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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 dafo 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.
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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 las Operating Instructions correspondientes de la serie MINAS.

Este producto es de uso industrial exclusivamente.

Las conexiones eléctricas deben ser realizadas por electricistas cualificados.

1.2 Acerca de este documento

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

Las instrucciones paso a paso le guiaran en la conexién de un PLC a un
servoaccionamiento MINAS y en el ajuste de los parametros mas importantes dentro del
software de configuracion PANATERM.

1.3 Documentos de referencia

Consulte los manuales originales de los servoaccionamientos para obtener informacién
detallada. Haga clic en los siguientes enlaces para descargar los documentos de nuestro
Centro de descargas Panasonic.

* Informacién sobre cableado, control de posiciéon y parametros:
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A5 series
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A6 series

* Informacion sobre el uso del software de configuracion PANATERM:
Operation Manual: Set up support software PANATERM Ver. 6.0

* Informacion sobre cémo reducir las interferencias electromagnéticas (EMI):
Recomendaciones de cableado de servodrivers y motores conforme a la directiva EMC
» Otras guias de inicio rapido:

QS2001, Control de posicién mediante funcionamiento por bloques usando sefiales de
entrada (MINAS A6SG/A6SF)

QS2002, Control de posicion mediante funcionamiento por bloques usando comandos
Modbus (MINAS A6)

QS2003, Control de posicion en redes EtherCAT (MINAS A5B/A6B)
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https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=346195
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1 Introduccion

QS2004, Control de posicion usando RTEX (MINAS A5N/A6N)
QS3000, Control de velocidad (MINAS A5/A6F)

QS4000, Control de par (MINAS A5/A6)

QS5000, PANATERM - Movimiento de prueba

QS5001, PANATERM - Autotuning de ganancia en tiempo real
QS5002, PANATERM - Autotuning de ganancia

1.4 Software disponible

El siguiente software esta disponible de forma gratuita en nuestro Centro de descargas
Panasonic. Haga clic en el enlace para iniciar la descarga.

» Software de configuracion PANATERM

» Software de programacion Control FPWIN Pro 7
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2 Descripcion general del funcionamiento

2 Descripcidon general del funcionamiento

El control de posicion es un modo de control en el que el motor desplaza la carga hasta un
punto destino especificado.

El servoaccionamiento puede ser controlado por un tren de pulsos dentro de un rango de
frecuencias entre 1Hz y 8MHz desde un controlador host, como un PLC o un controlador
CNC o mediante funcionamiento por bloques. Esta Guia de inicio rapido explica como
cablear y configurar el servoaccionamiento para recibir pulsos de un PLC.

Ejemplo

Un PLC FPOH y un servoaccionamiento MINAS AG6SF estan conectados para controlar el
accionamiento mediante sefiales de E/S. Si es necesario, también se pueden transmitir
sefales adicionales, como «servo preparado», alarma o «posicionamiento completado».

—~== +24V DC
== 0V DC

= CWL

= CCWL

5 > ;M

(1) Conexién a la alimentacion eléctrica externa.
(2) Conexion a interruptores de final de carrera.

Transmision de datos entre el PLC y el servoaccionamiento mediante cable de conexién
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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 reduccion 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 del servoaccionamiento

Conector XA (conector de alimentacion principal)

Conecte el ccable de alimentacion externa en el conector XA. En el caso de una
alimentacion eléctrica simple fase de 230V, conecte un cable de dos hilos al
servoaccionamiento como se indica en la ilustracion. El pin L2 no se usa en el modo
monofasico.

XA
;
L3

Cableado del conector XA para una alimentacion eléctrica de 230V

Conector XB (conector del motor)

Conecte el cable del motor en el conector XB. Los hilos estan etiquetados con las letras U, V
y W. No cambie la secuencia de fases del motor, p.ej., conectando V en W.

QS2000 V1.1_ES 7
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3 Cableado

Cableado del conector XB para la alimentacién eléctrica del motor

Conector X6 (conector del encoder)

Conecte el cable del encoder en el conector X6.

