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DIE NEWGY DONIC ROBO-PONG FAMILIE

Das NEWGY DoNic Tischtennisrobotersystem beinhaltet die Robo-
Pong Modelle 540, 1040 und 2040. Die Aufriistungssétze, die zu
diesem Modulsystem gehoren, ermdglichen dem Kunden, den
passenden Roboter auszusuchen und diesen nach Bedarf und
Leistungsfortschritt aufzuriisten. Der Aufriistsatz zum Robo-Pong
540 (Modul 2) macht aus IThrem Robo-Pong 540 einen 1040 und der
Aufriistsatz zum Robo-Pong 1040 (Modul 3) mit Fangnetz und
Auffangschalen macht aus Ihrem 1040 einen 2040. Auf Seite 18
finden Sie weitere Informationen zu diesen Aufriistsatzen.

Die Inbetriebnahme eines Robo-Pong Roboters erfordert keine
Montage und kein Werkzeug. Die Roboter sind vormontiert und
wurden in der Fabrik getestet bevor sie verpackt und versandt
wurden . Es bedarf nur eines kurzen Aufbaus bis die Roboter
einsatzbereit sind. Die folgenden Schritte werden Thnen dabei
behilflich sein, Ihren Roboter korrekt aufzubauen.

Zu dem Robo-Pong 2040 gehort ein Video (in Englisch),
welches den Aufbau und die Inbetriebnahme erklért. Dieses Video
beinhaltet auch einige einfache Spieltechniken zum Zurtickspielen
der verschiedenen Spinarten des Roboters (siehe auch Seite 8).
Wenn Sie einen Videorekorder besitzen, empfehlen wir Thnen, sich
vor dem Aufbau dieses englischsprachige Video anzusehen.

Damit Sie soviel Nutzen und Freude wie moglich an Threm
Robo-Pong haben, ist es am Besten, den unten angefiihrten
Schritten oder den Aufbauschritten des Videos zu folgen.

Nachfolgende Kapitel dieses Handbuches erortern im Detail die
Einstellungen des Roboters, die komplette Zerlegung, Wartung
und Fehlersuche, das erhiltliche Zubehor, den Austausch von
Ersatzteilen, sowie Service- und Garantieleistungen. Im
allgemeinen betreffen die Anweisungen alle Modelle, auSer wenn
in der Uberschrift ausdriicklich darauf hingewiesen wird oder die
folgenden Fufinoten beigefiigt sind: Inur Robo-Pong 1040, 2nur
Robo-Pong 2040, oder *nur Robo-Pong 540.

Das RoBO-PONG TECHNIK HANBUCH (leider nur im
Lieferumfang fiir Nordamerika enthalten) erklart im Detail
verschiedene Tischtennistechniken wie Top-Spin, Aufschlag,
Beinarbeit, etc. Hierin wird ebenfalls erldutert, wie Sie IThren
Roboter zum Konditionstraining und als Freizeitspaf fiir Kinder
und Erwachsene einsetzen kénnen. Dariiber hinaus kénnen eine
Unmenge von Beitrdgen zum Training und weitere Informationen
auf unserer englischsprachigen Internetseite www.newgy.com
finden.

Fiir das Robotertraining empfehlen wir Thnen die Donic
CoAcCH Trainerbélle; da der Roboter fiir ein einwandfreies
Funktionieren Qualitatsballe benétigt. Falls Sie diese Bille, Hand-
biicher, Videos, Aufriistungssitze oder sonstiges Zubehor
benotigen, wenden Sie sich einfach an DoNIC (Vorderster Berg 7,
D-66333 Volklingen, Tel.: +49 (0) 6898-2909-03, Fax: +49 (0) 6898-
2909-45, E-mail info@donic.com, Internet www.donic.com)

Roboter-

kopf \ ]

Stevergerat \

kabel

Kable-
v Clip

l E/Netzgeréf

UBERPRUFUNG ALLER TEILE
Nehmen Sie alle Teile aus der Verpackung und
tiberpriifen Sie, ob alle Teile, die auf dem oberen
Bild zu sehen sind, mitgeliefert wurden. Falls Sie
ein Teil nicht zuordnen konnen, finden Sie dessen
Bezeichnung auf dem kleinen silberfarbenen Etikett. Wenn ein Teil
fehlt, wenden Sie sich bitte sofort an das DONIC-NEWGY Service
Center. Wenn moglich bewahren Sie den Karton und die Styro-
porverpackung auf, falls Sie Ihren Roboter einmal versenden
miissen.

BALLE SAUBERN UND IN DEN EIMER LEGEN
Wir empfehlen, Ihre fabrikneuen TT-Bille vor
dem Gebrauch im Roboter vom Produktionsstaub
zu reinigen. Hierzu kénnen Sie die Bélle in lau-
warmem Seifenwasser waschen. Dann mit klarem
Wasser abspiilen und trocknen. Platzieren Sie dann die sauberen
Bélle im Balleimer. Benutzte Bélle mit abgenutzter Oberfldche
sind bereits entstaubt und koénnen ohne Probleme verwendet
werden. Achten Sie jedoch darauf, dass alle Bille die gleiche
Grofie haben (38 oder 40mm).

SCHNELLER AUFBAU DES ROBO-PONG 540

UBERPRUFUNG DER BALLGROBENEINSTELLUNG
Stellen Sie sicher, dass
die Schalter zum Einstel-
len der Ballgréfie auf die
richtige Grofle eingestellt
sind. Es gibt zwei Schalter, die sich auf
der Seite des Roboterkopfes befinden.
Auf 40mm Béllen befindet sich immer
ein Aufdruck ,40”. Falls nicht, ist es ein
38mm Ball. Wie Sie den Schalter veran-
dern, wenn Sie eine andere Ballgrofie
einstellen wollen, finden Sie auf Seite 10. Immer nur Bille der
gleichen Grofie verwenden.

EINSTELLUNG DES ROBOTERKOPFES
Losen Sie die
Messingschraube
auf der rechten
Seite des Roboters
(wenn Sie vor dem Roboter
stehen). Nun driicken Sie den
Roboterkopf so weit wie moglich
nach unten und ziehen die
Schraube wieder an. Vergewissern
Sie sich, dass das Wort , Topspin”
tiber dem Auswurfloch steht (siehe
Abbildung 4, 5 & 7 auf Seite 7 und 8).

ANSCHLUSS DES VERBINDUNGSKABELS
Stecken Sie das v -]
Verbindungskabel in den
5-poligen Stecker, der sich an
der Riickseite des Roboters

befindet. (siehe auch Abbildung 17 auf Seite 13).




POSITIONIEREN DES ROBOTERS
Platzieren Sie den
Roboter in der Mitte des
Tisches nahe am Tisch-
ende (siehe Abb.). Der
Roboterkopf und die Mittellinie des
Tisches sollten eine Linie bilden. (Position
1 des Roboters, Abbildung 15, Seite 12).

Legen Sie das freie Ende
des Verbindungskabels
zum anderen Ende des

Tisches. Entfernen Sie
die Schutzfolie von der Unterseite des
Kabel-Clips. Driicken Sie den Kabel-Clip
auf den seitlichen Rahmen des Tisches,
in horizontaler Ausrichtung ca. 20 cm
vom Tischende entfernt. Wenn Sie Rechtshénder sind, platzieren
Sie es auf der linken Seite des Tisches. Wenn Sie Linkshénder
sind, platzieren Sie es auf der rechten Seite des Tisches. Offnen Sie
den Clip und legen Sie das Verbindungskabel und das Transfor-
matorkabel hinein, so dass ca. 20 cm des Kabels frei sind.
Schliefien Sie nun den Clip und stecken Sie das Netzkabel des
Transformators in eine Steckdose (eventuell unter Verwendung eines
Adapters - siehe Tabelle B, Seite 20).

KABEL MIT DEM STEUERGERAT VERBINDEN
Stecken Sie das Verbin-
dungskabel in den 5-
poligen Ausgang auf der
Riickseite des Steuer-
gerédtes. Danach stecken Sie das Transfor-
matorkabel in die entsprechende Buchse
des Steuergerites (siehe Abbildung 2B,
Seite 6). Platzieren Sie das Steuergerét an
der Ecke des Tisches (siehe Abbildung 15, Seite 12).

DER ROBOTER IST JETZT SPIELBEREIT!
Nehmen Sie ihren Schlager zur Hand und stellen
Sie am Steuergerit die Ballgeschwindigkeit (Ball
Speed) auf 2-3, das Auswurftempo (ball frequen-
cy) auf 4-5. Es dauert ca. 30 Sekunden bis der
erste Ball geladen und ausgeworfen ist. Um mit der Bedienung
und den Einstellungen Thres Roboters etwas vertrauter zu wer-
den, lesen Sie bitte in diesem Handbuch den Abschnitt
,, EINSTELLUNGEN” beginnend auf Seite 6.

SCHNELLER AUFBAU DES ROBO-PONG 1040
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UBERPRUFUNG ALLER TEILE
Nehmen Sie alle Teile aus der Verpackung und
tiberpriifen Sie, ob alle Teile die auf dem oberen
Bild zu sehen sind, mitgeliefert wurden. Falls Sie
ein Teil nicht zuordnen kénnen, finden Sie dessen
Bezeichnung auf dem kleinen silberfarbenen Etikett. Wenn ein
Teil fehlt, wenden Sie sich bitte sofort an das DONIC-NEWGY
Service Center. Wenn méglich bewahren Sie den Karton und die
Styroporverpackung auf, falls Sie Ihren Roboter einmal versenden
miissen.

ABLOSEN DES ROBOTERS
Losen Sie die beiden
Fligelschrauben, mit
denen Thr Roboter am
Balleimer befestigt ist.
Drehen Sie die schwarzen, rechteckigen
Unterlagscheiben um 180°. Nehmen Sie
nun den Roboter aus dem Eimer.

BEFESTIGUNG DES BALLKORBES

Schieben Sie den . § .
EEH i
AumEiE

Ballkorb auf die Off-
= Tl i EEl

nung des Balleimers,
so dass die Haken,
die sich unten am Ballkorb befinden,
den oberen Rand des Ballbehalters
umfassen. Der Ballkorb ist befestigt,
wenn der Haken vorne am Ballkorb
und der vordere Rand des Plastik-
behilters zusammentreffen. Es kann
sein, dass Sie die Riickseite des Ball-
korbes iiber den Einrastzapfen heben miissen, welcher am Rand
an der Riickseite des Eimers hervorsteht. Nun befestigen Sie den
Roboter wieder am Balleimer, indem Sie Schritt 2 umgekehrt
ausfiihren.

SCHRITTE 2-6 DER AUFBAUANLEITUNG
DES ROBO-PONG 540
Fiihren Sie nun die Schritte 2-6 der
Aufbauanleitung fiir den Robo-Pong 540 aus.

EINSTELLEN DER SCHALTHEBEL AUF 3 & 4
Vergewissern
Sie sich, dass
die Schalthebel
des Oszillators
in Position 3 & 4 stehen. Ist

dies nicht der Fall, heben Sie
die Schalthebel leicht an und
bringen Sie diese in die richtige
Stellung. Weitere Informatio-
nen beziiglich Oszillatorein-
stellungen finden sie auf Seite 9.




STEUERGERAT MIT KABEL VERBINDEN
Verbinden Sie nun
das freie Ende des
Verbindungskabels
mit dem 5-poligen
Ausgang des Steuergerétes. Danach
stecken Sie den Pin des Trans-
formators in die Buchse am Steuer-
gerdt (siehe Abb. 1B, Seite 6).

03

BEFESTIGUNG DES STEUERGERATES AM TISCH
Platzieren Sie
das Steuer-
gerdt an der
Seite des
Tisches, ca. 30 cm vom Tisch-
ende entfernt. Wenn Sie
Rechtshander sind, platzieren
Sie es auf der linken Seite des Tisches. Wenn Sie Linkshidnder
sind, platzieren Sie es auf der rechten Seite (siehe Abb. 15, Seite 12).
Verbinden Sie den Netzstecker mit einer Steckdose (eventuell
unter Verwendung eines Adapters - siehe Tabelle A, Seite 20).

DER ROBOTER IST JETZT SPIELBEREIT!
Stellen sie den Schalter des Oszillators auf ,,ON“,
und sobald der Roboterkopf auf die Mittellinie
des Tisches zeigt, stellen Sie den Oszillator wieder
auf ,,OFF”. Nehmen Sie ihren Schlager zur Hand
und stellen Sie am Steuergerét die Ballgeschwindigkeit auf 2-3,
das Auswurftempo auf 4-5. Stellen Sie den Netzschalter auf
, ON* und bereiten Sie sich auf das Spiel vor. Es dauert ca. 30 Se-
kunden bis der erste Ball geladen und ausgeworfen wird. Wenn
Sie spielbereit sind, schalten Sie die Oszillatorgeschwindigkeit
ein, und die Bélle werden zufallsgesteuert iiber den ganzen Tisch
gespielt. Um etwas vertrauter mit der Bedienung und den
Einstellungen Ihres Roboters zu werden, lesen Sie bitte in diesem
Handbuch den Abschnitt , EINSTELLUNGEN” beginnend auf Seite 6.

SCHNELLER AUFBAU DES ROBO-PONG 2040
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UBERPRUFUNG ALLER TEILE
Nehmen Sie alle Teile aus der Verpackung und
iiberpriifen Sie, ob alle Teile, die auf dem oberen
Bild zu sehen sind, mitgeliefert wurden. Falls Sie
ein Teil nicht identifizieren konnen, finden Sie
dessen Bezeichnung auf dem kleinen silberfarbenen Etikett. Wenn
ein Teil fehlt, wenden Sie sich bitte sofort an das DONIC-NEWGY
Service Center. Wenn méglich bewahren Sie den Karton und die
Styroporverpackung auf, falls Sie Ihren Roboter einmal versenden
miissen.

