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VORWORT
Vielen Dank, dass Sie unser Robotersystem erworben haben.
Dieses Handbuch beinhaltet Informationen für die richtige Verwendung der EPSON RC+-Option Teilezuführung.
Bitte lesen Sie dieses Handbuch und andere in Bezug stehende Handbücher sorgfältig, bevor Sie das Robotersystem installieren.
Bewahren Sie dieses Handbuch so auf, dass es jederzeit griffbereit ist.

GARANTIE
Das Robotersystem sowie alle Optionen werden vor Versand an den Kunden sehr strengen Qualitätskontrollen, Tests und Untersuchungen unterzogen, um sicherzustellen, dass das System in einwandfreiem Zustand ist und unseren hohen Leistungsanforderungen genügt.

Alle Schäden bzw. Fehlfunktionen, die trotz normaler Betriebsbedingungen und Handhabung entstanden sind, werden innerhalb der normalen Garantiezeit kostenlos repariert. (Bitte informieren Sie sich bei Ihrem regionalen EPSON-Vertrieb über die übliche Garantiezeit.)

Für die Reparatur folgender Schäden muss der Kunde aufkommen (selbst wenn sie innerhalb der Garantiezeit auftreten):

	1.
	Schäden oder Fehlfunktionen, die durch nachlässige Bedienung oder Bedienvorgänge verursacht wurden, welche nicht in diesem Handbuch beschrieben sind.

	2.
	Unerlaubte kundenseitige Modifikation oder Demontage.

	3.
	Schäden oder Fehlfunktionen, die durch unerlaubte Einstellungen oder Reparaturversuche verursacht wurden.

	4.
	Durch Naturkatastrophen (wie z. B. Erdbeben, Wasserschäden usw.) hervorgerufene Schäden.



Warnungen, Vorsichtsgebote, Nutzung:

	1.
	Wird das Robotersystem oder die ihm verbundene Ausrüstung außerhalb der dafür bestimmten Betriebsbedingungen und Produktspezifikationen betrieben, verfällt der Garantieanspruch.

	2.
	Sollten Sie sich nicht an die in diesem Handbuch dargelegten Warnungen und Vorsichtsgebote halten, müssen wir die Verantwortung für Fehlfunktionen und Unfälle zurückweisen, selbst wenn diese zu Verletzungen oder zum Tod führen.

	3.
	Wir können nicht alle möglichen Gefahren und die daraus resultierenden Konsequenzen vorhersehen. Aus diesem Grund kann dieses Handbuch den Nutzer nicht vor allen Gefahrenmomenten warnen.

	
	




WARENZEICHEN
Microsoft, Windows, das Windows-Logo, Visual Basic und Visual C++ sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen der Microsoft Corporation in den USA und/oder anderen Ländern. Andere Marken und Produktnamen sind Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen der jeweiligen Inhaber.

[bookmark: _Toc161114732]WARENZEICHEN IN DIESEM HANDBUCH
Microsoft® Windows® 8 Betriebssystem
Microsoft® Windows® 10 Betriebssystem
Windows 8 und Windows 10 beziehen sich in diesem Handbuch auf die o. g. Betriebssysteme. In manchen Fällen bezieht sich Windows allgemein auf Windows 8 und Windows 10.

HINWEIS
Kein Teil dieses Handbuchs darf ohne Genehmigung vervielfältigt oder reproduziert werden.
Wir behalten uns vor, die in diesem Handbuch enthaltenen Informationen ohne Vorankündigung zu ändern.
Bitte benachrichtigen Sie uns, wenn Sie in diesem Handbuch Fehler finden oder inhaltlich etwas kommentieren möchten.

HERSTELLER
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KONTAKTINFORMATIONEN
Kontaktinformationen finden Sie unter „LIEFERANTEN“ auf den ersten Seiten des folgenden Handbuchs:
Robotersystem – Sicherheit und Installation – Lesen Sie zuerst dieses Handbuch.
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