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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 A6 series
Technical Reference — Modbus communication and block operation specification SX-
DSV03042

* 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:

QS2000, Control de posicién por sefales de pulsos y direccion (MINAS A5/ASE/A6SG/
AG6SF)

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

QS2003, Control de posicion en redes EtherCAT (MINAS A5B/A6B)
QS2004, Control de posicion usando RTEX (MINAS ASN/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

* MC_Modbus_Library para Control FPWIN Pro 7

Esta libreria de programacion para comunicacién Modbus contiene un programa de
demostracién del funcionamiento por bloques.
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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. En el caso de un funcionamiento por
bloques, el usuario define los parametros de posicionamiento en comandos de bloques.
El servoaccionamiento MINAS A6 cuenta con una capacidad de memoria de bloques de
256 comandos de bloque. Todos los comandos de bloque se guardan en una tabla de
funcionamiento por bloques en el servoaccionamiento.

h Block operation Editor(Read-out value from the drive) o | ==
= 7 f - &
Read Save Cmnt Rcv  Trans EEP Exit Screen

Block operation edit l Block parameter edit |

No. | Setting -
Jump, Block Mo.:2, Transition condition:0
Homing, Type of homingHOME, Return direction:Positive side, Transition condition:3

Absolute positioning. Velocity No:V2, Acceleration No A2, Deceleration No.:D2, Transition condifion:3. Absolute position:1000
Start-up decrement counter, Transition condition:3, Counter setting value[1ms]:2000

Relative positioning, Velocity No.V4, Acceleration No..A4, Deceleration No..D4, Transition condition:3, Relative movement distance:10...
Start-up decrement counter, Transition condition:3, Counter setting value[1ms]:2000
Relative positioning, Velocity No.:VE, Acceleration No.:AG, Deceleration No.:D8, Transition condition:3, Relative movement distance:-1...
Qutput signal control. B-CTRLT:HOLD. B-CTRLZHOLD. B-CTRL3HOLD. B-CTRL4:HOLD. B-CTRL5:HOLD. B-CTRLE:HOLD. Transition...
Jump, Block Mo..0, Transition condition:0
JOG, Velocity No VS, Acceleration No.:AS, Deceleration No.:D9, JOG direction:Positive side, Transition condition:0
Jump. Block No..0. Transition condition:0

woow.lcnu'!-h-wH—lD_
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o

-
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MNot set

v
)

Tabla de funcionamiento por bloques

Puede ajustar los comandos del bloque usando el software de configuracion PANATERM

o0 mediante comandos Modbus en caso de usar un PLC con puerto RTU Modbus. Los
comandos del bloque son iniciados por sefiales digitales de un PLC (p.ej., STB, B-SEL1 a B-
SEL128), por una condicion de ejecucion externa o por comandos Modbus.

Esta Guia de inicio rapido explica como cablear y configurar el servoaccionamiento para
funcionamiento por bloques usando comandos Modbus.

Ejemplo

Un PLC FPOH y un servoaccionamiento MINAS AG6SF estan conectados para controlar el
accionamiento mediante comandos Modbus.

Transmision de datos entre el PLC con puerto RTU Modbus y el servoaccionamiento
mediante cable de comunicacion serie
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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.

QS2002_V1.0_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 X2 (puerto serie)

Conecte el cable de comunicacién serie DVOPM20024CAB en el conector X2 y en el puerto
COM 0 (interfaz RS232C) del PLC FPOH.

Conector X2 para el cable de comunicacion serie

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.
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3 Cableado

Conector X1 para conexion a PC
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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.

10

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”.
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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
bésicos.
Parametro | Rango Descripcion
Pr0.00 061 Sentido de giro del motor
Pr0.01 0Oab6 Modo control
Pr0.08 0 a 1048576 [pulsos] (MINAS A5) Numero de sefales de pulso por giro del
0 a 8388608 [pulsos] (MINAS A6) motor
Pr4.05 0a 16777215 Asignacion de funcion al pin 29 del
conector X4
Pr5.29 0Oa7 Velocidad de transmisién de RS232C
Pr5.30 0a7 Velocidad de transmision de RS485
Pr5.31 0a127 Numero de eje
Pr5.37 0a2 Protocolo de comunicacion
Pr5.38 0Oab Configuracion del bit de paridad y del bit
de parada Modbus
Pr5.39 0a 10000 Tiempo de espera para respuesta Modbus
Pr6.28 0a2 Modo funcionamiento por bloques
4.2 Pr0.00 (Sentido de giro del motor)
Parametro PANATERM: “Rotational direction setting”
Rango de configuracién: 0 6 1
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 (el modo funcionamiento por bloques solo es compatible
con el control de posicion)

QS2002_V1.0_ES 11



4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

4.4 Pr0.08 (Niumero 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.

4.5 Pr4.05 (Asignacion de funcion al pin 29 del conector X4)

Parametro PANATERM: “SI6 input selection”
Rango de configuracion: 0 a 16777215
El valor por defecto es 197379: entrada "servo-activo"

Seleccione 0 para deshabilitar la disposicion de los pines por defecto.