Wenn Sie auch einen Pong-Master
gekauft haben, tiberpriifen Sie bitte an
Hand des nebenstehenden Fotos, ob alle
Teile mitgeliefert wurden. In der
Verpackung befindet sich auch ein
separates Handbuch fiir den Pongmaster.
Dieses Handbuch erldutert die einzelnen
Schritte zum Aufbau und zur Bedienung
des Pong-Masters. Damit Sie besser
unterscheiden koénnen, welche Teile zum Roboter gehoren und
welche zum Pongmasters, steht auf den silberfarbenen Etikett der
Teile, die zum Robopong gehoren, , RP” und der Teile, die zum
Pongmaster gehoren, ,PM".

HERUNTERZIEHEN DER HALTEBUGEL
Stellen Sie den Roboter mit
der Vorderseite zu Ihnen
auf den Tisch, und
Klappen Sie die beiden
gebogenen Haltebtigel heraus.

Haltebigel

OFFNEN DER HALTEBUGEL

Spreizen Sie die bei- I "'«H-P'" =
den Haltebtigel so k
weit wie moglich aus- [ i

einander.

VERBINDEN DER NETZSTUTZROHRE
Drehen Sie den Roboter ] 1

um 180°, so dass Sie die
Netzstiitzrohre vor sich
sehen. Nehmen Sie das
zweite Rohr von rechts, ziehen es aus sei-
ner Halterung und stecken Sie es an-
schliefSend in das erste Rohr auf der
rechten Seite. Verfahren Sie genauso mit
der linken Seite.

Netzstiitzrohre



AUFKLAPPEN DER BALLAUFFANGSCHALEN
Nehmen Sie eine der beiden Ballauffangschalen,
heben Sie diese kurz nach oben aus der
Verriegelung und lassen Sie sie zusammen mit
dem entsprechenden Netzstiitzrohr vorsichtig in
die waagrechte Position herunter. Achten Sie bitte darauf, dass
beide Teile nicht unkontrolliert herunterfallen. Wiederholen Sie
den Vorgang mit der anderen Ballauffangschale.

BEFESTIGUNG DES ROBOTERS AM TISCH
Fassen Sie nun den Roboter an der Unterseite des
Ballbehilters und befestigen ihn am Tisch, indem
Sie ihn leicht verkanten und dann auf das Tisch-
ende schieben. Die Haltebiigel werden dabei
unter den Tisch geschoben, und die vordere Stiitznase kommt auf
den Tisch. Die Spitze der vorderen Stiitznase befindet sich genau
auf der Mittellinie. Das Eigengewicht hilt den Roboter nun sicher
in Position. (Siehe Abbildung 10, Seite 9).

SCHRITTE 2-5 DER AUFBAUANLEITUNG
DES ROBO-PONG 540
Fiihren Sie nun die Schritte 2-5 der Aufbauanlei-
tung des Robo-Pong 540 auf Seite 2 aus. Der ein-
zige Unterschied besteht darin, dass Sie die Balle
in die Ballauffangschalen anstatt in den Ballbehélter legen.

BEFESTIGUNG DER SEITENNETZE

Befestigen Sie ein Seiten-

netz an Ihrem Tischnetz,

indem Sie den Schlitz

des Verlangerungsteiles
des Seitennetzes tiber das Tischnetz
schieben und danach nach unten
driicken. Vergewissern Sie sich, dass
sich das Seitennetz biindig tiber der
Seitenlinie des Tisches befindet.
Wiederholen Sie diesen Vorgang auf der
anderen Seite (siehe Seite 14).

SCHALTHEBEL AUF POSITION 3 & 4 STELLEN

Gehen Sie zur * 1

Riickseite des

Roboters, 6ffnen

Sie den Schlitz
auf der Riickseite des Netzes, in-
dem Sie den Klettverschluss 6ff-
nen und vergewissern Sie sich,
dass die Schalthebel in Position 3
und 4 sind. Ist dies nicht der
Fall, heben Sie die Schalthebel
leicht an, und bringen Sie diese
in die richtige Stellung (siehe
Seite 9).

SCHRITTE 6-8 DER AUFBAUANLEITUNG
DES ROBO-PONG 1040

Fiihren Sie nun die Schritte 6-8 der Aufbauanlei-
tung des Robo-Pong 1040 durch.




EINSTELLUNGEN DES ROBOTERS

TIhr Roboter zeichnet sich durch seine vielseitigen Einstellungs-
moglichkeiten aus, wodurch eine Vielzahl von Spielvarianten
und Spielertypen simuliert werden kénnen. Ballgeschwindigkeit,
Frequenz, Schnitt/Spin, Flugkurve und Platzierung kénnen ein-
gestellt werden, ebenso die Oszillatorgeschwindigkeit und der
Oszillatorschwenkbereich. Der folgende Abschnitt erldutert
Ihnen die verschiedenen Einstellmoglichkeiten Ihres Roboters.

STEVUERGERAT (ALLE MODELLE)

Durch das Steuergerét werden die Motoren des Roboters elektro-
nisch gesteuert. Abbildung 1A und 1B zeigen Funktionen und
Steuerungen der Modelle 1040 & 2040. Die Abbildung 2A und 2B
zeigt die Funktionen und Steuerungen des Modells 540.

1. POWER—zum Ein- und Ausschalten des Gerétes.

2. BALL SPEED—regelt Geschwindigkeit und Schnitt des
Balles. Je hoher die Einstellung, desto mehr Rotation und Gesch-
windigkeit erhilt der Ball. Beim Modell 540 dient die Steuerung
auch zum Ein/Ausschalten. Siehe auch Flugkurve auf Seite 7.

3. BALL FREQUENCY—Regelt die Zeit zwischen den Ball-

auswiirfen. Eine niedrige Einstellung verlangert die Pause
zwischen den Ballauswiirfen. Hohere Einstellungen verringert die
Zeit zwischen den Ballauswiirfen. Die Einstellung 2 ist die nied-
rigste, bei der Bélle ausgeworfen werden (13 bis 26 Bélle pro Mi-
nute). Bei einer Einstellung 10, liefern die Modelle 1040 & 2040 ca.
90 Bélle pro Minute, das Modell 540 ca. 60 Bélle pro Minute.

4. OSCILLATOR SPEED—regelt die Zeit, in der der Robo-
terkopf von einer Seite zur anderen schwenkt. Hohere Einstellun-
gen bedeuten schnelleres Schwenken. Dieser Schalter dient auch
dazu, den Kopf in eine gewtinschte Position zu bringen, wenn
z.B. der Ball nur auf einer Stelle auftreffen soll. Stellen Sie zu-
néichst die Schalthebel auf der Riickseite des Roboters auf Position
3 & 4 (siehe Seite 9). Schalten Sie den Oszillatorknopf ein und
wenn der Kopf die gewiinschte Position erreicht hat, schalten Sie
ihn wieder aus. Siehe auch Abbildung 3A & 3B unten.

ACHTUNG: Verwenden Sie die Oszillatoreinstellung auch dann,
wenn Sie den Roboterkopf seitwiirts drehen mochten. VERSUCHEN
SIE NICHT den Roboterkopf mit der Hand zur Seite zu drehen.
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Abbildung 3A

Falsche Oszillator-Geschwindigkeit
(nur Modell 1040/2040)

Weil die Oszillatorgeschwindigkeit falsch
eingestellt ist, landet der zweite Ball zu nahe
beim ersten. Andern Sie bitte die
Geschwindigkeit.

A

— Buchse

Buchse Verbindungskabel
Netzgerat

zum Roboter —
Steuergerdt fir Modell 540

Abbildung 2B ANSICHT UNTERER TEIL

Abbildung 3B

Korrekte Oszillator-Geschwindigkeit
(nur Modell 1040/2040)

Die Oszillatorgeschwindigkeit ist nun richtig
eingestellt. Der zweite Ball landet weit
genug vom ersten entfernt, so dass sich der
Speiler mehr bewegen muss. Die FuBarbeit
des Spielers wird dadurch geférdert.




BALLFLUGKURVE (ALLE MODELLE)

Die Flugkurve eines Balles wird durch Verdnderung des Einstell-
winkels des Roboterkopfes eingestellt. Der Winkel kann beliebig
eingestellt werden. In der kleinsten Einstellung wird der Ball zu-
nédchst auf der Tischseite des Roboters aufspringen, {iber das Netz
springen und dann beim Spieler auftreffen (wie beim Aufschlag).
In der hochsten Einstellung wird der Ball in einem hohen Bogen
auf der Spielerhilfte auftreffen (wie bei der Ballonabwehr).

Zum Verédndern der Flugkurve 16sen Sie die Messing-
schraube an der rechten Seite des Roboterkopfes, kippen Sie den
Kopf in die gewtinschte Position und ziehen Sie die Schraube
wieder an (siehe Abbildung 4). Unter der Messingschraube
befindet sich eine Anzeige mit 7 Zeichen (A-G) zur Einstellung
des Neigungswinkels (siehe Abbildung 5).

ACHTUNG: Verdndern 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 Ballgesch-
windigkeit verbunden. Ist der Kopf so eingestellt, dass der Ball
zuerst auf der Seite des Roboters auftrifft (siehe Abbildung 6C &
6D), ist die maximale Ballgeschwindigkeit 3-5. Wird die Ball-
geschwindigkeit erhoht, muss der Winkel des Roboterkopfes
hoher eingestellt werden, so dass der Ball zuerst auf der
Spielerseite des Tisches aufkommt (siche Abbildung 6A & 6B).
Wenn die Ballgeschwindigkeit weiter erhéht wird, stellen Sie den
Winkel niedriger ein, um zu verhindern, dass der Ball tiber das
Ende des Tisches hinaus gespielt wird.

Messingschraube
(66) zur Einstellung
des Neigungswinkels
NICHT
GEWALTSAM
DREHEN!

EINSTELLUNG DES

Abbildung 4

70
Winkel Anzeiger

Anzeige des
Neigungswinkels

® Messingschraube

Abb“dung 5 ANZEIGE DES

NEIGUNGSWINKELS NEIGUNGSWINKELS
o
Neigungswinkel ist zu hoch
\Roboterkopf eingestellt. Dies fihrt dazu, dass der
Ball ber das Ende des Tisches hinaus
. NEIGUNGSWINKEL FALSCH EINGESTELLT, gespielt wird.
Abbildung 6A ROBOTER ,RETURNING"
judt
Gleiche Geschwindigkeit wie in
S~ Roboterkopf O Abbildung 6A, Kopf ist niedriger
eingestellt, so dass der Ball auf dem
NEIGUNGSWINKEL RICHTIG EINGESTELLT Tisch avfiommt
Abbildung 6B ROBOTER ,,RETURNING"
o
«—Roboterkopf Wenn der Roboter so eingestellt ist,
dass der Ball auf seiner Seite zuerst
aufkommt und der Neigungswinkel zu
steil eingestellt ist, springt der Ball
. NEIGUNGSWINKEL FALSCH EINGESTELLT unnatirlich hoch.
Abbildung 6C ROBOTER AUFSCHLAG
o ~«—Roboterkopf Gleiche Geschwindigkeit wie in
Abbildung 6C, Kopf ist jedoch etwas
hsher eingestellt, so dass der Ball
nahe am Netz bleibt. Beim Aufschlag
kann die Ballgeschwindigkeit maximal
auf 3-5 eingestellt werden.

Abbildung 6D NEIGUNGSWINKEL RICHTIG EINGESTELLT

ROBOTER AUFSCHLAG




SPIN (ALLE MODELLE)

Mit Threm Robo-Pong kann jede Art von Spin simuliert werden.
Topspin oder Backspin kénnen mit Sidespin kombiniert und
leicht ausgewahlt werden. Um die Art des Spins zu wahlen,
drehen Sie einfach den Kopf solange, bis die gewtiinschte Spinart
tiber dem Auswurf steht (siehe Abbildung 7).

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

Bevor wir erldutern wie man einen Spinball zuriickschlagt,
ist es wichtig zu wissen, dass Ihr Roboter so ausgelegt ist, dass er
einen professionellen Tischtennisspieler mit Noppen-innen-
Beldgen simuliert. Jedem ausgeworfenen Ball wird etwas Spin
mitgegeben. Um zu lernen wie man einen Spinball spielt bzw.
einen Spinball des Gegners (bzw. Roboters) zuriickschlédgt, ist es
wichtig, dass man den richtigen Schldger verwendet - mit quali-
tativ hochwertigem Noppeninnen- oder Noppenaufien-Belag.
Wenn Sie Noppengummi oder sogar Sandpapierschlager
verwenden, sind Sie in Threr Technik eingeschrankt und kénnen
nicht alle Schlagarten anwenden.

Jeder Spin t hat unterschiedliche Auswirkungen auf den Ball
und darauf wie der Ball reagiert, wenn er mit dem Schldger in
Kontakt kommt. Im nachfolgenden fiihren wir einige Punkte auf,
die Thnen helfen werden, verschiedene Spinarten zu retournieren.

Das eigentliche Geheimnis ist, dass Sie beim Retournieren
den Winkel Ihres Schldgerblattes richtig wiahlen. Jeder Spin
kann kinderleicht zuriickgespielt werden, wenn Thr Schldger den
richtigen Winkel hat. Diesen optimalen Winkel sollten Sie bereits
bei Schlagbeginn wéhlen und bis zum Ende des Schlages
beibehalten. Vermeiden Sie also, den Winkel Thres Schldgerblattes
wéhrend des Schlages zu verandern. (Siehe Abb. 8.)

Topspin lenkt die Flugbahn des Balles nach unten ab. Wenn
Sie Topspin retournieren, wird der Ball von Ihrem Schldger nach

Drehen Sie den
Roboterkopf so
lange, bis die
gewinschte Spinart
iber 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°.

SPIN EINSTELLUNG

Abbildung 7

oben abspringen. Um den Topspin zu meistern, miissen Sie Ihr
Schlagerblatt schlieflen und den Ball auf seiner Oberseite
zwischen Nordpol und Aquator treffen. (Siche Abbildung 8A.)

