B
en X105B.

Cableado de los conectores X105A y X105B

Conectores X9A y X9B (conectores del encoder)

Conectar el cable del encoder del motor A en X9A y el cable del encoder B en X9B.

Cableado de los conectores X9A y X9B

3.3 Conectores de la parte superior del sistema de servoaccionamiento

La imagen muestra los conectores mas importantes de una fuente de alimentacién
(izquierda y de una controladora (derecha). Consultar la documentacion técnica para
obtener detalles sobre otros conectores.
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3 Cableado

(1) X1: Conector de comunicacion interna en la fuente de alimentacion
(2) X1A: Conector de comunicacion interna en la controladora
(3) X6A: Conector de comunicacion EtherCAT en la controladora

Vista superior de la fuente de alimentacion (izquierda) y de la controladora (derecha)

Conectores X1, X1A (conectores de comunicacién interna)

Conectar X1 y X1A con el cable de comunicaciéon RJ11.

Conector X6A (conector EtherCAT)

Conectar un cable de Ethernet entre el conector EtherCAT del controlador host y X6A de la
controladora.

34 Conectores de la parte delantera del sistema de servoaccionamiento

La imagen muestra los conectores mas importantes de una fuente de alimentacién
(izquierda y de una controladora (derecha). Consultar la documentacion técnica para
obtener detalles sobre otros conectores.

(1) X7: Conector USB (para la configuracion del controlador) en la controladora

(2) X104: Conectores del bus de continua en la fuente de alimentacion y en la controladora (535V DC
a 675V DC)

(3) X12: Conectores del bus de control (24V DC) en la fuente de alimentacion y en la controladora

Vista frontal de la fuente de alimentacion (izquierda) y de la controladora (derecha) con barras de bus
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3 Cableado

Conectores X104 y X12 (bus de continua)

Conectar las barras de bus a X104 y X12 para conectar los circuitos de corriente continua
de la fuente de alimentacioén y de la controladora.

Conectores de los circuitos de corriente continua y sin barras de bus

Conector X7 (para la configuracién del controlador)

La controladora se configura usando el software de configuracion para PC PANATERM.

Usar un cable USB A a mini-B disponible comercialmente para conectar el PC a la
controladora.

|

Cammme==mnE

mmas

(1) XT7: Conector USB en la controladora

Conector X7 para conexién a PC

3.5 Conectores del controlador host Omron NX1P2

La imagen muestra la vista frontal del controlador host.

(1

(1) Alimentacion eléctrica de 24V DC
(2) Conector PORT1 EtherNet/IP
(3) Conector PORT2 EtherCAT

Vista frontal del controlador host Omron NX1P2
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3 Cableado

Alimentacion eléctrica de

24V DC
Conectar este conector a una corriente de 24V DC.

Conector PORT1 EtherNet/IP

Conectar un cable Ethernet entre este conector y el puerto Ethernet de su PC.

Conector PORT2 EtherCAT

Conectar un cable Ethernet entre este conector y el conector X6A de la controladora.
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4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

4.1 Instalar Sysmac Studio en su PC

El sistema de servoaccionamiento se controla con el software Sysmac Studio de Omron.
Instalar este software y el archivo Panasonic ESI en su PC.

1. Descargar el software Sysmac Studio de la pagina web de Omron y ejecutar el archivo
de instalacion.

2. Copiar el archivo Panasonic ESI (Panasoni ¢_M NAS A6Multi _V*.xml )aC
\ Program Fil es (x86)\ OMRON\ Sysmac St udi o\l ODevi ceProfil es
\ Esi Fi |l es\ UserEsi Fil es ensuPC.

3. Reiniciar Sysmac Studio.

Los enlaces de descarga se encuentran en Software disponible (pagina 5).

4.2 Crear un nuevo proyecto en Sysmac Studio

Antes de conectar el PC al controlador host Omron NX1P2, se debe crear un nuevo
proyecto en Sysmac Studio.

1. Hacer clic en el icono Sysmac Studio del escritorio para arrancar el software.

2. En la “Start Page”, seleccionar “New Project”.
Offline
. New Project
@ Open Project

L

fod” I
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4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

3. Seleccionar el dispositivo y el nUmero de versién (consultar la etiqueta del controlador
host) y luego “Create”.

= Project Properties
Project name New Project

Author

Comment

Type Standard Project sl

Ef Select Device
Category Controller
Device NX1P2 v |~|9024DT1

Version 1.13

Create

4. Seleccionar “Configuration and Setup” > “EtherCAT” > “AC Servo Driver”. A
continuacion, hacer doble clic en la controladora a conectar.