4.6 Pr5.29 (Velocidad de transmision de RS232C)

Ajuste este parametro si el servoaccionamiento esta conectado mediante RS232C.
Parametro PANATERM: “RS232 communication baud rate setting”

Rango de configuraciéon: 0 a 7 (2400 a 230400bit/s)

El valor por defecto es 2 (9600bit/s).

Asegurese de que el ajuste de velocidad de transmisién en el programa PLC y en el
servoaccionamiento es el mismo. En este ejemplo, seleccione 6: 115200bit/s.

4.7 Pr5.30 (Velocidad de transmisién de RS485)

Ajuste este parametro si el servoaccionamiento esta conectado mediante RS485.
Parametro PANATERM: “RS485 communication baud rate setting”

Rango de configuracion: 0 a 7 (2400 a 230400bit/s)

El valor por defecto es 2 (9600bit/s).

Asegurese de que el ajuste de velocidad de transmisién en el programa PLC y en el
servoaccionamiento es el mismo. En este ejemplo, seleccione 6: 115200bit/s.
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4.8 Pr5.31

4.9 Pr5.37

410 Pr5.38

411 Pr5.39

QS2002_V1.0_ES

4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

(Numero de eje)

Parametro PANATERM: “Axis number”
Rango de configuracion: 0 a 127
El valor por defecto es 1.

Seleccione un valor entre 1y 127. El valor 0 no se acepta con RTU Modbus. Asegurese
de que el ajuste de numero de eje en el programa PLC y en el servoaccionamiento es el
mismo. En este ejemplo, configure el eje 1.

(Protocolo de comunicacion)

Parametro PANATERM: “Modbus connection setting”
Rango de configuracion: 0 a 2
El valor por defecto es 0 (protocolo estandar MINAS).

Seleccionar 1: RTU Modbus (comunicaciéon RS232) o 2: (comunicacion RS485),
dependiendo de sus necesidades.

(Configuracion del bit de paridad y del bit de parada Modbus)

Parametro PANATERM: “Modbus communication setting”
Rango de configuracion: 0 a 5
El valor por defecto es 0: Par/1 bit

Asegurese de que el ajuste de bit de paridad y de parada en el programa PLC y en el
servoaccionamiento es el mismo.

En este ejemplo, seleccione “Impar/1 bit”.

(Tiempo de espera para respuesta Modbus)

Parametro PANATERM: “Modbus response waiting time”
Rango de configuracién: 0 a 10000

El valor por defecto es 0.

Ajuste 5ms para el FPOH. (Si usa un tipo de PLC diferente, ajuste Oms para el FP7 y 50ms

para el FP-X o FPY).

13



4 Realizar la configuracion de parametros en PANATERM

412 Pr6.28 (Modo funcionamiento por bloques)

Parametro PANATERM: “Special function selection”
Rango de configuracion: 0 a 1
El valor por defecto es 0.

Seleccionar 1: Funcionamiento por bloques valido (Modbus)

14
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5 Prueba de funcionamiento

5 Prueba de funcionamiento

Para probar rapidamente sus ajustes, use uno de los programas de demostracion incluidos
en nuestra libreria de programacion MC_Modbus_Library

Haga clic en el siguiente enlace para descargar la libreria de nuestro Centro de descargas
Panasonic: MC_Modbus_Library para Control FPWIN Pro 7

/A ATENCION

Para evitar accidentes, realice movimientos de prueba del servomotor sélo cuando el eje
del motor esté desconectado de la maquina.

1. Conecte el PLC al servoaccionamiento tal y como se describe en esta Guia de inicio
rapido.

2. Instale la libreria de programacion ejecutando el archivo de instalacion.

3. Seleccione “FPOR Example” o “FP7 Example” en el menu Inicio. Control FPWIN Pro 7

se iniciara y abrira el programa de demostracion incluido en la libreria.
4. Seleccione “Online” > “PLC” y ajuste el tipo de PLC conectado.

5. Compruebe los ajustes de comunicacion del puerto serie que esta usando y
asegurese de que los ajustes del registro del sistema coinciden con los ajustes que
figuran en PANATERM.

El “Modo de Comunicacion” debe ser “Maestro/Esclavo Modbus RTU”.
El ajuste de velocidad de transmisién de este programa de demostracion es 115200
baudios, la paridad es impar, y el numero de bits de parada es 1.

6. Seleccione “Online” > “Modo Online”. Cuando se le solicita, seleccione “Compilar
Todo” y “Download program code and PLC configuration to PLC” para descargar el
programa de demostracién al PLC conectado.