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 aus-
zugleichen, miissen Sie Ihr Schldgerblatt 6ffnen (die Schldgerseite,
mit der Sie schlagen wollen, zeigt nach oben) und den Ball auf
seiner Unterseite zwischen Siidpol und Aquator treffen. (Siehe
Abbildung 8B.)

Sidespin lenkt die Flugbahn des Balles zur Seite ab. Links-
drehender Sidespin lasst den Ball von Ihrem Schldger nach rechts
abspringen, rechtsdrehender Sidespin umgekehrt nach links. Um
dies auszugleichen, miissen Sie den Schléger seitlich stellen und
bei Links-Spin den Ball an seiner rechten bzw. bei Rechts-Spin
von seiner linken Seite treffen. (Siehe Abbildung 8C & 8D).

Kombinierte Spinarten weisen die Eigenschaften von
beiden Rotationsarten auf, allerdings etwas schwécher als bei
einem reinen Effet. Um einen Topspin, der mit rechtsdrehendem
Sidespin kombiniert ist, auszugleichen, miissen Sie Thr Schldger-
blatt etwas schlieflen und gleichzeitig etwas seitlich stellen und
dann den Ball auf seiner linken oberen Seite treffen. Umgekehrt
miissen Sie bei einem Ball mit Unterschnitt und linksdrehendem
Sidespin Ihren Schlager 6ffnen, seitlich stellen und den Ball
gleichzeitig rechts und auf seiner Unterseite treffen.

Durch Hochregeln des Ballspeed-Knopfes am Steuergerit,
kann man mehr Spin erzeugen, allerdings ist dabei der Winkel
des Ballauswurfes gegentiiber dem Netz zu verringern. Wenn der
Ballspeed-Knopf hoher gestellt wird, erhhen Sie jedes Mal so-
wohl die Geschwindigkeit als auch den Spin des Balles. Es ist
zum Beispiel nicht mdoglich, den Roboter so einzustellen, dass er
einen langsamen Ball mit viel Spin spielt. Es ist auch nicht mog-
lich, dass der Roboter einen Ball ohne Spin spielt. Dariiber hinaus
liegt beim Unterschnitt die maximale Ballgeschwindigkeit bei 4-5,
da der Unterschnitt die Flugkurve des Balles nach oben lenkt.
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EINSTELLUNGEN ZUR PLATZIERUNG DES
OSZILLATORS (MODELLE 1040/2040)

Oszillation ist die Schwenkung des Roboterkopfes, so dass der
Roboter Bélle an verschiedenen Stellen des Tisches platzieren
kann. Da der Robo-Pong 540 keine Oszillatoreinstellungen hat,
betrifft diese Seite das Modell 540 nicht. Auch betreffen die
Oszillatoreinstellungen auf dieser Seite die Modelle 1040 und
2040 nur, wenn diese in der Tischmitte angebracht sind (Position 1
oder 5, Abbildung 15, Seite 12).

Bei den Modellen 1040 und 2040 kann man 8 verschiedene
Oszillatorfunktionen auswéhlen. Diese Schwenkfunktionen wer-
den durch die Schalthebel auf der Riickseite des Roboters einge-
stellt (siche Abbildung 9). Die jeweiligen Schwenkbereiche sind auf
der Riickseite des Roboters markiert (siche Abbildung 10). Abbil-
dung 10A zeigt weitere Details.

Die Bereiche werden eingestellt, indem die Schalthebel in
die gewiinschte Position gebracht werden, so dass die Zahl in der
Offnung erscheint (siehe Abbildung 9). Der rechte Schalthebel be-
schrankt sich auf die Positionen 1, 2 & 3; der Linke auf die Posi-
tionen 4, 5 & 6 (Mit links und rechts ist die Ansicht gemeint,
wenn man vor dem Roboter steht).

Um den Schalthebel zu bewegen, heben Sie ihn hoch, brin-
gen ihn in die gewiinschte Position und lassen ihn dann los. Falls
sich der Schalthebel nicht ganz leicht bewegen ldsst, heben Sie
den Schalthebel hoch und drehen Sie statt dessen die Schalthebel-
grundplatte. Um die Schalthebel des Robo-Pong 2040 zu errei-
chen, 6ffnen Sie den Schlitz auf der Riickseite des Fangnetzes,
indem Sie den Klettverschluss 16sen und mit den Fingern durch
die Offnung greifen (siehe Schritt 9 auf Seite 5).

Achtung: Bewegen Sie die Schalthebel nicht wihrend sich der
Roboterkopf dreht. Bewegen Sie auch nie beide Hebel gleichzeitig. Bewe-
gen Sie zuerst einen und danach den anderen. Bei Missachtung dieser
Anweisungen konnen Teile zerbrechen und die Garantie erlischt.

Nachfolgend finden Sie eine Darstellung der einzelnen
Bereiche, die ausgew&hlt werden konnen (siehe Abbildung 10 und
10A):

3,4—Der Roboter streut die Bille {iber den ganzen Tisch
(gesamter Tisch).

3,5—Der Roboter streut die Bélle von der linken Ecke bis
Mitte rechte Tischhélfte (% Tisch).

2,4—Der Roboter streut die Bille von der rechten Ecke bis
Mitte linke Tischhalfte (¥4 Tisch).

1,4—Der Roboter streut die Bélle von der rechten Ecke bis
zur Mittellinie (2 Tisch).

3,6—Der Roboter streut die Bélle von der linken Ecke bis
zur Mittellinie (2 Tisch).

2,5—Der Roboter streut die Bille von der Mitte rechte
Tischhilfte bis zur Mitte linke Tischhélfte (V2 Tisch).

1,5—Der Roboter streut die Bélle von der Mitte der
rechten Tischhilfte bis zur Mittellinie (2 Tisch).

2,6—Der Roboter streut die Bille von der Mitte der linken
Tischhilfte bis zur Mittellinie (' Tisch).

1,6—Keine Oszillation. Stellen Sie diese Position der
Schalthebel immer dann ein, wenn Sie den Roboter trans-
portieren, um einer Beschddigung der Mechanik vorzubeugen.

Falls der Roboter die Bélle auf eine bestimmte Stelle
platzieren soll, stellen Sie die Stellhebel auf Position 3,4 und
drehen den Oszillator Speed-Knopf an. Wenn der Roboterkopf
auf die gewiinschte Stelle zeigt, stellen Sie den Oszillator Speed-
Knopf wieder aus. Falls die Stellhebel in den Positionen 3,4 nicht
richtig justiert werden, kann sich der Roboterkopf bewegen,
obwohl der Oszillator ausgeschaltet ist.

ACHTUNG:
Drehen Sie den
o Roboterkopf nicht mit der
Hand; verwenden Sie
den ,Oszillator Speed"
Knopf am Steuergert.

Oszillatoreinstellungen

82
Schalthebel, R

80
Schalthebel-

/ adapter

81
Schalthebel, L

- SCHALTHEBEL DES OSZILLATORS
ittt Rl ORDERANSICHT (NUR 1040/2040)

SWEEP CONTROL ADJUSTMENT

Abbildung 10

SCHWENKBEREICH
(NUR 1040/2040)

Abbildung 10A

SCHWENKBEREICH
DES OSZILLATORS
BEI DEN
VERSCHIEDENE
POSITIONEN,
WOBEI DER
ROBOTER IN DER
| MITTE DES TISCHES
STEHT (NUR
1040/2040).




SCHALTER ZUR EINSTELLUNG DER
BALLGROSSE (ALLE MODELLE)

Im Oktober 2000 dnderte die ITTF die GrofSe der Bélle, die bei
offiziellen Turnieren verwendet werden von 38mm auf 40mm.
Der traditionelle 38mm Ball wurde seit Anfang 1900 verwendet
und ist in vielen Landern u.a. in den usA immer noch erhéltlich.
Nach den Bestimmungen der ITTF miissen alle 40mm Bélle den
Stempel ,,40” oder ,40mm” tragen, so dass man sie leicht von den
38mm Béllen unterscheiden kann.

Die Robopong Modelle 540, 1040 und 2040 konnen alle 38mm
und 40mm Bélle verwenden. Sie miissen dem Roboter ,,sagen”
welche Ballgréfe Sie verwenden, indem Sie die Schalter zur Ein-
stellung der Ballgrofle, welche sich am Roboterkopf befindet, rich-
tig einstellen. Auf beiden Seiten des Roboterkopfes befindet sich
je ein Schalter und es ist extrem wichtig, dass beide Schalter
korrekt eingestellt sind. Die Schritte 1 bis 2 zeigen wie man die
Schalter korrekt einstellt und die Schritte 3 bis 9 zeigen, was zu
tun ist, wenn von einer Ballgr6fSe zur anderen gewechselt wird.

EINSTELLUNG DER BALLGROSSE AUF 38MM

Um die Ballgréfie auf 38mm ein-

zustellen, halten Sie den Kopf

mit einer Hand fest, wihrend

Sie den Schalter mit der anderen
Hand driicken, bis er bei ,,38” einklickt.
Wiederholen Sie diesen Vorgang beim
Schalter auf der anderen Seite des
Kopfes.

EINSTELLUNG DER BALLGROSSE AUF 40MM

Um die Ballgréfe auf 40mm =

einzustellen, schalten Sie den

Roboter aus und drehen den

Roboterkopf so, dass die Mar-
kierung Topspin oben steht. Nun greifen
Sie mit dem Daumen in die Offnung und
driicken den Ball-Andruck-Block herun-
ter. Mit der anderen Hand driicken Sie
den Schalter zur Einstellung der Ball-
grofie zurtick auf ,40” wihrend Sie wei-
terhin den Ball-Andruck-Block gedriickt
halten. Wiederholen Sie diesen Vorgang auf der anderen Seite.
ACHTUNG: Versuchen Sie nicht mit Gewalt den Schalter auf Position
40 zu bringen. Der Ball-Andruck-Block muss gedriickt sein, bevor der
Schalter ganz leicht betitigt werden kann.

ENTFERNEN DER BALLE AUS DEM BALLKORB

ODER EIMER

Die folgenden Schritte

sind immer dann erforder-

lich, wenn man von einer
Ballgrofie auf die andere wechselt.
Entfernen Sie zuerst alle Bélle aus
dem Eimer (540 und 1040) bzw.
Korb (2040) und legen Sie diese in
eine eigene Kiste, wo Sie nicht mit
Ballen anderer Grofie vermischt
werden kénnen. Dann ziehen Sie
das Anschlusskabel an der Riickseite des Roboters heraus.

LOSEN DER FLUGELSCHRAUBEN
Losen Sie nun die beiden Flii- :
gelschrauben, mit denen Thr
Roboterkorper auf dem Ball-
eimer oder Ballauffang-
becken befestigt ist. Dann drehen Sie
die schwarzen, rechteckigen,
abgekanteten Unterlagscheiben um

180°. —
ENTFERNEN DES ROBOTERKORPERS
Ziehen Sie den Roboterkoérper
nun gerade nach oben, um ihn
vom Balleimer bzw. Ballauf-

fangbecken zu l6sen.
E hen Sie die durchsichtige

Abdeckung herunter, in-
dem Sie mit Jhrem Daumen und
Zeigefinger die kreisformigen Ein-
kerbungen an den Seiten der Ab-
deckung zusammendriicken und
dann wihrend des Zusammendriickens herausziehen. Losen Sie
die Abdeckung zuerst am oberen Ende und dann am unteren
Ende. (Siehe auch Abbildung 23, Seite 15).
l aus dem Roboter und

legen Sie sie in den Be-
hélter zu den anderen Béillen
der gleichen Grofle. Sammeln
Sie auch alle Bélle auf, die auf

dem Boden liegen oder sich ir-
gendwo im Spielbereich befin-

Unterlagscheibe

Stellen Sie den Roboter-
korper auf den Tisch. Zie-

ENTFERNEN DER BALLE AUS DEM INNERN
DES ROBOTERS

Entfernen Sie alle Bille

BEFESTIGUNG DES ROBOTERKORPERS

den und legen Sie diese auch zu den anderen Béllen dazu.
Befestigen Sie die durchsichtige Ab-
deckung wieder (umgekehrt zu

Schritt 6). Dann befestigen Sie den

B Roboterkorper und stellen Sie sicher,

dass er genau auf den Fiihrungssteg des Auf-
fangbeckens bzw. des Balleimers passt (siehe
Abbildung 17, Seite 13). Dann drehen Sie die

Fliigelschrauben wieder fest (umgekehrt zu

Schritt 4).
ABSCHLIESSENDE ARBEITEN

Legen Sie die Bille der anderen Grofse in den Balleimer

bzw. Ballkorb. (Wichtig: Sdubern Sie die neuen Bille

vom Produktionsstaub, bevor Sie sie das erste Mal
verwenden). Stellen Sie beide Schalter zur Einstellung
der Ballgrofe korrekt ein (siehe Schritt 1 oder 2, entsprechend der
Ballgrofie, die Sie verwenden mdchten). Stecken Sie das Verbindung-
skabel wieder ein (siehe Abbildung 17, Seite 13). Schalten Sie das
Gerat noch mal ein. Nun kénnen Sie wieder spielen.



HINWEISE

1. Sie miissen entweder 38mm Bélle oder 40mm Bille bei einem
Vorgang verwenden. Vermischen Sie auf keinen Fall Bille
verschiedener Grofe.

2. Vergewissern Sie sich, dass bei BEIDEN Umschaltern die
gleiche Ballgrofie eingestellt ist.

3. Wenn die Ballgrofien ausgetauscht werden, entfernen Sie alle
Bille aus dem Roboter, einschliefllich derer, die sich im Gerit
befinden oder auf dem Boden liegen, bevor Sie die andere
Grofe einfiillen.

4. Sofort nach Einstellung des Schalters sollte der Ball-Andruck-
Block 2-3 mal gedriickt und wieder losgelassen werden, so
dass er sich von selbst wieder richtig einstellt.

