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Machine Translated by Google

2055

Overte vSetky diely

Rozbalte v3etky diely a skontrolujte, ¢i su vSetky pritomné.
1 Ak neviete diel identifikovat, hladajte maly strieborny

Rozkrocte podporné nohy od seba
Roztiahnite podporné nohy do Uplne otvorenej polohy.

Stitok s nazvom dielu. Ak nejaky diel chyba, kontaktujte
spolo¢nost’ Newgy. Mozno si budete chciet uschovat

krabicu a polystyrénové kusy pre pripad, Ze by ste museli
robota prepravovat.

Robot Body
& Net
A I
Tghnsformer 4 Balls bl

Bracket & Knob U.S. Onl
racke no B bbo ¥ { nly)

Pridajte sa k sietovym podpornym trubiciam
Otocte robota o 180° tak, aby rury siete smerovali k vam.
Warranty &
Tell-A-Friend
Uchopte druhd trubicu
sprava a potiahnite ju nahor,
: .Pong Pal P .p ) J ol
' - _(ba v USA) aby ste ju vybrali z GloZného
Y . N otvoru. Vlozte spodok tejto
trubice do vrchu prvej
trubice vpravo, ako je

[ : znazornené. Opakujte na
Connector i : [avej strane.
Cable / :

TELL-A-FRIEND

Control
4 PROGRAM _
Box e

Stiahnite podporné nohy

PoloZte robota na stél otvorenou prednou stranou Jemne spustite misky na lopticky

Uchopte jednu z misiek na vratenie lopticiek,
zdvihnite ju priamo nahor, aby ste ju odomkli,
uchopte susednu nosnu rurku siete a pomaly
ich spustite do spravnej polohy. Davajte pozor,
aby miska alebo nosna rurka nespadli. Opakujte
na druhej strane.

smerom k sebe. Potiahnite zakrivené ¢ierne kovové
podporné nohy smerom k sebe.
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Machine Translated by Google

Pripevnite robota k stolu Zdvihnite robota za stredovu

zakladnu a upevnite ho k stolu naklonenim nadol a
opretim o stol.

a predny podporny trojuholnik by mal byt umiestneny na

vrchu stola.

VloZte lopticky* do vedra

Otvorte vrecko (vrecka) s lopti¢ckami. Umyte ich, osuste a
potom ich vloZte do zasobnika na lopticky.

Pridajte vSetky dalSie nové, umyté a vysuSené lopticky na
stolny tenis alebo vSetky pouZité lopti¢ky s opotrebovanym
povrchom. VSetky lopticky musia mat priemer 40 mm alebo
40+ mm.

(*Sucastou balenia su iba roboty pre USA.) Nekombinujte
gule s priemerom 40 mm a 40+ mm.

Nastavenie uhla hlavy
Naklofite hlavu €o najviac nadol uvolnenim mosadzného

gombika a po pohybe hlavy ho opat utiahnite.

Overte si, ¢i sa v hornej casti
otvoru na vyhadzovanie lopticky
nachadza slovo ,topspin®.

Pripevnite bo¢né siete Bo¢né siete

pripevnite k sieti na stolny tenis tak, Ze navleciete Cerveny
flexibilny pas cez nosnu zakladnu siete a prevleciete ho
cez upinaciu skrutku siete.

Pripojenie kabla k robotovi Zapojte

jeden koniec prepojovacieho kabla do 5-pinového
konektora na zadnej strane robota, ako je znazornené.
Druhy koniec kabla pripojte na
hracov koniec stola.

11

Pripevnite konzolu k ovladacej skrinke

Otocte ovladaciu skrinku hore nohami na stole. Vezmite
montaznu konzolu a zarovnajte otvor v montaznom ramene

so zavitovou vloZkou ovladacej skrinky.

Upevnite konzolu montaznou skrutkou.
Nechajte ovlddaciu skrinku

lezat'licom nadol.

Pripojenie kablov k ovladdacej skrinke

Pripojte volny koniec prepojovacieho kabla na hracovu
stranu stola.

Zapojte pripojovaci kdbel do 5-pinovej zasuvky na spodnej
strane ovladacej skrinky. Potom zasurite kolik
transformatora do
napajacieho konektora

ovladacej skrinky.

Nastavte konzolu na hornd hrabku

Zdvihnite ovladaciu skrinku a pozrite sa cez okruhlu
gumenu podloZku nastavovacej skrutky, zvyste alebo
znizte vySku gumenej podloZky tak, aby sa zarovnala s

najblizSou znackou na Stitku konzoly, ktorad zodpoveda
hrubke dosky vasho stola.

Pripevnite ovladaciu skrinku k stolu
Otvor medzi dvoma gumenymi podlozkami montaznej
konzoly natocte smerom k spodnej ¢asti zastery stola.

Nasadte konzolu na stol.