7. Seleccione “Online” > “Cambiar de Modo el PLC” o haga doble clic en “PROG” en la
barra de estado para cambiar al modo RUN

8. Haga doble clic en la POU “ 999 Sample_MoveRelative” en el navegador.
La POU se abrira en la ventana de programacion:

QS2002_V1.0_ES 15
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5 Prueba de funcionamiento
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10.

11.

12.

W Unbenannt - Control FPWIN Pro 7 - Sistema de Programacion en el estandar IEC 61131-3 - _999_Sample_MoveRelative

Proyecto  Objeto  Editar Hemamientas Online  Monitorizar Depurar  Extras  Ventana  Ayuda

BRI L S -

Getee @ (BB | A LR TR O 5 |

R TV Ty = 00_ME_MC_MainProgramm
i S AR Clase | dentificador Tipo Inicial Comentario “
@] Proyecto [Unbenannt] 21 vaR iBlockNumber INT 0 v
@ PLC(FP-SIGMA 32k) e
i Librerias = S S
v g Tareas MB_MC_nitializeAxis -
45" Programas (Evento = TRUE, 3 Entradas) bEnable bDane
5" Interrupcion 0 (Evento = 10} ifoxis —— 1AXis
" Interrupcion 1 (Evento = I1) —— iSlaveAddress
5" Interrupcién 2 (Evento = 12 ES 7%
5" Interrupcion 3 (Evento = 13) 5 =
5" Interrupcion 4 (Evento = 14) With Enable, senvo drive is powered
59: menupcfu:n 5 (Evento = 15} MB_MC_Power
§) Interrupcian § (Evento = 16} - bEnablePower - ifxis — iAxis bStatus —— bPower
)" Interrupcién 7 (Evento = I7) |} bEnable bError —
@' Interrupcion Periodica (Intervalo = T#400ms) bAlarmClear — bClearAlarm  iEmoriD ——iErrorCodePower
~ 1 DUTs bAlamForce —— bForceAlarm
BE dutMC_Modbus_Axis (133 WORDs) HEMC Focn. aeaa
& Variables Globales B With bEnable once, relative positioning block and a correcponding velocity is set
M D':;“’DD M ME Mo - MB_WIC_Confighlock MoveRelatiie |
00 M8 _MC MainProgramm (PRG) bEnableRelativePositioning iAuis —— iAxis b0one | — bBeneRelatveDatad
o _10_MB_MC_MainProgramm_Axis1 (PRG) 1p] bEnable bEmor -
o 111 _MainProgramm_Axis1_PLCopen (PRG) . - iBlockhumber —— iBlockNumber iErrorlD | ErorCodeRelativeDatal
o 12 Parameters_And_Monitoring_Axis1 (PH diDistance — diDistance
o 20 MB_MC_MainProgramm_Axis2 (PRG) iVelacityd —— iVelocity
o 21 MB_MC_MainProgramm_Axis2_PLCopen (PRG) iAcceleration0 —— iAcceleration
ot 22 MB_MC_Parameters_And_Monitoring_Asis2 (P o Deceleration0 — iDeceleration
2" 7099 Semmole b Eopy iBlockTransiti tion . .
999 Sample | (PRG) m Eanfonis
o 999 Sample DriveParameterWrite (PRG) 5 -
o5 999 Sample_Homing (PRG) [ Start or stop the main block operation for the movement.
oiZ'_999_Sample_MoveRelative (PRG) MB_MC_StartBlockOperationNumber
{E" MC_Home (FB) iAxis —— iAxis bDone —— bDoneBlockOperation
1} MCog (FB) TRUE — bEnable bErmor ~
- bRun iBlockNumber —— iBlockNumber iErorlD —— iErrorCodeBlockOperation
{F* MC_MoveAbsolute (FB) ! pe
y bRun
{E* MC_MoveRelative (FB) I T
o ‘ . . L NOT | bStopDecelerate
T MCStop (8) bEtanFJssl el :
KOphlumber — bl bl -
Ty v
< N & >

POU “ 999 Sample_MoveRelative” de MC_Modbus_Library en Control FPWIN Pro 7

Este programa realiza un movimiento relativo en el eje 1. Asegurese de que se
configura el mismo eje en PANATERM.

Ajuste g_bUseAxis1 de MB_MC_InitializeAxis a TRUE. Cuando se inicie la
transmision de datos al eje 1, el LED SD/RD del puerto COM seleccionado

comenzara a parpadear.

Ajuste bEnablePower de MB_MC_Power a TRUE para enviar una sefial de solicitud
«servo ON» al servoaccionamiento. Cuando el servo esté activo, bPower pasara a
TRUE.

Ajuste bEnableRelativePositioning de MB_MC_ConfigBlock_MoveRelative a
TRUE para transmitir los parametros de posicionamiento especificados con esta
funcion a la tabla de funcionamiento por bloques del servoaccionamiento.

Ajuste bRun de MB_MC_StartBlockOperationNumber a TRUE para iniciar el
movimiento.
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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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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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