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Uberpriifung aller Teile

Nehmen Sie den Roboter und alle Teile aus
der Verpackung und Uberprifen Sie, ob alle
aufgeflUhrten Teile vorhanden sind. Falls Sie
Teile nicht identifizieren kdnnen, suchen Sie
nach einem kleinen silbernen Label mit dem
Teilenamen. Falls ein Teil fehlt, kontaktieren Sie
bitte den Newgy Service. (Kontaktdaten finden
Sie auf der Rickseite). Heben Sie vorzugsweise
Karton und Styropor auf, falls Sie den Roboter
sicher versenden wollen.

Verbinden der Netzhaltebiigel

Drehen Sie den Roboter um 180°, so dass
Sie die Netzhalteblgelrohre vor sich
sehen. Nehmen Sie
das zweite Rohr von :’
rechts und ziehen
es nach oben aus
seiner Halterung
und stecken Sie es
anschlieBend in das
obere Ende des ersten
Rohrs auf der rechten

Seite. Wiederholen
Sie den Vorgang

Rog(o;\lBOdy entsprechend auf der
ef linken Seite.
Assembly

Trgnsformer Balls

Bracket & Knob Rubb (U.S. Only)

o l}ipsef Warranty & Aufklappen der

Clips — Tell-A-Friend Ballauffangschalen

Nehmen Sie eine der beiden

Ballauffangschalen, heben Sie diese kurz
nach oben aus der Verriegelung und lassen
Sie sie zusammen mit dem entsprechenden
NetzstUtzrohr vorsichtig in die waagerechte
Position herunter. Achten Sie bitte darauf,
Gl il \ dass beide Tgile nicht _ unkontrolliert

@l - sl ‘ .: herunterfallen. Wiederholen Sie den Vorgang

Catil mit der anderen Ballauffangschale.

Box

Inhalt:

* Roboter mit Netzkonstruktion

e Bélle (nur in USA)

* Gummipads

* Plastik Clips

* Transformator

* Klammerhalterung mit Drehknopf
* Pong-Pal Ballsammler (nur in USA)
» Kontrollbox

* Verbindungskabel

* Kurzanleitung

Vorbereitung der Halterung
Spreizen Sie die
Winkelhalterung
(Halteblgel)
auseinander.

Netzstiitzrohre

auseinanderziehen
Ziehen Sie die
Netzstltzrohre
soweit wie
i @ @l e
auseinander.
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Befestigung des Roboters am
Tisch

Fassen Sie nun den Roboter an der
Unterseite des Roboters und befestigen ihn
am Tisch, indem Sie ihn leicht nach unten
verkanten und dann auf das Tischende
schieben. Die Halteblgel sollten so weit wie
moglich gespreizt sein, bevor sie unter den
Tisch geschoben werden mit Dreieckstltze
auf der Tischoberflache.




Balle in Auffangschale legen

Wir empfehlen, Ihre fabrikneuen TT-Balle vor
dem Gebrauch im Roboter vom Produktions-
staub zu reinigen. Hierzu kdnnen Sie die Balle
in lauwarmem Seifenwasser waschen. Dann
mit klarem Wasser abspulen und trocknen.
Alle Balle missen 40mm oder 40+mm
Durchmesser haben. 40mm und 40+ mm
Balle durfen nicht gemischt verwendet
werden.

Neigungswinkel einstellen
Lockern Sie zunachst den Messingdrehknopf.
Neigen Sie den
Roboterkopf so weit
wie  maobglich  nach
unten. Dann ziehen Sie |
die Messingschraube
wieder fest an.
Uberprifen Sie,
ob sich das Wort
LJopspin®“  Uber dem
Ballauswurfloch
befindet.

Befestigung der Seitennetze

Befestigen Sie die Seitennetze an lhrem
Tischnetz, indem Sie das rote Gummiband
Uber den Netzpfosten ziehen und dann an
der Feststellschraube des Netzes einhangen.

Anschluss des Verbmdungskabels
Stecken Sie ein Ende
des Verbindungskabels
in den 5-poligen Stecker
an der RUckseite des
Roboters. Legen Sie das
andere Ende des Kabels
auf die Tischseite des
Spielers.

Befestigen Sie die Halterung

am Steuergerat
Legen Sie das
Steuergerat mit der
Ruckseite nach |
oben auf den Tisch.
Nehmen Sie die
Halterung und legen
Sie das Loch in der
Halterung Uber das
L @ @ des
Steuergerates. Befestigen Sie die Halterung
nun mit Hilfe der Drehschraube. Lassen Sie
das Steuergerat so auf dem Tisch liegen.

Verbindungskabel am

Steuergerat anschlieBBen

Legen Sie das freie Ende des
Verbindungskabels auf das Tischende des
Spielers. Stecken Sie das Verbindungskabel
in den 5-poligen Ausgang auf der
Rlckseite des Steuergerates. Danach
stecken Sie das Transformatorkabel in die
entsprechende Buchse des Steuergerates.

Justieren Sie die Halterung

entsprechend der Tischdicke
Nehmen Sie das Steuergerat und prifen
Sie die H6he des runden Gummitellers der
Einstellschraube anhand der hinteren
Markierung der Halterung. Erhdhen oder
verringern Sie die HOhe der Stellschraube
und justieren Sie diese ungefahr in der
Starke der Tischoberflache.

Befestigung des Steuergerdtes

am Tisch
Winkeln Sie
die Offnung
der beiden
gummierten
Flachen der
Haltung an
und schieben
das untere
Ende unter
den Tisch und schieben das obere Ende
Uber die Tischoberflache. Die rechtwinkelige
Gummiflache der Halterung sollte flach auf
der Tischoberflache aufliegen. Wenn nicht
bitte durch |6sen oder nachziehen der
Stellschraube korrigieren bis diese flach
aufliegt. Bitte Stellschraube nicht
Uberdrehen.




Position lhres Steuergerates
Platzieren Sie das Steuergerat an der Seite des
Tisches, ca. 30 cm vom Tischende entfernt.
W enn Sie
Rechtshander sind,
platzieren Sie es auf
der linken Seite des
Tisches. Wenn Sie
Linkshander sind,
platzieren Sie es auf
der rechten Seite.
Verbinden Sie den
Netzstecker mit
einer Steckdose.
ACHTUNG: Schalten Sie Ihren Roboter nicht ab,
indem Sie das Netzteil aus dem Steuergerat
oder aus der Wandsteckdose ziehen. Dadurch
kann die korrekte Funktion lhres Roboters
beeintrachtigt werden und die Garantie
zudem erléschen.

Verbindung von Steuergerat zu
PC (optional)

Wenn Sie lhren Roboter mit IThrem PC
verbinden mochten, verwenden Sie ein USB
Kabel, um das Steuergerat mit lhrem
Windows PC zu verbinden.

1055

Nehmen Sie den Roboter und alle Teile aus der
Verpackung, und Uberprifen Sie, ob alle aufgeflhrten
Teile vorhanden sind. Falls ein Teil fehlt, kontaktieren
Sie bitte umgehend den Newgy Service. (Kontaktdaten
finden Sie auf der RUckseite). Wenn Sie |hren Roboter
mit dem PC verbinden méchten, um Ubungen zu
programmieren, bendtigen Sie ein USB Kabel.
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Body /Extender
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N Warranty &
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Bracket& Knob

TELL-A-FRIEND
PROGRAM

* Roboterauswurfsystem

* Balleimer

* Balleimerkorbaufsatz

* Transformator

* Klammerhalterung mit Drehknopf
e Pong-Pal Ballsammler (nur in USA)
e Bélle (nur in USA)

» Kontrollbox

* Verbindungskabel

* Kurzanleitung

Der Roboter ist jetzt

spielbereit!

Schalten Sie das Steuergerat ein, indem Sie
den Einschaltknopf driicken. Stellen Sie am
Steuergerat den BALL SPEED auf 8, indem
Sie die + Taste drlcken. Nehmen Sie nun
lhren Schlager zur Hand und drlcken Sie
die Stop/Start Taste. Nun werden die Bélle
in den Roboter geladen. Es dauert ca. 15
Sekunden bis der erste Ball ausgeworfen
wird. Dieser wird mit Topspin auf die
Mittellinie des Tisches gespielt.

Mehr Informationen oder Tipps zur
ebung finden sie im Benutzerhandbuch
unter www.donic.de

Lésen Sie die beiden
FlGgelschrauben,
mit denen Ihr %
Roboterauswurfsystem [
am Balleimer befestigt
ist. Drehen Sie die
schwarzen, rechteckigen
Unterlegscheiben um
180°. Nehmen Sie nun
den Roboter vom Eimer.

Schieben Sie den Ballkorbaufsatz auf die Offnung
des Balleimers, sodass die Haken, die sich unten am
Ballkorbaufsatz befinden, den oberen Rand des Ball
Behalters umfassen. Der Ballkorbaufsatz ist befestigt,
wenn der Haken vorne am Ballkorbaufsatz greift. Es
kann sein, dass Sie die Rlckseite des Ballkorbes Uber
den Einrastzapfen heben mussen, welcher am Rand an
der Ruckseite des Eimers hervorsteht. Nun befestigen
Sie den Roboter wieder am Balleimer, indem Sie Schritt
2 umgekehrt ausfihren.




Wir empfehlen, Ihre fabrikneuen TT-Balle vor dem
Gebrauch im Roboter vom Produktionsstaub
zu reinigen. Hierzu koénnen Sie die Balle in
lauwarmem Seifenwasser waschen. Dann mit
klarem Wasser abspllen und trocknen. Geben
Sie dann die sauberen Balle in den Balleimer.
Benutzte Balle mit abgenutzter Oberflache sind
bereits entstaubt und kénnen ohne Probleme
verwendet werden. Alle Balle mtssen 40mm oder
40+ mm Durchmesser haben. Bitte verwenden
Sie nicht gleichzeitig 40mm und 40+ mm Balle.

Lockern Sie zunachst den Messingdrehknopf.
Neigen Sie den Roboterkopf so weit wie
moglich nach unten. Dann ziehen Sie die
Messingschraube wieder fest an. Uberprifen
Sie, ob sich das Wort ,Topspin“ Uber dem
Ballauswurfloch befindet.

Platzieren Sie den Roboter
in der Mitte des Tisches
nahe am Tischende (siehe
Abb.). Der Roboterkopf
und die Mittellinie des
Tisches sollten eine Linie
bilden.

Stecken Sie ein Ende des
Verbindungskabels in den
5-poligen Stecker an der
Rlckseite des Roboters.
Legen Sie das andere
Ende des Kabels auf die
Tischseite des Spielers.

Legen Sie das Steuergerat
mit der RUlckseite nach
oben auf den Tisch. Nehmen
Sie die Halterung und
legen Sie das Loch in der
Halterung Uber das Loch des
Steuergerates. Befestigen
Sie die Halterung nun mit
Hilfe der Drehschraube.
Lassen Sie das Steuergerat
so auf dem Tisch liegen

LegenSiedasfreie Endedes Verbindungskalbels
auf das Tischende des Spielers. Stecken Sie
das Verbindungskabel in
den 5-poligen Ausgang
auf der Ruckseite
des Steuergeréates.
Danach stecken Sie das
Transformatorkabelindie
entsprechende Buchse
des Steuergerates.

Nehmen Sie das Steuergerat und prifen
Sie die Ho6he des runden Gummitellers der
Einstellschraube anhand der hinteren
Markierung der Halterung. Erhéhen oder
verringern Sie die Hohe der Stellschraube
und justieren Sie diese ungefahr in der
Starke der Tischoberflache.

Winkeln Sie die Offnung der beiden
gummierten Flachen der Haltung an und
schieben das untere Ende unter den Tisch und
schieben das obere Ende Uber die
Tischoberflache. Die rechtwinkelige
Gummiflache der Halterung sollte flach auf der
Tischoberflache aufliegen. Wenn nicht bitte
durch |6sen oder nachziehen der Stellschraube
korrigieren bis diese flach aufliegt. Bitte
Stellschraube nicht Uberdrehen.

Platzieren Sie das Steuergerat an der Seite
des Tisches, ca. 30 cm vom Tischende
entfernt. Wenn Sie Rechtshander sind,
platzieren Sie es auf der linken Seite des
Tisches. Wenn Sie Linkshander sind,
platzieren Sie es auf
der rechten Seite.
Verbinden Sie den
Netzstecker mit einer
Stercilddiois e .
ACHTUNG: Schalten
Sie lhren Roboter
nicht ab, indem Sie
das Netzteil aus dem
Steuergerat oder aus der Wandsteckdose
ziehen. Dadurch kann die korrekte Funktion
Ihres Roboters beeintrachtigt werden und
die Garantie zudem erléschen.




Wenn Sie |lhren Roboter mit lhrem PC
verbinden mochten, verwenden Sie ein USB
Kabel, um das Steuergerat mit lhrem
Windows PC zu verbinden.

ACHTUNG: Schalten Sie Thren Roboter nicht ab, indem Sie das
Netzteil aus dem Steuergerit oder aus der Wandsteckdose ziehen.
Dadurch kann die korrekte Funktion Ihres Roboters beein-
trachtigt werden und die Garantie zudem erloschen. Schalten Sie
das Gerit ausschlieBlich am Abschaltknopf des Steuergeriites

aus!

Alle Roboterfunktionen werden vom Steuergerit elektronisch ges-
teuert. Dieses lduft mit einem programmierbaren Mikroprozessor
zum Antrieb des Motors, des Monitor Sensors, Programme auszufith-
ren und um auf einem leicht lesbaren LCD Informationen anzuzeigen.
Sie steuern es mit 8 farbkodierten Tasten um das Menu zu steuern und
um die verschiedenen Werte einzustellen. Die Abbildungen 1A und
1B zeigen die Tasten, Anschliisse und Eigenschaften des digitalen
Steuergerates.

1. LCD— Zeigt das Menii, Nachrichten und Einstellungen Thres
Roboters in einer der 6 verschiedenen Sprachen.

2. Power (1/H) TASTE—Orange, diese Taste ist zum Ein- und
Ausschalten Thres Steuergerites.

3. Test (V) TASTE—Gelb, diese Taste hat verschiedene
Funktionen abhingig vom ausgewahlten Modus. Diese Funktionen
sind im Detail unter dem Abschnitt ,,Modus® auf Seite 7 erklart.

4. Stop/Start (B/»>) TASTE—Rot und griin, diese Taste startet
und stoppt den Ballauswurf. Nachdem Sie diese Taste gedriickt haben,
ertont 3 Sekunden lang ein Pfeifton, um ihnen Zeit zu geben sich auf
den ersten Schlag vorzubereiten
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Schalten Sie das Steuergerat ein, indem Sie
den Einschaltknopf dricken. Stellen Sie am
Steuergerat den BALL SPEED auf 8, indem
Sie die + Taste drliicken. Nehmen Sie nun |hren
Schldger zur Hand und driicken Sie die Stop/
Start Taste. Nun werden die Balle in den
Roboter geladen. Es dauert ca. 15 Sekunden
bis der erste Ball ausgeworfen wird. Dieser
wird mit Topspin auf die Mittellinie des Tisches
gespielt.

Mehr Informationen oder Tipps zur Fehlerbehebung
finden sie im Benutzerhandbuch unter www.donic.de.

5 & 6. MINUS (-) & PLUS (+) TASTEN — Graue

Pfeiltasten, die nach links oder rechts zeigen, driicken Sie
diese Tasten, um Werte zu erhéhen oder verringern oder um
die Parameter der einzelnen Funktionen einzustellen.

7 & 8. HOCH (1) & RUNTER () TASTEN—Graue
Pfeiltasten, die nach oben oder unten zeigen, driicken Sie diese Tasten,
um im Menii hoch oder runter zu scrollen.

9. OK/MENU TASTE—Weifle quadratformige Taste, driicken
Sie diese Taste, um zum Hauptmenii zu gelangen und den gewiin-
schten Modus auszuwahlen (siehe Seite 7).

10. BUCHSE NETZGERAT—Stecken Sie hier das Stromkabel
ein, um den Roboter an einer Steckdose

anzuschlief3en.

11. BUCHSE VERBINDUNGSKABEL ZUM ROBOTER —

Stecken Sie das hellgraue Verbindungskabel hier ein, um das
Steuergerét mit dem Roboter zu verbinden.

12. DB-9 ANSCHLUSSBUCHSE — Schlief3en Sie hier das
serielle Schnittstellenkabel an, um den Roboter mit dem PC zu verbin-
den.

13. DB-9 ANSCHLUSSBUCHSE — schlieflen Sie hier das
Verbindungskabel von der Anzeigentafel des Pong-Masters an. Der
Pong-Master gehort zum optionalen Zubehér des Roboters.

14. VORRICHTUNG FUR BEFESTIGUNGSSCHRAUBE—
Drehen Sie hier die Befestigungsschraube ein, um das Steuergerét an
der Halterung zu befestigen.
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Alle Funktionen des Steuergerdtes konnen im Menii aus-
gewdhlt werden. Das Meni wird auf dem LCD Display
angezeigt. Da das Display maximal 4 Zeilen mit 16 Zeichen
anzeigen kann, gibt es meistens mehr als eine Seite.
Zusitzliche Seiten des Meniis werden durch einen nach
unten weisenden Pfeil angezeigt, der sich in der untersten
Zeile befindet oder einen nach oben zeigenden Pfeil in der
obersten Zeile. Dieses Menii funktioniert fast genauso wie
das Menii eines Handys.

Zur Steuerung des Meniisystems driicken Sie einfach die
abwirts Taste um die ndchste Zeile auszuwiéhlen. Die aus-
gewdhlten Zeilen erscheinen dann mit schwarzen
Hintergrund und weifler Schrift. Zeilen, die nicht ausgewahlt
sind haben eine schwarze

Schrift mit weiflem Hintergrund. Wenn Sie die unterste
Zeile auf dem Display mit einem nach unten weisenden Pfeil
anwahlen (wie in der Abbildung rechts unten) erscheint die
nachste Seite des Meniis mit bis zu 4 neuen Funktionen.

Sie konnen im Menil auch nach oben gehen indem Sie
die Hochtaste driicken. Und wenn Sie an der obersten Zeile
des Meniis mit einem nach oben zeigenden Pfeil angelangt
sind (wie in der BALLANZAHL Abbildung auf der niachsten
Seite angezeigt), driicken Sie die Hochtaste und es erscheint
eine neue Seite mit Funktionen.

Sobald Sie eine Funktion ausgewéhlt haben, dndern Sie
deren Werte indem sie die — und + Tasten driicken. Wenn die
Werte in Zahlen angegeben sind, verringert die — Taste den
Wert, wihrend die + Taste den Wert erhoht. Das kurze
Driicken dieser Tasten dndert den Wert schrittweise. Das
gedriickt Halten der Taste beschleunigt das Andern des
Wertes bis Sie die Taste wieder loslassen.

Das Hauptmenii dient zum Auswiahlen der 4 verschie-
denen Betriebsarten. Durch driicken der OK / Menu Taste, ers-
cheint das Hauptmenii. Das Hauptmenii besteht aus einer
Seite. Man hat 4 verschiedene Auswahlmdoglichkeiten: (1)
NORMAL, (2) UBUNGEN, (3) PC und (4) SETUP
(Einstellungen). Um einen Modus einzugeben, wihlen Sie
einen aus und driicken dann die OK / Menu Taste.

NORMAL
UEBUNGEN
PC

SETUP

Tipp: Wenn Sie OK | Menu driicken, kommen Sie automa-
tisch zum Hauptmenii zuriick. Der Roboter stoppt jeden
Vorgang, der gerade ausgefiihrt wird und wartet auf die nichste
Anweisung. Dies ist besonders dann hilfreich, wenn Sie im
Menii nicht mehr weiterwissen.

Der NORMAL Modus wird verwendet, wenn der Spieler
jede Funktion von Hand einstellen méchte. Dies ist im
Groflen und Ganzen die Art und Weise wie andere Roboter
funktionieren. Der NORMAL Modus ist auch die
Standardeinstellung wenn das Steuergerdt zum ersten Mal
angeschlossen wird. Dieser Modus hat 3 Seiten Funktionen.

Tipp:Immer wenn Sie zum NORMAL Modus zuriickkeh-
ren mochten, driicken Sie in jedem Menii in dem Sie sich
gerade befinden, die OK | Menu Taste zwei Mal und Sie kehren autom-
atisch zum NORMAL Modus zuriick.

BALL SPEED 00
L POSITION 10
R POSITION 10
INTERVAL 01.00s!

Mit der BALL SPEED stellt man die Geschwindigkeit des
Spinmotors im Auswurfkopf ein. Dies gibt an mit welcher
Power die Bille ausgeworfen werden und wie viel Spin jeder
Ball erhdlt. Je hoher diese Einstellung ist, je mehr
Geschwindigkeit und Spin er halten die Bille. Bei 0 ist der
Motor komplett ausgeschaltet und die Hochstgeschwindigkeit
ist 30. (Tipp: Fiir Top Ball Speed reinigen sie zuvor das
Auswurfrad und den Antriebsblock. Siehe Seite 39).

BALL SPEED 00

L POSITION 10
R POSITION 10

INTERVAL 01.00s$

Die L-POSITION ist die Position ganz links auf die ein
Ball gespielt wird. Die Einstellung 0 trifft hier auf einen extre-
men Winkel zu der linken Seitenlinie; 5 bedeutet die Mitte der
linken Tischhilfte; 10 bedeutet Mittellinie des Tisches; 15
Mitte der rechten Tischhilfte; und 20 einen extremen Winkel
zu der rechten Seitenlinie. Abbildung 2 unten zeigt alle 21
moglichen Positionen (0 - 20).
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POSITIONEN DES OSZILLATOR




Das Einstellen einer Position ist die Richtungslinie, die
vom Roboter gespielt wird. Durch das Auswiéhlen einer
Position wird ein Ball entlang der gestrichelten Linie
gespielt, die der Nummer entspricht. Der Winkel, die BALL
SPEED und Spin geben den Punkt auf dieser Linie an, auf
den der Ball gespielt wird.

Falls der Roboter nicht genau in der Mitte des Tisches
steht, dandern sich die Ballflugkurven entsprechend. Weitere
Informationen finden Sie auch unter Platzierung Des robot-
ers unD steuergerdtes auf Seite 18.

Wenn L Position eingestellt wurde, stellt sich R Position
automatisch ein. Wenn beide Positionen die gleichen sind,
wird der Ball nur auf eine Position gespielt. Wenn
L-POSITION und R-POSITION unterschiedlich sind, dann
wird der Ball zuerst auf die L-POSITION gespielt und dann
auf die R POSITION.

BALL SPEED 00
L POSITION 10

R POSITION 10
INTERVAL 01.00s!

DIE R-POSITION ist die Position ganz rechts auf die
ein Ball gespielt wird. Diese Einstellung kann gedndert
werden, ohne dass davon die Einstellung der L-POSITION
betroffen ist. Wenn jedoch L-POSITION gedndert wird,
muss R-POSITION neu eingestellt werden. Denken Sie
daran, dass der Ball nur auf eine Position gespielt wird,
wenn L & R die gleichen sind. Wenn diese unterschiedlich
sind, werden die Bille abwechselnd auf beide Positionen
gespielt.