5. Vor Verwendung neuer Bille sollten diese vom Staub gesdu-
bert (gewaschen und wieder getrocknet) werden. Neue Bélle
konnen kleinere Probleme verursachen, bevor sie ,einge-
spielt” sind (siche Hinweis 4, Seite 15).

6. Wenn auf ,40” umgeschaltet wurde und ein 38mm Ball
falschlicherweise dabei ist, wird der 38mm Ball mit sehr
geringer Geschwindigkeit ausgeworfen.

7. Wenn ,38” eingestellt ist und ein 40mm Ball dabei ist, wird
der 40mm Ball entweder im Roboterkopf eingequetscht oder
wird in einer unregelmaéfiigen Flugbahn ausgestofien. Dabei
kann Schaden entstehen.

BALLDAMM (NUR MODELL 2040)

Der Robopong 2040 wird mit 2 Ballstoppern geliefert. Diese ha-
ben drei Funktionen: (1) Sie halten die Bélle im Auffangbecken
wenn der Roboter zum Transport zusammengeklappt ist, (2) sie
sorgen dafiir, dass keine Bille in das Auffangbecken kommen,
wenn man den Roboterkdrper entfernen will und (3) sie dienen
als Messgerit zum Uberpriifen, ob die Blle die richtige Grofe
haben.

Fiir Funktion 1 und 2 werden die Ballddmme oben an das
Auffangbecken gesteckt. Wenn sie nicht benédtigt werden, werden
sie in die Halterungen an der Seite des Auffangbeckens gesteckt
(siehe Abbildung 11).

Um den Roboter zum Zusammenklappen oder zum Trans-
port vorzubereiten, entfernen Sie die Ballddmme aus ihren Posi-
tionen indem sie die Ballmulde leicht anheben (siehe Abbildung
13). Dann driicken Sie alle Bélle in das Auffangbecken und
stecken die Balldimme in die Halteschlitze (siehe Abbildung 12).
Fiir Funktion 2 driicken Sie die Bélle in eine der
Ballauffangschalen und sichern diese dann mit einem Balldamm
ab, so dass sie nicht in das Ballauffangbecken rollen kénnen. Die
Balle storen nicht weiter, und Sie kénnen nun ganz einfach die
beiden Fliigelschrauben und die Unterlagsscheiben l6sen und
dann den Roboterkorper entfernen (siehe Schritt 4 & 5, Seite 10).

Die Offnungen im Balldamm dienen zur Ballkontrolle. Eine
Offnung hat einen Durchmesser von 40mm und die andere
38mm. Die Locher sind entsprechend mit ,38” und ,,40” markiert.
Sie dienen zur Uberpriifung der Rundheit und der BallgroBe.
Wenn Sie vermuten ein Ball konnte nicht absolut rund sein oder
zu grofl (wenn sich Bélle im Roboter stauen), tiberpriifen Sie dies
mit Hilfe der beiden Offnungen im Balldamm. Drehen Sie ihn im
Innern der Offnung, um den Durchmesser zu {iberpriifen. Bei
jeder Drehung sollte der Durchmesser korrekt sein. Der Ball sollte
gerade so durch die Offnung passen, 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.

11

Auffangbecken

Halterung zur Aufbewahrung
des Balldammes

Abbildung 11

15 Vorrichtung zur

Balldamm Befestigung des
Balldammes

Offnungen
zur Uberprifung
der BallgréBe

BALLDAMM & AUFFANGBECKEN
(NUR 2040)

Abbildung 12

EINSETZEN DES BALLDAMMES
(NUR 2040)

. ENTFERNEN DES BALLDAMMES
Abbildung 13 (NUR 2040)

Abbildung 14

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

UBERPRUFUNG DER BALLGROSSE
MIT BALLDAMM (NUR 2040)




POSITIONIERUNG DES ROBOTERS UND DES STEUERGERATES (ALLE MODELLE)

Thr Roboter ist sehr variabel einsetzbar, indem man ihn auf dem
Tisch, oder auch hinter dem Tisch positioniert. Damit kann man
eine Vielzahl von méglichen Winkeln und Flugbahnen simulieren
und kommt somit einem realen Tischtennisspiel sehr nahe. Die
Modelle 540 und 1040 stehen normalerweise am oberen Ende des
Tisches in Position 1-4 (siehe Abbildung 15). Man kann sie aber
auch in den Robo-Caddy setzen (siche Seite 19) und hinter den
Tisch stellen wie bei Position 5 & 6. Das Modell 2040 wird
iiblicherweise mittig am Ende des Tisches auf Position 5 gestellt.
Man kann jedoch auch ihn in den Robo-Caddy setzen, wie beim
540 oder 1040.

Einige Positionen bieten gewisse Vorteile, wahrend andere
Positionen einige Funktionen des Roboters beeintrachtigen. Die
nachfolgenden Abschnitte geben hierzu weitere Erklarungen.

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 Oszilla-
torreichweite des 1040 akkurat ist (siehe PLATZIERUNG DES OSZILLA-
TORS, Seite 9). Dies ist auch die gewiinschte Ausgangsposition,
wenn der 540 und 1040 zum ersten Mal aufgebaut werden. In die-
ser Position wird der 540 die Bélle geradeaus auf die Mittelinie
des Tisches werfen.

Position 2—Roboter steht in der hinteren linken Ecke diago-
nal zum Spielbereich. Bei dieser Position spielt der Oszillator des
1040 die Bélle auf die rechte Spielhilfte des Tisches. Der 540
wiirde in dieser Position die Bélle in die rechte Ecke des Spielers
werfen.

Position 3—Roboter steht in der hinteren rechten Ecke
diagonal zum Spielbereich. Bei dieser Position spielt der
Oszillator des 1040 die Balle auf die linken Spielhalfte des Tisches.
Der 540 wiirde in dieser Position die Bélle in die linke Ecke des
Spielers werfen.

Position 4—FEin Roboter in dieser Position hat den Vortelil,
dass er schnellere als auch langsamere Bélle spielen kann, da er
ndher am Auftreffpunkt der Bélle steht. Wenn der Knopf ,,Ball
Speed” auf 0 eingestellt ist, kommt der Ball sehr langsam, mit
sehr wenig Spin, aber trotzdem weit genug zum Spieler. Wenn
,,Ball Speed” auf 10 eingestellt ist, ist die Geschwindigkeit des
Balles sehr schnell und der Auftreffwinkel entspricht dem eines
typischen Endschlages. Demgegeniiber ist die Schwenkbreite des
Oszillators geringer als in der Position am Tischende wie in
Position 1-3.

Position 5—Dies ist die tibliche Position des 2040, wenn die-
ser mit normalem Fangnetz am Tisch montiert wird. Fiir diese
Position miissten der 1040 und der 540 auf den Robo-Caddy mon-
tiert werden.

Position 6—Wenn sie auf dem Robo-Caddy montiert sind,
konnen alle drei Modelle frei hinter dem Tisch bewegt werden.
Der Robo-Caddy erméglicht ebenfalls die Hohe der Roboter nach
oben oder unten zu verstellen. Dies ist eine grofsartige Moglich-
keit, um Schldge aus der Halbdistanz, wie z.B. starker Unter-
schnitt, Topspin, Ballonabwehr zu simulieren. Leider sind die
Oszillatorprogramme fiir diese Spielposition nicht angepasst und
das Fangnetz stellt ebenfalls ein Problem dar. Dariiber hinaus
miissen Sie ein Verldngerungskabel (Teil-Nr. 2000-221) kaufen.
Dies erméglicht, dass die Steuereinheit in der Reichweite des
Spielers bleibt. Diese Positionen stellen nur eine Auswahl, dessen
was moglich ist, dar, Sie geben Thnen aber einen Uberblick iiber
die Vor- und Nachteile der verschiedenen Platzierungen Thres
Robo-Pongs.

WICHTIGE INFORMATION: Falls der Schwenkbereich des
Oszillators etwas von der Skizze auf Seite 9 abweichen sollte, so konnen
Sie trotzdem durch Ausprobieren die passende Einstellung der Stellhebel
herausfinden, um die gewiinschte Platzierung der Bille zu erreichen.

Abbildung 15 zeigt ebenfalls die ideale Platzierung der
Steuereinheit. Fiir Rechtshander ist Position A zu empfehlen, fiir
Linkshénder Position B. Das Anbringen der Steuereinheit an den
vorgeschlagenen Stellen ermdglicht, 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 tiberwiegende Mehrheit der Wettkampfspieler
benutzt die Riickhand um /s des Tisches abzudecken und die
Vorhand fiir die {ibrigen %:.
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VERSCHIEDENE EINSTELLUNGEN (NUR RP 2040)

HOHENANPASSUNG (NUR MODELL 2040) 5
Der Robo-Pong 2040 ist so konstruiert, dass er sich auf Tischhohe Tischtennistisch Vordere Roboter— g
befindet, wenn er am Tischende montiert wird. Bei richtiger Posi- Auflageplatte
tionierung (Abbildung 16) stiitzen die Befestigungsbiigel unter \ \
der Oberflache ab und die Auflageplatte am Ballbehélter liegt auf
der Oberfldche auf. Falls der Roboter nicht richtig aufgehangen
schalen. Falls dieses Problem auftaucht, ist eine Angleichung not-
wendig. Die erste Justierung wére die Tischoberfliche zu nivel-
lieren, indem Unterlagen unter die Tischbeine geschoben werden, 101112
bis der Tisch exakt waagrecht steht. L
Falls damit das Problem nicht behoben werden kann, so

32
Fligel-

ist, so laufen die Bélle nicht automatisch in die Ballauffang- schraube

Gummikappen T
fir Befestigungs- 8,9

sind ]usfierungen am Roboter se1.b5t notwen.c.:lig. Die Befesti- ' bigel Befestigungs- 2\
gungsbiigel werden mit 3 verschiedenen Gréfien von Gummi- bigel / \
kappen und 4 Gummi-Distanzscheiben geliefert, um den Robot 15

an verschieden dicke Oberfldchen anzupassen und somit eine 1 Balldamm
Nivellierung auf Tischniveau zu erreichen. Die Gummikappen Auffangbecken

sind auf der Oberseite mit der Tisch-Oberflichenstirke markiert, (sollte nivelliert sein)

fiir die sie verwendet werden sollten. Die langste Kappe ist fiir

diinne Hobby-Tische vorgesehen. Die mittlere Kappe ist fiir nor- .

male Tische und die kleine Kappe ist fiir extrastarke Turniertische Abblldung 16 BEFESTIGUNG DES

(ab 25 mm) ausgolegt AUFFANGBECKENS

Zusitzlich 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 benétigt wird) werden dabei in die
Gummikappen eingelegt, bevor diese auf die Enden der Befesti-
gungsbligel gestiilpt werden.

Ein weiterer Grund, warum Thr Roboter nicht optimal
nivelliert sein mag, ist, dass er nicht korrekt auf der Justierungs- l
nase aufliegt (Abbildung 17). Bitte iiberpriifen Sie, ob dieser Steg
biindig an der Tischoberflache anliegt.

Tipp: Falls es moglich sein sollte, die Tischhaélfte, an der der Roboter-Stitz-Element
Roboter befestigt ist, unabhéngig von der anderen Hélfte zu ver- auf Justierungsnase
stellen, konnen Sie auf der Roboterseite die Oberflache mit einer des Auffongbeckens
leichten Neigung einstellen, damit die Bélle automatisch zu dem
Ballauffangsystem rollen. Falls Sie den Tisch leicht anwinkeln, Abbildun g 17 NIVELLIERUNG &
vergewissern Sie sich, dass Sie die Gummikappen wie oben be- SERIENNUMMER (NUR 2040)
schrieben justieren. Fiir diesen Fall kénnte es notwendig werden,
die Gummikappen eine Nummer gréfier zu wahlen.

JUSTIERUNG DER NETZSPANNUNG (NUR MODELL 2040)

Das Ballauffangsystem sollte auf dem gleichen Niveau oder ein
wenig unter dem Niveau der Tischoberfliche angebracht 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 Tisch-
niveau geraten. Um dieses Problem zu 16sen, sollten Sie die Befes-
tigungsklettbéander gemdf Abbildung 18 lockern, bis die Auffang- Klettve
behalter wieder in der Waagrechten sind. Falls diese Einstellung
nicht ausreichend sein sollte, kénnen Sie das Fangnetz etwas
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strecken, indem Sie es mit beiden Hénden greifen und mit Gefiihl Abb“dung 18 JUSTIERUNG DER NETZSPANNUNG
auseinanderziehen. (HAUPTNETZ)/NUR 2040

Das Abfangnetz (schwarzes Netz mit groleren Lochern) Klettver
bremst Ihre Bélle ab, womit wesentlich mehr Bille eingefangen -schluss

werden kénnen. Die Grofie der Locher ist etwas kleiner als der
Balldurchmesser. Bei harten Schlagen geht der Ball durch dieses
Netz hindurch und fallt zwischen diesem Netz und dem hinteren
Fangnetz nach unten in die Auffangschalen.

Dieses Abfangnetz sollte normalerweise lose hangen, um
die Bremswirkung zu verstarken. Wenn Sie harte Schlage wie
Endschlag oder schnellen Top-Spin trainieren wollen, so wire
eine straffere Einstellung des Fangnetzes empfehlenswert, um
mehr Bélle einzufangen. Die Spannung des Fangnetzes wird Abbildung 19 JUST:E'::::_:‘SNDEikzg /E[:ﬁmeUNG
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durch Festziehen oder Losen der seitlichen Klettverschliisse am
Fangnetz eingestellt (siche Abbildung 19).