Toolbox

-1
Node AddressINetwork conf All vendors

Item name Value = Analog 10

= Encoder Input

: Model name Master

CPU/Expansion Racks Product name Master
» 1/0 Map Number of Slav.

PDO Communi. 2000

PDO Communi.
» i Motion Control Setup Reference Clock

Multiview Explorer

v

[ Measurement Sensor

I Vision Sensor

H1 Digital Type Sensor
‘Communication Unit

¥ Junction Slave

Il Communication Adapter

» 3 Controller Setup

& Cam Data S s Total Cable Len...

Fail-soft Operat...

‘Wait Time for S... Input Keyword

PDO communic imes

7 Data Trace Settings Revision Check.
Serial Number...

DC Synchronou.

> Evel

m MADLTQ1BF Rev:0x00010000

m MADLTQSBF Rev:0x00010000
m MADMZ2A4KBX Rev:0x00010000

il

m MADMZ2AAKBX Rev-0x00010000

La controladora estara ahora conectada al maestro (controlador host).

Node Address|Network configuration

= Master
Master

5. Seleccionar “Controller” > “Communications Setup...” para establecer una conexién
Ethernet.

s & @ T —
Change Device

Multiview Explorer v % QOnline Ctrl+W
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4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

Seleccionar el método de conexion “Ethernet connection via a hub” e introducir la
direccion IP por defecto 192.168.250.001 del controlador host.

Asegurarse de que el PC utiliza una direccion IP de la misma subred, p. €j.,
192.168.250.50.

Para comprobar la comunicacién, seleccionar “Ethernet Communication Test”. Si
aparece la indicacion “Test OK”, la comunicacion esta activa.

Hacer clic en “OK” para guardar los ajustes.

¥ Connection type
Select a method to connect with the Controller to use every time you go online.
. Direct connection via Ethernet
. Remote connection via USB
G Ethemnet connection via a hub
@ Select one method from these options at every online connection.
I Direct connection via Ethernet
Il Remote connection via USB
B Ethemet connection via a hub

¥ Remote IP Address
Specify the remote IP address.

192.168 . 250. 001

USB Communications Test  Ethernet Communications Test

Seleccionar el triangulo amarillo de la barra de herramientas para conectar en linea.

Cuando el controlador host estd en modo RUN, el nuevo estado se muestra en la
parte inferior derecha.

Model name : NX-EC(

I-I'—I Product name : NX-E(
r Revision: 1.2

Vendor : OMRO
Comment : Ethe

Controller Status

15
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4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

8. Hacer clic con el botén derecho del ratén en el dispositivo maestro y seleccionar
“Write Slave Node Address” para establecer la direccion de nodo de la controladora.

Expand All

Collapse All

Calculate Trapsmission Delay Time of the Master

L

Compare and Merge with Actual Network Configuration

Get Slave Serial Numbers

Display Diagnosis/Statistics Information

Display Production Information

9. Establecer una direccion de nodo esclavo, p. €j., 1, y seleccionar “Write”.

Update With Latest Actual Network Configuration

ess can be set from hardware, the setting ha n other cases, the adc

Cancel

10.  Reiniciar la controladora para actualizar la direccién de nodo.

11.  Después de reiniciar, se debe permanecer en modo fuera de linea. Seleccionar la

controladora y, a continuacién, “Edit PDO Map Settings” para seleccionar el mapa de
PDO para su aplicacion.

77 EtherCAT X
Node Address|Network configuration
= Master
Master Ttem name Value

3 &m E0O1

Enable Distributed Clock Enabled (DC SYNCO)

QS10005_V1.0_ES



12.

PDO Map
Process Data Size : Input
Output
Name

SelectionlInput/Output|

Output
Qutput
Output

No option
Receive PDO ma 1 (Axis A)
Receive PDO ma| 2 (Axis A)
Receive PDO mapping 3 (Axis A)

Output
Qutput
Output

No option

Receive PDO ma 1 (Axis B)
Receive PDO ma| 2 (Axis B)
Receive PDO mapping 3 (Axis B)

— No option

Transmit PDO mapping 1 (Axis A}
Transmit PDO mapping 2 (Axis A)
Transmit PDO mapping 3 (Axis A)

Input
Input
Input

No option

Transmit PDO mapping 1 (Axis B)
Transmit PDO mapping 2 (Axis B)
Transmit PDO mappinag 3 (Axis B)

bit] / 11472 [bit]
6 [bit] / 11472 bit] [ZEZCH KL

4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

Por ejemplo, seleccionar PDO mapping 4 y luego “Apply” y “OK”.