BALL SPEED 00
L POSITION 10
R POSITION 10

INTERVAL 01.00sf}

INTERVAL ist die Zeitdauer (Intervall) zwischen zwei
Ballauswiirfen in Sekunden. Dies ldsst sich leicht merken indem
man iberlegt, ,Wie lange mochte ich warten, bevor der néchste
Ball gespielt wird?“ Wenn das Tempo zu langsam erscheint und
Sie ein kiirzeres INTERVAL wiinschen, verringern Sie
INTERVAL und die Lieferung der Bélle erfolgt schneller. Wenn
das Tempo zu schnell ist und Thnen ein lingeres INTERVAL
zwischen den Ballauswiirfen lieber wire, erhéhen Sie
INTERVAL und die Bélle werden langsamer ausgespielt.

INTERVAL kann in 0.05 Sekunden Schritten erhéht oder
verringert werden. Der kleinste Wert ist 0.35 und der héchste
Wert 50. Jedoch ist die Mindesteinstellung dynamisch mit den
Einstellungen der L-POSITION und R-POSITION verbunden.
Je grofler die Differenz zwischen L und R ist, um so linger muss
der Roboter warten bevor der néchste Ball gespielt wird. Dies
ist deswegen, da der Roboter eine bestimmte Zeit benotigt um
die Position zu dndern. Fiir jeden Unterschied von 2 in den
Einstellungen zwischen L & R, wird 0.05 zum INTERVAL addi-
ert.

Zum Beispiel, wenn L & R auf 5 eingestellt sind (es gibt
keine Oszillatorschwenkung) betragt das kleinste INTERVAL
0.35 Sekunden. Aber wenn L auf 0 eingestellt ist und R auf 20
(d.h. ein Unterschied von 20), wird 0.50 zum INTERVAL addiert,
damit der Roboter geniigend Zeit hat, um von ganz links nach
ganz rechts zu schwenken. In diesem Beispiel wiirde sich dann
das INTERVAL von 0.35 auf 0.85 Sekunden @ndern mit einer
Differenz von 20 in L & R Positionen. Dies stellt sicher, dass kein

Ball ausgeworfen wird bis der Roboter die korrekte Position
erreicht hat.

Bitte beachten Sie, dass das INTERVAL nicht absolut ist.
Diese Einstellung kann aufgrund verschiedener Faktoren etwas
variieren, aber im Allgemeinen gibt es nur Abweichungen von
+10%. INTERVAL hangt auch mit der Berechnung der ZEIT
(erklart nach Abschnitt BALLANZAHL) zusammen.

BALLANZAHL 0000
ZEIT 0:00:00

OSZ ZUFALL OFF
ZUFALL SPEED 00!

BALLANZAHL gibt die Zahl der Bélle an, die vom
Roboter gespielt werden, bevor er automatisch authort. Wenn
die

BALLANZAHL auf 0 eingestellt ist, wird die Einstellung

BALLANZAHL ignoriert und der Roboter spielt so lange
Balle bis der Stopp / Start (l/») Knopf gedriickt wird.

Wenn BALLANZAHL grofier 0 ist, verringert sie sich jedes
mal wenn ein Ball gespielt wird um 1, so lange, bis
BALLANZAHL Null erreicht hat, dann werden keine Bille
mehr gespielt. Durch das kurze Driicken des Stopp / Start
(H/») Knopfes fangt die BALLANZAHL noch einmal dort an
wo sie aufgehort hat. Sobald BALLANZAHL Null erreicht hat,
muss eine neue Zahl eingestellt werden, bevor sie wieder aktiv
wird.

BALLANZAHL ist mit ZEIT gekoppelt (nachstehend erk-
lart). Wenn die Anzahl gedndert wird, dndert sich die Zeit
entsprechend um eine Multiplikation von BALLANZAHL mal
INTERVAL anzuzeigen. Wenn z.B. INTERVAL auf 1 Sekunde
gesetzt wird und BALLANZAHL auf 61, zeigt die ZEIT 0:01:01
(1 Minute, 1 Sekunde).

BALLANZAHL 0000t

ZEIT 0:00:00
OSZ ZUFALL OFF
ZUFALL SPEED 00!

Die ZEIT zeigt an wie lange der Roboter Bille spielt, bis er
automatisch aufhort. Die ZEIT wird im STD:MIN:SEK Format
angezeigt. Eine Anzeige von 1:01:01 bedeutet 1 Stunde, 1 Minute und 1
Sekunde.

Die ZEIT ist gebunden an die Taktung bei INTERVAL auf-
gerundet auf die nidchste Sekunde. Zum Beispiel, wenn
INTERVAL 1.50 Sekunden betrigt, konnte die ZEIT auf 0:01:30
gesetzt werden, BALLANZAHL wiirde dann 60 anzeigen. Die
ZEIT kann jedoch nicht z.B. auf 0:01:01 gesetzt werden, da dies
nicht der Taktung des INTERVALS entspricht.

Die ZEIT ist dhnlich wie BALLANZAHL. Eine Einstellung
auf 0 deaktiviert diese Funktion und eine Einstellung gréfler
als 0 fithrt dazu, dass der Roboter so lange lduft bis der Wert
auf 0 ist. Eine Unterbrechung der ZEIT durch das Driicken des
Stopp / Start (M/») Knopfes fithrt dazu, dass der Countdown
stoppt bis der Stopp / Start (M/») Knopf noch einmal gedriickt
wird.

Da ZEIT und BALLANZAHL miteinander gekoppelt sind,
ist es einfach bei Threm Routinetraining entweder die Anzahl
der auszuwerfenden Bille einzustellen oder die Gesamtzeit.
Wenn Sie gewohnt sind normalerweise 100 Bille zu spielen,
stellen Sie die BALLANZAHL auf 100 und der Roboter errech-
net automatisch die ZEIT die er bendtigt, um 100 Balle zu spiel-
en. Wenn Sie lieber bei Ihrem Training die Zeit einstellen, stellen
Sie zum Beispiel die ZEIT auf 0:03:00, um routinemiflig 3
Minuten zu spielen




bevor der Roboter automatisch authért. Wenn Sie weder die
Funktion ZEIT noch BALLANZAHL verwenden méochten, um
die Bille zu stoppen, setzen Sie diese Funktionen auf 0 und dann
konnen Sie den Auswurf der Béille durch den Stopp / Start
(m/»)Knopf regulieren.

TIPP: Da ZEIT und BALLANZAHL sehr hoch eingestellt
werden konnen, gibt es einen Trick um schnell hohe Wert einzustellen.
Driicken und halten sie den — oder + Knopf und dann driicken sie den
OK | Menu Knopf. Die Werte andern sich dann viel schneller.

BALLANZAHL 0000t
ZElE 0200500

0OSZ ZUFALL OFF
ZUFALL SPEED 00!

Mit dem OSZ ZUFALL wird die zufillige Anordnung der
Bille ein- oder ausgestellt. L-POSITION und R-POSITION miis-
sen unterschiedlich eingestellt sein, damit ein Effekt erzielt wird.
Wenn er ausgeschaltet ist, werden die Bélle abwechselnd rechts
und links gespielt. Wenn er eingeschaltet ist, werden die Bille
wahllos auf Position links oder rechts gespielt.

Zum Beispiel, wenn die L-POSITION auf 5 eingestellt ist,
R POSITION auf 10 und der OSZ ZUFALL ausgeschaltet ist,
werden die Bille abwechselnd auf Position 5 und 10 gespielt.
Wenn jedoch der OSZ ZUFALL eingeschaltet wird, dann
werden die Bille irgendwo zwischen 5 und 10 gespielt; z.B.
Positionen 5, 6, 7, 8, 9 und 10. Der Roboter sucht sich eine der
Nummern aus und spielt die Bille dann auf eine dieser
Positionen.

BALLANZAHL 00001
ZEIT 0:00:00

0SZ ZUFALL OFF
ZUFALL SPEED QOf!

Die Funktion ZUFALL SPEED variiert die BALL SPEED,
so dass die Bille in unterschiedlich hohen Flugkurven auf den
Tisch gespielt werden. Der eingegebene Wert wird zum Wert
BALL SPEED hinzugefiigt, um dem Roboter verschiedene
Werte zu geben, von denen der Roboter dann zufillig aus-
wihlen kann.

Zum Beispiel, wird die BALL SPEED auf 12 gesetzt und die
ZUFALL SPEED ist auf 6 eingestellt. Dies bedeutet eine Reihe
verschiedener BALL SPEEDs von 12 (sehr kurz, nahe am Netz)
bis 18

(sehr tief, Nahe an der End Linie). Der Roboter wahlt zufil-
lig eine Geschwindigkeit aus der Reihe aus — 12, 13, 14, 15, 16,
17, oder 18 — und spielt einen Ball mit dieser Geschwindigkeit.

Ein Wert von 00 bedeutet keinen Zufallsgenerator. Der
maximale Wert ist 10. Seien Sie vorsichtig und wiahlen Sie keine
zu hohen Werte, da dann die Bille éiber das Ende des Tisches
hinausgespielt werden kénnen.

HINWEIS: Stellen Sie BALL SPEED zuerst auf die niedrigste
gewiinschte Geschwindigkeit, sagen wir 15. Dann, ohne den
Neigungswinkel zu dndern, experimentieren Sie, um zu sehen, welche
Einstellung der BALL SPEED knapp iiber das Tischende hinausspielt,
sagen wir 19. Subtrahieren

Sie 1 von dieser hoheren Zahl, um die maximale Geschwindigkeit
herauszufinden, so dass der Ball noch auf dem Tisch landet — in die-
sem Fall 18. Subtrahieren Sie die niedrigste BALL SPEED, 15, von
dieser maximalen

Geschwindigkeit, 18, und so erreichen Sie die Einstellung der
maximalen ZUFALL SPEED — 3.

ZU INTERVAL .00j

Mit der Funktion ZU INTERVAL (Zufallsintervall) wird
die Einstellung INTERVAL um eine bestimmte Zeit variiert. Der
eingegebene Wert wird zu dem INTERVAL addiert um ver-
schiedene Zeiten zu erreichen fiir die Intervalle zwischen zwei
aufeinander folgenden Schlidgen. Wie bei INTERVAL, hat diese
Einstellung eine Taktung von

0.05 Sekunden. Maximale ZU INTERVAL (Zufallsintervall)
ist 1.00 Sekunde. Eine Einstellung von 0.00 bedeutet, dass keine
ZU INTERVAL (Zufallsintervall) zu INTERVAL addiert wird.

Zum Beispiel, wenn INTERVAL 1.00 Sekunden betragt und
das ZU INTERVAL (Zufallsintervall) betragt 0.20. Mit diesen
Einstellungen wiren Zeiten zwischen 1.00 und 1.20 Sekunden
moglich. Der Roboter konnte zwischen den folgenden Zeiten
wihlen — 1.00, 1.05, 1.10, 1.15 oder 1.20 Sekunden.

Die Verwendung ZU INTERVAL (Zufallsintervall) erschw-
ert es einen Rhythmus zu finden und vorherzusehen, wenn der
nédchste Ball gespielt wird. Dies animiert den Spieler zwischen
den Schlagen immer in Riickschlagstellung zu bleiben und die
Position erst einzunehmen, wenn der Ball ausgeworfen wird.

Beachten Sie, dass je grofler das ZU INTERVAL
(Zufallsintervall) ist, umso geringer und weniger akkurat
werden ZEIT und BALLANZAHL. Dies ist darauf zurtick-
zufithren, dass die Zeit zwischen den Billen nicht mehr exakt
genau berechnet werden kann, da sich das Intervall zwischen
den einzelnen Billen konstant dndert.

Sie konnen 1, 2, oder alle 3 Zufallsfunktionen auf einmal
auswihlen. Die Kombination aus allen 3 fiihrt zu unvorherseh-
baren Billen. Es wird empfohlen kontrolliert Zufallsfunktionen
auszuwiéhlen. Fiigen sie die Zufallsfunktionen nur in kleinen
Schritten hinzu, nachdem die Bestidndigkeit ohne
Zufallsfunktionen erreicht wurden. Sobald sich die Technik ver-
bessert hat, konnen Sie anfangen allmidhlich mehr
Zufallsfunktionen hinzuzufiigen, um echtes Spiel zu simulieren.

Im NORMAL Modus, wird der gelbe Testknopf dazu ver-
wendet um einen oder mehrere Bélle zum Testen der
Einstellungen zu spielen. Driicken Sie den Testknopf einmal
und die 1 erscheint auf dem Display.

Nach einigen Sekunden wird dann ein Ball entsprechend
den

Einstellungen gespielt. Wenn Sie den Testknopf gedriickt
halten, erhoht sich die Ziffer auf dem Display in Einer Schritten,
so lange bis Sie den Knopf wieder loslassen. Dann wird diese
Anzahl der Balle gespielt.

Bitte beachten Sie, dass die gespielten Testbdlle nicht die
ausgewdhlten Zufallseinstellungen wiederspiegeln
(Zufallsposition, Speed oder Zufallsintervall).

NORMAL
UBUNGEN
PC

SEER

Der UBUNGEN Modus erlaubt Thnen aus 64 Ubungen
auszuwdhlen, die bereits auf dem Roboter programmiert sind.
Wihlen Sie im Hauptmenii den UBUNGEN Modus aus, dann
wihlen Sie UBUNGEN und driicken OK. Im UBUNGEN
Modus finden Sie zwei Seiten Funktionen.




Die 64 Ubungen wurden sorgfiltig ausgewihlt, um ver-
schiedene Ubungen fiir alle Spiellevel anzubieten, und um zu
demonstrieren wie Ubungen zusammengestellt werden kénnen,
um die Beinarbeit zu trainieren, Vorhand-Riickhand
Verbindungen, Aufschlag/Riickschlag und Angriff auf hohe
Bille oder Unterschnitt-Bille.

Fiir jede Ubung ist auf Seite 22 ein Ubungsdiagramm abge-
bildet. Es wird empfohlen sich diese Diagramme neben den
Tisch zu legen, wenn Sie den UBUNGEN Modus gewdhlt
haben, um so gezielt eine entsprechende Ubung auswéhlen zu
konnen. Diese Diagramme geben auch Informationen dartiber,
welche Art von Schligen der Spieler wihrend der Ubung ver-
wenden sollte und welchen Spin und in welchem
Neigungswinkel der Roboterkopf eingestellt werden sollte.

Sie konnen auch Ihr eigenes Ubungsdiagramm erstellen,
indem Sie sich ein leeres Ubungsdiagramm im Download
Bereich auf der Seite www.newgy.com herunterladen, aus-
drucken und handschriftliche Notizen auf den Diagrammen
machen.

TIPP: Sie konnen oft schon ,neue” Ubungen zusammenstellen
indem Sie einfach die HAND Einstellung dndern. Wenn Sie z.B.
Rechtshinder sind und RECHTS ausgewdhlt haben, gibt Ihnen die
Ubung 52 zwei Riickhand und eine Vorhand. Wenn Sie RECHTS
auf LINKS diindern, dann sagt die gleiche Ubung zwei Mal Vorhand
und einmal Riickhand.

UBUNG 01

SPIN TOP
NEIG WINKEL 02.0
WARTEZEIT 000%!

Die ersten 3 Zeilen jeder Ubung sind fiir Einstellungen vorge-
sehen. Diese Einstellungen konnen nur dann gedndert werden,
wenn eine neue Ubung ausgewidhlt wird. Driicken Sie den +
Knopf um eine Ubung mit einer hoheren ID Nummer auszu-
wihlen und den - Knopf, fiir eine Ubung mit einer kleineren
Kennzahl.

Sobald eine Ubung ausgewihlt wurde, miissen Sie iiber-
prifen, dass der Spin (siehe Seite 17) und der
Einstellungswinkel (siehe Seite 16) korrekt eingestellt sind,
bevor die Ubung gestartet wird. Wenn dies versiumt wird,
liuft die Ubung wahrscheinlich nicht korrekt und die
Auftreffpunkte sind anders als in der Ubung vorgesehen.

Was die Einstellung des Roboterkopfes betrifft, ist die
Winkelangabe nicht genau. Deshalb wird empfohlen, dass
wenn Bille bei einer Ubung nicht exakt auf dem vorgesehenen
Punkt auftreffen, Sie zuerst versuchen den Einstellungswinkel
des Roboterkopfes etwas zu verdndern, um zu sehen, ob so das
Problem behoben werden kann. Zum Beispiel, wenn eine
Ubung mit einem kurzen Aufschlag beginnt, und der Aufschlag
oft auf dem Netz ankommt, verdndern Sie die Einstellung des
Roboterkopfes leicht, so dass der Aufschlag immer noch kurz
aufkommt, aber nicht auf dem Netz landet.

UBUNG 01
SPIN TR
NEIG WINKEL 02.0

WARTEZEIT 000%!!

Mit der Funktion WARTEZEIT kann die Wartezeit zwisch-
en jedem Ball erhoht oder verringert werden. Der Wert kann
zwischen -100% bis +900% in 10% Schritten eingestellt werden.
Da das INTERVAL in Prozent eingestellt wird, laufen auch

Ubungen mit unterschiedlichem INTERVAL innerhalb einer
Ubung korrekt. Spieler, die auf verschiedenem Level spielen
konnen die gleiche Ubung wihlen, ohne die Ubung neu sch-
reiben zu miissen.

Zum Beispiel, nehmen wir an eine Ubung hat ein
INTERVAL von 1 Sekunde zwischen dem 1. und 2. Ball und ein
INTERVAL von 0.80 Sekunden zwischen dem 2. und 3. Ball.
Wird WARTEZEIT auf +10% gesetzt, dndert sich das 1.
INTERVAL auf 1.1 Sekunden und das zweite INTERVAL auf
0.88 Sekunden. Die Ubung lduft also langsamer ab, d.h. der
Spieler hat zwischen den Béllen langer Zeit.

Andererseits, nehmen wir an, die WARTEZEIT wird auf
-10% gesetzt, dann wird das 1. INTERVAL auf 0.90 Sekunden
verringert und das 2. auf 0.72 Sekunden. Dies bedeutet, dass die
Ubung schneller ablauft, indem die Zeit zwischen den Billen
verringert wird.

Aufler bei den 5 Ubungen fiir Anfinger, sind die Ubungen
auf Threm Roboter fiir die Nachahmung von echten
Ballwechseln entworfen. Dies bedeutet, dass die Wartzeiten
ausgewdhlt wurden, um in etwa den aktuellen
Spielbedingungen zweier Spieler beim Ballwechsel zu entspre-
chen. Wenn Thnen das Spiel zu schnell ist, erhohen Sie das
INTERVAL, so dass Sie mehrere Minuten lang ohne Probleme
spielen konnen. Ihr Ziel sollte sein, allmahlich und systematisch
das INTERVAL gegen null einzustellen.

Und sobald Sie das Tempo bei einer Ubung durchhalten
konnen, streben Sie an die Ubung schneller einzustellen als es
im wirklichen Spiel wire, indem Sie bei WARTEZEIT einen
negativen Wert eingeben. Mit dem Prinzip der kontinuierlichen
Uberbelastung, kénnen

Sie die Geschwindigkeit bei den Bewegungsabldufen stei-
gern.

Dadurch kénnen Sie bei wirklichen Ballwechseln schneller
reagieren und vielleicht kénnen Sie somit zukiinftig der domi-
nierende Spielpartner sein, vielleicht einfach deswegen weil Sie
schneller sind als Ihr Gegner.

FEIN-SPEED O
# SERIE 0000
ZEIT 0:00:00

FEIN-SPEED erhoht oder verringert die BALL SPEED, die
bei einer Ubung eingestellt ist. Die Werte reichen von -9 bis +9.
Der Wert wird bei jedem Ball der Ubung zur BALL SPEED
hinzu addiert.

Wenn z.B. eine Ubung 2 Bille beinhaltet, einen mit einer
BALL SPEED von 14 und der andere mit 16. Wenn die
FEIN-SPEED auf +2 eingestellt wird, dndert sich die
Geschwindigkeit des ersten Balles auf 16 und beim zweiten Ball
auf 18. Wenn Sie auf -2 eingestellt ist, 4ndert sich der 1. Ball auf
12 und der zweite auf 14.

FEIN-SPEED sollte sparsam verwendet werden, besonders
bei Ubungen, die sowohl kurze als auch lange Bille haben.
Wenn bei solch einer Ubung die Geschwindigkeit erhoht wird,
dann wiirde wahrscheinlich der kurze Ball zu tief landen und
der tiefe Ball trifft den Tisch nicht mehr. Beim Verringern der
Geschwindigkeit geht der kurze Ball wahrscheinlich ins Netz
und der tiefe Ball kommt in der Mitte des Tisches an.



FEIN-SPEED wird am besten bei Ubungen verwendet, die
nur eine BALL SPEED haben. Bei diesen Ubungen landen alle
Bille in gleicher Hohe auf dem Tisch. Uberpriifen Sie die
Einstellungen (siehe Seite 9), um zu sehen, ob alle Bille auf glei-
che Hohe gespielt werden. Verringern Sie die FEIN-SPEED,
damit die Balle kiirzer auf dem Tisch landen und erhéhen Sie
diese, um tiefere Bille zu bekommen.

Die Funktion FEIN-SPEED ist auch sehr praktisch, wenn
sie in Verbindung mit dem Neigungswinkel verwendet wird.
Wenn der angegebene Neigungswinkel dazu fiithrt, dass ein
Ball eine hohere Flugkurve hat, als Sie mochten, verdndern Sie
einfach den Neigungswinkel nach unten und verwenden Sie
eine hohere FEINSPEED so dass der Ball in gewiinschter Tiefe
auf dem Tisch landet. Dies funktioniert am besten bei den
Ubungen bei denen die BALL SPEED wihrend der ganzen
Ubung gleich bleibt.

FEIN-SPEED Ot

# SERIE 0000
ZEIT 0:00:00

# SERIE (#Wiederholungen) ist dhnlich der
BALLANZAHL im NORMAL Modus. Diese Funktion stoppt
automatisch den Ballauswurf, nachdem die eingestellte Anzahl
der Wiederholungen der Ubung fertig gestellt wurde. Wenn
diese z.B. auf 5 gestellt wurde, und die Ubung 3 Bille beinhaltet,
wiirde der Roboter die Ubung 5mal laufen lassen (15 Bille
insgesamt) bevor er authort. Auch eine Einstellung auf 0 deak-
tiviert diese Funktion und Ubungen konnen nur dann gestoppt
werden, indem der Stopp / Start (l/») Knopf gedriickt wird.

Wenn eine Ubung angehalten wird (durch das Driicken des
Stopp / Start (H/») Knopfes), bevor die # SERIE
(# Wiederholungen) gleich 0 ist, wird die Ubung der
Wiederholung wieder aufgenommen, bei der der Start / Stopp
Knopf gedriickt wurde. Wenn z.B. die # SERIE
(# Wiederholungen) auf 5 eingestellt wird und die Ubung wird
in der Mitte der 3. Wiederholung angehalten. Bei
Wiederaufnahme wiirde die Ubung die 3. Wiederholung
wiederholen, da diese vor der Unterbrechung noch nicht
komplett fertig war.

FEIN-SPEED Ot
# SERIE 0000

ZEIT 0:00:00

Die Funktion ZEIT beendet eine Ubung automatisch nach-
dem die eingestellte Zeit abgelaufen ist. Wie im NORMAL
Modus, wo die ZEIT mit dem BALLANZAHL gekoppelt ist, ist
im UBUNGEN Modus die Zeit mit der # SERIE gekoppelt. Sie
konnen die ZEIT schrittweise verringern oder erhéhen, gemes-
sen an der Zeit die fiir eine komplette Wiederholung der Ubung
benétigt wird.