Befestigen Sie die Seitennetze am Tischnetz, indem Sie das
Adapterteil mit der schlitzformigen Offnung {iber das Tischnetz
bis zum Anschlag stiilpen (siehe Abbildung 20A). Um diesen Adap-
ter wieder zu l6sen, driicken Sie mit einer Hand den Adapter
nach hinten und gleichzeitig mit der anderen Hand das Tischnetz
in die entgegengesetzte Richtung. Vergewissern Sie sich dabei,
dass die gesamte Hohe des Tischnetzes gegen die glatte Seite des
Adapters gedriickt wird und somit das Netz nicht an den Zdhnen
hangen bleiben kann (siehe Abbildung 20B). Diese Adapterstiicke
sind paarweise im Lieferumfang und passen genau auf die
Klettverschlussenden des seitlichen Fangnetzes.

Dabei ist einer der Adapter fiir die linke Seite und der an-
dere fiir die rechte Seite vorgesehen, so dass jeder der beiden mit
der Klettverschlusseite auf dem Klettverschluss-Gegenstiick am
Endes des Fangnetzes aufliegt. Je nachdem wie Sie den Adapter
am Fangnetzende befestigen, konnen Sie die Spannung fester
oder lockerer einstellen. Wenn die Seitennetze richtig gespannt
und positioniert sind, so werden sie durch das Tischnetz leicht
gespannt und verlaufen ohne grofieren Abstand zur Tischober-
flache genau tiber die weifle Seitenlinie des Tisches (siehe Abbil-
dung 22B).

In Abbildung 21 wird gezeigt, wie die Spannung des Seiten-
netzes eingestellt wird.

21A—Dies ist die lockerste Einstellung. Dabei ist der Klett-
verschluss auf maximalen Abstand befestigt.

21B—Diese Einstellung spannt das Seitennetz um ungefahr
1 cm im Vergleich zur Einstellung 21A. Die beiden Klettver-
schliisse iiberlappen sich dabei maximal.

21C—Diese Einstellung spannt um ca. 1 cm mehr als in 21B.
Die beiden Adapter werden dabei vertauscht, so dass der linke an
der rechten Seite und der rechte an der linken Seite verwendet
wird. Der Klettverschluss des Seitennetzes ist um 180° gedreht, so
dass die ehemalige Riickseite nun zur Vorderseite wird.

21D—Diese Einstellung ist fast identisch mit 21C, lediglich
ist das Netz anstatt nach aufien nun nach innen umgefaltet so
dass es zwischen den beiden Klettverschliissen des Seitennetzes
und des Adapters eingespannt ist. Diese Einstellung bringt erneut
ein paar Millimeter an Spannung.

21B, C und D sind djie straffesten Grundeinstellungen.
Nattirlich lassen sich diese drei Grundeinstellungen dadurch
lockern, dass das Seitennetz weiter hinten am Adapter befestigt
wird. Beim ersten Gebrauch {ibrigens ist das Material des Netzes
noch steif.

Das Material wird sich mit der Zeit von selbst dehnen. Falls
die Netzeinstellungen geméfs Abbildung 21 das Problem nicht
l6sen konnen, so ist es unter Umstdnden notwendig, das Seiten-
netz manuell zu dehnen.

Abbildung 22A zeigt dieses Problem: Obwohl die Lange des
Seitennetzes richtig eingestellt wurde, ist die Unterkante des
Seitennetzes immer noch zu hoch, so dass Bille darunter hin-
durch rollen kénnen. Um das Problem zu beheben, dehnen Sie
bitte das Material gefiihlvoll direkt iiber der Problemstelle, bis
dass die Netzunterkante mit der Tischoberfliche abschlieft (siehe
Abbildung 22B).

Abbildung 20

MONTAGE UND DEMONTAGE
DES SEITENNETZES (NUR 2040)

JUSTIERUNG DER SEITENNETZ-
SPANNUNG (NUR 2040)

Abbildung 21

Abbildung 22

FALSCHE/RICHTIGE JUSTIERUNG
DES SEITENNETZES (NUR 2040)




WICHTIGE HINWEISE (ALLE MODELLE)

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

Beschadigungen am Roboter verursachen.

1. Bei den Modellen 2040, 1040 und 540 kénnen sowohl tradi-
tionelle 38mm Balle als auch 40mm Bille verwendet werden.
Sie miissen jedoch unbedingt darauf achten, dass am Ro-
boterkopf BEIDE Schalter zur Einstellung der Ballgrofie
auf die richtige Grofle eingestellt sind (siche Schalter zur Ein-
stellung der Ballgrifie, Seite 10).

2. Bevor Sie Ihren Roboter an den Strom anschliefien, vergewis-
sern Sie sich, dass die Stromspannung richtig ist. Angaben
hierzu finden Sie auf dem Transformator (siehe Tabellen A
und B auf Seite 20).

3. Die Modelle 2040 und 1040 sind mit einem speziellen Sicher-
heitsmechanismus ausgestattet, welcher einen eventuellen
Ballstau anzeigt. Ihr Steuergerat st6f3t einen hochfrequenten
Pfeifton aus und schaltet sich automatisch ab, sobald es einen
Ballstau erkennt. Dieser Ausschaltmechanismus verhindert,
dass Schaden am Roboter entsteht.

Normalerweise ist die Losung des Problems ganz einfach.
Ziehen Sie den Netzstecker bevor Sie die Bélle entfernen.
Versuchen Sie, den Fehler durch Suche nach einem einge-
klemmten Ball zu beheben. Sollte dies nicht die Ursache sein,
liegt eine Storung innerhalb des Roboters vor.

Um das Innere des Roboters zu iiberpriifen, entfernen Sie die
Bélle aus dem Eimer bzw. Ballauffangkorb und entfernen
dann den Roboterkorper entsprechend der Schritte 3 bis 6 auf
Seite 10. Nach Entfernen der durchsichtigen Vorderab-
deckung (siehe Abbildung 23) suchen Sie nach defekten, einge-
beulten, zu grofien oder unrunden Béllen. Um die Rundheit
und die korrekte Grofle zu tiberpriifen, lesen Sie bitte den
letzten Abschnitt auf Seite 11 und sehen Sie sich die
Abbildung 14 an. Entfernen Sie alle defekten Bille.

4. Ein Ballstau kann durch neue Bélle verursacht werden. Bevor
Sie neue Bélle mit einer rauen, staubigen Oberfliche verwen-
den (die Oberfldche der Bélle ist bei den einzelnen Her-
stellern unterschiedlich), sollten diese in lauwarmem
Seifenwasser gewaschen werden. Danach trocknen Sie die
Bélle mit einem sauberen, trockenen Tuch ab bevor Sie sie in
den Balleimer bzw. Ballauffangkorb legen. Dadurch wird die
Pulverschicht auf der Oberfliche der Bille entfernt. Diese
Schicht verursacht tiberméfiige Reibung, und der Roboter
lauft dadurch unregelméaBig.

Nachdem Sie die Bélle in den Balleimer bzw. Ballauffangkorb
gelegt haben, lassen Sie die Bélle bei hoher Geschwindigkeit
durch die Maschine laufen. Stellen Sie den Schalter ,,Ball Fre-
quency”, der die Haufigkeit der Ballauswiirfe regelt auf 10,
den Schalter ,Ball Speed”, der die Ballgeschwindigkeit regelt
auf 3, den Spin auf ,backspin” und stellen Sie die Richtung
Tischmitte Netz ein. Die Bélle werden dann am Netz
ankommen, zuriickprallen und automatisch im Auffangnetz
landen (nur fiir Roboter mit Auffangnetz).

Beim Roboter mit Balleimer miissen die Balle mit der Hand
aufgesammelt werden und wieder in den Balleimer gelegt
werden. Durch diesen Vorgang werden die Bélle abgerieben.

Ziehen Sie die
durchsichtige
Abdeckung
herunter, indem
Sie mit lhrem
Daumen und
Zeigefinger die
kreisférmigen
Einkerbungen
an den Seiten
der Abdeckung
zusammen-
driicken. Losen
Sie zuerst den

Schnappverschluss
zwischen vorderer
Abdeckung und

Rickwand
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zbel’eg Teil, Balltransport-
ann den kanal Ladeplatte
unteren. (Nur 2040)
. ENTFERNEN DER VORDEREN
Abblldung 23 ABDECKUNG

Lassen Sie den Roboter mit dieser Einstellung 5 Minuten
laufen, schalten Sie dann wieder auf Normalbetrieb.

5. Verwenden Sie 3-Stern Bille, um die bestmdgliche Leistung

zu erzielen. Es konnen jedoch auch fast alle zugelassenen 1-
Stern, 2-Stern oder 3-Stern Béille anderer Marken verwendet
werden. Verwenden Sie keine Bélle von minderwertiger
Qualitét, die nicht zugelassen sind, vor allem keine mit einer
rauen Naht. Bereits benutzte Bille laufen am besten.

6. Wenn Sie den Roboter transportieren, halten Sie ihn unter

dem Ballauffangbecken fest. Halten Sie Thn nicht am Ball-
muldenriemen. Der Riemen kann sich I6sen und der Roboter
auf den Boden fallen. Wenn Sie den Roboter am Trageriemen
halten mochten, ersetzen Sie den Riemen durch den Trage-
gurt, den es als Zubehor gibt (siche Seite 19).

7. Lagern Sie weder den Roboter noch das Steuergerit im

Freien. Ebenso wenig sollten Sie ihn in einem heiffen Auto
oder Kofferraum lassen. Plastikteile konnen sich abldsen,
reifien oder schmelzen, wenn sie extremen Temperaturen
ausgesetzt werden. Halten Sie den Roboter von Sand fern.
Sand kann Plastikoberflachen abschiirfen.

8. Beim Herablassen der Ballauffangschalen beim Modell 2040

lassen Sie diese bitte nicht in die waagrechte Position fallen,
sondern lassen Sie diese Schalen langsam ab. (Siehe Schritt 5,
Seite 5).

9. Verwenden Sie keine Schladger aus Sandpapier. Es konnte

sich Sand vom Schlédger ablosen und ins Innere des Roboters
geraten, wodurch Probleme verursacht werden.




ABBAU, LAGERUNG & TRANSPORT (NUR MODELL 2040)

Der Roboter ist in 5 Minuten transportfertig. Zusammengefaltet
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 zusammengefaltet
sind.

SEITENNETZE IN DIE BALLMULDE LEGEN

Ziehen Sie das Ver- -

bindungskabel 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 Tischund | ™%
stellen Sie ihn auf eine
Ecke des Tisches. So ist
der Roboter von allen
Seiten gut erreichbar.

AUSPACKEN DER BAI.I.DAMME
Heben Sie jede ¥
der Ballmulden
leicht an und
nehmen Sie die
Balldamme aus Ihrer
Lagerposition. Heben Sie
die Mulden nicht so stark
an, da sonst die Bille -~
herausfallen (Siehe Balldémme
Abbildung 11 & 13 auf : aus lager-
Seite 11). S position
entfernen

SETZEN SIE BAI.I.DAMME

Driicken Sie die Bélle :

in das Ballauffang-

becken und stecken

Sie die Balldimme in
die vorgesehenen Halteschlitze
(Siehe Abbildung 11 & 12 auf
Seite 11).

Ballddmme in
Halteschlitze
einstecken

KABEL INS BAI.I.AUFFANGBECKEN LEGEN
Ziehen Sie den Netz-
stecker und das Ver-
bindungskabel aus
dem Steuergerat und
ziehen Sie den Netzstecker aus
der Steckdose. Rollen Sie beide
Kabel leicht zusammen und
legen Sie diese auf die Bille in
der mittleren Mulde. Legen Sie
die Adapter fiir die Seitennetze
auf die Bélle. Wenn Sie darii-
ber hinaus einen Pong-Master
haben, konnen Sie auch das
elektronische Zghldisplay und
alle zugehorigen Kabel auf die Bille legen.

WINKEL DES ROBOTERKOPFES EINSTEI.I.EN

Losen Sie den Messing-

knopf auf der rechten

Seite des Kopfes und

stellen Sie den Winkel
auf die hochste Position ein. Zie-
hen Sie den Messingknopf wie-
der an. (Siehe Abbildung 4, Seite
7).

Messing-Drehknopf —

STEUERGERAT AUF DEN STUTZROHREN

POSITIONIEREN
Halten Sie das Steuer- |
gerdt mit den Bedie-
nungsknépfen nach
oben zeigend, klappen Sie dann
die beiden Stiitzrohre des
Roboters halb nach oben und
schieben Sie das Steuergerit mit
seinem Haltebiigel zwischen die
beiden Stiitzrohre. Halten Sie die
Stiitzrohre hoch, um zu verhin-
dern, dass das Steuergerit von
den Stiitzrohren herunterrutscht.

. HalfebUgel
zur A
Befestigung
des Steuer-
gerates

HOCHKLAPPEN DER STUTZROHRE
Schwenken Sie die Stiitz-
rohre nach innen und klap-
pen Sie den gesamten
Mechanismus mit dem
Steuergerét in das Innere des Robo-
ters (wie abgebildet). Eventuell
miissen Sie das Fangnetz dabei hoch-
halten, damit der Vorgang nicht be-
hindert wird.

Steuergerdt in
Ruheposition



ZUSAMMENKLAPPEN DER BALLMULDEN
Klappen Sie die Ball- i =
mulden zusammen, ]
bis sie in ihrer senk-
rechten Stellung ein-

rasten.

BRINGEN
Ziehen Sie die
beiden gebogenen
Netzstreben aus-
einander und stecken Sie jeweils
das obere Teil in das daftir vor-
gesehenen Loch (2. und 4. Loch).

Auseinanderziehen
der oberen und
unteren Netzstrebe

Netzstitzplatte

ZUSAMMENKLAPPEN DES ROBOTERS
Wenn der Roboter vollstindig zusammenge-
Klappt ist, finden alle erforderlichen Teile darin
Platz.

SICHERHEITSHALTERUNG
Verbinden Sie
die beiden Ball-
mulden mit
dem Gummi-

riemen.