PDO entries included in Transmit PDO mapping 4 (Axis B)
Size |Data typel PDO entry name I

16 [bit) [ UINT__| Error code (AxisB) |
UINT Statusword (Axis B)

SINT Modes of operation display (Axis B)
DINT Position actual value (Axis B)

DINT Velocity actual value (Axis B)

INT Torgue actual value (Axis B)

UINT Touch probe status (Axis B)

DINT  Touch probe pos1 pos value (Axis B)
UDINT  Digital inputs (Axis B}

Index |

Flag ||  0x6841:00 1611
- 0x6861:00 8 [bit]
Editable 0x6864:00 32 [bit]
Editable 0x686C:00 32 [bit]
Editable 0x6877:00 16 [bit]
0x68B9:00 16 [bit]
0x68BA:00 32 [bit]
0x68FD:00 32 [bit]

Editable
Editable
Editable

Editable
Editable
Editable

Editable
Editable
Editable

Move Down Align

Add PDO Entry Delete PDO Entry

oK Cancel

4.3 Configuracién de ejes

La controladora es un modulo de dos ejes. Los pasos siguientes describen la configuracion
de MC_AXxis000. Utilizar el mismo procedimiento para configurar MC_Axis001.

Seleccionar “Motion Control Setup” > “Axis Settings” > “Add” > “Single-axis Position
Control” para afiadir un eje.

1.

Multiview Explorer

new_Controller 0 «

urations and Setup
EtherC/
1 Node1 : MADMZ2A

e Address|Network configu

U/Expansion Racks
& /O Map

Group Settings
& Cam Data Settings
» Event Settings
i, Task Setti

A Data Trace Sett

Para “Axis type”, seleccionar “Servo axis” y para “Output device 17, seleccionar
“MADM2AG6KBX(E001)”.

A\d Configurations and Setup

¥ 5 EtherCAT
Node1: MADMZA6KBX (E0O
» = CPU/Expansion Racks

Axis number
Motion control
Axis use
Asxis type
Control function
Feedback control
Input device 1
Input devic
Input device 3
Output device 1
QOutput device 2

MC1: Primary periodic task
Servo axis v

L

< 1/0 Map
» @ Controller Setup

¥ & Motion Control Setup

ettings

=

Node : 1 MADM2A6KBX(E0OT) v

<Not assigned> v
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4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

3. Irala pestafna “Detailed Settings” para hacer un mapa de los objetos de datos de
proceso (PDO) a las variables de NX1P2.

¥ Detailed Settings
Reset to Default

| Function Name Device Process Data

" Output (Controller to Device)

* 1 d Node : 1 MADM2AG6KBX(E001)
Node : T MADM2AGKBX(EOOT)
Node : 1 MADM2AG6KBX(E001)
Node : T MADM2AGKBX(EOOT)

<Not assigned
n Node : 1 MADM2AGKBX(EQOT)

15. Positive torque limit value <Not assigned>

16. Negative torque limit value <Not assigned>

21. Touch probe function <Not assigned>

44, Software Switch of Encoder's Input [<Notassigneds | ¥ |
Controller)

Node : TMADMZAGKBX(EQDT)  ~
ual value Node : 1 MADM2AGKBX(EQOT) ¥ D(fransmit PDO mapping 4 (Axi_Position actual value (Axis_6064_00)
locity act e Node : T MADM2AGKBX(EQUT) | [606Ch-00.0(Transmit PDO mapping 4 (Ax_Velocity actual value (Axs_b
25. Torque actual value Node : 1 MADM2AGKBX(EQT) ¥ D(fransmit PDO mapping 4 (Axi_Torque actual value (Axi A
27. Modes of operation display Node : T MADM2AGKEX(EO0T) v ||6061h-00.0(Transmit PDO mapping 4 (Axi_Modes of operation display_6061_00)

4. Establecer el pulso de consigna y la distancia de recorrido por cada revolucion del
motor.

Los motores de la serie MINAS A6 Multi tienen una resolucién de encoder de 23 bits
(8388608 pulsos).