Wenn man z.B. 5 Sekunden fir die komplette
Wiederholung einer Ubung braucht, kann man die ZEIT in
5-Sekunden Schritten einstellen. Wenn eine Ubung verschie-
dene Wartezeiten enthilt, wird diese Angleichung ungenauer.
Weitere Erlduterungen zur Funktion ZEIT (fiir den NORMAL
Modus) finden Sie auf Seite 8.

NORMAL
UBUNGEN
PC
SETUP

Der PC Modus wird immer dann verwendet, wenn Sie
Thren Roboter mit Threm Windows® PC verbinden méchten, um
Ubungen vom Steuergerdt zu lesen oder auf das
Steuergerit zu schreiben und um Ubungen direkt vom PC
aus laufen zu lassen. Dieser Modus besteht aus einer einzigen
Seite:

PC MODUS
ROBOTER MIT

PC VERBINDEN
RP.2.PC STARTEN

Sobald Sie diese auf dem Display erscheint iiberpriifen Sie
bitte, ob Thr PC richtig per USB Anschluss auf der Riickseite des
Steuergerites richtig verbunden ist. Diese Standardverbindung
wird auf Seite 28 im Detail erkldart. Nachdem Sie diese
Verbindung hergestellt haben, starten Sie Ihren PC und dann
starten Sie das RP2 PC Programm, welches auf der Internetseite
Newgy.com heruntergeladen werden kann.

Nachdem RP.2.PC gestartet wurde, dauert es einige
Sekunden, bis die Verbindung zum Steuergerit hergestellt wird
(etwas Geduld). Sobald gefunden und der Routinestart fertig ist,
wird die Verbindung bestdtigt. Es erscheint eine Nachricht
unten auf dem Bildschirm. Gleichzeitig bestédtigt das
Steuergeridt eine erfolgreiche Verbindung, indem ein
Hiakchen in der rechten unteren Ecke auf dem LCD Display
erscheint:

NORMAL
UBUNGE
N PC
SETUP

Der SETUP Modus bietet Zugang zu verschiedenen
Routineeinstellungen, Benutzereinstellungen, und person-
liche Prioritdten. Er besteht aus 2 Seiten. Wir empfehlen,
dass Sie sich diese Einstellungen notieren. Wenn Sie die
Standardwert-Initialisierung updaten oder die
Einstellungen auf Werkseinstellungen zuriicksetzen,
werden diese Einstellungen geloscht. Das Aufschreiben
erspart Thnen Zeit, falls Sie die Werte noch einmal eingeben
missen.




KONTRAST _ 15
HAND  RECHTS
SPRACHE  DE
OSC KALIB 251

Mit der Funktion KONTRAST kann man den Bildschirm
an die Lichtverhiltnisse anpassen. Die Reichweite geht von 00
bis 30. Werkseinstellung ist 15 und funktioniert bei den meisten

Lichtverhaltnissen am besten. Jedoch kann sich der
Benutzer den Bildschirm auch heller oder dunkler einstellen
indem er den Wert dndert. Die Verringerung des Wertes fiihrt
zu einem helleren Bildschirm und ein hoherer Wert zu einem
dunkleren Bildschirm.

Wenn bei dieser Einstellung einer der beiden
Extremwerte gewéhlt wird, kann es sein, dass der Bildschirm
ganz dunkel ist oder dass keine Informationen mehr
angezeigt werden. Aber durch die Einstellung des
Sichtwinkels und / oder der Lichtmenge die auf den
Bildschirm auftrifft, werden Sie in der Lage sein, Buchstaben
und / oder Ziffern zu erkennen. Wahlen Sie die Werte so,
wie es Thnen am angenehmsten ist.

KONTRAST 15
HAND _ RECHTS
SPRACHE DE
OSZ KALIB 25!

HAND ist eine der intelligentesten Einstellungen des
neuen digitalen Roboters. Der Benutzer kann so die dominie-
rende HAND auswihlen, so dass die Ubungen hinsichtlich
Riickhand / Vorhand korrekt ablaufen. Verfiigbare
Einstellungen sind Rechts (Werkseinstellung) oder Links.
Waihlen Sie die Einstellung die am besten zu Ihrer dominier-
enden Spielhand passt.

Die meisten Ubungen sind fiir Rechtshdnder
geschrieben, da diese die Mehrheit der Spieler darstellt.
Dieser Umschalter ermoglicht den Linkshdndern Ubungen
zu verwenden, die fiir Rechtshdander geschrieben wurden,
ohne dass diese umgeschrieben werden miissen. Wir emp-
fehlen, dass alle Ubungen fiir Rechtshinder geschrieben
werden, so dass diese Einstellung richtig funktioniert.

Die Funktion HAND betrifft nur Ubungen aus dem
UBUNGEN Modus oder direkt von Threm PC im PC Modus.
Sie betrifft nicht den NORMAL Modus.

KONTRAST 15
HAND  RECHTS

SPRACHE _ DE
OSZ KALIB 25!

Die Funktion SPRACHE erlaubt die Auswahl der
gewiinschten Sprache, zur Anzeige des Meniis und der
Nachrichten. Folgende Sprachen sind verfiigbar EN
(Englisch), DE (Deutsch), FR (Franzdsisch), ES (Spanisch),
CN (Chinesisch), oder JP (Japanisch).

Die Werkseinstellung ist EN. Nach Auswahl der gewiin-
schten Sprache, aktiviert das Driicken irgendeiner anderen
Funktion diese Sprache und alle Informationen, die auf dem
Display angezeigt werden, erscheinen in diese Sprache.

Wenn das Menii in einer Sprache angezeigt wird, die

nicht gelesen werden kann, kann eine andere Sprache aus-
gewihlt werden in man die Sonderfunktion Sprachauswahl
verwendet (siehe Seite 14).

KONTRAST 15
HAND  RECHTS
SPRACHE  DE

OSZ KALIB 25

OSZ KALIB wird verwendet zur Feineinstellung der
Position 10 zur Mittellinie des Tisches (siehe Seite 7 fiir weit-
ere Erklarungen). Sobald die Position 10 exakt zur Mittellinie
eingestellt ist, sind alle anderen Positionen auch automatisch
richtig eingestellt. Es konnen Werte von 00 bis 50 eingestellt
werden. Werkseinstellung ist 25.

Die Erhohung des Wertes fithrt dazu, dass der
Auftreffpunkt des Balles nach links verschoben wird und die
Verringerung fiithrt dazu, dass der Ball weiter rechts auftrifft.
Um Festzustellen, ob die Oscillation richtig eingestellt werden
muss, setzen Sie den Spin auf Topspin und den Einstellwinkel
auf 8. Dann driicken Sie einmal die gelbe Test-Taste (V).

Der Roboter spielt dann 5 Bille. Beobachten Sie den
Auftreffpunkt dieser 5 Biélle im Verhéltnis zur Mittellinie
genau. Wenn die Bille alle in der Ndhe der Mittellinie auftref-
fen, ist keine Anderung notwendig. Wenn die fiinf Bille
jedoch konstant rechts der Mittellinie auftreffen, verringern
Sie die OSZ KALIB so lange, bis die 5 Bille entlang der
Mittellinie auftreffen. Genauso erhéhen Sie die OSZ KALIB
wenn die Testballe konstant links der Mittellinie auftreffen.

Es ist normal, dass die Balle leicht rechts oder links von
der Mittellinie auftreffen, aber von den 5 gespielten
Testbillen, sollten ungefidhr die gleiche Anzahl der ausge-
worfenen Bille links oder rechts der Mittellinie auftreffen.
Wenn die Bille, z.B. immer auf der Mittellinie und rechts
davon auftreffen, erhohen Sie die OSZ KALIB, um die
Auftreffpunkte leicht nach links zu verschieben.

Bevor Sie die OSZ KALIB édndern, sollten Sie tiberpriifen,
dass der Roboter korrekt in der Mitte des Tisches platziert ist.
Die Stiitzrippe in der Mitte der dreieckigen Stiitzplatte (Nr. 5
auf Seite 47) sollte eine Linie mit der Mittelinie des Tisches
bilden.

SENSOR KALIB 10g
ALARM KALIB 10
SPEED KALIB 10
255 255 255

SENSOR KALIB korrigiert Fehler bei der Ballaufnahme.
Andern Sie die Werkseinstellung hier nur dann, wenn Sie alle
anderen unten genannten Ursachen ausgeschlossen haben.

Der Ballsensor (# 40, Abb. H auf Seite 46) bemerkt, wenn
ein Ball ausgeworfen werden sollte und ist fiir das genaue
Zihlen der Bélle verantwortlich. Wenn Thr Roboter damit
beginnt 2 Balle auf einmal auszuwerfen, keinen Ball auswirft,
wenn er eigentlich sollte, oder kurz vor dem Ballauswurf
zogert, kann es eventuell daran liegen, dass der Ballsensor
eingestellt werden muss.

Die Werte reichen von 00 bis 20 wobei der Wert 10 von
Werk aus eingestellt ist. Die Verringerung des Wertes




beschleunigt eine Ballposition im Ballkanal so dass der Ball
frither ,bemerkt wird. Eine Erhohung des Wertes fithrt dazu,
dass der Ball spater bemerkt wird.

Man wiirde den Wert verringern, wenn der Roboter kein-
en Ball auswirft, obwohl er eigentlich sollte oder anscheinend
oft zogert kurz bevor die Bille ausgeworfen werden. Stellen
Sie den Wert hoher ein, wenn oft zwei anstatt einem Ball aus-
geworfen werden.

Bevor SENSOR KALIB geédndert wird, priifen Sie bitte ob
alle anderen méglichen Ursachen ausscheiden (siehe Problem
4, Seite 41). Eine gelegentliche Verzogerung vor dem
Ballauswurf ist normal, aber sollte nicht stindig vorkommen.
Diese wird vom Aufnahmemechanismus verursacht, bei dem
eine Ballaufnahme verfehlt wurde und folglich das
Aufnahmerad direkt beschleunigt wird, um diesen Verlust
auszugleichen. Es entsteht eine kurze Verzogerung, bevor der
Ballaufnahmemechanismus diesen Fehler ausgleichen kann.
Auch wenn sich der Chip vom Chip-Halter 16st, funktioniert
der Ballsensor nicht.

Ein hédufiger Grund fiir eine verfehlte Ballaufnahme ist,
dass sich nicht gentgend Bélle vor dem
Aufnahmemechanismus befinden. Fiillen Sie mehr Balle ein,
um dies zu verhindern. Wenn mehrere Bille nicht mit den
Ballsammelfingern in Kontakt sind (# 46, Abb. I auf Seite 46),
konnen keine Bille aufgenommen werden. Dies tduscht eine
falsche Einstellung des Ballsensors vor, aber der wahre Grund
ist einfach nur, dass sich nicht genug Bille vor dem
Aufnahmemechanismus befinden, so dass dieser korrekt arbe-
iten kann oder es liegt ein anderer Grund vor, damit die Bélle
nicht zum Aufnahmemechanismus rollen kdnnen.

Ein anderer Grund warum der Ballsensor nicht korrekt
funktioniert ist, dass der Stahlhebel, der sich am Sensor befin-
det, nicht weit genug in den Ballkanal hineinragt.

Der Hebel muss weit genug in den Kanal hineinragen, so
dass kein Ball daran vorbeikann, ohne den Sensor zu aktivie-
ren. Falls notwendig, miissen Sie diesen Hebel vorsichtig in
Richtung Ballkanal biegen, so dass er die Bille richtig erkennt.

Bille falscher Grofle konnen dieses Verhalten auch aus-
l6sen. Bitte priifen Sie, dass alle Bélle 40 mm Durchmesser
haben (siehe Seite 17 fiir die Verwendung des Balldamms zur
Prifung des Durchmessers). Bei den Robo-Pong Modellen
2055 und 1055 konnen keine 38mm Baille verwendet werden.

Eine andere Ursache, die einen doppelten Ball Auswurf
verursacht, ist eine gebrochene Ballentladefeder (# 58 auf Seite
45). Wenn dieses Teil gebrochen ist, fehlt oder verbogen ist,
dann sollte das Teil sollte ersetzt werden bevor SENSOR
KALIB eingestellt wird. Die Einstellung des Neigungswinkels
auf weniger als 1, kann auch einen doppelten Ball Auswurf
verursachen.

Wenn alle anderen moglichen Ursachen ausgeschaltet
sind, stellen Sie SENSOR KALIB ein, indem Sie den
Roboterkopf auf Backspin stellen und auf Winkel 7. Dann
driicken Sie den gelben Testknopf. Der Roboter fingt an Balle
in das Netz zu spielen und die Bélle rollen dann in das
Auffangnetz. Wenn die Bille nicht im Netz landen, stellen Sie
den Winkel so ein, dass sie dort landen.

Die Bille werden auf Position 12 und 16 gespielt.
Beobachten Sie den Roboterkopf genau, um sicherzustellen,
dass jedes Mal wenn der Kopf zur Seite schwenkt nur ein Ball
ausgeworfen wird. Es miissen wahrscheinlich mehrere Bille
ausgeworfen werden, bevor das Problem behoben ist.

Driicken Sie irgendeinen Knopf um den Test zu stoppen.
Wenn SENSOR KALIB eingestellt werden muss, wihlen Sie
einen neuen Wert und dann wiederholen Sie den Test so lange
bis das Problem verschwindet

SENSOR KALIB 101

ALARM KALIB 10
SPEED KALIB 10
255 255 255

ALARM KALIB betrifft die Fehlererkennung bei
Ballstaualarm. Dieser Alarm wird immer dann aktiviert,
wenn der Widerstand des Ballaufnahmemotors einen bestim-
mten Level erreicht. Dadurch wird der Alarm ausgeldst und
damit die Stromzufuhr des Motors abgeschaltet, bis das
Problem behoben ist. Dies verhindert Schidden am
Ballzufuhrgetriebe und anderen Teilen. Die meisten Benutzer
benotigen diese Funktion niemals und sollten daher die
Werkseinstellung beibehalten.

Schmutzige, beschiddigte oder zu grofle Bille sind
meistens der Grund dafiir, dass dieser Alarm ausgeldst wird.
Andere Griinde sind Fremdkorper oder andere Dinge, die ver-
hindern, dass die Bille gleichmaflig durch den Ballkanal
laufen.

Der Alarm kann so eingestellt werden, dass er frither oder
spéter ertont als ,normal® Die Reichweite geht von 0 bis 20,
die Werkseinstellung ist 10. Wenn sie eine hohere
Fehlererkennbarkeit wiinschen, konnen Sie den Wert erhdhen.
Wenn Sie eine niedrigere Fehlererkennbarkeit wiinschen, ver-
ringern Sie den Wert.

Ein Grund, die Fehlererkennung zu verringern kénnte
sein, wenn die Bille sehr schmutzig sind und dadurch der
Alarm aktiviert wird. Anstatt aufzuhoéren und die schmutzi-
gen Bille zu waschen, mdochte der Spieler vielleicht mit sch-
mutzigen Béllen spielen. Obwohl es nicht garantiert wird, ist
es erlaubt ALARM KALIB zu verringern und schmutzige
Bille zu verwenden bis man Zeit hat diese zu sdubern.

SENSOR KALIB 101
ALARM KALIB 10

SPEED KALIB 10
255 255 255

SPEED KALIB wird verwendet zur Feineinstellung der
BALL SPEED. Damit Ubungen, die auf einem anderen
Roboter geschrieben wurden, auch auf Ihrem Roboter kor-
rekt laufen, ist es wichtig, dass die BALL SPEED der beiden
Gerite so kalibriert wird, dass ein Wert von 15, z.B. bei
beiden Robotern den gleichen Ballauftreffpunkt verursacht.
Dieses Problem entsteht meistens bei abgenutzten oder
dlteren Robotern.

Die Reichweite geht von 0 bis 20, die Werkseinstellung
ist 10. Die Erh6hung des Wertes fithrt zu mehr BALL SPEED;
die Verringerung des Wertes zu weniger Geschwindigkeit.
Hier gibt es jedoch auch eine Obergrenze — Bille mit einer
BALL SPEED von 25 oder hoher sind von SPEED KALIB
nicht betroffen. Denken Sie also nicht, dass eine Erhohung
dieses Wertes zu Hochstgeschwindigkeiten fithrt. BALL
SPEED 30 ist bereits beim Maximum des Motors eingestellt
und fir die Elektronik, die den Motor kontrolliert. Also eine




Einstellung von SPEED KALIB von 20 und die
Verwendung einer

BALL SPEED von 30 verleiht dem Ball nicht noch mehr
Geschwindigkeit. Tatsache ist, dass es dazu fithren wiirde,
dass der Roboter schlechter lauft, moglicherweise auch zu
einem Uberspannungsfehler, bei dem die Stromzufuhr des
Steuergerdtes unterbrochen wird und neu eingestellt werden
muss.

SPEED KALIB sollte als letzte Moglichkeit gesehen
werden, wenn alle anderen Moglichkeiten das Problem nicht
losen. Wenn die Bélle nicht platziert gespielt werden, sollten
Sie als erstes iberpriifen, ob sich der Roboter in der
Waagerechten befindet und der Winkel des Roboterkopfes
richtig eingestellt ist.

Wie zuvor bereits beschrieben, ist der
Einstellungsmechanismus des Winkels nicht ganz exakt,
also sollte eine Winkeleinstellung als allgemeine Richtlinie
verwendet werden, und nicht als absolute. Normalerweise
liegt die Toleranzgrenze bei der Winkeleinstellung bei +
0.25. Wenn also der gegebene Winkel 8 ist, liegt die akzep-
tierbare Toleranz bei dieser Einstellung 7.75 bis 8.25.
»Geschwindigkeitsprobleme® koénnen oft durch die
Einstellung des Winkels behoben werden.

Ein hdufig auftretender Grund fiir langsamere BALL
SPEED ist, dass das Auswurfrad und / oder der
Antriebsblock schmutzig sind. Schmutz auf diesen beiden
Teilen kann oft zu einer erheblichen

Verringerung der BALL SPEED fiihren. Reinigen Sie
diese Teile regelmédflig um hohe Geschwindigkeiten zu
erhalten. Auf Seite 37 finden Sie Tipps zur Reinigung.

Um SPEED KALIB zu verwenden, miissen Sie sich eine
15,24 x 15,24 cm grofle Vorlage erstellen. Eine Vorlage befin-
det sich auf Seite 27, aber anstatt diese auszuschneiden,
empfehlen wir eine Kopie davon zu machen und diese
dann zu verwenden. Dann folgen Sie den Anweisungen auf
dieser Vorlage.

Es gibt 4 Sonderfunktionen, die durch das Driicken einer
bestimmten Tastenkombination am Steuergerit aufgerufen
werden konnen: (1) Sprachauswahl, (2) Ballentleerung, (3)
Selbstdiagnose und (4) Zuricksetzen auf
Werkseinstellungen. Alle Sonderfunktionen beginnen mit
dem Driicken und Halten der OK / Menu Taste bis der
Bildschirm leer ist. Dann lassen Sie die OK / Menu Taste
noch mal los und kurz danach wird der Bildschirm komplett
schwarz. Dann driicken Sie eine der grauen Pfeiltasten wie
nachfolgend beschrieben:

Sprachauswahl ist vor allem dann wichtig, wenn das
Menti in einer Sprache erscheint, die der Benutzer nicht lesen
kann. Driicken und halten Sie die OK / Menu Taste bis der
Bildschirm leer wird und dann lassen Sie los. Kurz danach
wird der Bildschirm komplett schwarz. Nun driicken und
halten Sie die Hochtaste. Die nachfolgende Nachricht ers-
cheint in der aktuell ausgewéhlten Sprache:

KNOPF LOSLASSEN
WENN IHRE
SPRACHE
ERSCHEINT

Nun laufen alle Sprachen durch und in kurzen
Abstdnden erscheint immer eine Sprache. Wenn Ihre
gewiinschte Sprache erscheint, lassen Sie die Hochtaste los
und die Anzeige auf dem Display bleibt in dieser Sprache.
Driicken Sie irgendeinen Knopf um die Sonderfunktionen
zu verlassen und den normalen Spielbetrieb wiederauf-
zunehmen.

Ballentleerung wird dann verwendet, wenn sie die
Bille moéglichst schnell aus dem Roboterkorb oder Eimer
entfernen mochten. Dies ist normalerweise der Fall, wenn
der Spieler Aufschldge tiben mochte, und deswegen alle
Bélle aus dem Roboter nimmt und sie in einen Eimer legt.

Vor Verwendung dieser Funktion, nehmen Sie einen mit-
telgrofien Plastikkorb (erhéltlich in Warenhdusern oder
Baumairkten). Wenn Sie einen Roboter Caddy haben, ist es
praktisch, wenn der Korb in den Caddy passt

Platzieren Sie den Plastikkorb unter dem Auswurfloch. Dann
driicken und halten Sie die OK/Meniitaste bis der Bildschirm leer
ist und dann lassen Sie ihn wieder los. Sobald der Bildschirm
komplett schwarz ist, driicken Sie die Ab-Taste. Es erscheint fol-
gende Nachricht:

BALLENTLADUNG
BALLKORB UNTER
ROBOTERKOPF
STELLEN

Kurze Zeit danach fallen die Bille alle nacheinander aus
dem Roboterkopf in den darunter gestellten Behélter. Nach
kurzer Zeit befinden sich alle Bille, die im Ballkorb oder Eimer
waren nun in diesem Behalter. Stellen Sie den Behélter auf den
Tisch oder in den Roboter Caddy auf die Aufschlagseite. Nun
trainieren Sie Thren Aufschlag und verwenden Sie das
Auffangnetz zum Aufsammeln der.

Die Funktion Selbstdiagnose wird bei der Fehlersuche ver-
wendet. Diese Funktion sollte grundsitzlich nur zusammen mit
einem Servicetechniker verwendet werden, der die Codes kor-
rekt interpretieren kann. Setzen Sie immer zuerst alles auf
Werkseinstellungen zuriick (nachstehend beschrieben) bevor
sie die Funktion Selbstdiagnose verwenden.

Zum aktivieren folgen Sie dem gleichen Ablauf wie
zuvor beschrieben damit der Bildschirm schwarz wird. Dann
driicken Sie die + Taste. Der Bildschirm zeigt folgende
Nachricht an und blendet eine Nummernfolge in der letzten
Zeile ein:



TESTLAUF
FEHLERCODE AN
TECHNIKER
0123456789

Notieren Sie sich diese Zahlenkombination und teilen
Sie diese einem Techniker mit. Diese Codes kénnen den
Techniker bei der Fehlersuche behilflich sein.

Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen ist dann prak-
tisch, wenn Sie vermuten, dass eine Einstellung dem
Roboter Probleme bereitet. Zuriicksetzen auf
Werkseinstellungen bedeutet, dass alle Werte jeder
Funktion auf Werkseinstellungen zuriickgestellt werden.
Dies ist eine praktische Funktion, wenn Sie der Meinung
sind, dass Thr Roboter nicht mehr richtig funktioniert und
dies sollte auch immer dann geschehen, bevor Sie die
Servicehotline anrufen. Manchmal 16st sich das Problem
dann schon von selbst.