Cableado del conector X6 para la conexion del encoder

Conector X4 (conector de E/S)

Conecte el cable de conexion en el conector X4 y en el PLC FPOH. En el caso de
conexiones PNP, esta disponible el cable de conexién premontado DVOP0O988WP-1.

Panasonic suministra diferentes cables de conexién premontados para conectar otros tipos

de PLC.
|
. m
) \
+24V DC —==-

0V DC —-

CWL =
CCWL —

(1) Conexion a la alimentacion eléctrica externa.
(2) Conexion a interruptores de final de carrera.

Cableado del conector X4 para la conexion del controlador host

Conector X1 (conector USB para conexién a PC)

El servoaccionamiento se configura usando el software de configuracion PANATERM.
Use un cable USB A a mini-B disponible comercialmente para conectar el PC al
servoaccionamiento.

8 QS2000 V1.1_ES



3 Cableado

Conector X1 para conexion a PC

3.3 Entradas y salidas de senal del conector X4

QS2000 V1.1_ES

En el caso de un control de posicion, el conector X4 del servoaccionamiento MINAS A5/A6
esta equipado con entradas y salidas de sefal. En el caso de un entrada de pulsos, puede
usar las entradas line-driver (44, 45, 46, 47) si son necesarias velocidades o resoluciones
altas, o usar también las entradas de colector abierto (1, 2, 4, 6 6 3, 4, 5, 6). Las entradas de
pulsos estan resaltadas en el esquema eléctrico.

En nuestro ejemplo, usaremos las siguientes entradas y salidas de sefial:

OPC1 (pin 1), OPC2 (pin 2), PULS2 (pin 4), SIGN2 (pin 6)

Entradas de colector abierto para recibir pulsos de consigna de un PLC.
SRV-ON (pin 29)

Entrada "servo-activo» para activar el servomotor.

COM+ (pin 7)

Terminal comun para la alimentacion eléctrica de las sefiales de control.
S-RDY (pines 34-35)

Salida "servo preparado» para indicar el estado preparado del servoaccionamiento.
ALM (pines 36-37)

Salida "alarma servo"

A-CLR (pin 31)

Entrada para supresion de alarmas.

INP (pines 38-39)

Salida "posicionamiento completado», que se activa cuando se ha alcanzado el punto
destino.

Consulte las Instrucciones de uso de su servoaccionamiento MINAS A5/A6 para obtener
mas informacion sobre las entradas y salidas de sefial que podrian ser Utiles para su
aplicacion.



3 Cableado

7

Command pufse @ COM+

I~_inhibitioninput 33 |

Deviation counter INH
clear input 30 o
Servo-ON input 29 SRV-ON

Gain switching input 27

Electronic gear

GAIN

| switching input 1 28| pIv1
~~""Damping control
| switching input 1 26 |\/S-SEL1
Control mode
| switching input 32 |c-MODE
Alarm clear input 31 ACLR
— Positive direction
~_over-travel inhibition input 9 | pOT
Negative direction
~_over-travel inhibition input 8 | NOT
Servo-Ready output
v oulp 35 Is-RDY+
34 | S-RDY-
Servo-Alarm output 37
i ALM+
36 _
Voo il Positioning complete output 39 ?’5:1
12Vto24V T 38 [ |NP-
External brake release output 14
— BRKOFF+
10 gRKoFF-

Torque in-limit output 49

TLC

Zero speed detection output 12

Command pulse input B
(Use with 8 Mpulsef/s or less.)

Be sure to connect.

ZSP

19

k)

o
e

20K0(20K0187K033210) 16

Z-phase output
(open collector)

SPRTRRSP i
GND 2

(1) When you use the external
resistor with 12V and 24 V
power supply

PULS1

T

200
SIGN1

= SiGN2
200

A-phase

output Specifications || Vpc—1.5 -

Vbc ofR R+220 =10 mA
B-phase | [12v[820 Q12 W
output |24 v[ 2kQ12 W

Z-phase
output

(2) When you do not use the
external resistor with 24 V
power supply

] PuLs?
200

4]

= Tozxa
= SIGN2
200

opct
T2z

(—[—: Twisted pair)

e hom — |P-ATUTROR /

Positive direction torque limit input
} (0Vto+10V)

% 451 GND

kol i018713210]

‘o0p
N-ATL

e (210
*

1kQ 43

Negative direction torque limit input
LL?—} (-10V to +10 V)

42

Velocity monitor output

Torque monitor output

<Remarks>
A6 Series standard type and communication type can not
be used Pin14,15,16,18. Please do not connect anything.