Multiview Explorer

EtherCAT

/Expansion Racks Unitofdisplay © pulse @ mm @ um ® m @ degee @ inch

& 1/0 Map v Travel Distance

a e s i
piConuplSSelD Command pulse count per motor rotation p

per motor ro

nt per motor rotation [UDINT]

* Travel distan|
{2) Work travel distance per motor rotation [LREAL] €

& Cam Data Settii

4.4 Programar una tarea de posicionamiento simple

Este pequefo programa de demostracién mostrara cémo iniciar el posicionamiento del eje.

Seleccionar “Programacion” > “POUs” > “Programas” > “Programa0” > “Seccion0”
y afadir los bloques de funcién MC_Power y MC_MoveRelative desde la ventana
“Utilidades”. Definir las variables como se muestra a continuacion.

Multiview Explorer

>
e Conte § + | !

Nome [ Dwatpe | inaivae |
WoRD

WC MoreReiive

w0

IrDistancePos LREAL

IrMoveRelVelocitiy1 LREAL

Externals,

MC_As000—{ > o
bEnablePower Data Movement
I

k > Data Type Con

f-bBusy > Fcs

Ertor|-bError

¥ Ladder Tools

ErroriD|—wErrorlD

FB_MC_MoveRelative
MC_MoveRelative

s —— s -MC_ads000 IC_AbortTrigger
bStartMovement N BMoveRelDone MC AbortTrigger
H

ErrorlD|—wErrorlDMoveRelt
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4 Crear un proyecto en Sysmac Studio

4.5 Descargar y ejecutar el proyecto

El proyecto ya esta listo para ser descargado al controlador host Omron NX12P.

1. Seleccionar el triangulo amarillo en la barra de herramientas para conectar en linea, y

luego seleccionar “Synchronize” para sincronizar el proyecto.

2. Seleccionar “Transfer to Controller " y “Close” cuando la transferencia se haya
completado.
[ synchronization -
3.
Fostion v § EtherCAT
* T "ol ¢ Ut
¥
e
4.

Cambiar la variable bEnablePower a TRUE para activar el servocontrol. Cambiar
bStartMovement a TRUE para iniciar el posicionamiento relativo del eje.
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5 Ayudenos a mejorar

5 Ayudenos a mejorar

No dude en ponerse en contacto con nosotros si tiene cualquier tipo de duda o si desea
aportar sugerencias de mejora. En tal caso, le rogamos que incluya el numero de la Guia
de inicio rapido en el asunto del e-mail. Encontrara el nimero (que empieza por "QS") en la
portada de la misma.

servo.peweu@eu.panasonic.com

+49 (0) 8945354-2750
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6 Registro de cambios

6 Registro de cambios

QS10005_V1.0_ES, 2020.11

Primera edicion
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7 Hotline de Panasonic

7 Hotline de Panasonic

Si tiene dudas o preguntas que no pueden ser aclaradas por los manuales o por la ayuda
Online, pdngase en contacto con su oficina de ventas.

Europa

Austria: 02236 / 2 68 46, info.pewat@eu.panasonic.com
Benelux: 0499 / 37 27 27, info.pewswe@eu.panasonic.com
Francia: 01 /60 13 57 57, info.pewswef@eu.panasonic.com
Alemania: 089 / 45 354 2750, servo.peweu@eu.panasonic.com
Irlanda: 01/4 60 09 69, info.pewuk@eu.panasonic.com
Italia: 045 /67 52 711, info.pewit@eu.panasonic.com
Escandinavia: 46/ 8 59 47 66 80, info.pewns@eu.panasonic.com
Espaia: 91 /3 29 38 75, info.pewes@eu.panasonic.com
Suiza: 041 /799 70 50, info.pewch@eu.panasonic.com

Reino Unido: 01908 / 23 15 55, info.pewuk@eu.panasonic.com

Norteamérica y Sudamérica

EE.UU.: 1877 /624 7872, iasupport@us.panasonic.com

Asia

China: 400-920-9200 (toll free), https://industrial.panasonic.cn/ea/
Corea: +82-2-2052-1050, http://pidskr.panasonic.co.kr/

Taiwan: +886-2-2757-1900, https://industrial.panasonic.com/
Hong Kong: +852-2306-3128, https://industrial.panasonic.com/
Japoén: 0120-394-205 (toll free), https://industrial.panasonic.com/
Singapur: +65 /635 92128, pewapfa@sg.pewg.panasonic.com
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