Bitte denken Sie daran die Feinabstimmungen noch
einmal vorzunehmen nachdem Sie das Zuriicksetzen auf
Werkseinstellungen durchgefithrt haben, da jede
Einstellung wahrend diesem Vorgang iiberschrieben wird.
Wie zuvor bereits beschrieben, ist es praktisch sich alle
Werte bei den Einstellungen zu notieren, so dass diese
schnell noch mal eingegeben werden kénnen, nachdem Sie
alles auf Werkseinstellungen zuriickgesetzt haben. Wir
haben auf der Riickseite etwas Platz gelassen, damit sie die
Einstellungen eintragen kénnen.

Wie bei den anderen Sonderfunktionen fangen Sie
damit an, die OK / Menu Taste zu driicken und halten sie
diese so lange bis der Bildschirm leer wird und dann lassen
Sie die Taste wieder los. Wenn der Bildschirm schwarz wird,
driicken Sie die — Taste. Dann sehen Sie folgendes auf dem

Bildschirm:
WERKSEINSTELLUNG
WIRD HERGESTELLT

Und kurze Zeit spéter bestédtigt der Bildschirm, dass
dies erfolgreich ausgefithrt wurde:

WERKSEINSTELLUNG
WIEDERHER-
GESTELLT

Wenige Sekunden spiéter erscheint die obige Nachricht
auf dem Display und das System fahrt noch mal hoch,
dann werden Sie automatisch zur Seite 1 des NORMAL
Modus weitergeleitet.



nicht ganz exakt, so dass die Einstellung nicht immer verandert

Die Flugkurve eines Balles wird durch Verdnderung des
Einstellwinkels des Roboterkopfes eingestellt. Der Winkel kann
beliebig eingestellt werden. In der kleinsten Einstellung (1) wird
der Ball zunéchst auf der Tischseite des Roboters aufspringen,
tiber das Netz springen und dann beim Spieler auftreffen (wie
beim Auf schlag). In der hochsten Einstellung (13) wird der Ball
in einem ho hen Bogen auf der Spielerhilfte auftreffen (wie bei

der Ballonabwehr).

Zum Verdndern der Flugkurve losen Sie die
Messingschraube an der rechten Seite des Roboterkopfes.
Kippen Sie den Roboterkopf in die gewiinschte Position. Ist der
Kopf in der gewiinschten Position, ziehen Sie die Schraube wie-
der vorsichtig an (siehe Abbildung 3). Zur Einstellung des
Neigungswinkels befinden sich neben der Messingschraube die
Ziffern von 1 - 13 (siehe Abbildung 4). Diese Angaben sind

werden muss, wenn ein bestimmter Neigungswinkel vorgege-
ben ist.

ACHTUNG: Verdindern Sie NIEMALS den Winkel, wenn
der Kopf in Bewegung ist. Bei Missachtung dieser
Anweisungen konnen Teile zerbrechen und die Garantie erlischt.

Die Einstellung der Flugkurve ist direkt mit der BALL
SPEED verbunden. Ist der Kopf so eingestellt, dass der Ball
zuerst auf der Seite des Roboters auftrifft (Roboter ,, Aufschlag®
— siehe Abbildungen 5C

& 5D), ist die maximale BALL SPEED 11 - 13. Wird die
BALL SPEED erho6ht, muss der Winkel des Roboterkopfes
héher eingestellt werden, so dass der Ball zuerst auf der
Spielerseite des Tisches aufkommt (Roboter ,Riickschlag® —
siche Abbildungen 5A & 5B). Wird die BALL SPEED weiter
erhoht, stellen Sie den Winkel niedriger ein, um zu verhindern,
dass der Ball tiber das Ende des Tisches hinaus gespielt wird

LUV (e B EINSTELLUNG DES NEIGUNGSWINKELS

70
Winkel

Anzeiger

Falls erforderlich
|6sen Sie die
Messingschraube
(69), um den
Neigungswinkel zu
verdndern. Wenn
der Kopf nicht in
der gewinschten
Position bleibt,
ziehen Sie die
Schraube wieder

Anzeige des
Neigungswinkels

Messingschraube
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ABBILDUNG 5A

\Roboterkopf

Neigungswinkel ist zu hoch eingestellt.
Dies fihrt dazu, dass der Ball Gber das
Ende des Tisches hinaus gespielt wird.

NEIGUNGSWINKEL FALSCH EINGESTELLT,
ROBOTER ,,RUCKSCHLAG"

ABBILDUNG 5B

™ Roboterkopf N

Gleiche Geschwindigkeit wie in
Abbildung 5A, Kopf ist niedriger
eingestellt, so dass der Ball auf dem Tisch
aufkommt.

NEIGUNGSWINKEL RICHTIG EINGESTELLT,
ROBOTER ,, RUCKSCHLAG"

<«—Roboterkopf

ABBILDUNG 5C

Spielt der Roboter Aufschlag, dass der Balll
auf seiner Seite zuerst aufspringt und der
Neigungswinkel des Kopfes ist zu steil
eingestellt ist, springt der Ball unnatiirlich

hoch ab.

NEIGUNGSWINKEL FALSCH EINGESTELLT
ROBOTER AUFSCHLAG

<«——Roboterkopf

ABBILDUNG 5D

T~ 1 "

Gleiche Geschwindigkeit wie in Abbildung
5C, Kopf ist jedoch etwas héher eingestellt,
so dass der Ball nahe am Netz (flacher
abspringt) bleibt. Beim Aufschlag kann die
BALL SPEED maximal auf 12 — 15 eingestellt
werden, ansonsten wird der Ball iber den
Tisch hinaus gespielt.

NEIGUNGSWINKEL RICHTIG EINGESTELLT
ROBOTER AUFSCHLAG




Mit Threm Robo-Pong kann jede Art von Spin simuliert
werden. Topspin oder Backspin (Unterschnitt) kénnen mit
Sidespin kombiniert und leicht ausgewdhlt werden. Um die Art
des Spins zu wihlen, drehen Sie einfach den Kopf solange, bis
die gewiinschte Spinart tiber dem Auswurf steht (siehe
Abbildung 6).

Fiir kombinierte Spinarten drehen Sie den Kopf so weit, bis
sich einer der Pfeile iber dem Auswurf befindet. Wenn z.B. der
Pfeil zwischen Topspin und R. Sidespin steht, so wird der
Roboter einen Ball auswerfen, der beide Spinvarianten bein-
haltet. Wenn der Pfeil zwischen Backspin und L. Sidespin steht,
wird der Roboter eine Kombination aus Backspin / L. Sidespin
spielen.

Bevor wir erldutern wie man einen Spinball zuriickspielt, ist
es wichtig zu wissen, dass IThr Roboter so ausgelegt ist, dass er
einen professionellen Tischtennisspieler mit
Noppeninnen-Beldgen simuliert. Jedem ausgeworfenen Ball
wird etwas Spin mitgegeben. Um zu lernen wie man einen
Spinball spielt bzw. einen Spinball des Gegners

(bzw. Roboters) zuriickschldgt, ist es wichtig, dass man den
richtigen Schldger verwendet — mit qualitativ hochwertigem
Noppeninnen oder Noppenauflen-Belag. Wenn Sie
Noppengummi oder sogar Sandpapierschlager verwenden, sind
Sie in Threr Technik eingeschriankt und konnen nicht alle
Schlagarten anwenden.

Jeder Spin hat unterschiedliche Auswirkungen auf den Ball
und darauf wie der Ball reagiert, wenn er mit dem Schldger in
Kontakt kommt. Im nachfolgenden fithren wir einige Punkte
auf, die Thnen helfen werden, verschiedene Spinarten zu
retournieren. Weitere Informationen dariiber finden Sie in der
newgy robo-Pong training manual, die Sie sich unter Newgy.
com herunterladen kénnen (Nur Englisch).

Das eigentliche Geheimnis ist, dass Sie beim
Retournieren den Winkel Ihres Schligerblattes richtig
wihlen. Jeder Spin kann mit etwas Ubung zuriickgespielt
werden, wenn Thr Schldger den richtigen Winkel hat. Diesen
optimalen Winkel sollten Sie bereits bei Schlagbeginn wihlen
und bis zum Ende des Schlages beibehalten. Vermeiden Sie also,
den Winkel Ihres Schldgerblattes wiahrend des Schlages zu
verdndern (siehe Abbildung 7).

Topspin lenkt die Flugbahn des Balles nach unten ab.
Wenn Sie Topspin retournieren, wird der Ball von Threm
Schldger nach oben abspringen. Um den Topspin zu meistern,
miissen Sie Thr Schlagerblatt schlieffen und den Ball auf seiner
Oberseite zwischen Nordpol und Aquator treffen. (Siehe
Abbildung 7A.)

Backspin (Unterschnitt) lenkt die Flugkurve des Balles
etwas nach oben. Wenn Sie diesen Ball zuriickschlagen, hat er
die Tendenz ins Netz oder sogar direkt auf den Tisch zu fliegen.
Um dies auszugleichen, miissen Sie Ihr Schlagerblatt 6ffnen (die
Schligerseite, mit der Sie schlagen wollen, zeigt nach oben) und
den Ball auf seiner Unterseite zwischen Siidpol und Aquator tre-
ffen (siehe Abbildung 7B).

Sidespin lenkt die Flugbahn des Balles zur Seite ab.
Linksdrehender Sidespin ldsst den Ball von Ihrem Schlidger nach
rechts abspringen, rechtsdrehender Sidespin umgekehrt nach
links. Um dies auszugleichen, miissen Sie den Schldger seitlich
stellen und bei Sidespin links den Ball an seiner rechten bzw. bei
Sidespin rechts an seiner linken Seite treffen (siehe Abbildungen
7C & 7D).

Kombinierte Spinarten weisen die Eigenschaften von
beiden Rotationsarten auf, allerdings etwas schwicher als bei
einem reinen Effet. Um einen Topspin, der mit rechtsdrehen-
dem Sidespin kombiniert ist, auszugleichen, miissen Sie IThr
Schldgerblatt etwas schliefen und gleichzeitig etwas seitlich stel-
len und dann den Ball auf seiner linken oberen Seite treffen.
Umgekehrt miissen Sie bei einem Ball mit Unterschnitt und
linksdrehendem Sidespin Thren Schldger 6ffnen, seitlich stellen
und den Ball gleichzeitig rechts und auf seiner Unterseite tref-
fen.

Durch Hochregeln der Ballspeed-Taste am Steuergerat (s.
Seite 7), kann man mehr Spin erzeugen, allerdings ist dabei der
Winkel des Ballauswurfes gegeniiber dem Netz zu verringern.
Wenn die Ballspeed-Taste hoher gestellt wird, erhohen Sie jedes
Mal sowohl die Geschwindigkeit als auch den Spin des Balles.
Es ist zum Beispiel nicht moglich, den Roboter so einzustellen,
dass er einen langsamen Ball mit viel Spin spielt. Es ist auch
nicht moéglich, dass der Roboter einen Ball ohne Spin spielt.
Dariiber hinaus liegt beim Unterschnitt die maximale BALL
SPEED bei 15 - 17, da der Unterschnitt die Flugkurve des Balles
nach oben lenkt.

Drehen Sie den
Roboterkopf so lange,
bis die gewinschte
Spinart Gber dem

Auswurf steht.

Achtung:
Wickeln Sie Das
Stromkabel nicht um
den Roboterkopf.
Drehen Sie den Kopf
in keine der beiden
Richtungen um mehr
als 180°
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Der Robo-Pong 2055 wird mit 2 Balldimmen geliefert.
Diese haben drei Funktionen: (1) Sie halten die Balle im
Auffangbecken wenn der Roboter zum Transport zusam-
mengeklappt ist, (2) sie sorgen dafiir, dass keine Bélle in das
Auffangbecken kommen, wenn man den Roboterkdrper ent-
fernen will und (3) sie dienen als Messgerit zum Uberpriifen,
ob die Bélle die richtige Grof3e haben.

Fiir Funktion 1 und 2 werden die Ballddimme oben an
das Auffangbecken gesteckt. Wenn sie nicht benétigt werden,
werden sie in die Halterungen an der Seite des
Auffangbeckens gesteckt (siehe Abbildung 8).

Um den Roboter zum Zusammenklappen oder zum
Transport vorzubereiten, entfernen Sie die Balldimme aus
ihren Positionen indem sie die Ballmulde leicht anheben
(siehe Abbildung 10). Dann driicken Sie alle Bélle in das
Auffangbecken und stecken die Balldimme in die
Halteschlitze (siehe Abbildung 9). Fiir Funktion 2 driicken
Sie die Bille in eine der Ballauffangschalen und sichern diese
dann mit einem Balldamm ab, so dass sie nicht in das
Ballauffangbecken rollen konnen. Die Bille stéren nicht weit-
er, und Sie konnen nun ganz einfach die beiden
Fluigelschrauben und die Unterlegscheiben l6sen und dann
den Roboterkorper entfernen.

Die Offnung im Ball Damm dient zur Ballkontrolle. Die
Offnung hat einen Durchmesser von genau 40,6 mm, was
den grofitmoglichen Durchmesser eines Tischtennisballes
darstellt, der erlaubt ist. Verwenden Sie keine 38mm, 44mm
oder irgendeine andere Grofle als 40mm oder 40+mm.
Vermischen Sie keine 40 mm mit 40+ mm Billen. Die
Offnung dient auch zur Uberpriifung der Rundheit und der
Ballgrofie.

Wenn Sie vermuten ein Ball konnte nicht absolut rund
sein oder zu grofl (wenn sich Bélle im Roboter stauen), tiber-
priifen Sie dies mit Hilfe der beiden Offnungen im Balldamm.
Drehen Sie ihn im Innern der Offnung, um den Durchmesser
zu Uberpriifen. Bei jeder Drehung sollte der Durchmesser
korrekt sein. Der Ball sollte gerade so durch die Offnung pas-
sen, ohne stecken zu bleiben. Es ist auch moglich, dass ein
Ball zu klein ist. In diesem Fall entsteht eine Liicke zwischen
dem Ball und dem Rand der Offnung.

Hinweis: Beachten Sie bitte, dass Plastikbille (auch
Polyballe genannt) die Markierung 40+ tragen. Sie kamen
2014 auf den Markt und sind ca. 0,5 mm gréfler im
Durchmesser als der durchschnittliche Zelluloid Ball (40mm)
- urspriinglich wurden Tischtennisbélle aus Zelluloid
Material hergestellt. Plastikbille sind markiert mit 40+
anstatt 40 sowie die Zelluloid Bille. Wenn Sie den Ball
Damm verwenden zur Uberpriifung der BallgréBle, sollte
beim Priifen der Celluloid Bille wesentlich mehr Platz sein
als beim Priifen der Plastikballe.

Auf‘Fcngbecken/y

Halterung zur Aufbewahrung

des Balldommes

Vorrichtung zur
15 X
Befestigung des

Balldamm
Balldammes

) Offnung zur
Uberprifung der
Ballgrofe

BALLDAMM & AUFFANGBECKEN
(NUR 2055)

EINSETZEN DES BALLDAMMES
(NUR 2055)

ENTFERNEN DES BALLDAMMES
(NUR 2055)

Drehen Sie den Ball
in der Balléffnung zur
Uberprifung der
Rundheit. Der Ball
solte in jeder Position
leicht drehbar sein.

]
UBERPRUFUNG DER BALLGROSSE

MIT BALLDAMM (NUR 2055)




Ihr Roboter ist sehr variabel einsetzbar, indem man ihn auf
dem

Tisch, oder auch hinter dem Tisch positioniert. Der 1055
steht normalerweise am oberen Ende des Tisches in Positionen 1
- 4 Abbildung 12. Man kann ihn aber auch in den Robo-Caddy
setzen und hinter den Tisch stellen wie bei den Positionen 5 & 6.
Der 2055 wird {iblicherweise mittig am Ende des Tisches auf
Position 5 gestellt. Man kann ihn jedoch auch in den Robo-Caddy
setzen, wie den 1055.

Einige Positionen bieten gewisse Vorteile, wiahrend andere
Positionen Funktionen des Roboters beeintrachtigen. Durch die
verschiedenen Positionen kann man eine Vielzahl von moglichen
Winkeln und Flugbahnen simulieren und kommt somit einem
realen

Tischtennisspiel sehr nahe. Die nachfolgenden Abschnitte
geben hierzu weitere Erkldrungen.

Position 1 — Roboter steht gerade auf dem Tisch an dem
Punkt, wo sich die Mittellinie und Grundlinie des Tisches treffen.
Dies ist die einzige ,auf dem Tisch® Position, bei der die
Ostzillatorreichweite des

1055 akkurat ist (siehe Abb. 2, Seite 7). Dies ist auch die
gewiinschte Ausgangsposition, wenn der 1055 zum ersten Mal
aufgebaut wird.

Position 2 — Roboter steht in der hinteren linken Ecke
diagonal zum Spielbereich. Bei dieser Position spielt der
Ostzillator des 1055 die Bélle auf die rechte Spielhélfte des Tisches.
Diese Position ist sehr beliebt fiir Vorhandschlige von
Rechtshandern und Vorhand Rallyes.

Position 3 — Roboter steht in der hinteren rechten Ecke
diagonal zum Spielbereich. Bei dieser Position spielt der
Oszillator des 1055 die Bille auf die linke Spielhilfte des Tisches.
Diese Position ist ideal fiir ein Riickhand / Riickhand Training fiir
Rechtshénder.

Position 4 — Ein Roboter in dieser Position hat den Vorteil,
dass er sowohl schnellere als auch langsamere Bille spielen kann,
da er ndher am Auftreffpunkt der Bille steht. Wenn mit der Taste
»Ball Speed” auf 1 eingestellt ist, kommt der Ball sehr langsam, mit
sehr wenig Spin, aber trotzdem weit genug zum Spieler. Wenn
»Ball Speed® auf 30 eingestellt ist, ist die Geschwindigkeit des
Balles sehr schnell und der Auftreffwinkel entspricht dem eines
typischen Endschlages. Demgegentiber ist die Schwenkbreite des
Oszillators geringer als in der Position am Tischende wie in
Position 1 - 3. Diese Position ist dhnlich der Ballauswurfposition,
die die meisten Trainer bei Balleimertraining verwenden.

Position 5 — Dies ist die ibliche Position des 2055, wenn
dieser mit normalem Fangnetz am Tisch montiert wird. Fiir diese
Position miisste der 1055 auf den Robo-Caddy montiert werden.
Die

Ostzillatorreichweite des 2055 und 1055 ist in dieser Position
optimal.

Position 6 — Wenn sie auf dem Robo-Caddy montiert sind,
konnen beide Modelle frei hinter dem Tisch bewegt werden. Der
Robo-Caddy ermoglicht ebenfalls die Hohe der Roboter nach
oben oder unten zu verstellen. Dies ist eine groflartige
Moglichkeit, um Schldge aus der Halbdistanz, wie z.B. starker
Unterschnitt, Topspin, Ballonabwehr zu simulieren. Leider sind
die Oszillatorprogramme fiir diese Spielposition nicht angepasst
und das Fangnetz stellt ebenfalls ein Problem dar. Dartiber hinaus
miissen Sie ein

Verlangerungskabel kaufen. Dies ermdglicht, dass die
Steuereinheit in der Reichweite des Spielers bleibt. Diese
Positionen stellen nur eine Auswahl, dessen was moglich ist, dar,
Sie geben Ihnen aber einen Uberblick iiber die Vor- und

Nachteile der verschiedenen Platzierungen Ihres Robo-Pongs.

WICHTIGE INFORMATION: Falls der Schwenkbereich
des Oszillators bei bestimmten Positionen etwas von der Skizze 2
auf Seite 7 abweichen sollte, so konnen Sie trotzdem durch
Ausprobieren die passende Einstellung der Stellhebel herausfin-
den, dass die Bille auf einem bestimmten Teil des Tisches auftref-
fen.

Abbildung 12 zeigt ebenfalls die ideale Platzierung der

Steuereinheit. Fiir Rechtshédnder ist Position A zu empfehlen,
fir

Linkshénder Position B. Das Anbringen der Steuereinheit an
den vorgeschlagenen Stellen erméglicht, dass die Steuerung
innerhalb der Reichweite der freien Hand des Spielers ist.

Da ein Spieler eine grofiere Reichweite mit seiner Vorhand
hat, ist zu empfehlen, dass er seine Grundstellung wie skizziert
einnimmt. Die iberwiegende Mehrheit der Wettkampfspieler
benutzt die Riickhand um 173 des Tisches abzudecken und die
Vorhand fiir die iibrigen 2/3.

Robo\ef
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<\ |Roboter| /4
300 06
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Der Robo-Pong 2055 ist so konstruiert, dass er sich auf
Tischhohe befindet, wenn er am Tischende montiert wird. Bei
richtiger Positionierung (Abbildung 13) stiitzen sich die
Stiitzfiife unter der Oberfliche ab und die Auflageplatte am
Ballbehlter liegt auf der

Oberflache auf. Falls der Roboter nicht richtig montiert ist,
laufen die

Bille nicht automatisch in die Ballauffangschalen.
Falls dieses

Problem auftaucht, ist eine Angleichung notwendig.
Zuerst wére die Tischoberfliche zu nivellieren, indem
Unterlagen unter die Tischbeine geschoben werden, bis der
Tisch exakt waagerecht steht. Falls damit das Problem nicht
behoben werden kann, sind

Justierungen am Roboter selbst notwendig. Die Stiitzfiifle
werden mit 3 verschiedenen Gréfien von Gummikappen und 4
Gummidistanzscheiben geliefert, um den Roboter an die ver-
schieden dicken der Oberflichen anzupassen und somit eine
Nivellierung auf Tischniveau zu erreichen. Die Gummikappen
sind auf der Oberseite mit der Tisch-Oberflachenstarke marki-
ert, fiir die sie verwendet werden sollten. Die langste Kappe ist
fir diitnne Hobby-Tische vorgesehen. Die mittlere Kappe ist fiir
normale Tische und die kleine Kappe ist fiir extrastarke
Turniertische (ab 25 mm) ausgelegt.

Zusatzlich zu diesen unterschiedlichen Kappen sind 4
Gummi Distanzscheiben beigefiigt, um eine genauere
Justierung zu erreichen. Ein oder zwei dieser Distanzscheiben
(je nachdem wie stark die Feinjustierung bendtigt wird)
werden dabei in die Gummikappen eingelegt, bevor diese auf
die Enden der Stiitzfiifle gestiilpt werden.

Ein weiterer Grund, warum Ihr Roboter nicht optimal
nivelliert sein mag, ist, dass er nicht korrekt auf der
Justierungsnase aufliegt (Abbildung 14). Bitte tiberpriifen Sie,
ob dieser Steg biindig an der Tischoberfldche anliegt.