Entradas y salidas de sefial disponibles en el conector X4 del servoaccionamiento

3.4

10

Cableado PNP del conector X4

Salidas de pulsos } . 3
PLC ! Y )
| ——————oRei
| b Loy
T — — 2 OPC2
N - ——
I 1 by
! | -———— 34 s-RDY-
: A entradas PNP del PLC 4_:_i__
| (I
! B 38 INP-
[
I Desde salidas PNP del | —————> 29 SRV-ON |
| PLC — 4+ 33 INH
| (I
{24 Voo | 35 SRDY+
! | H—— 37 ALM+
: L
| (I
|och i ; T 4  PULS2
| |
____________ A | 0vee | |24 Vee| N
| —— 7 com
Conexiones para interrup- -
tores de final de Carrera <—|-J|_ 9 POT

QS2000_V1.1_ES



3 Cableado

3.5 Cableado NPN del conector X4

Salidas de pulsos
PLC

C

7\

—_—_——t—_ -

A entradas NPN del PLC PR _
|
Desde salidas NPN del —|—{—>_

|
PLC I INH

—_—_———,— e e =

e _ / | 0 Vce | |24 Vccl

|
Conexiones para interrup- 4—-|—_

tores de final de Carrera |
! -—ll— 9 PoOT

QS2000 V1.1_ES 11



4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

Use el software de configuracion PANATERM para configurar el servoaccionamiento
MINAS.

Haga clic en el siguiente enlace para descargar PANATERM de nuestro Centro de
descargas Panasonic: Software de configuracion PANATERM

1.
2.

12

Conecte su PC en el conector X1 y encienda el servoaccionamiento.

Inicie el software de configuracion PANATERM.
El software detectara automaticamente el tipo de servoaccionamiento conectado.

Seleccione “OK” y confirme la serie conectada seleccionando el tipo de
servoaccionamiento.

Seleccione la pestafia “Parameter”.

B

FileE DisplayD Window W
~—= Connect Parameter[

En el cuadro de dialogo “Selection of parameter to be read”, seleccione “Read the
default’. En caso de que los valores de parametro del servoaccionamiento no sean los
valores por defecto, se mostrara un mensaje. Para sobrescribir los parametros en el
servoaccionamiento, seleccione el icono “Trans”.

Seleccione la lista de parametros correspondiente a su tipo de servoaccionamiento.

L g Parameter{Default) _|a] x|
® A f = = @ 0 m
Fead Save Cmnt Focv  Trans Prnt Exit EEF Screen  Comp  nitial Bin/Hex
Parametar list j By the: selecting the theme from the left above. and selecting the sub-theme fram the left below,

the related parameters can be displayed. To display all parameters in numerical order, please
selectthe "Parameter list". Flease double-click the sub-theme left below ta refer the details of
each sub-theme. Parameter value can be changed in two ways. One way to press the Enter key
after the input. Another way to click <«Change of setwvalue> buttan.

Fosition contral
Function by function

Parameter list

Change of st
walue

Makeruses 1
takeruses 2 Class | MNao. Parameter name Setup range Setvalue Unit | =
i 5 ':.E"""'E‘"‘:""”:J-:‘ 05 016 | Alarm clear input setup 0- 1 |0:120ms0ON ==
- Class B (Special) 05 017 | Counter clear input mode 0- 4 | 3Edge(Norea.. =l —
ne n18 [ lewmalication of command nul N PR ETT =1

Para cambiar una configuracion de parametros, seleccione la clase del parametro
deseada e introduzca un valor. Para acceder a las descripciones de parametros,
consulte las Instrucciones de uso. Podra localizar cada parametro por su nimero de
parametro unico. El nUmero de parametro esta escrito en el formato PrX.YY (X: Clase
del parametro, YY: N°).