ACHTUNG: Den Roboter beim
Transport nicht am Gummi-
riemen festhalten, da dieser
dafiir nicht konstruiert ist.
Ersetzen Sie den Gummirie-
men durch den Trageriemen
(siehe Seite 19 Zubehir), wenn
Sie diesen Riemen zum Transport verwenden mochten.

TRAGETASCHE (ZUBEHOR)
Jetzt passt der
Robo-Pong 2040
ohne Probleme
in die mitgelie-
ferte Tasche (Zubehor). Die Tra-
getasche schiitzt das Innere des
Roboters vor Beschadigung und
sorgt fiir einen einfachen Trans-
port. Die Aufientasche ist fiir
die elektronischen Zielscheiben
des Pong-Master-Spieles vor-
gesehen. Wenn Sie diese Schei-
ben dort verstauen, bitte darauf
achten, dass die Kabel zusam-
mengerollt sind und weiter
unten gelagert werden, da sie
sonst durch ihr Gewicht die
empfindlichen Zielfelder be-
schddigen konnen.

Pong-Master
Zielscheiben

FERTIG ZUM TRANSPORT
So verpackt ist der Roboter
leicht zu lagern und zu
transportieren. Sie kénnen
ihn auf dem Riicken tragen
wie eine Golftasche, im Abstellraum la-
gern oder ihn im Auto zu Freunden mit-
nehmen! Thr Roboter ist vor Staub ge-
schiitzt und alle Teile sind griffbereit,
wenn Sie ihn aufbauen mochten.




NEwGYy Upgrades & Accessories

RecyroimeNET

UPGRADE KIT

Transiorms your Raba-P 1040 inlo a 2040, Gel ready lor non-slop aclion. Play undil you
drop! Get true aerchic itioneng from your robot. Includes full met sysiem, video, nstruc-

lional manual, Colecior Plate, and Side Ned Extenders. Simple instruclions make the conver-
sion quick and easy.

ma-paw Canverts your Robo-Pong 540 into a 10401

kore than doubles ball capacity and
increages ball spead and Irequency. Adds
oscillation for side-io-side delivery. Includes
Bucket Extender, full-size Conirod Box,

ﬂm.ﬂffff osdillator controls, and more powerful

fransformer, Buckel Exlender available
separals

23 i)
UPGRADE KIT POoNG-ASTER *

Easily and quickly retrafil
your Robo-Pong 2000 to
accepd 40mm balls. Conve-
nsant ball swilch leis you
use edher the iradibonal
JEmim ball or tha naw inbar-
national standard 40mm
ball. Includes Wadge Filler
for improved ball feed. No
frade in required — you
keep your ald robal body

Piug Pong-Master in, and your
robal becomes a Minlendod
slyle entertainment machinea,
Can you beal the robol 3
Pong-Masier? H's tough.
Vary the seitings from
beginnar 1o workd-class [
b0 5] yoOur acouracy, Consis- Tl
tency. and ability to relax under
presssueng, Lise it with the
supplied targets for a fun, enler
l:alr'ur!-c_:; Qame or wlthtu_.ﬂ Ihe
targels as a workout timer.

KROBO=-J O

CARRYING CASE

Fit your model 2040 or 2000 robot into
Ihis carying case and Lk il weilhy E?JI{I
wierever you 9o, Probecis your ro

from dusi or scratches. Will not it othar
Mewqgy robol models. Includes adjust-
able carrying strap and pockel lor
Fong-Master targets or other items.

Pove-PAL.

“THE QINCNER BALL PICKER UPPER™T
Pick up balls easier and guicker
with Pang-Pal. Even refrieve balls
under {ables or in other hard-to-
::IE-'EE_EH [lllgl{:l'-ﬂ- s uﬁlt]“llf_! teo-plece
asign you o in yaur
bo-To

sport bag or Ro te, Works I
with edthar 38mm or 40mm balls.




Koso-CAooy

Easily coniral the robot's height
dislance (rom table, and angle, Rermark-
able simulation of away-from-{akble
shols like loops, lobs, and chops. Also
wse a5 a ball holder for mulli-ball or
serve prachce. Fils all robol modals,
Connector Extension Cable i3 available
separalely and keEngihens Connechar
Cable from 10 to 20 feet and is highly
racommended

/MYIJWFH

ball impact and softan ball impac
sound when aitached to your
mioded 2000 or 2040 ball trays.
Also hedps reduce effects o
slatic. Priced per pair.

IET EXTENDER

Gives 1 1o 2 inches of
forward-backward adjuesi-
ahility in the kzngth of the
side nats on modals 2040
and 2000, Prevenis
frayeng of your labla nel.
Allows guicker attach-
maznt o or removal irom
your table's net. Now
includisd with all 2040'5!

ﬂaﬂrﬁﬂfw

Ball Catch Net | caplures and
collects your retumns Tor quick
and easy manual ball recyding.
Lise it with Mewgy robols thal
haver a ball bucket or for
service practice. Caplures
and then funnals balls o a
codbechon buckst (not
supplied); doas not enabla
autamatic recyelling of
raturns.

fﬂf/Vm

Side Nels are used with the
Ball Catch Met Il to prevent
YOUr 8 lad returms from
going off the side of the
lable. The Side Nets deflect
these retumns inio the main
net for recycling. Priced per
pair

CARRYING STRAP

This sturdy nylan sirap
replaces the slandard rubber
strap on mode|s 2000 & 2040
Assures adaquabe strength 1o
suppor the entire weight of
your robod. Essential if you
pick up your robot by the tray

slrap -

OPTIONAL ACCESSORIES FOR ROBO-PONG

ACCESSORY 540 (1040 2040
Recycling Net Upgrade [ ® I
RP 540 Upgrade Kit & I
Ball Catch Net Il ® ®
Side Nets (for BCNII) [ ®
Robo-Tote ®
Pong-Master [ )
Robo-Caddy ® ® [ )
Pong-Pal ® L] L
Bucket Extender ® I
Carrying Strap ]
Tray Liners @
I=Included

NEWGY — Bui o/ve ToworrRow's CHAMPIONS



WARTUNG & TRANSFORMATOR SPEZIFIKATIONEN (ALLE MODELLE)

Die Wartung der Robo-Pong Roboter ist sehr einfach. Die einzige
Wartung, die erforderlich ist, ist eine gelegentliche Reinigung.
Das Auswurfrad und der Andruckblock sind sehr anféllig fiir
Staub. Daher tiberpriifen Sie diese Teile regelmafSig und reinigen
Sie sie mit Belagreiniger (siehe Seite 19) und einem Tuch. Ein An-
zeichen dafiir, dass diese Teile schmutzig sind, ist ein unregel-
mafiger Ballauswurf.

Diese Teile konnen gereinigt werden ohne den Roboterkopf
auseinander zu bauen. Die folgenden Schritte erklaren die Reini-
gung mit Hilfe von Belagreiniger und einem Tuch. Dieser Reini-
ger eignet sich hervorragend um Schmutz von der Gummiober-
flache zu entfernen und erhélt gleichzeitig die Griffigkeit dieser
Teile. Falls Thnen dies zu schwierig erscheint, miissen Sie den Ro-
boterkopf demontieren. Siehe Abbildung D & E auf Seite 24 fiir
Hinweise zur Demontage.

Indem Sie den Tisch, die Bélle und die Spielflache stets sau-
ber halten, konnen Sie verhindern, dass der Roboter viel Staub
aufnimmt. Verwenden Sie ein feuchtes Tuch, um die Aufienseite
Ihres Roboters abzuwischen. Verwenden Sie keine 16sungsmittel-
haltigen Reiniger. Lassen Sie den Motor, das Steuergerat und den
5-poligen Stecker niemals mit Wasser in Beriihrung kommen.

ENTFERNEN DES ROBOTERKORPERS
Zuerst entfernen Sie den
Roboterkdrper vom Bal-
lauffangbecken (2040)
oder Balleimer (540/1040).
(siehe Schritt 3,4, & 5 auf Seite 10).

REINIGUNG DES ANDRUCKBLOCKS

Vergewissern Sie sich,

dass das Wort , topspin”

tber dem Auswurfloch

steht. Geben Sie etwas
Belagreiniger auf ein Tuch und
reiben Sie damit kraftig tiber die
Gummioberflache des Andruck-
blocks (Abbildung E, Seite 24). Da-
nach verwenden Sie eine trockene
Stelle des Tuches, um den And-
ruckblock abzureiben und Staub
zu entfernen.

REINIGUNG DES AUSWURFRADES

Drehen Sie den Kopf so,
dass das Wort , backspin”
iiber dem Auswurfloch
steht. Um das Auswurf-
rad zu reinigen, miissen Sie mit
zwei Fingern in die Offnung grei-
fen. 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 Gummioberfliche des Rades. Drehen Sie
danach das Rad so lange bis es komplett gereinigt ist. Danach
trocknen Sie das Rad mit dem Tuch ab. Danach befestigen Sie den
Roboter wieder wie in Schritt 1 nur in umgekehrter Reihenfolge.

Land Eingangs- Ausgang- | Adapter Land Eingangs- Ausgangs- | Adapter
& Teil Nr. | spannung spannung | Form & Teil Nr. | spannung spannung | Form
USA 120VAC, 12VAC i e USA 120VAC, 12VDC s
2000-222 | 60Hz 1200mA %% 540-222 60Hz 600mA n%%

12VAC — .
Europa  |230VAC 1coomA | S Europa | 230VAC 12VDC Q’
2000232 | 50Hz 19.2 VA i@\ - 540232 | 50Hz 600mA -

| s | Ses™e
Japan 100VAC 12VAC =y Australien 230VAC 12VDC X
2000-234 | 50Hz 1250mA w%% 540-238 50Hz 600mA Q&s‘\“‘
China 220VAC 15VAC =y Japan 100VAC 12VDC T
2000-235 |50Hz 1.25A n%% 540-234 50Hz 600mA n%%
Thailand | 220VAC 13VAC - China 220VAC 12VDC &<
2000236 |[50Hz 1250mA n% 540-235 50Hz 600mA %@@
Australien | 240VAC 12VAC P *Zusatzlicher Adapter (2000-233) notwendigt in Grof3-
2000-238 | 50Hz 1.25A Q&*\“‘ britannien und andere Landern des Commonwealth.
*Zusatzlicher Adapter (2000-233) notwendigt in Grof3-
britannien und andere Landern des Commonwealth.
1040/2040 NETZGERAT - 540 NETZGERAT

Tabelle A SPEZIFIKATIONEN Tabelle B SPEZIFIKATIONEN
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PROBLEMSUCHE UND LOSUNG

Achtung: 1. Kommt es durch fehlerhafte oder falsche Teile zu Stérungen am Gerdét, so ersetzen Sie diese Teile.
2. Falls ein Lotfehler vorliegt, senden Sie das Stevergerdt dem DONIC-NEWGY Service Center. Die Garantie verfallt

bei unsachgeméafiem Laten.

3. Wenn Sie das Steuvergerdat des 1040/2040 6ffnen, entfernen Sie nur die 4 Eckschrauben. Entfernen Sie nicht die

4 Schrauben in der Mitte. (siche Abbildung 1B, Seite 4).

4. Weitere Informationen Gber Problemldsungen finden sie auf unserer Website www.newgy.com. Diese Seite wird

standig aktualisiert.

5. Die folgenden Informationen betreffen alle Modelle, aufler wenn die folgenden FuBBnoten vermerkt sind:
nur Robo-Pong 1040, 2nur Robo-Pong 2040, Snur Robo-Pong 540

KEINE STROMZUFUHR

PROBLEM

Keine Funktion des Roboters funktioniert und die Kontrolleuchte
in der Steuerungseinheit leuchtet nicht.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Priifen Sie, ob der Transformator richtig in der Steckdose
steckt, die Steckdose unter Strom steht und der richtige
Transformator verwendet wurde. Siehe Tabelle A oder B,
Seite 20.

Uberpriifen Sie, ob das andere Ende des Transformatorkabels
richtig in der Steuerungseinheit steckt.

Transformator ist beschadigt. Uberpriifen Sie dies mit einem
Voltmeter. Falls er beschddigt ist, muss er ersetzt werden.
Wenn die Steuerungseinheit versehentlich vom Tisch gefal-
len ist, kann dies zu Schidden an den Schaltkreisen fithren.
Suchen Sie nach Briichen (hauptsachlich an der Buchse des
Transformatoranschlusses) und 16ten Sie diese gegebenen-
falls nach.

Stellen Sie sicher, dass die Kabel am EIN/AUS-Schalter des
Steuergerites richtig angeschlossen sind. Das rote Kabel
sollte am nichsten zu ,,0ff” sein, braunes oder weifles Kabel
in der Mitte und das schwarze Kabel sollte am nichsten zu
,on” sein.12

Einschaltknopf ist defekt. Muss ersetzt werden.

PROBLEM

Der Roboter zeigt keine Funktionen, obwohl die Kontrolleuchte
brennt.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Uberpriifen Sie, ob beide Enden des Verbindungskabels
richtig einsteckt sind.

Sicherung des Steuergerétes {iberpriifen. Falls durchge-
brannt, ersetzen.12

Halter der Sicherung erzeugt keinen richtigen Kontakt mit
der Sicherung. Falls lose, wieder befestigen; falls defekt,
ersetzen.12

Teile im Steuergerit defekt. Bitte zur Reparatur einsenden.
Defektes Verbindungskabel. Siehe Losung 14A.

PROBLEME BALLAUFNAHME/BALLFREQUENZ

>
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PROBLEM

Roboter nimmt keine Bille an.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Das elektrische Zahlgerdt des Pong-Master (Zubehor)

kontrolliert die Ballzufuhr. Schalten Sie es aus.12
Ballstau. Siehe Problem 18.