TIPP: Falls es moglich sein sollte, die Tischhilfte, an der der
Roboter befestigt ist, unabhéngig von der anderen Hiilfte zu verstellen,
konnen Sie auf der Roboterseite die Oberfliche mit einer leichten
Neigung einstellen, damit die Bidlle automatisch zum
Ballauffangsystem rollen. Falls Sie den Tisch leicht anwinkeln,
vergewissern Sie sich, dass Sie die Gummikappen wie oben
beschrieben justieren. In diesem Fall kinnte es notwendig werden, die
Gummikappen eine Nummer grofer zu wihlen

Das Ballauffangsystem sollte auf dem gleichen Niveau
oder ein wenig unter dem Niveau der Tischoberflache an-
gebracht werden. Falls die Spannung des Auffangnetzes
zu stark sein sollte, werden die beiden Auffangschalen in
eine leichte V-Stellung gezogen, womit die dufleren Enden der
Ballauffangschalen tiber das Tischniveau geraten. Um die-
ses Problem zu l6sen, sollten Sie die Befestigungsklettban-
der gemafl Abbildung 15 lockern, bis die Auffangbehilter
wieder in der Waagrechten sind. Falls diese Einstellung
nicht ausreichend sein sollte, konnen Sie das Fangnetz et-
was strecken, indem Sie es mit beiden Hinden und mit
Gefiihl die Netzstangen auseinanderziehen.

Das Abfangnetz (schwarzes Netz mit grofieren Lochern vor
dem Ballfangnetz) bremst Thre Bille ab, womit wesentlich mehr
Balle eingefangen werden konnen. Die Grof8e der Locher ist etwas
Kleiner als der Balldurchmesser. Bei harten Schlagen geht der Ball
durch dieses Netz hindurch und féllt zwischen diesem Netz und
dem hinteren Fangnetz nach unten in die Auffangschalen.

5
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Dieses Abfangnetz sollte normalerweise lose hingen, um die
Bremswirkung zu verstirken. Wenn Sie harte Schlige wie End-
schlag oder schnellen Top-Spin trainieren wollen, so wire eine
straffere Einstellung des Fangnetzes empfehlenswert, um mehr
Balle einzufangen. Die Spannung des Fangnetzes wird durch Festz-
iehen oder Losen der seitlichen Klettverschliisse am Fangnetz ein-
gestellt (siche Abbildung 16).

Seitennetze decken die Seiten des Tisches ab und lenken weit-
winkelige Bille in das hintere Fangnetz. Die Seitennetze haben am
Ende ein rotes Gummiband zur Befestigung am Tischnetz. Dieses
Gummiband dient zur Befestigung des Seitennetzes am Tischnetz
direkt (siehe Bild 17) oder an dem Plastikclip, der dann am Netz
befestigt wird (siehe Bild 18C). Die Spannung des Seitennetzes
konnen Sie mittels Verlingerung des Gummibandes modifizieren
(siehe Bild 18B und 18E).

Wenn Thr Tischnetz eine Konstruktion mit Feststellschraube
ist, fihren Sie das Gummiband des Seitennetzes zwischen Tisch-
netzpfosten und Tischnetz durch und héngen es dann hinter dem
Netzpfosten in die Feststellschraube ein (siehe Bild 17).

Bei anderer Tischnetzkonstruktion ohne Feststellschraube
benutzen Sie den Plastikclip, der im Lieferumfang des Roboters
ist. Reinigen Sie die Tischoberfliche etwa 5 cm entlang der Seit-
enlinie vor dem Tischnetz mit Isopropylalkohol. Nachdem diese
Fliche abgetrocknet ist, 16sen Sie die Schutzfolie von der Klebe-
fliche des Clips und pressen Sie den Clip entlang der Seitenlinie
der Tischoberfldche ca. 2-3 vor dem Netz fest. Das offene Ende des
Clips sollte auf der entfernten Seite des Roboters sein (18A). Bilden
Sie einen Knoten in der Mitte des roten Gummibandes (18B).
Schieben Sie das Gummiband in den Clip (18C). Das Seitennetz
sollte wie in Bild 18D aussehen.

Die flexiblen Gummibander wurden darauf ausgelegt, um eine
passende Spannung der Seitennetze zu erzeugen. Falls die Seitenne-
tze mehr Spannung zur korrekten Form bendtigen, dann verkiirzen
Sie das Gummiband durch einen Knoten wie in 18B dargestellt und
héngen Sie das Netz wieder ein. Spannen Sie die Seitennetze je-
doch nicht soweit, dass sich die Fangnetzschalen anheben. Falls Sie
die Spannung der Seitennetze reduzieren mochten, dann kénnen
Sie das Gummiband mit einem Haargummiband verknoten und
damit verldngern (siehe Bild 18E)

Bei erster Installation ist die Fangnetzkonstruktion noch straff.
Mit der Zeit weitet es sich jedoch von selbst. Falls bei Installation
des Seitennetzes zwischen Netz und Tischoberfliche zu viel Platz
ist und Bille durchrollen kénnen, dann kénnen Sie manuell Kor-
rekturen durchfiithren und das Seitennetz etwas weniger spannen.

In Abbildung 19A ist dieses Problem dargestellt. Obwohl das
Seitennetz richtig befestigt wurde, gibt es eine Liicke zwischen
Tischkante und Netz, so dass der Ball vom Tisch fallen kann. Span-
nen Sie das Netz in diesem Bereich so, dass es sich naher an der
Tischkante befindet (siehe Abbildung 19B).

1. Gummiband Gber dem
= Netzpfosten durchfihren

1. Band in
Feststellschraube

BEFESTIGUNG DES SEITENNETZES
LDUNG 18 MIT PLASTIKCLIPS (NUR 2055)
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VERLANGERUNG DES SEITENNETZES ZUR
ABBILDUNG 18E REDUZIERUNG DER SPANNUNG (NUR 2055)

;

FALSCHER/RICHTIGER ABSTAND
ABBILDUNG 19 DES SEITENNETZES (NUR 2055)




Im Abschnitt UBUNGEN Modus (Seite 9) finden Sie
eine kurze Erklirung dariiber wie man einen schnellen
Zugriff auf die 64 voreingestellten Ubungen erhilt.
Dieser Abschnitt erklirt auch wie die Ubungen aus dem
Menit UBUNGEN Modus angepasst werden.

Die Ubungen sind in folgende Gruppen aufgeteilt,
um Thnen die Auswahl der Ubungen je nach Level oder
Stiel einfacher zu gestalten.

Ubungs# Beschréibung
1-5 Ubungen fiir Anfinger
6-15 Ubungen mittleres Level
16-20 Aufschlag-Riickschlag Ubungen
21-25 Backspin Ubungen
26-30 Zufillige Anordnung
31-32 Ubungen mit hohen Billen
33-40 Ubungen (geometrischen Figuren)
41-45 Ubungen (Buchstaben)
46-50 Ubungen fiir fortgeschrittene Anfinger
51-55 Ubungen fiir Fortgeschrittene mittleres Level
56-60 Ubungen fortgeschrittenes Level
61-64 Ubungen fiir Profis

Die ersten 32 Ubungen (Ubung# 1 - 32) sind gesperrt
und kénnen nicht iiberschrieben werden. Die letzten 32
Ubungen (Ubung # 33 - 64) sind benutzerdefiniert und
kénnen vom Benutzer ersetzt werden. Um eine Ubung
abzuiéndern, eine neue Ubung zu erstellen, oder eine
Ubung zu ersetzen, lesen Sie bitte den Abschnitt RP.2.PC
beginnend auf Seite 30.

Die Ubungen 33 - 45 und einige andere bilden einen
Buchstaben oder eine geometrische Figur, wenn man die
Auftreffpunkte der durch eine Linie verbindet. Jiingere
Spieler lernen dadurch nicht nur Tischtennis, sondern

auch das Alphabet oder geometrische Figuren. Auflerdem
kann man sich nach diesem Schema einfacher merken auf
welchem Punkt der nidchste Ball auftrifft.

Die Ubungen 46 - 55 zeigen wie Leistungen kontinui-
erlich gesteigert werden konnen und somit fiir den
Schiiler eine stindige Herausforderung darstellen. Die
Ubungen 26 - 30 und einige andere

Ubungen zeigen, wie der Zufallsgenerator erreicht,
dass der Schiiler aufmerksam bleibt anstatt einfach nur
routinemdflig zu trainieren.

Viele Ubungen spielen die Bille in den mittleren
Bereich und mit mittlerer ball speed so dass es relativ ein-
fach ist den Ball zuriickzuspielen. Dies ist absichtlich so
eingestellt, dass der Spieler bei den Ubungen an
Selbstvertrauen gewinnt. Bei Leistungssteigerung oder
um die Ubungen auf ein hoheres Level einzustellen,
verandern Sie einfach den Einstellwinkel des
Roboterkopfes, die FEIN-SPEED, und / oder die
WARTEZEIT. Wenn z.B. die Flugkurve zu hoch erscheint,
neigen Sie den Roboterkopf weiter nach unten und
erhéhen FEINSPEED, um eine Ubung mit niedrigerer
Flugkurven und hoherer Geschwindigkeiten zu erzielen.

Dies funktioniert am Besten bei Ubungen mit nur
einer ball Speed. Ubungen, die verschiede
Geschwindigkeiten beinhalten, wie z.B. eine die mit einem
kurzen Aufschlag beginnt und einer Geschwindigkeit von
2 und dann mit einem tiefen Ball mit einer
Geschwindigkeit von 17 weitergeht, ist schwieriger
einzustellen, ohne dass es zu einem Chaos bei der
Ballplatzierung kommt. Solchen Ubungen lisst man sich
am besten vom RP.2.PC anzeigen (siehe Seite 30).

Alle Ubungen sind fiir einen 2055 Roboter geschrieben,
der in der Mitte des Tischendes korrekt platziert ist. Bitte
iberpriifen Sie, ob Ihr Roboter korrekt ausgerichtet ist
und das Netz optimal am Tisch angebracht wurde. Einige
Ubungen beinhalten Bille, die gerade noch das Netz
erreichen. Wenn der Roboter nicht korrekt ausgerichtet ist
oder das Netz zu hoch ist, kann dies dazu fithren, dass der
Ball das Netz berithrt und nicht korrekt auftrifft.
Inkorrektes Auftreffen des Balles kann oft durch leichtes
dndern des Einstellwinkels nach oben oder unten korrigi-
ert werden. Also priifen Sie, dass der Antriebsblock des
Ofteren gereinigt wird und das Auswurfrad mit korrekter
Geschwindigkeit arbeitet.

Benutzer des Robo-Pong 1055 miissen die Ubungen
entsprechend der Platzierung des Roboters auf dem Tisch
einstellen. Die meisten Einstellwinkel des Kopfes die bei
den Ubungen angegeben sind, miissen entsprechend
angepasst werden, da der Roboterkopf eines 1055 hoher
ist als der eines 2055. Verwenden sie das RP.2.PC Robo-Soft
(Seite 30) um die bestehenden Ubungen



anzuzeigen oder schreiben Sie neue Ubungen, die
an auf den 1050 passen.

Eine Methode wie man einen 1055 mit wenigen
Anderungen verwenden kann, ist diesen in einen
Robo-Caddy zu stellen und den Robo-Caddy hinter den
Tisch in die Mitte zu stellen (siehe Position 5, Abb. 12
auf Seite 19). Stellen Sie die Hohe des Robo-Caddy so
ein, dass die Auswurféffnung ca. 1 m vom Boden aus
betrdgt. Dies entspricht ungefdhr der Position des
Roboterkopfes eines 2055 und somit sollten die
Ubungen mit wenigen Abinderungen korrekt laufen.

Die nachfolgenden Ubungsdiagramme zeigen dem
Spieler die Anzahl der Bille in einer Ubung an, wo jeder Ball
auftrifft und welche Schlige oder welche Technik bei
dieser Ubung speziell trainiert wird. Diese Diagramme
sind sehr praktisch und sollten in der Ndahe des Roboter
beim Training aufbewahrt werden.

Nachfolgend finden Sie eine kurze Legende zur
Verwendung der Diagramme. Fett gedruckte Zahlen
zeigen den Aufschlag an - der Ball trifft zuerst auf der
Seite des Roboters auf. Einfache Zahlen zeigen Returns
an - der Ball kommt zuerst auf der Seite des Spielers
auf.

Bezeich-
nung

Beschreibung

1/2131
usw.

Die Reihenfolge in der die Bille ausgeworfen
werden (1 ist der erste Ball, 2 ist der zweite Ball,
usw.)

Backhand Stroke (Riickhandschlag)

Forehand Stroke (Vorhandschlag)

Entweder ,,Forehand® oder ,,Backhand® (nach
Wahl)

Topspin (Konter, Block, Schuss, usw.)

Backspin (Schupf, Unterschnitt, usw.)

Flip — Ein Topspin Schlag auf einen kurzen
Aufschlag

Flip oder Push (Schupf) (nach Wahl)

Center — Vorhand von der Mitte des Tisches

Wide (weit) — gespielter Ball kreuzt die Seitenlinie

SO

Step Out (Beinarbeit Umlaufen) — Vorhand aus
der Ruckhandseite

Aufgepasst! Wird verwendet wenn es verschiedene
Moglichkeiten fiir einen bestimmten Ball gibt.
Zum Beispiel, ein 2Bt! and 2Ft! wiirde bedeuten
Aufpassen auf den 2. Ball, es konnte ein Vorhand
oder Riickhand Ball sein und Sie schlagen mit
einem Topspin Schlag zuriick.

Mehrere Bille werden auf eine Position gespielt.
Zum Beispiel, 4~6Bt wiirde bedeuten, dass begin-
nend mit

Ball #4, 1 bis 3 Bille werden auf die Riickhand
gespielt bevor ein Ball zum néchsten Punkt gespielt
wird.




TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 2

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 2

1Bt 2Ft

01 B-F Beginner

TOPSPIN  [ROBOT] ANGLE: 2

1Bt
2Ft

05 Falkenberg
Beginner

TOPSPIN [ROBOT|] ANGLE:8

2Ft 1Ft

02 F-Fc Beginner

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

TOPSPIN [ROBOT| ANGLE: 2

1Bt 2Ft 3Ft

03 B-Fc-F Beginner

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bt 3Ft
2Bt 4Ft
06 2B-2F

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bt 3Ft ‘2;:
09 B-F-Fc-F

2Ft

3F/B 1Ft

1Bt |
3Bt 2Ft 4Ft

10 B-Fc-B-F

07 F-Fc-B or Fso-Fc

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Ff

/

2Bt

11 Forward Slash
&

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 2

1Bt 3Ft

4Bt 2Ft

04 Sanduhr
Beginner

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Ft

2Ft

3Ft

08 F
Kurz-Mitte-Lang

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8




TOPSPIN ANGLE: 8

Bf
Bt

/N

4Bt 2Ft

\\w -
/

13 Roof

BACK/RIGHT ANGLE: 4.5

1B/F >
it/

Y

17 Back Right Serve
Return

BACKSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

_1Fb

v

2Bt

21 Forward Slash
BS

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:7.5

1Ff

3Bt 2Ft

14 Hook

BACK/LEFT ANGLE: 4.5

1B/F >
fit/b

/

18 Back Left Serve
Return

BACKSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Ff

2Bt

3Ft 4Ft

15 Falkenberg
Slash

TOP/RIGHT [ROBOT| ANGLE:4.5

BACKSPIN [ROBOT] ANGLE: 4.5

1Bb

N

~N2Ft

22 Backward Slash
BS

1B/F >
it

\

19 Top Right Serve
Return

BACKSPIN [ROBOT| ANGLE:8

1B/F >
fit/o

16 Unterschnitt
Aufschlag
Ruckschlag

TOP/LEFT [ROBOT] ANGLE: 4.5

2Bb 1Fb
3Ft
23 Fb-Bb-F

1B/F >
it

4

20 Top Left Serve
Return

BACKSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bb 2Fb
/|
/
3Bt 4Ft
24 7’s



BACKSPIN ANGLE: 8

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bb

4Bt\ \

N

i N
2Ft 3Ft

25 Obtuse Triangle
CCw

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bt
2Bt
3Bt

YVYY
»
Y
\

26 3B-1F Zufall

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

4Ft

27 1~3B-1F

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 13

2Bt! 1|Ft 2Ft!

1Bt 2Ft
3Bt! 3kt! 5Ft
4Bt! 4kt!

29 B-Fc-B or Fc-B
or Fc-F

TOPSPIN ANGLE: 8

4Bt 2Ft

YVYVY

30 3F Random-B

TOPSPIN ANGLE: 8

1Ft 2Ft

31 F Schuss gegen
hohen Ball

TOPSPIN [ROBOT| ANGLE:8

28 Fc-Bor F

TOPSPIN ANGLE: 13

4Bty , 3Ft

ANENYH
\\

AN

/
2Bt SRt

33 Sanduhr Vert

2Bt{ MaFt

N3Ft ]

34 Diamond CCW

1Bf 4Ft

5Bt \

\
2Bt 3Ft

35 Trapez CCW

1B/F -

32 F/B Schuss
zuféllig gg hohen
Ball

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

/
/

/
4Bt 3Ft

36 Parallelogram
Ccw

€3 -



TOPSPIN _[ROBOT| ANGLE: 8

4Bt 1Ff
5Ft
3Bt oFt

37 Rectangle CW

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:8

1Bf
2Bt 3Ft
41 L's

TOPSPIN [ROBOT| ANGLE: 8

6Bt 1Ff

4Bt 3Ft

5Bt 2Ft
45 H’s

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:8

N

N
5Bt 2Ft

4Bt 3Ft

38 Pentagon CW

TOPSPIN [ROBOT| ANGLE:8

1Bt 5Ft

42 M’s

TOPSPIN [ROBOT| ANGLE: 8

1Bt oFt

46 B-F

TOPSPIN [ROEOT]| ANGLE: 8

1Bf 3Ft
\ /
?Bt /
// \
1/ X\
4Bt ot

39 Anti Parallelo-
gram

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

18t 5Ft
3Ft
/7 | N
/ \\
251/ NAFt
43 W’s

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:8

2kt 1Ft

47 F-Fc

TOPSPIN [ROEOT]| ANGLE: 8

:
3Bt a 4Ft
AT

I
5Bt A2 Ft

40 Star

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

2Bt 1Ff
4Bt 5Ft
3Bt

44 F’s

TOPSPIN [ROBOT]| ANGLE:8

L 1Ft
3Bt 4Ft oFt

48 2F-B-Fc

€2 -



TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bf

N\
oFt

49 Backward Slash
TS

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:8

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bb! 1Hb! >

2Ft

50 Bb or Fb
Random-F

BACKSPIN [ROBOT] ANGLE:8

Bt
2Ft

4Ft!
3Bt !

4Bt!
4t

53 B-Fso-B-F or B

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

5~7

Bt 4Bt | 3Ft | 2Ft |1Ftw

57 Fw-F-Fc-B-
1~3Bw

1Fb

2B/F 3Ft
t

54 Fb-B or Fso-Fc

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:8

1Bt
oFt 4Ft
3Bt

51 B-Fso-B-F

BACKSPIN [ROBOT]| ANGLE: 8

6Bf 1Ff
-5
7~8 Ft 12~3
Bt 19410 Ft

Bt
58 Ff-1~2F-1~2Fc-
Bf-1~2B-1~2Fc

2Bt 3Ft >

55 Fb Random-B-F
Random

TOPSPIN  [ROBOT] ANGLE:8

11Bf > |1|Ff -
2Bt 12Ft
13Bt 13Ft
14Bt 14Ft
158t I5Ft
59 B or Ff

Random-B or F-
B or F-B or F-B or F

TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 8

1Bt 3Ft
2Ft

52 Falkenberg

BACKSPIN [ROBOT| ANGLE:8

Y
=
S
\4

11Bb

12Bt 12Ft

56 Bb or Fb
Random-B or F

TOPSPIN  [ROBOT] ANGLE: 8

1B}
ot

2Bt lgFt I6Ft
13~5 17Ft 17Ft
60 2B-1~3B-
FcorF



TOPSPIN [ROBOT] ANGLE: 7 TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:7 TOPSPIN [ROBOT] ANGLE:7 TOPSPIN [ROBOT| ANGLE: 7

1Ff 1Bf
3Ftw
1Bt 3Ft 3Bt 4Ft 2Ft 11~2 13~4 2B/F
2Ft Bt Ft t
61 Falkenberg 62 Ff-F-B-Fc Expert 63 2B-2F Expert 64 Bf-B/Fc-Fw
Expert Expert

SPEED KALIBRIERUNG VORLAGE (ALLE MODELLE)

Bitte lesen Sie die Erklirung zur ,SPEED KALIBRIERUNG® auf Seite 14. Kopieren Sie diese Seite (S.29) und schneiden Sie die
Vorlage aus. Alternativ konnen Sie auch einfach ein 15 x 15 cm grofles Quadrat aus Papier ausschneiden und als Vorlage
verwenden.

Speed Kalibrierung Vorlage fiir Robo-Pong 2055

Vor Feineinstellung der Geschwindigkeit, nehmen Sie die Feineinstellung des Oszillators vor
und reinigen das Auswurfrad und den Antriebsblock. Prifen Sie auch ob der Ballbehélter
korrekt angebracht wurde. Schneiden Sie diese Vorlage aus. Legen Sie das untere Ende dieser
Vorlage entlang dem Ende des Tisches und die Mittellinie der Vorlage entlang der Mittellinie
des Tisches. Am besten verwenden Sie ein Stick Klebeband zur Fixierung:

[RoBoT]

Stellen Sie den Neigungswinkel des Roboterkopfes auf 8 und Spin auf Topspin. Driicken Sie den Mentknopf am
Stevergerét. Wéhlen Sie SETUP und dann wéhlen Sie SPEED KALIB. Drijcken Sie dann die gelbe TEST Taste. Der Roboter
beginnt damit 5 Bélle auf das Ziel zu spielen. Beobachten Sie, wo diese Bélle landen. Wenn die Béille genau auf der
Vorlage landen, ist keine Feineinstellung der Geschwindigkeit notwendig. Wenn die Bélle die Vorlage nur knapp
verfehlen, versuchen Sie dies zuerst durch die Verdnderung des Neigungswinkels einzustellen. Wenn Sie es schaffen,
dass die Béille die Vorlage treffen bei einer Einstellung des Winkels von 7,75 bis 8,25, dann ist keine Feineinstellung
notwendig. Wenn es mit der Einstellung des Winkels nicht funktioniert, dann stellen Sie den Wert von SPEED KALIB so
ein, dass die Balle auf der Vorlage landen. Wenn die Bélle hinter der Vorlage auftreffen, verringern Sie den Wert von
SPEED KALIB so lange bis sie auf der Vorlage aufireffen; wenn Sie davor autkommen, erhéhen Sie den Wert.




RP.2.PC PROGRAMM (ALLE MODELLE)

Achtung: RP.2.PC wurde auf Windows 10 (64-Bit/32-Bit) entwickelt und getestet. RP.2.PC lauft daher nur auf Windows
10 Betriebssystemen.

Aufgrund des intuitiven Displays der Softwareanwendung RP.2.PC der Roboter Serien 1055/2055 ist es sehr einfach
Ubungsdateien zu schreiben, Vorlagen kénnen schnell individuell angepasst werden und man kann sofort mit dem Training beginnen.
Alle Ubungen sind auf einer Datenbank gespeichert, d.h. es gibt nur eine Datei, die man 6ffnet bzw. auf der man Ubungen speichert.