Dependiendo del parametro, seleccione el icono “Trans” o “EEP” para transferir una
configuracion al servoaccionamiento. Para los parametros en amarillo, seleccione el
icono “EEP”. Estos parametros se guardaran en la EEPROM del servoaccionamiento.
Para activar la configuracion es necesario reiniciar el servoaccionamiento.

El resto de parametros se transfieren seleccionando el icono “Trans”.

QS2000 V1.1_ES


https://www.panasonic-electric-works.com/eu/download.htm?id=12566

4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

4.1 Descripcidon general de los parametros basicos

La siguiente tabla muestra el rango de configuracion y la descripcion de los parametros

basicos.

Parametro
Pr0.00

Pr0.06

Pr0.07
Pr0.08

Pr0.09
Pr0.10
Pr5.32

Rango
061

0061

0a3

0 a 1048576 [pulsos] (MINAS A5)
0 a 8388608 [pulsos] (MINAS AB)

0a 1073741824
1a1073741824

250 a 4000 [kHz] (MINAS A5)
250 a 8000 [kHz] (MINAS A6)

4.2 Pr0.00 (Sentido de giro del motor)

Parametro PANATERM: “Rotational direction setting”

Rango de configuracion: 0 6 1

Descripcion
Sentido de giro del motor

Direccion de contaje de los pulsos de
consigna

Tipo de la entrada de pulsos de consigna

Numero de sefiales de pulso por giro del
motor

Numerador de la relacién del engranaje
Denominador de la relacién del engranaje

Frecuencia maxima de entrada de pulsos

El valor por defecto es 1: Giro en sentido antihorario (CCW)

4.3 Pr0.01 (Modo control)

Parametro PANATERM: “Control mode setting”

Rango de configuracion: 0 a 6

El valor por defecto es 0: Control de posicién

Seleccionar 0: Control de posicion

4.4 Pr0.06 (Direccién de contaje de los pulsos de consigna)

Parametro PANATERM: “Command pulse rotational direction setup”

Rango de configuracion: 0 6 1

QS2000 V1.1_ES
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4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

El valor por defecto es 0: Contaje incremental = B conduce a A, entrada de direccion SIGN,
sefal logica alta.

En combinacién con Pr0.07, es posible seleccionar hasta 6 tipos de entrada de pulso
de consigna. Para obtener mas informacion, consulte la descripcion de parametros en
Operating Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A5 series o Operating
Instructions (Overall) AC Servo Motors & Driver MINAS A6 series.

4.5 Pr0.07 (Tipo de la entrada de pulsos de consigna)

Parametro PANATERM: “Command pulse input mode setup”

Rango de configuracion: 0 a 3

Seleccione uno de los siguientes modos entrada de pulsos dependiendo de la configuracion
del controlador host.

1: Contaje incremental/decremental (contaje incremental/decremental)

Este es el ajuste por defecto.

Valor del punto de consigna | Valor del punto de consigna
positivo negativo

O A

L

0 6 2: Entrada de pulsos bifasica

Seleccione este modo entrada de pulsos si se usa un encoder o una salida de encoder.

Valor del punto de consigna Valor del punto de consigna
positivo negativo
“B” conduce a “A” 90° “B” retrasa “A” 90°

A L L
—

o
s | L_J | [ ]

3: Tren de pulsos y seiial de direccidon

El sentido de giro se puede modificar invirtiendo los niveles l6gicos de la entrada de
direccion.

14 QS2000 V1.1_ES
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4.6 Pr0.08

4.7 Pr0.09

4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

Valor del punto de consigna| Valor del punto de consigna
positivo negativo

LT LT
[ — v

(Numero de seinales de pulso por giro del motor)

Parametro PANATERM: “Command pulse number per one motor revolution”

Rango de configuracion: 0 a 1048576 [pulsos] (MINAS A5), 0 a 8388608 [pulsos] (MINAS
AB)

El valor por defecto es 10000 pulsos por revoluciones del motor.