Lademotor lauft nicht. Siehe Problem 14.
Lademotorgetriebe lduft riickwérts. Siehe Problem 13.
Die Zahnrader fiir den Balltransport oder die Haupt-
zahnréder sind beschadigt oder falsch zusammengesetzt.
Korrekter Zusammenbau siehe Abbildung J, Seite 25. Die
Zahnrédder mit beschédigter Zahnung oder mit anderen
Defekten austauschen.

F.

Die Riihr-Finger sind zerbrochen oder lose. Siehe Abbil-
dung J, Seite 25. Falls lose, wieder befestigen. Falls
zerbrochen, Teile austauschen.

Steuergerdt emmitiert einen schrillen Pfeifton wenn
eingeschaltet, auch wenn das Verbindungskabel nicht
verbunden ist. Bitte Steuergerét zur Reparatur einsenden

PROBLEME BALLGESCHWINDIGKEIT/BALLAUSWURF

4.

A.
B

w0

PROBLEM

Ballgeschwindigkeit erscheint langsamer als am Anfang.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Falscher Transformator. Siehe Tabelle A oder B, Seite 20.
Haare oder Fasern haben sich um das Motorengetriebe
gewickelt. Entfernen Sie das Auswurfrad und tiberpriifen
Sie Motor und Antriebswellen. Wenn nétig reinigen.
Siehe Abbildung D & E, Seite 24.

Die Messingantriebwelle des Motors zur Steuerung der
Ballgeschwindigkeit ist locker. Das Ballauswurfrad ist auf
diese Antriebwelle aufgeschraubt. Dieser Defekt kann
nicht repariert werden. Ersetzen Sie den Motor. Testen Sie
dieses Problem, indem Sie das Auswurfrad mit einem
Finger festhalten. Schalten Sie den Roboter dann an und
stellen Sie die Ballgeschwindigkeit dann auf 10. Wenn Sie
horen, dass sich der Motor dreht, wiahrend das Rad still-
steht, dann ist die Messingantriebwelle lose. Wenn der
Motor nicht lauft, dann ist die Welle richtig befestigt.
Ballauswurfrad und/oder Andruckblock sind abgenutzt.
Ersetzen Sie das entsprechende Teil. Siehe Abbildung D &
E, Seite 24.

Lademotor muss geschmiert werden. Verwenden Sie
einen Reiniger fiir elektrische Kontakte.

Andruckblock bewegt sich nicht frei. Zum Uberpriifen
den Andruckblock mit Daumen und Zeigefinger zusam-
mendriicken und beobachten, ob der Block sich wieder
vollstandig zurtickbewegt. Falls die Aufhdngung des
Andruckblocks in ihren Fithrungsschlitzen verklemmt ist,
den Block ausbauen und die Aufhdngung etwas nach-
feilen und géangig machen. Ebenfalls die Fithrungsschlitze
im Gehéduse des Roboterkopfes sdubern. Falls defekt oder
abgenutzt, die Andruckblécke austauschen. Das Problem
entsteht auch durch ein Uberdrehen der Schrauben des
Roboterkopf-Gehduses. Die Schrauben etwas 16sen und
beobachten, ob der Block freigangig wird. Gegebenenfalls
die linke Gehdusehilfte austauschen (siehe Abbildung E,
Seite 24).

Teile im Steuergerit defekt. Bitte zur Reparatur einsende
Bélle sind zu klein. Mit Balldamm {iberpriifen. Siehe Seite 11.
PROBLEM

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



LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Bei der Verwendung von 38mm Béllen tiberpriifen Sie, ob
die Schalter zur Einstellung der Ballgrofe auf ,,38” stehen.
Bei 40mm Béllen miissen die Schalter auf ,40” stehen.
Uberpriifen Sie, ob sich unter den 38mm Billen keine
40mm Balle befinden. Siehe Seite 10 & 11.

Auswurfmotor lauft nicht. Siehe Problem 14.

Andruckblock fehlt oder funktioniert nicht richtig. Siehe
Lésung 4F.

Das Auswurfrad ist nicht mehr an seinem Platz. Befestigen
Sie es wieder. Siehe Abbildung E, Seite 24. Siehe auch
Losung 4C.

Auswurfmotor lauft riickwirts. Siehe Problem 13.

Bélle sind zu klein. Gréfie mit Hilfe des Balldamms tiberprii-
fen. Siehe Seite 11.

PROBLEM

Roboter entlidt Bille unregelmdfig, einige Bille werden hoch,
andere niedrig oder zur Seite ausgeworfen.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Uberpriifen Sie bei der Verwendung von 40mm Béllen, dass
beide Schalter zur Einstellung der Ballgrofie auf ,40” einge-
stellt sind. Wenn 38mm Bille verwendet werden und beide
Schalter auf ,38” eingestellt sind, konnte es sein, dass sich
ein 40mm Ball unter den 38mm Ballen befindet. Siehe Seite
10 & 11.

Antriebsblock ist verschmutz, abgenutzt oder defekt. Wenn
verschmutzt, dann reinigen; andernfalls ersetzen. Siehe
Reinigungsvorgang auf Seite 20 und Abbildung E, Seite 24.
Siehe auch Losung 4F.

Auswurfrad ist verschmutzt, abgenutzt, nicht mehr rund, lose
oder hat einen Riss. Falls es lose ist, muss es befestigt werden.
Wenn verschmutzt, dann reinigen. Andernfalls muss es ersetzt
werden. Siehe Reinigungsvorgang auf Seite 20 und Abbildung
D, Seite 24.

Die Schrauben am Ballspeed-Motor sind lose und miissen
angezogen werden. Siehe Abbildung D, Seite 24.

Die Fiihrungsschlitze im Gehduse fiir die Aufhdngung des
Andruckblocks sind ausgeschlagen. Gehduse muss ersetzt
werden. Siehe Abbildung E, Seite 24.

Auswurffeder ist defekt. Siehe Losung 18F.

PROBLEM

Roboter wirft mehr als einen Ball gleichzeitig aus.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Die Auswurffeder ist nicht mehr da oder beschédigt. Muss
ersetzt werden. Siehe Abbildung E, Seite 24.

Es werden neue, verschmutzte, Bille schlechter Qualitiat oder
zu grofie Bélle verwendet. Neue oder verschmutzte Bille
miissen gewaschen werden. Nachdem neue Bélle gewaschen
wurden, gehen sie vor wie in Anmerkung 4 auf Seite 15
vorgegeben. Uberpriifen Sie die korrekte Grofle und Rund-
heit der Bille mit Hilfe des Balldamms. Siehe Seite 11.

OSZILLATOR PROBLEME!.2

PROBLEM

Motor des Oszillators liauft, aber der Kopf schwenkt nicht.12
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Schalthebel sind in Position 1,6. Umstellung erforderlich.
Siehe Seite 9.12

Ein Getriebeteil, Schalthebel oder Schalthebeladapter ist ge-
brochen und muss ersetzt werden. Siehe Abbildung B & G,
Seite 24 & 25.12

Oszillator ist falsch zusammengebaut. Uberpriifen Sie, ob der
obere Pin des Schwenkblockes (Pivot Guide) in das entspre-
chende Loch auf der Unterseite des Oszillatorgehéduses ein-
gesteckt ist und ob der untere Pin des Schwenkblocks in das
entsprechende Loch der oberen Fithrungsplatte einrastet.
Siehe Abbildung G, Seite 25.12
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PROBLEM

Oszillator funktioniert, aber Oszillator Schalthebel bleiben nicht in
der gewihlten Position wenn der Oszillator [auft
LOSUNGSMOGLICHKEIT

Oszillator Schalthebel verbogen oder angebrochen. Bitte
gerade biegen oder ersetzen oder zur Reparatur einsenden .
Siehe Abbildung G, Seite 25.12

PROBLEM

Oszillator arbeitet, bewegt sich aber ruckartig und/oder man hort
Geriiusche der Beanspruchung.12
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Abdeckung des Oszillator Motors driickt auf die Schalthebel
und stort dadurch den Bewegungsablauf. Entfernen Sie die
Abdeckung und feilen oder schaben Sie etwas von der
unteren Ecke des Teiles der Abdeckung weg, das sich direkt
iiber den Schalthebeln befindet. Siehe Abb. G, Seite 25.12
Raue Nihte vom Spritzgusswerkzeug auf der Ober-oder
Unterseite des Schwenkblocks. Glatten Sie die Nahte mit
einer Feile oder einem scharfen Messer. Siehe Abbildung F,
Seite 25.12

PROBLEM

Oszillator bringt die Biille nicht bis zur linken bzw. rechten Ecke
des Tisches wenn Spin auf gerader Topspin oder Backspin
eingestellt ist, Schalthebel auf Position 3 & 4 und Roboter auf
Position 4 oder 5 (Abbildung 15, Seite 12).12
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Siehe Losung 8B, 8C, 9A, 10A, & 10B.12

Uberpriifen Sie ob der Adapter von den Schalthebeln zur
Drehfiihrung fest ist. Wenn lose, Schalthebeladapter und-
oder Drehfiihrung ersetzen. Siehe Abbildung G, Seite 25.12
Uberpriifen, ob die durchsichtige vordere Abdeckung richtig
befestigt ist.

Die Plastik-Pins an der Ober- und Unterseite des
Schwenkblockes (Pivot guide) miissen gerade und senkrecht
stehen. Falls einer der Pins verbogen oder gebrochen sein
sollte, tauschen Sie den Schwenkblock aus. Siehe Abbildung
G, Seite 25.

Schadhafter Andruckblock. Austauschen. Siehe Abbildung
E, Seite 24.

Falls das Problem nach dem Ausschalten aller genannten
Fehlerquellen weiter bestehen sollte, so konnen Sie den
Roboter etwas drehen oder in der gewtiinschten Ecke des
Tisches montieren.

PROBLEM

Der Roboterkopf dreht sich von der eingestellten Richtung weg,
nach dem der Oszillator ausgeschaltet ist.12
LOSUNGSMOGLICHKEIT

Die Einstellhebel auf die Position 3 & 4 justieren. Siehe Seite 9.12

ALLGEMEINE MOTORPROBLEME

13.

14.

PROBLEM

Der Ballspeed-Motor oder der Balltransportmotor laufen
riickwirts.

LOSUNGSMOGLICHKEIT

Das 5-polige Verbindungskabel ist falsch verdrahtet oder die
Anschliisse am Motor sind vertauscht. In beiden Fillen die
Anschlusskabel am Motor umstecken. Siehe Abbildung E &
], auf Seite 24 & 25.

PROBLEM

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

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Einer 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



15.

16.
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Kabel bewegen (driicken, stauchen, ziehen, drehen, etc.), um
Kontakt durch das gebrochenen 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
austauschen.

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 auseinander, dass sie sich nicht mehr beriihren
konnen oder 16ten Sie die schadhafte Verbindung. Siehe
Abbildung I, Seite 25.

Ein Draht zu dem nicht funktionierenden Motor hat sich
gelost. Bitte wieder befestigen.

Dréhte, die am Motor befestigt sind, verursachen gegen-
seitig einen Kurzschluss. Biegen Sie die Dréahte soweit
auseinander, dass diese keine Beriihrung mehr mitein-
ander haben.

Falls das Problem entweder der Balltransportmotor oder der
Oszillatormotor sein sollte, so iiberpriifen Sie ob die Nylon
Zahnrader dieses Motors defekt oder verschlissen sind. Auf
alle Félle sdubern und sparsam mit einem leichten Fett
schmieren. Alle Zahnridder mit schadhaften Ziahnen unbe-
dingt austauschen. Siehe Abb. B & J, Seite 24 & 25.

Der Motor ist “eingerostet” als ob der Motor fiir einen
langeren Zeitraum nicht benutzt wurde oder in extrem
hoher Luftfeuchtigkeit gelagert wurde. Drehen Sie den
Regler fiir den defekten Motor auf 10. Versetzen Sie dem
Metallgetriebe am Ende des Motors einen Drall mit Ihren
Fingern. Falls der Motor ,eingerostet” war, wird er sich
wieder drehen. Den Motor mit einem Schmiermittel fiir
elektrische Kontakte einspriihen.

Der Motor ist defekt. Der Motor kann gestestet werden,
indem Sie ihn mit Hilfe von Uberbriickungskabeln mit
einer 9 Volt Batterie verbinden. Vor dem Testen bitte alle
Zahnréader, die mit dem Motor verbunden sind, 16sen.
Falls der Motor nicht mit der Energie der Batterie l4uft,
muss er ersetzt werden.

Falls keine der bisherigen Losungen funktioniert, so liegt
das Problem wahrscheinlich an einem defekten Bauteil in
der Steuereinheit. Zur Reparatur einsenden.

Teile im Steuergerit defekt. Bitte zur Reparatur einsenden.
PROBLEM

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

Wenn alle Motoren mit Héchstgeschwindigkeit laufen,
uberpriifen Sie die Verdrahtung innerhalb der Steuerein-
heit, speziell ob das 7-polige Flachbandkabel von der
Potentiometer-Platine zur Hauptplatine richtig gesteckt
sind. Der rote Draht geht zum Anschluss 1.12

Siehe Losung 14H.

PROBLEM

Wenn Sie einen Regler an der Steuereinheit bedienen, reagiert
ein anderer Motor als dies normalerweise der Fall sein sollte.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Siehe Losungen 14A & 14B.

Teile im Steuergerit defekt. Bitte zur Reparatur einsenden.

. PROBLEM

Alle Motoren laufen langsam.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Vergewissern Sie sich, dass Sie den richtigen Transforma-
tor verwenden. Uberprﬁfen Sie Ihren Transformator an-
hand der Tabelle A oder B, Seite 20.

Der Gleichrichter innerhalb der Steuereinheit ist defekt.
Erneuern.12

BALLSTAUS

18.
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PROBLEM

Ballstau innerhalb der Maschine. Solche Staus werden norma-
lerweise durch einen Pfeifton von der Steuereinheit angezeigt.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Siehe Losung 6A.

Gebrauch neuer Bille. Neue TT-Bélle haben unter Um-
standen eine raue, griffige Oberfldche, die eine extrem
erhohte Reibung produziert, wenn die Bélle im Roboter
bewegt werden.