Die EXE Datei zur Installation der Softwareanwendung RP.2.PC ist als Download auf http://www.newgy.com/support-download-
able-instructions-manuals.aspx verfiigbar. Die 74MB Datei hat die RP.2.PC Schnittstelle, ein USB Treiber Paket und ein .NET
Rahmenpaket falls Thr System die aktuelle Version benoétigt. Die einzelnen Schritte nach dem Download sind nachfolgend beschrieben:

RP.2.PC DOWNLOAD UND BEDIENUNG

Dies ist das Symbol fiir die Installation; durch
einen Doppelklick wird die Installation gestartet.

Die erste Seite der Installation; bitte OB R2.°C - instaiShicld Wizaed

klicken Sie auf ”NEXT“ (’WEITER“) :’Pel;l;rge to the InstallShield Wizard for

The InstallShield(R) Wizard will install RP.2.PC on
your computer. To continue, click Next.

copyright 2017 Newgy Industres, Inc.

< Back Next> |[ Cancel |

'ﬁwm-lrsmw:m
-

|| Ready to Install the Program
The wizard is ready to begin installation.

Seite 2 ist das RP.2.PC
Dateiverzeichnis; klicken Sie auf

SINSTALL (,INSTALLIEREN®).
1 you want to review or change any of your installation settings, dlick B...

(Current Settinns:
Setup Type:
Typical
Destination Folder:
C:\Program Files (x86)\Newqy Indusiries, Inc.\RP.2.PC\
User Information:
Name* RTe

Cnmnanv

<Back | Install || Cancel




Die Endnutzer-Lizenzvereinbarung fir das RP.2.PC; klicken Sie auf ,AKZEPTIEREN® (,ACCEPT*), dann ,WEITER"
(,NEXT*).
5 RP.2.PC - InstallShield Wizard

|| License Agreement

Please read the following license agreement carefully.

END-USER LICENSE AGREEMENT FOR RP.2.PC ™ 3
R 3.01 in source and object code versions

IMPORTANT PLEASE READ THE TERMS AND CONDITIONS OF
THIS LICENSE AGREEMENT CAREFULLY BEFORE CONTINUING _

1 accept the terms in the license agreement Print
@1 do not accept the terms in the license agreement

< Back Cancel

Nach dem Anklicken von ,BEENDEN® (,FINISH®) auf der letzten Seite der Einrichtung des RP.2.PC wird die Installation
beendet oder eine USB Treiber Installation verlangt fiir den neuesten Treiber herunter zu laden, falls die neueste Version fiir
das System erforderlich ist.

#5! RP.2.PC - InstallShield Wizard

InstallShield Wizard Completed

44

The InstallShield Wizard has successfully installed
RP.2.PC. Click Finish to exit the wizard.

[#] Launch the program

Klicken Sie auf ,,EXTRAHIEREN® (,,EXTRACT) um die neueste Treiber-Version zu erhalten.

® FTDI CDM Drivers o s

FTDI CDM Drivers

Click "Extract’ to unpack version 2.12.26 of FTDI's Windows driver package and launch
the installer,

www ftdichip com

Cancel




Der Treiberassistent 1adt die Treiber, klicken Sie auf ,WEITER" (,, NEXT*).

Welcome to the Device Driver
Installation Wizard!

This wizard helps you install the software drivers thatsome
computers devices need in order to work

To continue, click Next

Die Endnutzer-Lizenzvereinbarung fir die Treiber, klicken Sie auf ,AKZEPTIEREN“ (,ACCEPT®) dann auf
SWEITER® (,NEXT®).

License Agreement E@

e To continue, accept the following license agreement To read the entire
f‘ﬁw agreement, use the scroll bar or press the Page Down key.

IMPORTANT NOTICE: PLEASE READ CAREFULLY BEFORE INSTALLING
THE RELEVANT SOFTWARE:

This licence agreement (Licence) is a legal agreement between you
(Licensee or you) and Future Technology Devices International Limited of 2
Seaward Place, Centurion Business Park, Glasgow G41 1HH, Scotland (UK

Company Number SC136640) (Licensor or we) for use of driver software
provided by the Licensor(Software).

L3

m

BY INSTALLING OR USING THIS SOFTWARE YOU AGREE TO THE -

| acceptthis agreement l Eands ‘ [ s ]

| don't accept this agreement

< Back ] MNext > Cancel l




Dies ist die letzte Seite der Installation, sobald Sie auf ,BEENDEN® (,,FINISH®) klicken, schlie3t sich der
Bildschirm und die erste Seite der RP.2.PC Anwendung wird wieder angezeigt.

Completing the Device Driver Installation
Wizard

The drivers were successfully installed on this computer.

You can now connect your device to this computer. If your device came
with instructions, please read them first

Driver Name Status
s FTDI CDM Driver Ready to use
W FTDICDM Driver .., Readytouse

Finish ‘ | Cancel

Wihlen Sie Thre Sprache aus und die RP.2.PC Schnittstelle 6ffnet sich!

Select Your L |F|EJ-_L§K L

= |

English

OK | CANCEL |




File  Device About

CONNECTED

[] SAVE TO CONTROLLER

DRILLS ON CONTROLLER EDIT DRILLS RUN CONTROL
DRILLZ 3 2 BALL# 1 - SPEED 8 = DRILL 4 E
@) Either/Or ) Random REPETITIONS =
WAIT(sec) 14 =
| READ/OPEN | SPEED 2 0 =
[ - 1 = SPEED WAIT %
WAIT 2(sec) (0.0 BALLS ADJUST ADJUST
WRITE/SAVE Q) Either/Or () Random
POSITION 2 = BALLS 2 0 a 9 [ 900
NORMAL/TEST ) ) =
@) Either/Or (") Random =
SPEED EOSITIONR WAIT(between) 00 -
POSITIONZ2 0 =
30 . New | [+ (-]
e 0 0
HEAD ANGLE SPIN
B> 10 &3 BALL ACTIONS
drillNumber baliNumber wait wait2 position posi Co
4 14 0 2 0 9 -100
() | | |
0 0 3 2 15 0 10 0 0
3 3 15 0 13 0
3 10 10 _
@ Normal () Drill
"] RANDOM
WAIT(sec) #BALLS
1 00 " 1 RUN STOP
< 1 3

#1 — Der ROTE Bereich ist ein Standard Dropdown-Menii mit
drei Punkten:
« Datei — exportieren / importieren / beenden
 Gerit — automatisch verbinden / trennen
« Impressum — Copyright 2017 Newgy Industries
Inc. Version R3.01

#2 - Im BLAUEN Bereich kann man Ubungen auswihlen,
o0ffnen/lesen oder schreiben/speichern. Sobald neue
Ubungen gespeichert sind, wird die Nummer der neuen
Ubung in diesem Bereich angezeigt.

#3 - Der GRUNE Bereich zeigt alle Einstellungen eines
Balls in einer Ubung oder wenn Sie neue Ubungen sch-
reiben, konnen Sie dort die Locations, die Geschwindigkeit
und die Intervalle zwischen den Béllen einstellen. Der ,,Ball
Actions® Bereich zeigt alle Bille in der ausgewihlten Ubung
von Bereich #1 und fillt sich, wenn Sie neue Bille zu einer
Ubung hinzufiigen.

#4 - Der DUNKELROTE Bereich sind die RUN
CONTROLS fiir den Ablauf einer ausgewihlten Ubung im
Bereich #1 (DRILL ON CONTROLLER) oder erméglicht
Steuerungen fiir Bereich #5 (NORMAL / TEST) von Start
und Stop bei der Verwendung des RP.2.PC. Sobald ,RUN®
(»START®) gedriickt wurde, wird dieser gesperrt bis
»STOP“ gedriickt wird. Um diese Funktion zu nutzen, muss
vorher ,DRILL® (,UBUNGS“) oder ,NORMAL“ Modus
ausgewahlt werden.

#5 - Der ORANGENE Bereich ist die Kontrolle der
Ballgeschwindigkeit, Oszillation und zum Ein-bzw.
Ausschalten der Zufallseinstellung beim Normal/Test-
Modus wihrend man im RP.2.PC ist.



Mit dem RP.2.PC konnen Sie neue Ubungen schreiben oder
bereits programmierte Ubungen der Kontrollbox modifizieren.
Die ersten 32 Ubungen kénnen nicht modifiziert werden, sie
konnen nur abgespielt werden. Die Ubungen 33 - 64 MUSSEN
weiterhin die gleiche Anzahl von Billen enthalten, hier kénnen
nur die Werte verindert werden. Die NEUEN Ubungen, die
geschrieben werden, werden auf der gleichen Datenbank wie
#1-64 gespeichert, d.h. die erste neue Ubung bekommt die
Nummer 65 und kann 6 Bille beinhalten. Alle weiteren Ubungen
(65+) werden nie auf das Steuergerit iibertragen und laufen nur
wenn der 1055/2055 Roboter mit dem PC verbunden ist.

Wenn Sie den PC Modus verlassen méchten / RP2.PC wihlen
Sie BEENDEN (EXIT) vom Dropdown-Menii und driicken Sie
die OK/MENU Taste am Steuergerit zweimal.

Um die Werte fiir jede Ubung iiberpriifen zu kénnen; wihlen
Sie UBUNG# (,DRILL“#) aus ,DRILLS ON CONTROLLER®
(,UBUNGEN AUF DEM STEUERGERAT®) (Bereich #2) und
dann klicken Sie auf die LESEN / OFFNEN Taste. Die Felder im
EDIT DRILLS Bereich fiillen sich mit Werten fiir den 1. Ball. Der
Bereich ,BALL ACTIONS® zeigt alle Bélle und deren Werte.

Wenn Sie einen Wert in den Ubungen 33-64 verindert haben
und die Ubung mit diesen Werten laufen lassen méchten, dann
stellen Sie im Bereich #4 Anzahl der Wiederholungen der
Ubungen ein, wihlen Sie WRITE/SAVE (,SCHREIBEN/
SPEICHERN®) und dann ,,RUN“ (,,STARTEN®). Wenn Sie die
SWRITE/SAVE® (,SCHREIBEN/SPEICHERN®) Taste verwenden,
bleibt die Ubung so lange gespeichert, bis das Steuergerit
abgeschaltet wird. Wahlen Sie ,SAVE TO CONTROLLER® wenn
Sie mochten, dass die urspriinglichen Werte der Ubung durch die
Anderungen ersetzt werden sollen.

Der erste Schritt beim Schreiben einer neuen Ubung ist NEW
im EDIT DRILLS Bereich (#3) anzuklicken. Dies setzt alle Werte
in diesem Bereich auf das Minimum. Verwenden Sie die Pfeil-
nach-oben Tasten um den gewiinschten Wert einzustellen und
unter NEW DRILL erhalten Sie die nichste Nummer aus der
Datenbank.

Stellen Sie HEAD ANGLE (Neigungswinkel) und SPIN ein;
diese werden zwar manuell eingestellt, sind aber eine
Gedichtnisstiitzte, dass die Ubung so ablduft wie konzipiert/
beabsichtigt.

Nun zu Ball #1 - Gehen Sie nach rechts um die
Ballgeschwindigkeit einzustellen (0-30). Wenn Sie Either/Or
(Entweder/Oder) unter Geschwindigkeit auswahlen und SPEED 2
auf 0 lassen, bleibt der 1. Ball bei der eingestellten
Geschwindigkeit. Wenn SPEED 2 einen Wert (1-30) erhélt dann
kann der 1. Ball entweder auf SPEED oder SPEED 2 eingestellt
werden.

Jede Ubung beginnt mit einem 3-sekiindigen Hochfahren des
Antriebsmotors, genauso bei Ball#1 (B1), der néchste
einzustellende Wert wire die WAIT Zeit (das Intervall) bevor Ball
#2 (B2) ausgeworfen wird. Wenn Sie feste Intervalle haben
mochten, lassen Sie WAIT 2 (Intervall 2) bei 0.00. Fiir

unterschiedliche Intervalle fiigen Sie einen Wert bei WAIT 2 ein,
der hoher oder niedriger als bei WAIT. Die Zuordnung der Werte
in WAIT und WAIT 2 hat den gleichen Effekt als wenn man 0.00
als Wert in WAIT 2 hat.

Denken Sie bitte immer daran, dass wenn die nachfolgende
Ballgeschwindigkeit langsamer ist als die vorausgehende, braucht
das Antriebsrad mehr Zeit um langsamer zu werden, als um
schneller zu werden. Auch wenn die POSITIONS zwischen den
einzelnen Billen weit auseinander gehen, konnte es besser sein,
lingere Intervalle zu haben, um sicher zu sein, dass der Kopf
richtig eingestellt ist bevor der néchste Ball eingestellt wird.

Die Einstellung POSITION (0-20) bestimmt den Punkt der
Landung und Sie haben zwei Moglichkeiten um diese Positionen
einzustellen. Wenn Entweder/Oder ausgewahlt wurde und kein
Wert oder der gleiche Wert in POSITION 2, landet der Ball auf
dem Punkt der auf POSITION Wert angezeigt wird. Wenn man
verschiedene Werte hat, landet der Ball auf einer der beiden
Positionen. Wenn Zufall ausgewahlt wurde, variieren die Punkte
zwischen den ausgewéhlten Werten.

Um die Werte fiir BALL #2 einzustellen, klicken Sie auf die
(+) Taste und das Feld BALL ACTIONS fiillt sich mit den
Einstellungen fiir Ball #1 und die Felder in EDIT DRILLS stellt
sich wieder auf den niedrigsten Wert ein.

Wenn Sie die ACTIONS fiir jeden Ball in Threr NEW DRILL
geschrieben haben, miissen Sie nur noch auf WRITE/SAVE in
Bereich#2 klicken um die Ubung in der Datenbank zu speichern
und RP.2.PC weist ihr die nichste verfiigbare Ubungsnummer aus
der Datenbank zu.

Die EXPORT Funktion erlaubt Thnen die aktuelle Datenbank
mit einem speziellen Namen zu exportieren (speichern), so dass
man verschiedene Datenbanken fiir verschiedene Training
Sessions erstellen kann. Die IMPORT Funktion erlaubt Ihnen eine
andere Datenbank zu importieren (6ffnen) als diejenige, die sie
im Moment verwenden. Diese neue Datenbank wird die
Standardeinstellung bis Sie wieder eine neue importieren. Also
egal wo und wann, sie konnen jederzeit neue
Trainingsprogramme erstellen!

NORMAL / TEST

NORMAL / TEST erméglicht es einfachen Vorlagen in
RP.2.PC laufen zu lassen und ist ein groflartiges Werkzeug zum
Testen von Geschwindigkeiten und Positionen bevor man
Ubungen erstellt. Um Kontrollen zu ermdglichen, schalten Sie den
Normalknopf in Bereich #4, dann wir die START und STOP Taste
mit NORMAL/TEST Bereich verbunden anstatt mit der Ubung.
Die Schieberegler in Bereich #5 kontrollieren SPEED (0-30) und
die Landeposition (links und rechts) von jedem Ball. Zufall kann
an oder abgeschaltet werden und WAIT (Intervall) in Sekunden
zwischen den Billen und Gesamtanzahl von Béllen eingestellt
werden. Wenn Sie die Anzahl der Bille leer lassen, dann lduft der
Roboter so lange bis Sie STOP in Bereich #4 anklicken.



Beschéadigungen am Roboter verursachen.

Wenn Sie das Verbindungskabel unten am Steuergerit
anschlieflen, wickeln Sie es um die Halterung des
Steuergerites aus Metall (siche Abbildung 20). Dies dient als
Zugentlastung des Kabels, um zu verhindern, dass sich der
Anschluss lockert. Wenn Sie dies nicht tun, kann es zu
Austéillen beim Roboter kommen. Es kann auch die
Verbindung zwischen Steuergerdt und Roboter vollstindig
getrennt werden.

Bevor Sie Thren Roboter an den Strom anschlief8en,
vergewissern Sie sich, dass die Stromspannung richtig ist bzw.
der richtige Adapter verwendet wird (siehe Seite 39).
Verwenden Sie fiir die Plastikteile keine
losemittelhaltigen Reiniger. Diese Chemikalien greifen
das Plastik an und beschiddigen die Struktur. Die
Verwendung solcher Chemikalien ldsst die Garantie und /
oder Betriebserlaubnis erlschen.

Die Modelle 2055 und 1055 sind mit einem speziellen
Sicherheitsmechanismus ausgestattet, welcher einen
eventuellen Ballstau anzeigt. Ihr Steuergerit stofit einen
hochfrequenten Pfeifton aus und schaltet sich
automatisch ab, sobald es einen Ballstau erkennt!
Eine Warnung wird auch auf dem LCD Bildschirm angezeigt.
Dieser Ausschaltmechanismus verhindert, dass Schiden am
Roboter entstehen.

Normalerweise ist die Losung des Problems ganz einfach.
Ziehen Sie den Netzstecker bevor Sie die Bille entfernen.
Versuchen Sie, den Fehler durch Suche nach einem
eingeklemmten Ball zu beheben. Sollte dies nicht die
Ursache sein, liegt eine Stérung innerhalb des Roboters vor.
Um das Innere des Roboters zu iiberpriifen, entnehmen Sie
die Bélle aus dem Eimer bzw. Ballauffangkorb und entfernen
dann den Roboterkorper, indem Sie die zwei

Fliigelschrauben 16sen und Roboterkorper nach oben
herausziehen. Nach Losen der durchsichtigen
Vorderabdeckung (siehe Abbildung 21) suchen Sie nach

ACHTUNG: Die nachfolgenden Punkte sind wichtig fir ein einwandfreies Funktionieren des Roboters. Nichtbeachtung kann

defekten, eingebeulten, zu grofen oder unrunden Béllen.
Entfernen Sie alle unpassenden Bélle oder Fremdkdorper
aus dem Ballkanal. Neue Bille kénnen auch Ballstau
verursachen. Bevor Sie neue Bille in den Roboter legen,
miissen Sie diese waschen und abreiben sowie es im
Flyer (im Abschnitt wichtige Hinweise), der Threm
Roboter beiliegt, beschrieben ist (auch als Download auf
der Seite von Newgy.com verfiigbar).

Verwenden Sie hochwertige ITTF zugelassene DONIC
2-Stern oder 3-Stern Bille, um die bestmégliche Leistung
zu erzielen. Es konnen jedoch auch fast alle zugelassenen
1-Stern, 2-Stern oder 3-Stern Bille anderer Marken
verwendet werden. Verwenden Sie keine Bille von
minderwertiger Qualitdt, die nicht zugelassen sind, vor
allem keine mit einer rauen Naht. Bereits benutzte Bille
laufen am besten. Verwenden Sie nur 40mm oder
40+mm Bille; 38mm, 44mm oder irgendeine andere
Grofle als 40mm sind nicht moglich. Vermischen Sie
keine 40 und 40+ mm Bille.

Lagern Sie weder den Roboter noch das Steuergerdt im
Freien. Ebenso wenig sollten Sie ihn in einem heiflen
Auto oder Kofferraum lassen. Plastikteile konnen sich
abldosen, reiflen oder schmelzen, wenn sie extremen
Temperaturen ausgesetzt werden. Halten Sie den Roboter
von Sand fern. Sand kann Plastikoberfldchen abschiirfen.
Beim Herablassen der Ballauffangschalen beim Modell
2055 lassen Sie diese bitte nicht in die waagrechte
Position fallen, sondern senken Sie diese langsam ab
(siehe Schritt 5, Seite 5)

Ziehen Sie die
durchsichtige
Abdeckung herunter,
indem Sie mit lhrem
Daumen ung
Zeigefinger die
kreisférmigen
Einkerbungen an den
Seiten der abdeckung
zusammendricken.
Lésen Sie zuerst den
oberen Teil, dann den

Schnappverschluss
zwischen vorderer
Abdueckung und

4 Rickwand

Wickeln Sie das Kabel
um die Halterung des

untferen.
Steuergdétes aus
Metall. Dies dient als
Zugentlastung des
|Kabels, um zu 41
verhindern, dass sich Ladplatte
der Anschluss lockert. (Nur 2055)

ENTFERNEN DER VORDEREN
ABDECKUNG

ZUGENTLASTUNG DES
VERBINDUNGSKABELS




ABBAU, LAGERUNG & TRANSPORT (NUR MODELL 2055)
Der Robo-Pong 2055 ist in 5 Minuten transportfihig.

Zusammengeklappt ist er sehr kompakt und alle Teile bleiben
geschiitzt im Roboter. Er ist sehr leicht und handlich. Fiihren Sie
die folgenden Schritte nacheinander aus, so dass alle Teile korrekt
zusammengeklappt sind. X

SEITENNETZE IN DIE BALLMULDE LEGEN
Ziehen Sie das Verbindungskabel aus der Riickseite des
Roboters. Danach entfernen Sie die Seitennetze und
legen sie diese in die Ballmulde.

PLATZIEREN DES ROBOTERS AUF DER ECKE DES TISCHES

Entfernen
Sie den
Roboter vom
Tisch und
stellen Sie ihn auf eine
Ecke des Tisches. So ist
der Roboter von allen
Seiten gut erreichbar.

Heben Sie jede
der Ballmulden
leicht an und
nehmen Sie die
Balldamme (15)
aus Threr Lagerposition.
Heben Sie die Mulden nicht
so stark an, da sonst die Bille
herausfallen konnen (siche
Abbildungen 8 & 10 auf Seite
18).

Balldémme aus
Lagerposition
entfernen

EINSETZEN DER BALLDAMME

Schieben Sie die '

Bdalle in das

Ballauffangbecken

(1) und stecken Sie |

die Balldimme (15) in die

vorgesehenen Halteschlitze
(sieche Abbildungen 8 & 9 auf

Seite 18). ‘

Balldémme in
Halteschlitze
einstecken

BEL INS BALLAUFFANGBECKEN LEGEN
Ziehen Sie das
Roboterverbindungskabel |
und den 12V .
Transformatoranschluss aus [}
dem Steuergerdt. Entfernen Sie den
Transformator aus der Steckdose. Rollen
Sie beide Kabel leicht ein und legen Sie
diese auf die Bélle in der mittleren
Mulde. Legen Sie die Halter fiir die
Seitennetze in die Balldimme (15).
Wenn Sie einen Pong-Master haben,
kénnen Sie auch das elektronische
Zahldisplay und alle zugehorigen Kabel
ebenfalls dort ablegen.

STEUERGERAT ZUR LAGERUNG VORBEREITEN
Legen Sie das Steuergerat mit
den Bedienkndpfen nach
unten auf den Tisch. Entfernen
Sie es von der Halterung,
indem Sie die Messingschraube l6sen, dre-
hen Sie nun die Halterung herum und
befestigen sie es noch mal an der
Vorrichtung zur Lagerung. (Die Offnung
neben der rechteckigen Offnung) wie abge-
bildet.

STEUERGERAT ZWISCHEN DEN STUTZROHREN POSITIONIEREN
Halten Sie das [===

Steuergerat mit den
Knépfen zu Ihnen
und der Halterung !
von Thnen weg. | o
Heben Sie die Stiitzrohre an |
und legen Sie das Steuergerat
zwischen den beiden
Stttzrohren auf die Balle in
der mittleren Mulde ab. (8 &
9). Halten Sie den e
Mechanismus hoch, um zu verhindern, dass das Steuergerit von
den Rohren fillt.

Haltebiigel zum
s Befestigen des |
Steuergerdtes

HOCHKLAPPEN DER STUTZROHRE
Stellen Sie den [ i
Roboterkopf auf |
Topspin und halten
ihn dann im hoch- 8
sten Winkel hoch. Dann &
schwenken Sie die Stiitzrohre
nach innen und klappen Sie den
gesamten Mechanismus in das
Innere des Roboters (wie abge-
bildet). Eventuell miissen Sie das
Fangnetz dabei hochhalten,
damit der Vorgang nicht
behindert wird.