(Numerador de la relaciéon del engranaje) y Pr0.10 (Denominador

de la relacion del engranaje)

4.8 Pr5.32

QS2000 V1.1_ES

Parametro PANATERM: “First command division/multiplication numerator” (Pr0.09) y
“Command division/multiplication denominator” (Pr0.10)

Rango de configuracién: 0 a 1073741824 (Pr0.09) y 1 a 1073741824 (Pr0.10)
El valor por defecto es 0 para Pr0.09 y 10000 para Pr0.10.

Si Pr0.09 es distinto de 0, Pr0.08 no tendra ningun efecto.

(Frecuencia maxima de entrada de pulsos)

Parametro PANATERM: “Command pulse input maximum setup/digital filter setup”
Rango de configuracién: 250 a 4000 [kHz] (MINAS A5), 250 a 8000 [kHz] (MINAS A6)

El valor por defecto de 4000kHz (4MHz) esta pensado principalmente para controladores
host (CNC o PLC) con salidas line-driver. Este ajuste permite al servoaccionamiento
prepararse para la frecuencia de salida de pulsos del controlador host a detectar.

Si la frecuencia maxima de entrada de pulsos esta por debajo del valor minimo
configurable, por ejemplo, si un PLC tiene una frecuencia maxima de salida de pulsos de
100kHz, introduzca 250 en PANATERM para minimizar los problemas de compatibilidad
electromagnética (EMC).
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5 Realizar la disposicion de los pines en PANATERM

5

16

Realizar la disposicién de los pines en PANATERM

Para algunas aplicaciones, el funcién software de los pines fisicos del servoaccionamiento
deben modificarse. Use el software de configuracion PANATERM para realizar la disposicion

de los pines.

1. Conecte su PC al servoaccionamiento.

2. Inicie el software de configuracion PANATERM.

3. Seleccione “Other” > “Pin Assign”.

Fit gain

HOTher -

=
=]
=
Il =g

E Pin Assign

La disposicién de los pines actual se carga desde el servoaccionamiento.

Frequency Response

4. Seleccione a entrada arbitraria que no necesite su aplicacion y haga doble clic.

', Pin Assign @
*
Info
Input
Pin number Paosition [ Full-closed control Velocity control Torgue control ﬂ
08 (512} Invalid Invalid Invalid
26(S13) | VS-SEL1_ConnectA ZEROSPD_ConnectB ZEROSPD_ConnectB
27 (514) GAIN_ConnecthA GAIN_Connecth GAIN_Connecth
28 (515) DIV1_Connectd INTSPD3_Connecth Invalid
29 (516) SRV-ON_ConnectA SRV-0ON_Connecth SRV-0OM_Connecth
30 (817) CL_Connectd INTSPDZ_Connecth Invalid
31(518) A-CLR_Connecth A-CLR_Connecth A-CLR_Connecth
32 (519) C-MODE_Connecth C-MODE_Connecth C-MODE_Connecth
33(S110) STE_ConnectA INTSPD1_ConnectA Invalid =
Qutput
Pin number Paosition / Full-closed control Velocity control Torque control =
1011 (801) |BRK-OFF ERK-OFF ERK-OFF
12/41 (S05) |Z5P ZsP ZsP
34435 (502) |S-RDY S-RDY 5-RDY
36037 (503) |ALM ALM ALM
38/39(504) |INP AT-SPEED AT-SPEED
40141 (506} |TLC TLC TLC j
Apply | Close |

5. Seleccione la funcion deseada.

6. Seleccione “Apply” para transferir la disposicién de los pines al servoaccionamiento.
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6 Ayudenos a mejorar

6 Ayudenos a mejorar
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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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7 Registro de cambios

7 Registro de cambios

QS2000_V1.1_ES, 2019.09

« Enlaces actualizados.

» Pequenas mejoras en la maquetacion y el texto.