Zu grofle, unregelmifige und unrunde Balle. Priifen Sie
die Ihre Bélle mit den Ballpriifé6ffnungen im Balldamm 2.
Sortieren Sie alle Bélle aus, die nicht leicht durch diese
Priif6ffnung hindurch passen. Vermeiden Sie dartiber
hinaus Bille, die eine raue Naht haben, auch, wenn sie
durch die Offnung passen.

Verbeulte oder zerbrochene Bille. Bei jedem Ballstau
darauf achten, dass kein Ball zerbeult oder zerbrochen ist
(oder wird), denn diese Bille verursachen bald den nich-
sten Stau. Das Verbeulen von Béllen kann auch von
verschmutzten Andruckblocken und/oder Auswurf-
radern verursacht werden. Diese Teile regelmafig inspi-
zieren und die Reinigungshinweise auf Seite 20 befolgen.
Fremde Objekte oder lose Teile im Balltransportweg.
Entfernen Sie die durchsichtige vordere Abdeckung (Abb.
23, Seite 15) und suchen Sie nach Objekten, die das
Ballsammelrad beim Drehen behindern oder die Bélle
beim Transport durch den Ballkanal stéren. Uberpriifen
Sie auch das Innere des Roboterkopfes. Befestigen Sie
eventuell lose Teile oder entfernen Sie stérende
Gegenstande.

Ausgeleierte oder defekte Ballauswurffeder. Offnen Sie den
Roboterkopf und untersuchen Sie die Ballauswurffeder
nach Verschleifierscheinungen. Falls abgewetzte, glinzende
Stellen oder andere Defekte zu sehen sind, so tauschen Sie
die Feder aus. Die Feder sollte vollstindig rund sein und
keine abgeflachten, eingedriickten Stellen aufweisen. Siehe
Abbildung E, Seite 24.

Der Ballspeed-Motor lduft riickwiérts. Siehe Problem 13.
Versperrter Balltransportweg. Unter Umstdnden kénnen
sich die Wande des Balltransportkanals etwas nach innen
verziehen, so dass die Bille am leichten Aufwirtstrans-
port gehindert werden. Entfernen Sie die durchsichtige
vordere Abdeckung und nehmen Sie einen perfekten Ball
(sicherheitshalber kénnen Sie nach Abbildung 14, Seite 11
testen), den Sie durch den Balltransportkanal hoch und
runter fithren, um sicherzustellen, dass er nicht hangen
bleibt. Falls er es doch tut, so konnen Sie die Wande des
Balltransportkanals mit einem F6hn erwédrmen und die
Wiénde an den zu engen Stellen vorsichtig auseinander
biegen. Siehe Abbildung A, Seite 24.

INur Robo-Pong 1040
2Nur Robo-Pong 2040
SNur Robo-Pong 540
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DETAILZEICHNUNGEN, ABBAU UND REPARATUR

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

die zur Identifizierung der Teile verwendet werden, entsprechen den Schlisselnummern der Teilliste auf Seite 26 & 27.

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

3. Schmiermittel bitte sparsam auf den Getriebeeinheiten, die mit einem Motor verbunden sind, verwenden, da iber-
schissiges Schmiermittel auf die Bélle und auf andere Teile des Roboters gelangen kann, wo es Schmutz in den Ge-
trieben bindet und dort verklumpt.

Abbildung A ‘ A Abbildung B
UBERPRUFEN DES NN OSZILLATOR
GETRIEBE &
MOTOR
(NUR BEIM
1040/2040)

BALLKANALS

Markierung
Polaritat

OSZILLATOR-

MESCHANISMUS
AM GEHAUSE
(NUR BEIM

W40/2o40)
85

M 93_>? Abb“dung C
3 SN

WARNUNG: Die Schraube (76) Abblldung D
hat ein Linksgewinde! Lésen der BALLSPEED-

Schraube im Uhrzeigersinn; MOTOR & RAD
befestigen gegen den Uhrzeigersinn. AM GEHAUSE

Markierung Abb“dung E
Polaritat
ZUSAMMENBAU DES ROBOTERKOPFES

1. Wenn Sie den Roboterkopf auseinandernehmen, lassen
Sie die kleine Stahlkugel und die Feder (65, 66) nicht aus
der rechten Geh&dusehilfte (61) herausfallen, denn diese
sind winzig und gehen sehr schnell verloren. Ein wenig
Schmierfett wird sie festhalten, wenn Sie wieder zu-
sammenbauen. Arbeiten Sie {iber einem Handtuch, um das
Verlieren von Teilen zu vermeiden.

2. Wenn Sie die linke und die rechte Geh&dusehilfte (61 &
63) zusammenbauen, miissen der Andruckblock (77) und
die Feder (78) leicht zusammengedriickt werden, damit die
beiden Hilften zusammenpassen.

3. Eine kleine Menge Sekundenkleber hilt die Auswurf-
feder (60) an dem Auswurfrohr (58). Den alten Kleber ent-
fernen bevor Sie die Feder erneuern.




Abbildung F

ROBOTERKOPF 59
AM SCHWENK-

BLOCK [
Roboterkopf 3

93

Abbildung H

OBERE FUHRUNG
DES BALL-
TRANSPORTS AM
HINTEREN GEHAUSE

Abbildung G

OSZILLATOR-
ABDECKUNG AN
OBERER FUHRUNG

Wenn die
Abdeckung des
Oszillatormotors
(83) am Roboter
befestigt wird,
stellen Sie bitte
die Kontrollhebel
des Oszillators
(81 & 82) auf
Position 1 und 6
(siehe Seite 9).
So passt der
Antriebsschaft
des Oszillators
besser zwischen
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Abbildung J
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TEILLISTE DES NETZAUFBAUS (NUR 2040)

NOTE: Die Schlisselnummern dieser Teilliste dienen der Identifizierung des jeweiligen Teils Gberall in diesem Handbuch

Schlissel Teil-Nr.

Bezeichnung Menge

2000-100

Auffangbecken

2000-101

Gummistitzen

2000-102

U-férmiges Stiitzrohr

2000-103

Fillkeil

2000-104

Stitzplatte, vorne

2000-106A Unterlage Stitzplatte vorne (nicht abgebildet)

2000-108

Stiitzplatte, hinten

2000-110

Stitzfuss, links

2000-112

Stijtzfuss, rechts

2000-114

Gummikappe Stitzfuss, 13mm

2000-116

Gummikappe Stitzfuss, 19mm

2000-118

Gummikappe Stitzfuss, 25mm

2000-120

Gummiunterlagscheibe

2000-122

Drehpin

2040-124A Balldamm, 40 mm

2040-126

Netz, 40mm

2000-127

Seitenverldngerung Netz, links & rechts (Paar)

2000-128

Netzstitzrohr, gerade
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Schlissel Teil-Nr.

Bezeichnung

Menge

19

2000-130

Netzstitzrohr, gebogen, links & rechts

20

2000-132

Netzstiitzrohr, gebogen, mitte

21

2000-134

Netzstitzplatte, vorne

22

2000-136

Netzstiitzplatte, hinten

23

2000-138

Ballrickfihrkanal

24

2000-140

Ballmuldenriemen

25

2000-300

Netzhalteschraube

26

2000-302

#8 x 25mm Maschinenschraube

27

2000-304

#8 x 19mm Maschinenschraube

28

2000-306

#8 x 13mm Maschinenschraube

29

2000-307

#8 x 16mm Maschinenschraube

30

2000-308

#8 x 25mm Sechskantbolzen

31

2000-310

#8 Sechskantmutter

—

32

2000-312

Fligelmutter

33

2000-314

Grof3e Unterlagscheibe

34

2000-315

Unterlagscheibe

35

2000-316

#8 x 9mm Maschinenschraube
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TEILLISTE DES ROBOTERS UND DES BALLEIMERS

Schliissel ~Teil-Nr. Bezeichnung Menge 7 g

36 1040-100 Balleimer! 5 ] 84— O/>93
S

37 1040-101 Balleimerunterlage'~? 1 ('\LUR - 88

38 1040.105 Ballavffangkorb' 1 540) 74

39 2040-142 Balltransportkanal Rickwand, 40mm 1
40 2000-144  Balliransportkanal Ladeplatte (zum Laden der Bélle)? 1
41 2000-145 Balltransportkanal Ladestutzen 1 NUR
42 2040-147 Balliransportkanal, obere Abdeckung, 40mm1 59. 1040/2040
43 2040-147-1 Ballransportkanal, Stopfen obere Abdeckung (nicht abgebildef) 1
44 2000-318 #4 x 8mm Maschinenschraube 4
45 2040-319 Verlangerte sechseckige Schraube 1
46 2000-149 Hauptgetriebe 1
47 2040-151A Ballsammelrad 1
48 2040-153  Ballsammelfinger 3
49 2000-155 Ubertragungsgetriebe 2
50 2040-157 Feder lang 1
51 2000-158 Motorgetriebe 1
52 2040-159 Feder, medium 1
53 2000-160 Stromkabel (Abbildung J &1, pg. 25) 1
54 2040-161 Feder kurz 1
55 2040-162 Durchsichtige Abdeckung, 40mm 1
56 2040-163 Ladehemmungsstopper, 40mm 1
1
1
2
1
1
2
1
4
1
1

57 2040-164A Obere Fihrung, 40mm

58 2040-166A Ballentladerohr 40mm

59 2000-168 Bremse Ballentladerohr

60 2000-170A Ballentladefeder (Abbildung E, pg. 24)
61 2040-172 Roboterkopfgehiiuse, L, 40mm

62 2040-173 Schalter Einstellung Ballgrofie

63 2040-174 Gehduse, rechts, 40mm

64 2000-320 #8 x 30mm Maschinenschraube

65 2000-176  Stahlkugel

66 2040-178  Stahlkugelfeder

67 2040-180 Knopf zur Einstellung Auswurfwinkels, 40mm1
68 2040-321 Drehschraube Roboterkopf 2
69 2000-322 Mutter zum Knopf zur Einstellung Auswurfwinkels 1
70 2040-323 Mutter zur Drehschraube Roboterkopf 2
71 2000-182 Gradanzeiger ]
72 2000-184 Ballspeed-Motor mit Messingnarbe 1 |
73 2000-186 Zusammengerolltes Stromkabel ‘
74 2000-188 Motorabdeckung

75 2000-190 Auswurfrad

76 2000-324 Schraube Auswurfrad

77 2040-192A Antriebsblock, 40 mm

78 2000-194 Feder Antriebsblock

79 2040-196 Schwenkfiihrung Oszillator, 40mm
80 2000-198 Oszillator Schalthebeladapter!-?

81 2000-200A Oszillator Schalthebel, links!:2
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82 2000-202A Oszillator Schalthebel, rechts'2 540/1040 \37
83 2000-204 Oszillator Motorabdeckung'-?

84 540204  Oszillator Abdeckung®

85 2000-206 Oszillatormotor Ladeplatte!? (Abbil. B) Schlijssel _Teil-Nr. Bezeichnung Menge
86 2000-208 Oszillatormotor Getriebe'2 94 2000-330 #2 x 6mm Maschinenschraube (Abbil. D) 4
87 2000-210A Oszillator Stromkabel mit Stecker! 2 (Abbil. B) 1 95 2000-220 Verbindungskabel (nicht abgebildet) 1
88 2000-212 Oszillatormotor Bremse Ladeplatte'2 1 96 siche S. 20 Netzgerdt (nicht abgebildet) 1
89 2000214 Oszillator Ubertragungsg'? (Abbil. B, pg. 24) 3 97 2000-224 Steuergerdt (nicht abgebildef]'? ]
90 2000-216 Oszillator Getriebean'2 (Abbil. B, pg. 24) 1 98 540224  Stevergerdt (nicht abgebildet)® 1
91 2000326 Osz. #1 x Smm Maschinenschraube'? 4 99 2000-225 Gummikappen Steuergerdt (nicht abgebildet)!21
92 2000218 5-Stift Stecker 1 100 540-219  Kabelklemme (nicht abgebildet)’ 1
93 2000-328 #4 x 9mm Selbstsichernde Schraube 211/242/163 TRobo-Pong 1040; 2Robo-Pong 2040; *Robo-Pong 540
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HANDBUCH
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GERMANY

TELEFON +49-6898-2909-03
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NEWGY INDUSTRIES, INC.

805 TEAL DrIvE

GALATIN, TN 37066 USA
TELEFON 615-452-6470
TeELEFax 615-230-9785
E-MALL  newgy@newgy.com
WEB  www.newgy.com

Verkaufer Ort des Kaufs
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TISCHTENNIS ROBOTER

Detailierte Garantie- und

Service- Informationen finden

Sie in der beiliegenden
Garantie- und Servicekarte

Bitte bewaren Sie Ihre Kaufsquittung oder Rechnung zusammen mit diesem Hand-
buch an einem sicheren Ort auf, und bitte notieren Sie die folgenden Informationen
zwecks schneller Uberpriifung Ihrer Garantieansptiche:

Kaufdatum Seriennummer

LIMITED 1 YEAR US WARRANTY
(Limitierte 1-jdhrige Garantie in den USA)

Manufacturer warrants to the original retail purchaser this product to be
free from defects in material and workmanship for a period of 1 year from
date of purchase.

Should this product become defective due to material or workmanship
during the warranty period, contact our Customer Service Department
describing the defect. Always provide your serial number. We will provide
you with return authorization and shipping instructions. If you are asked to
return the product, pack it securely and ship it PREPAID.

If defective as provided by the terms of this warranty, we will, at our
option, repair or replace the product and return it to you prepaid.

This warranty is not transferable and does not cover normal wear and
tear, or damage caused by improper handling, installation, or use. This
warranty is void if the product is in any way abused, damaged, or modified
from its original state.

This warranty gives you specific legal rights, and you may have other
rights which may vary from state to state.