Steuergerdt in
Lagerposition



ZUSAMMENKLAPPEN DER BALLMULDEN SICHERHEITSHALTERUNG
Klappen Sie die Verbinden Sie

Ballmulden zusammen, die beidep
bis sie in ihrer sen- Ballmulden mit
krechten Stellung ein- d o

Gummiriemen

rasten. (24). ACHTUNG: Den Roboter

beim Transport nicht am
Gummiriemen festhalten, da
dieser dafiir nicht konstruiert ist.
Ersetzen Sie den Gummiriemen
durch den Trageriemen, wenn
Sie diesen Riemen zum Transport verwenden méchten.

NETZSTREBEN IN LAGERPOSITION BRINGEN
Losen Sie die T 2
beiden gebo-
cllel N e n
Netzstreben (19)

von den beiden geraden

Netzstreben (18) und stecken

Sie jeweils das obere Teil in das

dafiir vorgesehenen Loch (2.

und 4. Loch) oben auf der

Netzstiizplatte (21 & 22).

TRAGETASCHE (ZUBEHOR)
Jetzt passt der 5
Robo-Pong 2055
ohne Probleme in
die Tasche
(Zubehor). Die
Tragetasche schiitzt das Innere
de s Ro b ot e r s vor Beschidigung
und sorgt fiir einen einfachen
Transport. Die AufSentasche ist fiir ==
die elektronischen Zielscheiben des |
Pong-MasterSpieles vorgesehen
(Zubehor). Wenn Sie diese
Scheiben dort verstauen, bitte
darauf achten, dass die Kabel
zusammengerollt sind und weiter
unten gelagert werden, da sie sonst
durch ihr Gewicht die empfindli-
chen Zielfelder beschadigen kon-

Auseinanderziehen
der oberen und
unteren Netzstrebe

Netzstitzplatte

Pong-
nen, Master
Targets

ZUSAMMENKLAPPEN DES ROBOTERS
Wenn der Roboter vollstindig zusammengeklappt FERTIG ZUM TRANSPORT

ist, finden alle erforderlichen Teile darin Platz. So verpackt ist der 2055 Roboter leicht zu
lagern und zu transportieren. Sie kénnen ihn auf

dem Riicken tragen wie eine Golftasche, im

Abstellraum lagern oder ihn im Auto zu
Freunden mitnehmen! Ihr Roboter ist vor Staub geschiitzt und
alle Teile sind griffbereit, wenn Sie ihn aufbauen moéchten.




Die Wartung des Roboters ist sehr einfach. Die einzige
Wartung, die erforderlich ist, ist eine gelegentliche Reinigung.
Das Auswurfrad und der Andruckblock sind sehr anfillig fiir
Staub. Je verschmutzter die Teile, desto weniger Rotation kann
der Roboter erzeugen.

Reinigen Sie diese regelméflig mit Belag Reiniger und
Tuch.

Diese Teile konnen gereinigt werden, ohne den
Roboterkopf auseinander zu bauen. Dieser Reiniger eignet sich
hervorragend, um Schmutz von der Gummioberfliche zu ent-
fernen und erhalt gleichzeitig die Griffigkeit dieser Teile. Falls
Thnen dies zu schwierig erscheint, miissen Sie den Roboterkopf
demontieren. Siehe Abbildungen C & D auf Seite 45 fir
Hinweise zur Demontage.

Indem Sie den Tisch, die Bille und die Spielfliche stets
sauber halten, konnen Sie verhindern, dass der Roboter viel
Staub aufnimmt. Verwenden Sie ein feuchtes Tuch, um die
Auflenseite IThres Roboters abzuwischen. Verwenden Sie
keine losungsmittelhaltigen Reiniger, da diese
Chemikalien die Plastikteile beschddigen. Lassen Sie
den Motor, das Steuergerit und den 5-poligen Stecker
niemals mit Wasser in Berithrung kommen.

ENTNAHME DES ROBOTERKORPERS

Zuerst entfernen Sie

den Roboterkorper aus

dem Ballauffangbecken

(2055) oder Balleimer

(1055). Hierzu lsen Sie

die beiden Fliigelschrauben (32),
mit denen Thr Roboter am
Balleimer befestigt ist. Drehen Sie
die schwarzen, rechteckigen
Unterlegscheiben um 180°.
Entnehmen Sie nun den Roboter.

Mit dem Robo-Pong Modellen 1055 und 2055 wird ein uni-
versell einsetzbares Netzgerdt mitgeliefert. Es passt sich automa-
tisch auf die Spannung an, an die es angeschlossen wird. Die
Reichweite geht von 100 — 240 Volt und 47 - 63 Hertz. Es liefert
bis zu 2.0 Ampere.

Es wird ein Adapter mitgeliefert, der auf fast alle
Stromanschliisse passt. Tabelle A zeigt, welcher Adapter in
welchem Land benutzt wird. Die Liste ist natiirlich nicht vollstan-
dig, allerdings kann man an der Abbildung sehen, welche Art von
Adapter man verwenden muss. In manchen Landern konnen ver-
schiedene Adapter genutzt werden.

Falls der Adapter, der bei Ihrem Roboter mitgeliefert wurde,
nicht auf Ihren Stromanschluss passt, konnen Sie einen entsprech-
enden Adapter bei Threm Donic-Newgy Service Center erhalten.
Um den Adapter zu wechseln, driicken Sie auf die kleine hal-
brunde Einkerbung unter den Kontakten und ziehen den Adapter
heraus. Stecken Sie den neuen Adapter auf und lassen ihn einras-
ten.

WARNUNG: Stecken Sie den Adapter nicht zuerst in die

REINIGUNG DES ANDRUCKBLOCKS
Vergewissern Sie y
sich, dass das Wort
»,Topspin® iiber dem
Auswurfloch steht.
Geben Sie etwas Belag
Reiniger auf ein Tuch und reiben
Sie damit kraftig tber die
Gummioberfliche des
Andruckblocks (79, Abbildung
D, Seite 42). Danach verwenden
Sie eine trockene Stelle des
Tuches, um den Andruckblock
abzureiben und Schmutz zu entfernen.

REINIGUNG DES AUSWURFRADES
Drehen Sie den Kopf so, [
dass das Wort ,,backspin®
iber dem Auswurfloch
s t e h t _aUmEdials
Auswurfrad (78) zu reinigen,
miissen Sie mit zwei Fingern in die [
Offnung greifen. Geben Sie etwas
Reiniger auf das Tuch. Halten Sie
mit einem Finger das Rad fest,
damit es sich nicht dreht. Nun reinigen Sie mit dem anderen
Finger die Gummioberfldche des Rades. Drehen Sie das Rad so
lange bis es komplett gereinigt ist.
Danach trocknen Sie das Rad mit dem Tuch ab. Abschlieflend
bauen Sie den Roboter wieder wie in Schritt 1 nur in umgekehrter
Reihenfolge ein.

Steckdose, sondern immer zuerst auf den Netzstecker.

Lénder Teile # Adapter
Form
Nord- und Sidamerika
. K 2050-223B- g
Japan, Taiwan, China, Indien Us Q%%
Iran
Europa, Afrika, Korea
/ g ; 2050-223B- 2 =
Rgsslcnd,. Mittlerer Osten, EU ng;:%
Stdamerika
Grc?Bbrl’ro.nnu.an, HPngkong, 2050-223B- »
Indien, Nigeria, Mittlerer UK )
Osten 7o
Australien, Stdpazifik, 2050-223B- S
Neuseeland, Argentinien AUS Q/\‘Fz.@\ﬂ‘




Die meisten Funktionen und Steuerungen des digitalen
Steuergerdtes sind durch die Programmierung auf dem
Mikroprozessor moglich. Diese Programmierung wird Firmware
genannt. Die Platine (PCB — Printed Circuit Board) ist so kon-
struiert, dass der Mikroprozessor leicht ausgetauscht werden
kann, sobald es ein Update fiir die Firmware gibt. Liegt ein
Update vor wird dies von Newgy mitgeteilt, und man kann einen
neuen Chip erwerben. Die Firmware wird dann auf einem neuen
Chip geliefert, der leicht ausgetauscht werden kann. Der folgende
Abschnitt erklart diesen Vorgang:

OFFNEN DES STEUERGERATES
Zuerst entfernen wir die 4 Schrauben an der Unterseite
des Steuergerites. Sind diese entfernt, konnen Sie die
Unterseite abheben und sehen auf die Platine.

LOSEN DES CHIP

Der Chip befindet sich in einer Halterung parallel neben der

LCD Anzeige am Platinen Rand. Entfernen Sie den Chip,

indem Sie ihn aus der Halterung nehmen. Wenn Sie

Spezialwerkzeug zur Hand haben, sollten Sie dieses

verwenden, ansonsten funktioniert es auch ohne. Sie
konnen auch einen flachen Schlitzschraubendreher verwenden oder
ein spitzes Messer. Schieben Sie Thr Werkzeug zwischen Chip und
Halterung, aber passen Sie auf, dass die Pins des Chips nicht
beschidigt werden. Dann 16sen Sie den Chip vorsichtig heraus.

ENTFERNEN DES ALTEN CHIP
Sobald Sie eine Seite des Chips gelost haben,
machen Sie das gleiche auf der anderen Seite.
Wiederholen Sie dies abwechselnd auf beiden
Seiten, bis sich der Chip vollstindig aus der
Halterung gel6st hat und nehmen ihn vorsichtig
heraus. Legen Sie den alten Chip zur Seite.

o
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Legen Sie nun den neuen Chip ein, aber Vorsicht, dass

Sie die Pins nicht verbiegen. Beachten Sie die kleine

runde Einkerbung an einem Ende des Chips. Direkt iiber

dieser Einkerbung ist eine kleine punktférmige Mulde.
Der Punkt markiert Pin 1. Legen Sie den Chip so ein, dass Pin 1 in
den obersten rechten Schlitz der Halterung passt. Eventuell ist es
notig, dass man die Pins leicht nach innen biegt, so dass alle Pins
gleichmiflig in die Fassung auf der Platine passen. Dann driicken Sie
den Chip vorsichtig auf die Halterung, bis sie sicher sind, dass alle
Pins in die entsprechenden Schlitze passen. Dann pressen Sie etwas
fester, so dass der Chip endgiiltig in der Halterung sitzt.
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ZUSAMMENBAU DES STEUERGERATES
Nun bauen Sie das Steuergerit wieder zusammen und

befestigen die 4 Schrauben. Schlieflen Sie das Steuergerit am

Strom an. Das automatisch startende Boot-up zeigt kurz die

neue

Firmware. Bitte beachten Sie, dass die 64 Ubungen, die von

Werk aus eingestellt wurden, auf diesem Chip gespeichert
sind. Alle gednderten Ubungen, die sich auf den Positionen 33 - 64
befinden, sind nicht mehr vorhanden. Wenn nétig, installieren Sie
diese noch mal. Auch alle Feineinstellungen sind auf Werkseinstellung
zuriickgesetzt, so dass Sie diese Einstellungen noch mal vornehmen
miissen. Wir empfehlen Thnen alle Thre Kalibriereinstellungen auf der
Riickseite der Bedienungsanleitung zu notieren.



Achtung: 1. Falls Probleme am Roboter auftreten, sollten Sie immer zuerst den Stecker aus der Steckdose ziehen und dann
wieder einstecken. Wenn dies das Problem nicht |8st, setzen Sie dann die Einstellungen auf Werkseinstellungen
zurick (siehe Seite 15), bevor Sie andere Lésungsméglichkeiten ausprobieren.

2. Falls ein Létfehler vorliegt, senden Sie ihren Roboter und/oder das Steuergerét an das Donic-Newgy Service
Center. Die Garantie verféllt bei unsachgeméBem Léten.
3. Weitere Informationen Gber Problemlésungen finden sie auf unserer Internetseite  http:t/www.newgy.com/
support-downloadable-instructions-manuals.aspx Diese Seite wird stdndig aktualisiert.
anderen Defekten austauschen.
C. Die Rithr-Finger (46) und / oder Federn (48, 50 & 52) sind

1. PROBLEM abgebrochen oder lose. Siehe Abbildung I, Seite 46. Falls lose,
Keine Funktion des Roboters mdoglich, und die wieder befestigen. Falls abgebrochen, Teile austauschen.
Kontrollleuchte in der Steuerungseinheit leuchtet nicht. D. Der Roboter ist nicht korrekt befestigt. Losen Sie
LOSUNGSMOGLICHKEITEN die Fliigelschrauben, bringen Sie den Roboter kor

A. Priifen Sie, ob der Transformator richtig in der Steckdose rekt in Position und ziehen Sie die Schrauben wie
steckt, und die Steckdose unter Strom steht. der an.

B. Uberpriifen Sie, ob das andere Ende des E. Lademotorgetriebe lduft riickwirts. Siehe Problem
Transformatorkabels richtig in der Steuerungseinheit steckt. 10.

C. Uberpriifen Sie, ob der Buchsenadapter korrekt mit dem E  Im Hauptgetriebe (44) haben sich die Zahnréader
Transformator verbunden ist. Siehe Seite 37. durch Schmutz oder andere Einfliisse festgefressen

D. Wenn A, B & C tiberpriift wurden, konnte der Transformator (42). Ersetzen Sie das Getriebe oder defekte
beschddigt sein. Wenn moglich, Zahnréder. Siehe Abbildung I, Seite 46. G. Ballstau.
tiberpriifen Sie dies mit einem Voltmeter. Nennleistung ist Siehe Problem 16.
15vdc + 0,75 volt. G. Ballspeed-Motor (75) lauft nicht. Siehe Problem 11.

E. Wenn die Steuerungseinheit versehentlich vom Tisch gefall- H. Wenn die Ballzufuhr nach 3 - 6 Billen keine Bille
en ist, kann dies zu Schdden an den mehr auswirft, ist der Ballsensor beschadigt. Bitte
Schaltkreisen fithren. Tauschen Sie sie aus oder senden Sie ersetzen. Siehe Abbildung H, Seite 46.
sie an das Newgy Service Center zur Reparatur. 4. PROBLEM

E  Der Hauptchip konnte lose oder beschidigt sein. Ersetzen Roboter wirft hiufig zwei Balle gleichzeitig aus.

Sie ihn oder senden Sie ihn an das Donic-Newgy Service LOSUNGSMOGLICHKEITEN
Center. A. Sensor Balltransportkanal (40) wurde nicht aktiviert oder

G. Siehe Problem 17. der Wert ist nicht korrekt und muss eingestellt werden.

2. PROBLEM Uberpriifen Sie die Kabelverbindung zum Sensor. Priifen Sie
Keine Funktion des Roboters ausfiihrbar, obwohl die ob Mikrochip korrekt in der Chiphalterung auf der
Kontrollleuchte brennt. Leiterplatte sitzt. Auf Seite 13 finden Sie weitere Erkldrungen
LOSUNGSMOGLICHKEITEN zur Funktion SENSOR KALIB,

A. Fihren Sie ein Reset am Steuergerit durch, indem Sie das B. Der Neigungswinkel des Roboterkopfes ist aufSerhalb des
Anschlusskabel herausziehen, einige Sekunden warten und Normalbereiches. Wenn der Neigungswinkel kleiner als 1 ist,
dann wieder einstecken. stellen Sie thn grofier 1 ein.

B. Uberpriifen Sie, ob beide Enden des Verbindungskabels rich- C. Uberpriifen Sie ob die Ventilfeder abgenutzt, gebogen oder
tig einsteckt sind. Um zu verhindern, dass sich das lose ist. Wenn lose, dann wieder befestigen. Wenn verbogen,
Verbindungskabel 16st, wickeln Sie das Kabel um die dann geraderichten. Wenn abgenutzt ersetzen. Siehe
Halterung des Steuergerites. Abbildung H, Seite 46.

Siehe Abbildung 20, Seite 36. D. Verbindungskabel ist defekt. Siehe Losung 11B.
C. Das Steuergerit ist beschadigt. Siehe Losung 11C. E. Die Ballentladefeder (58) ist gebrochen oder abgenutzt.
D. Defektes Verbindungskabel. Siche Losung 11B. Ersetzen Sie diese durch eine neue Feder. Siehe Abbildung D,
Seite 45.
E Der Neigungswinkel des Roboterkopfes ist auflerhalb
des Normalbereiches. Wenn der Neigungswinkel kleiner als

3. PROBLEM 1 ist, stellen Sie ihn grofer 1 ein.

Roboter transportiert keine Biille nach oben. G. Schmutzige oder tiberdimensional grofle Bille werden

LOSUNGSMOGLICHKEITEN verwendet. Waschen und trocknen Sie die schmutzigen Bille.
A.  Wenn der Bildschirm Ballstau anzeigt. Siehe Problem 16. Uberpriifen Sie die Ballgrole und Rundheit mit Hilfe des
B. Die Zahnrider fiir den Balltransport (47) oder die Balldamms 2. Siehe Seite 18.

Hauptzahnrdder (44) sind beschéddigt oder falsch zusam-
mengesetzt. Korrekter Zusammenbau siehe Abbildung I,
Seite 46. Die Zahnrader mit beschadigter Zahnung oder mit

H. Uberpriifen Sie die SENSOR CALIB Ventile. Wenn 55,
reset auf 10 (Seite 12).
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PROBLEM

BALL SPEED erscheint langsamer als am Anfang.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Wenn Sie im Ubungsmodus sind, uberpriifen Sie die
FEIN-SPEED Einstellungen. Siehe Seite 11.

Das Auswurfrad (78) und / oder der Antriebsblock (79) ist
schmutzig oder abgenutzt. Reinigen Sie diese Teile
regelmiflig entsprechend den Anweisungen im Abschnitt
Wartung auf Seite 39. Wenn abgenutzt kalibrieren Sie die
Ballgeschwindigkeit um das auszugleichen. Siehe SPEED
CALIB auf Seite 14. Wenn das Kalibrieren das Problem nicht
16st, ersetzen Sie beide Teile. Siehe Abbildung C & D, Seite
45.

Haare oder Fasern haben sich um das Motorengetriebe
gewickelt. Entfernen Sie das Auswurfrad und tiberpriifen Sie
Motor und Antriebswellen, wenn ndtig reinigen. Siehe
Abbildungen C, Seite 45.

Lademotor muss geschmiert und gereinigt werden. Siehe
Lésung 11 E.

Bille sind zu klein oder schmutzig. Siehe Losung 4G.

Die Messingantriebswelle des Motors (75) zur Steuerung der
BALL SPEED ist locker. Das Ballauswurfrad ist auf diese
Antriebswelle aufgeschraubt. Dieser Defekt kann nicht repa-
riert werden. Ersetzen Sie den Motor. Testen Sie dieses
Problem, indem Sie das Auswurfrad mit einem Finger fest-
halten. Schalten Sie den Roboter nun ein, und stellen Sie die
BALL SPEED auf 30. Wenn Sie horen, dass sich der Motor
dreht, widhrend das Rad stillsteht, dann ist die
Messingantriebswelle lose. Wenn der Motor nicht lauft, dann
ist die Welle richtig befestigt.

PROBLEM

Roboter nimmt Bille auf, aber die Biille fallen nur aus dem
Roboterkopf nach unten, anstatt herausgeschleudert zu
werden.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

BALL SPEED ist auf null eingestellt. Auf 1 oder hoher stellen.
Ball Speed Motor (75) lauft nicht. Siehe Problem 11.
Ballauswurfrad (78) ist gebrochen oder sehr abgenutzt.
Ersetzen Sie das Teil. Siehe Abbildungen C, Seite 45.

Bélle sind zu klein. Siehe Losung 7F.

PROBLEM

Roboter entlidt Bille unregelmdifig, einige Balle werden
hoch, andere niedrig oder zur Seite ausgeworfen oder die
BALL SPEED dndert sich, ohne dass der Wert bei BALL
SPEED gedndert wurde.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Uberpriifen Sie, ob keine Zufallseinstellung bei der
Ballgeschwindigkeit verwendet wird. Siehe SPEED
RANDOM (S.9) oder wenn im Ubungsmodus, priifen Sie
die Ubungen fiir Zufallsgeschwindigkeit mit RP.2.PC. (Seite
34)

Siehe Losung 5B.

Bélle sind schmutzig oder staubig. Reinigen Sie die Balle mit
warmem Seifenwasser, dann mit klarem Wasser spiilen und

s2l )

abtrocknen.

Siehe Losung 11F und 12E.

Fehler am Steuergerdt. Ersetzen oder an Donic-Newgy
Service Center einsenden.

Ballgrofle iiberpriifen (siehe Abbildung 11, Seite 18). Es diir-
fen nur 40 mm oder 40+ mm Balle verwendet werden.

Die Schrauben am Ballspeed-Motor (91) sind lose und miis-
sen angezogen werden. Siehe Abbildung C, Seite 42.

Die Fithrungsschlitze im Gehéuse fiir die Aufhdngung des
Andruckblocks sind ausgeschlagen. Gehduse muss ersetzt
werden. Siehe Abbildung D, Seite 45.

PROBLEM

Biille treffen nicht auf den korrekten Positionen auf
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Einstellung des Oszillators. Siehe OSZ KALIB, Seite 12.
Wenn der Oscillator nicht kalibriert, tiberpriifen Sie ob der
Ostzillator Drive Pin (83) korrekt am Servo (85) montiert ist.
Siehe Abbildung A & B, Seite 45. Sehen Sie sich auch das
Video auf http:/[www.newgy.troubleshooting.html an.
Uberpriifen des Status von OSZ ZUFALL. Siehe Seite 9.
Stellen sie die Option HAND korrekt ein. Siehe Seite 12.
Servo-Mechanismus ist abgenutzt oder defekt. Durch neue
Einheit ersetzen und neu einstellen. Siehe Abbildung B, Seite
45 und OSC CALIB auf Seite 12.

Priifen Sie, ob der Roboter gerade auf dem Tisch steht, an
dem Punkt, wo sich die Mittellinie und Grundlinie des
Tisches treffen. Bei richtiger Positionierung stiitzen sich die
Befestigungsbiigell unter der Oberfliche ab und die
Auflageplatte am Ballbehilter liegt auf der Oberfliche auf.
Siehe Roboter Position 1, Abbildung 12, Seite 19.
Verbindungskabel ist nicht richtig befestigt. Siehe

Losung 2B. Uberpriifen Sie ob die Frontabdeckung (53) rich-
tig befestigt wurde. Siehe Losung 16 C.

PROBLEM

Motor des Oszillators lauft, aber der Kopf schwenkt nicht.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Uberpriifen Sie, ob verschiedene Werte fiir L POSITION
und R POSITION eingestellt sind, um eine Schwenkung des
Ostzillators zu erméglichen.

Etwas behindert das Schwenken des Roboterkopfes., evtl. ein
Kabel. Schalten Sie den Roboter aus und entfernen Sie das
Hindernis.

Servo-Mechanismus (85) ist abgenutzt oder defekt. Siehe
Lésung 8D

Uberpriifen Sie die Verbindung zwischen dem Servo Kabel
und dem Oscillator Stromkabel (86) an der oberen Fithrung
(54). Wenn lose, dann korrekt verbinden.