QS2000_V1.0_EN, 2019.01

Primera edicion (en inglés)
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Headquarters, Panasonic Electric Works Europe AG, Robert-Koch-Stralte 100, 85521 Ottobrunn, Tel. +49
89 45354-1000, Fax +49 89 45354-2111, www.panasonic-electric-works.com

Austria, Panasonic Electric Works Austria GmbH, Josef Madersperger Str. 2, 2362 Biedermannsdorf, Tel.
+43 (0) 2236-26846, Fax +43 (0) 2236-46133, www.panasonic-electric-works.at

Austria, Panasonic Industrial Devices Materials Europe GmbH, Ennshafenstrale 30, 4470 Enns, Tel. +43
(0) 7223 883, Fax +43 (0) 7223 88333, www.panasonic-electronic-materials.com

Benelux, Panasonic Electric Works Sales Western Europe B.V., De Rijn 4, (Postbus 211), 5684 PJ

Best, (5680 AE Best), Netherlands, Tel. +31 (0) 499 372727, Fax +31 (0) 499 372185, www.panasonic-elec-
tric-works.nl

Czech Republic, Panasonic Electric Works Europe AG, organizacni slozka, Administrative centre PLA-
TINIUM, Veveri 3163/111, 616 00 Brno, Tel. +420 541 217 001, Fax +420 541 217 101, www.panasonic-elec-
tric-works.cz

France, Panasonic Electric Works Sales Western Europe B.V., Succursale frangaise, 10, rue des petits
ruisseaux, 91370 Verrieres Le Buisson, Tél. +33 (0) 1 6013 5757, Fax +33 (0) 1 6013 5758, www.panaso-
nic-electric-works.fr

Germany, Panasonic Electric Works Europe AG, Robert-Koch-Strafle 100, 85521 Ottobrunn, Tel. +49 89
45354-1000, Fax +49 89 45354-2111, www.panasonic-electric-works.de

Hungary, Panasonic Electric Works Europe AG, Magyarorszagi Kozvetlen Kereskedelmi Képviselet, 1117
Budapest, Neumann Janos u. 1., Tel. +43 2236 26846-25, Mobile: +36 20 264 9896, Fax +43 2236 46133,
www.panasonic-electric-works.hu

Ireland, Panasonic Electric Works UK Ltd. Irish Branch, Irish Branch Office, Dublin, Tel. +353 (0)
14600969, Fax +353 (0) 14601131, www.panasonic-electric-works.co.uk

Italy, Panasonic Industry Italia srl, Via del Commercio 3-5 (Z.1. Ferlina), 37012 Bussolengo (VR), Tel. +39
0456752711, Fax +39 0456700444, www.panasonic-electric-works.it

Nordic Countries, Panasonic Electric Works Europe AG, Filial Nordic, Knarrarnésgatan 15, 164 40 Kista,
Sweden, Tel. +46 859476680, Fax +46 859476690, www.panasonic-electric-works.se

Nordic Countries, Panasonic Fire & Security Europe AB, Jungmansgatan 12, 21119 Malmo, Tel. +46 40
697 7000, Fax +46 40 697 7099, www.panasonic-fi re-security.com

Poland, Panasonic Electric Works Polska sp. z 0.0, ul. Wotoska 9A, 02-583 Warszawa, Tel. +48 42 230
9633, www.panasonic-electric-works.pl

Spain, Panasonic Electric Works Espaia S.A., Barajas Park, San Severo 20, 28042 Madrid, Tel. +34
913293875, Fax +34 913292976, www.panasonic-electric-works.es

Switzerland, Panasonic Electric Works Schweiz AG, Grundstrasse 8, 6343 Rotkreuz, Tel. +41 (0) 41
7997050, Fax +41 (0) 41 7997055, www.panasonic-electric-works.ch

United Kingdom, Panasonic Electric Works UK Ltd., Sunrise Parkway, Linford Wood, Milton Keynes, MK14
6 LF, Tel. +44 (0) 1908 231555, Fax +44 (0) 1908 231599, www.panasonic-electric-works.co.uk
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