Priifen Sie, ob der Oszillator korrekt zusammengebaut ist
und nicht gebrochen ist. Siehe Abbildung A & B, Seite 45 fiir
den korrekten Zusammenbau.

Der Servo lauft nicht. Siehe Losungen 11 A, B, C und D.
Uberpriifen Sie OSC CALIB Ventil. Wenn 55, dann auf 25
stellen und die Oszillation kalibrieren (Seite 12).
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PROBLEM

Der BallspeedMotor oder der Balltransportmotor laufen
riickwidrts.

LOSUNGSMOGLICHKEIT

Verbindungskabel ist locker. Siehe Losung 2A & 2B.
Unterbrochener Massenstromkreis zum Verbindungskabel.
Durch ein funktionierendes Kabel ersetzen.

Priifen Sie ob die Kabel richtig am Terminal des entsprech-
enden Motors verlotet sind. Siehe Abbildung D & I, Seite 45
& 46.

PROBLEM

Ein oder zwei der Motoren laufen nicht, wihrend die
anderen normal arbeiten.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Verbindungskabel ist locker. Siehe Losung 2B.

Eines oder mehrere Kabel im 5-poligen Verbindungskabel
sind schadhaft. Priifen Sie das Kabel, indem Sie es einstecken
und den Robot anschalten. Den Regler des nicht arbeitenden
Motors auf 10 stellen, die anderen Regler auf 0. Dann das
Kabel bewegen (driicken, stauchen, ziehen, drehen, usw.),
um Kontakt durch das gebrochene Kabel zu bekommen.
Falls der Motor dann plétzlich zu arbeiten beginnt, haben Sie
die Bruchstelle gefunden. Das Kabel kann falls vorhanden
auch mit einem Voltmeter gepriift werden. Bei Defekt aus-
tauschen.

Steuergerit ist beschddigt oder kaputt. Wenn moglich, testen
Sie dies mit einem zweiten Steuergerit. Oder lassen Sie die
Selbstdiagnose (Seite 15) laufen und geben Sie den Report
hierzu an einen Techniker weiter.

Uberpriifen Sie bei dem 5-Pin-Verbindungsstecker, ob nicht
zwei der Stecker sich beriihren oder ein Draht nicht richtig
an dem Stecker angel6tet ist. Falls ja, biegen Sie die Pins aus-
einander, dass sie sich nicht mehr berithren konnen oder
l6ten Sie die schadhafte Verbindung.

Der Motor ist “eingerostet” wenn er {iber einen ldngeren
Zeitraum nicht benutzt wurde oder in extrem hoher
Luftfeuchtigkeit gelagert wurde. Drehen Sie den Regler fiir
den defekten Motor auf maximum. Versetzen Sie dem
Metallgetriebe am Ende des Motors einen Drall mit Thren
Fingern. Falls der Motor ,.eingerostet” war, wird er sich wie-
der drehen. Den Motor mit einem Schmiermittel fiir elek-
trische Kontakte einsprithen.

Der Motor ist defekt. Der Motor kann getestet werden,
indem Sie ihn mit Hilfe von Uberbriickungskabeln mit einer
9 Volt Batterie verbinden. Vor dem Testen bitte alle
Zahnrider, die mit dem Motor verbunden sind, 16sen. Falls
der Motor nicht mit der Energie der Batterie lauft, muss er
ersetzt werden.

PROBLEM

Der Motor lauft, aber er dndert seine Geschwindigkeit nicht,
wenn der entsprechende Regler verstellt wird.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Reset beim Steuergerdt durchfiihren, indem der
Netzanschluss kurz aus der Steckdose gezogen wird.

B.
(0

Teile im Steuergerit defekt. Bitte zur Reparatur einsenden.
Verbindungskabel ist locker. Siehe Losung 2B.

13.
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PROBLEM

Biille bei den Ubungen werden zu kurz oder lang gespielt.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Stellen Sie FEIN-SPEED auf 0.

Stellen Sie den Neigungswinkel so ein wie in der Ubung emp-
fohlen. Dann dndern Sie die empfohlene Einstellung et was
nach unten oder oben, um den Auftreffpunkt anzupassen.
Uberpriifen Sie, ob BALL SPEED korrekt eingestellt ist. Siehe
SPEED KALIB auf Seite 14.

Reinigen Sie Auswurfrad und Antriebsblock. Siehe Seite 39.
Priifen Sie, ob Tisch und Roboter richtig positioniert sind.
Wenn kurze Bille ins Netz treffen, priifen Sie die Netzhohe
mit Hilfe einer DONIC Netzlehre.

PROBLEM

Riickhandbille werden auf die Vorhandseite des Tisches
gespielt und umgekehrt.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

HAND ist im SETUP nicht richtig eingestellt. Sieche Seite 12.
PROBLEM

Es gibt keine Ubungsvorschau.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Nicht alle Ubungen nutzen die Option Ubungsvorschau.
Normalerweise gibt es keine Vorschau fiir Ubungen, die
Zufallseinstellungen fiir Ball Speed oder Position beinhalten
und solche bei denen der Auftreffpunkt nicht korrekt ange
zeigt werden kann. Die Ubung lduft trotzdem korrekt ab.
Weitere Details finden Sie im Abschnitt UbungsDiagramme
(Seite 22 - 29). Wenn die Nummer der Ubung zwischen 33 -
64 liegt, konnte diese benutzerdefiniert sein und es ist keine
Vorschau verfligbar. Priifen Sie die Auftreffpunkte mit Hilfe
der Ubungsdiagramme. Wenn diese nicht iibereinstimmen,
kénnen Sie die Funktion des RP.2.PC ,Ubungen auf
Werkseinstellungen zuriicksetzen® verwenden.

16.

PROBLEM

Ballstau innerhalb des Gerites. Solche Staus werden nor-
malerweise durch einen Pfeifton und einer Nachricht vom
Steuergerdat aus angezeigt — BALLSTAU ALARM
UBERPRUFEN BALLKANAL — erscheint auf dem
Bildschirm.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Priifen Sie, ob das Verbindungskabel auf beiden Seiten rich-
tig angeschlossen ist. Der Alarm kann auch félschlicherweise
aktiviert worden sein, wenn das Steuergerdt keine
Verbindung zum Roboter erkennen kann. In diesem Fall
besteht kein Problem im Innern des Ballkanals. Schlielen Sie



das Verbindungskabel richtig an und der Alarm wird beendet.

B.

Siehe auch Abbildlung 20, Seite 34.

Gebrauch schmutziger Bille produzieren oft eine extrem
erhohte Reibung, wenn die Bille im Roboter bewegt werden.
Reinigen Sie die Balle mit warmem Seifenwasser, dann mit
klarem Wasser spiilen und abtrocknen. Das Verbeulen von
Ballen kann auch vom verschmutzten Andruckblock und /
oder Auswurfrad verursacht werden. Diese Teile regelmaflig
inspizieren und die Reinigungshinweise auf Seite 39 befolgen.
Die Frontabdeckung ist nicht korrekt befestigt (53). Siehe
Abbildung 21, Seite 36.

Zu grofle, unregelméfliige und unrunde Bille. Priifen Sie die
Ihre Bélle mit den Ballpriiféffnungen im Balldamm 2.
Sortieren Sie alle Bille aus, die nicht leicht durch diese
Prifoffnung hindurch passen. Vermeiden Sie dariiber hinaus
Bille, die eine raue Naht haben, auch, wenn sie durch die
Offnung passen. Waschen und reiben Sie neue Bille ab wie in
den wichtigen Hinweisen auf der Download Seite von Newgy.
com beschrieben.

Fremdkorper oder lose Teile im Balltransportweg. Entfernen
Sie die durchsichtige vordere Abdeckung (Abb. 21, Seite 36)
und suchen Sie nach Objekten, die das Ballsammelrad beim
Drehen behindern oder die Bélle beim Transport durch den
Ballkanal storen. Uberpriifen Sie auch das Innere des
Roboterkopfes.

Befestigen Sie eventuell lose Teile oder entfernen Sie stérende

18

Gegenstinde.

Ausgeleierte oder defekte Ballauswurffeder. Offnen Sie den
Roboterkopf und untersuchen Sie die Ballauswurffeder nach
VerschleifSerscheinungen. Falls abgewetzte, glinzende Stellen
oder andere Defekte zu sehen sind, so tauschen Sie die Feder
aus. Die Feder sollte vollstindig rund sein und keine abge-
flachten, eingedriickten Stellen aufweisen. Siehe Abbildung D,
Seite 42.

Der Ballspeed-Motor lauft riickwarts. Siehe Problem 10.

17.
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C.

PROBLEM

LCD Anzeige funktioniert nicht richtig — leerer Bildschirm,
verstiimmelter Text, Bildschirm bleibt hingen.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Siehe Losung 2A.

Durch das Aktivieren einer Sonderfunktion (siehe Seite 14)
wird der Bildschirm leer und dann schwarz. Dies ist ein nor-
maler Vorgang. Driicken Sie zweimal die POWER () TASTE,
um den Modus Sonderfunktion beizubehalten, ohne dabei
eine Sonderfunktion zu aktivieren. Wenn die Schrift sehr hell
ist und / oder der Hintergrund sehr dunkel, ist wahrschein-
lich der KONTRAST nicht richtig eingestellt. Dies geschieht
manchmal unerwartet, ohne dass der Benutzer eine
Einstellung verdndert hat. Stellen Sie den KONTRAST so ein
(siehe Seite 12), dass die Schrift deutlicher

wird (10 - 20) oder verwenden Sie die Sonderfunktion
"Zurticksetzen auf Werkseinstellungen" (siehe Seite 14).

D. Wenn der Bildschirm normal aussieht wenn das

Verbindungskabel herausgezogen wird, aber leer und dann
schwarz wird wenn das Kabel wieder eingesteckt wird, dann
gibt es wahrscheinlich einen Kurzschluss in der Elektrik,
wahrscheinlich der Servo oder der Sensor. Siehe Technische
Hinweise #5 (TSB5) auf der Newgy.com Webseite.

Wenn der Bildschirm eine andere Sprache anzeigt, die sie
nicht lesen konnen, wéhlen Sie die gewiinschte Sprache aus
indem Sie den Hinweisen zur Sprachauswahl folgen, Seite 14.
Verbinden Sie den Roboter mit einem PC und lassen Sie die
Funktion Bildschirm auf Werkseinstellungen zuriicksetzen
beim RP.2.PC laufen.

INur Robo-Pong 1055, 2Nur Robo-Pong 2055



DETAILZEICHNUNGEN, ABBAU UND REPARATUR

ANMERKUNGEN: 1. Beziehen Sie sich auf die folgenden Zeichnungen, wenn Sie den Roboter auf- oder abbauen. Die

Schlusselnummern, die zur Identifizierung der Teile verwendet werden, entsprechen den
Schlusselnummern der Teileliste auf Seite 47 & 48.

2. Generell kdnnen keine Reparaturen an irgendeinem Roboterteil vorgenommen werden. Falls ein defektes
oder verschlissenes Teil vorliegt, so muss es ausgetauscht werden. lhr Roboter ist so konstruiert, dass er
sehr einfach Gberholt und repariert werden kann.

3. Schmiermittel bitte sparsam auf den Getriebeeinheiten, die mit einem Motor verbunden sind, verwenden, da
Uberschissiges Schmiermittel auf die Bélle und auf andere Teile des Roboters gelangen kann, wo es Schmutz in
den Getrieben bindet und dort verklumpt. Verwenden Sie keine |6semittelhaltigen Reinigungsmittel oder andere
Chemikalien an Plastikteilen. Da diese Chemikalien die Plastikteile beschédigen kénnten.

ABBILDUNG A ABBILDUNG B

OSZILLATOR- OSZ. ANTRIEBSPIN 84\
ABDECKUNG, Bauen Sie zuerst Servo (85) in die
SCHWENKBLOCK & Servoabdeckung ein und
OBERE FUHRUNG verbinden Sie beide Stecker. Bevor

Sie den Drive Pin (83) am Servo
befesfigen, verbinden Sie den
Roboter mit dem Steuergerét und
sefzen L Posifion auf 10. Nun
befestigen Sie den Drive Pin am
Servo, so dass die Pfeilspitze so
exakt wie mdglich in Richtung

84 | Markierung der Mitte der L
Abdeckung zeigt (ganz genau wird
dies wahrscheinlich nicht méglich sein). Dann schrauben Sie den Pin auf den
Servo. Achten Sie darauf, dass das Gewinde des Pins und das des Servos
aufeinanderpassen. Nachdem wieder Zusammengebaut OSC CALIB ausfthren.

ABBILDUNG C[#
N

Wenn diese Teile zusammengebaut
werden, achten Sie bitte darauf, dass
der Drive Pin des Teils 83 in die
Offnung des Teils 82 passt.
Vergewissern Sie sich auch, dass der
obere Pivot Pin des Teils 82 in die
entsprechende Offnung des Teils 84
passt und der untere Pivot Pin des
Teils 82 in die entsprechende
Offnung des Teils 54. Oberer

BALLSPEED MOTOR
& RAD AM GEHAUSE

Prifen Sie,
doss sich an
der Basis des

Messingschafts
keine Haare
oder Fasern

g1—>& g IS um den

: Antriebspin des
Motors

gewickelt
haben.

WARNUNG: Die Schraube (81) hat
ein Linksgewindelo Lésen der
Schraube im Uhrzeigersinn;
befestigen gagen den Uhrzeigersinn.

/3'5?1 ABBILDUNG D
X iehe
R Hinweis ZUSAMMENBAU DES ROBOTERKOPFES

#2

1. Wenn Sie den Roboterkopf auseinandernehmen,
lassen Sie die kleine Stahlkugel und die Feder (68,
67) nicht aus der rechten Gehéusehdilfte (65)
herausfallen, denn diese sind winzig und gehen

Rotes Kabel an der  sghr schnell verloren. Ein wenig Schmierfett auf

Klemme neben der  beiden Teilen, wird den Zusammenbau

Polmarkierung erleichtern. Arbeiten Sie Uber einem Handtuch,

befestigt um das Verlieren von Teilen zu vermeiden.

2. Teilen Sie das Kopf und Spin Label mit einer
Rasierklinge in zwei Halffen damit Sie die zwei
Kopfhéilften auseinanderziehen kénnen.

3. Mit wenig Sekundenkleber die Auswurffeder (58)
an dem Auswurfrohr 56) ankleben. Den alten
Kleber entfernen, bevor Sie die Feder ereuern.

4. Halten Sie den Andruckblock (79) und das
Auswurfrad (78, Abb. C) sauber, um eine
konstante BALL SPEED zu erzielen. Siehe Seite 39
Hinweise zur Reinigung.

Hinweis
80
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HINWEIS: Die SchlUsselnummern dieser Teileliste dienen der Identifizierung des jeweiligen Teils Oberall in diesem Handbuch.

Schlissel # Teil # Bezeichnung Menge Schlissel # Teil # Bezeichnung Menge

1 2000-100  Auffangbecken 1 19 2000-130  Netzstitzrohr, gebogen, links & rechts 2

2 2000-101  Gummistiizen 4 19A 2000-131  Netzstitzrohr Stopfen 8

3 2000-102  U-férmiges Stitzrohr 1 20 2000-132  Netzstitzrohr, gebogen, Mitte 1

4 2040-103  Fullkeil 1 21 2000-134A  Netzstitzplatte, vorne 1

5 2000-104A  Stitzplatte, vorne 1 22 2000-136A  Netzstitzplatte, hinten 1

6 2000-106A  Unterlage Stitzplatte vorne (nicht abgebildet) 1 23R 2000-138R  Ballriickfihrkanal rechts 1

7 2000-108A  Stitzplatte, hinten 1 23L 2000-138L  Ballriickfihrkanal-links 1

8 2000-110  Stitzfuf3, links 1 24 2000-140A  Ballmuldenriemen 1

9 2000-112  Stutzfuf3, rechts 1 25 2000-300  Netzhalteschraube 3

10 2000-114  Gummikappe StitzfuBB, 13mm 2 26 2000-302  #8 x 25mm Maschinenschraube 8

11 2000-116  Gummikappe StitzfuBB, 19mm 2 27 2000-304  #8 x 19mm Maschinenschraube 6

12 2000-118  Gummikappe StitzfuBB, 25mm 2 28 2000-306  #8 x 13mm Maschinenschraube 1

13 2000-120  Gummiunterlegscheibe 4 29 2040-307  #8 x 16mm Maschinenschraube 1

14 2000-122  Drehpin 1 30 2000-308  #8 x 25mm Sechskantbolzen 2

15 2050-124A Balldamm, 40 mm 2 31 2000-310  #8 Sechskantmutter 16

16 2040-126B  Netz, 40mm 1 82 2000-312  Flugelmutter 2

17 18022-219  Plastik Clip (Abb. 18A, Seite 21) 2 33 2000-314  Grofe Unterlegscheibe 4

18 2000-128  Netfzstutzrohr, gerade 2 34 2000-315A  Unterlegscheibe 2
35 2000-316  #8 x 9mm Maschinenschraube 1




Schlissel # Teil # Bezeichnung Menge|[Schlissel # Teil # Bezeichnung Menge
36 1040-100A  Balleimer’ 92  2050-220 Verbindungskabel (nicht abgebildet)

—_

37 1040-101  Balleimerunterlage' 93 2050-222B Trafo Hauptteil (nicht abgebildet)

39 2050-142B  Balltransportkanal (BT) hintere Rickwand 95  2050-224 Steuergerét (siehe S. 6)

1
1
38 1040-105  Ballauffangkorb' 94  2050-223B Trafo Steckdosenadapter (nicht abgebildet) 1
1
1

40 2050-143  Balltransportkanal, Ballsensor 96  2050-226 Halterung Stevergerat (siehe #8, Seite 4)

41 2000-144B  Balltransportkanal Ladeplatte? "nur Robo-Pong 1055; 2nur Robo-Pong 2055

42 2050-145  Balltransportkanal Ladestutzen

43 2040-147  Balltransportkanal, vordere Abdeckung

44 2050-149  Balltransportkanal, Hauptgetriebe

45 2040-151B  Ballsammelrad, 40mm

46 2040-153A BT, Ballsammelfinger, 40mm

47 2050-155  Ubertragungsgetriebe

48 2050-157A BT Feder lang

49 2050-158 BT Motorgetriebe

50 2050-159A BT Feder, mittel (L-Form)

51 2000-160A BT Stromkabel (Abb. F &I, S. 46)

52 2040-161B BT Feder kurz (Abb. |, S. 46)

53 2040-162A BT Durchsichtige Abdeckung, 40mm

54 2050-164B BT Obere Fihrung, 40mm

55 2050-165 BT Abdeckung Obere Fihrung, 40mm

56 2050-166 BT Ballentladerohr, 40mm

57 2000-168 BT Bremse Ballentladerohr

57A 2050-169 BT Rickschlagventil Feder

58 2000-170A BT Ballentladefeder (Abb. D, S. 45)

59 2050-171 BT Ballsensor Netzkabel (Abb. F, S. 46)

60 2050-313 BT Ballsammelrad Unterlegscheibe

61 2050-317 BT Ballsammelrad Sicherungsschraube

62 2000-318  #4 x 8mm Maschinenschraube

63 2040-319  Federschraube (Abb.l, Seite 46)

64 2050-327  Ballsensor Schraube (Abb.H, Seite 46)

65 2050-173  Roboterkopfgehduse (RG), L, 40mm

66 2050-174  Robotergehdause, rechts, 40mm

==l == == =N = = = = = = = = =N = = == = =] ===

67 2050-177  RG Rastbolzen

68 Dieses Teil wird nicht mehr verwendet

69 2050-180  Knopf zur Einstellung Auswurfwinkels, 40mm

70 2050-182  Gradanzeiger

71 2000-320  #8 x 30mm Maschinenschraube

1
1
4
72 2040-321  2040-321 Drehschraube Roboterkopf 2
73 2040-323  Mutter zur Drehschraube Roboterkopf (AbbE, Seite 45) 3

74 2050-329  Unterlegscheibe zur Drehschraube Roboterkopf 1

75 2000-184  Ballspeed-Motor mit Messingnarbe

76 2000-186B  Zusammengerolltes Stromkabel (Abb. F, S. 46)

77 2000-188  Motorabdeckung

78 2000-190  Auswurfrad (Abb. C, S. 45)

79 2040-192A  Antriebsblock, 40 mm

80 2050-193  Buchse Antriebsblock

81 2000-324  Drehschraube zum Auswurfrad

82 2050-196A  Schwenkfihrung Oszillator, 40mm

83 2050-201  Oszillator Antriebspin

84 2050-204  Oszillator Motorabdeckung

85 2050-211A  Oszillator Motor

1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1

86 2050-210  Oszillator Stromkabel mit Stecker (Abb. F)

87 2050-325  Ostzillator Antriebspin Schraube (Abb B, S 45) 1

88 2050-218  5-Stift Stecker 1
89 2050-219A  5-Stift Stecker PCB (Abb. F, S. 46) 1
90 2000-328  #4 x 9mm Selbstsichernde Schraube 3
90A  2000-328A  Gewindebohrende Schraube 16/19?

91 2000-330  #2 x 6mm Maschinenschraube (Abb. C, S. 45) 4
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GARANTIE INFO

2-Jahre-Herstellergarantie

Der Hersteller gewahrt dem urspringlichen Ersterwerber ab Kaufdatum zwei Jahre Garantie auf Materialmangel
und Verarbeitung.

Sollte bei diesem Produkt wahrend der Garantiezeit ein Materialfehler oder Verarbeitungsfehler festgestellt
werden, kontaktieren Sie bitte unsere NEWGY - DONIC Service Abteilung und beschreiben Sie den Mangel. Bitte
nennen Sie immer die Seriennummer. Wir werden |lhnen dann gegebenenfalls eine Rlicksendegenehmigung und
Versandinstruktionen mitteilen. Falls Sie darum gebeten wurden, das Gerat zurlckzuschicken, verpacken Sie
dieses transportsicher und senden es FRANKO an die vorgegebene Adresse.

Falls das Gerat laut den Garantiebedingungen fehlerhaft ist, werden wir nach eigenem Ermessen das Produkt
reparieren oder ersetzen und frachtfrei an eine Adresse in Deutschland schicken (bei anderen Landern fallen
eventuell Versandkosten an).

Diese Garantie ist nicht Ubertragbar und deckt keinen normalen Verschlei oder Schaden, die durch
unsachgemafRe Benutzung, Installation oder Verwendung entstanden sind. Diese Garantie ist nichtig, wenn das
Produkt nicht sachgemalR verwendet, beschadigt oder der Originalzustand verandert wurde

Garantie und Service sind nur gulltig im Gebiet des Originalbezugs.

CONTACT US
DONIC Sportartikel Vertriebs-GmbH Manufactured under the following U.S. patents:
Donic—Newgy Service Center 8758174, D663757, 5485995 & 4844458.

Additional U.S. and foreign patents pending.
Vorderster Berg 7 Robo-Pong, Pong-Master, Robo-Balls, Pong-Pal,

ORS

66333 Volklingen

+49 6898 2909 03

+49 6898 2909 80
info@donic.com
www.donic.com

Newgy, and The Quicker Ball Picker Upper are
trademarks owned or exclusively licensed to
Newgy Industries, Inc., Tennessee, USA.
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