Obdiznikova gumena podlozka drziaka by mala byt naplocho
pritlacend k vrchnej casti stola. Ak nie je naplocho, uvolnite alebo

utiahnite nastavovaciu skrutku, kym podlozka nebude naplocho.

Nejde o upinaci mechanizmus - nepretahujte ju!




Machine Translated by Google

Umiestnenie ovladacej skrinky
1 5 Umiestnite ovladaciu skrinku na bok stola asi 30 cm od konca. Ak

ste pravak, umiestnite ju na lavd stranu stola. Ak ste lavak,
umiestnite ju na pravu stranu.

Zapojte transformator
do vhodnej elektrickej

zasuvky.

POZNAMKA: Nevypinajte
robota vytiahnutim
zastrcky z ovladacej
skrinky alebo zo zasuvky.

Mohlo by to spbsobit’
poruchu robota.

nefungovat spravne a moze to zrusit' vase
zaruka.

Pripojenie ovladacej skrinky k pocitacu

(volitelné)

Ak chcete pripojit' svojho robota k

Pripojte lubovolny kabel tlaciarne USB-A do
USB-B (nie je sucastou balenia) k ovladacej
skrinke aj k pocitacu so systémom Windows®.

1055

Rozbalte vSetky diely a skontrolujte, €i su vSetky pritomné. Ak
neviete diel identifikovat, hladajte maly strieborny Stitok s ndzvom
dielu. Ak nejaky diel chyba, kontaktujte spolo¢nost'Newgy. Mozno
si budete chciet uschovat krabicu a polystyrénové kusy pre pripad,
Ze by ste museli robota prepravovat.

Robot ——» ~im Bucket

Body - /Exiender

s Balls
(U.S. Only)

Zaruka a
: Povedz priatelovi
Connector | 4 A “a Letak

Cable

Transformer
Ball Bucket

% F;gng Pal

PROGRAM
2 o7 FRER ¥
ROBO-BALLS!

Bracket & Knob

Sprievodca

Pripravte sa na hranie!

Ak e3te nie je zapnutd, zapnite ovladaciu skrinku
stlaenim tlac¢idla napajania.

Nastavte rychlost lopticky na 8 stlacenim tlacidla +. Vezmite si palku
a stlacte tlacidlo Stop/Start. Lopticky sa zacnu vkladat do robota.
Trva priblizne 15 sekdnd, kym bude vystrelena prva lopticka. Bude

dorazena pozdiz stredovej Ciary stola pomocou Topspinu.

Uvolnite dve kridlové matice, ktoré drZia telo robota na
vedre s gulou.
Ototte tierne obdiznikové

spony o 180°". Stiahnite telo
robota z vedra.

Nasurite nadstavec vedra na vrch vedra tak, aby haky na
spodnej strane nadstavca zachytili horny okraj vedra.
Zastavte sa, ked hak na prednej strane nadstavca zachyti
predny okraj vedra. M6Ze byt potrebné zdvihnut spodnu
zadnu Cast' nadstavca cez lokalizacnu tchytku vycnievajicu
nad zadny okraj vedra. Znovu pripevnite telo robota k

vedru podla kroku 2 v opaénom poradi.
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Otvorte vrecko (vreckd) s loptickami. Umyte ich, osuste a potom ich
vloZte do vedra na lopticky.

Pridajte vSetky dalSie nové, umyté a vysusené lopticky na stolny tenis
alebo v3etky poufzité loptitky s opotrebovanym povrchom. V3etky
lopticky musia mat priemer 40 mm alebo 40+ mm.

(*Sucastou balenia su iba roboty pre USA.) Nekombinujte
gule s priemerom 40 mm a 40+ mm.

Naklorite hlavu ¢o najviac nadol uvolnenim
mosadzného gombika a po pohybe hlavy ho
opat utiahnite. Skontrolujte, i sa v hornej Casti
otvoru pre vyhadzovanie gul6cky nachadza
slovo ,topspin“.

Umiestnite robota do stredu stola
blizko koncovej ¢iary, ako je

znazornené.

Hlava robota by mala byt'v jednej

linii so stredovou ¢iarou stola.

Zapojte jeden koniec prepojovacieho kabla do 5-pinového konektora
na zadnej strane robota, ako je
znazornené. Druhy koniec kabla

pripojte na hracov koniec stola.

Otocte
ovladaciu skrinku hore nohami na stole. Vezmite
montaznu konzolu a zarovnajte otvor v montaznom
ramene so zavitovou vlozkou ovladacej skrinky.

Upevnite konzolu montaZznou

skrutkou.

Nechajte ovladaciu skrinku lezat’

licom nadol.

Privedte
volny koniec prepojovacieho kabla na hrac¢ovu
stranu stola.

Zapojte pripojovaci kabel do 5-kolikovej zasuvky na spodnej strane

ovladacej skrinky.

Potom vloZte kolik
transformatora do napéjacieho
konektora na ovladacej

skrinke.

Zdvihnite ovladaciu skrinku a pozrite sa cez okrihlu gument
podlozku nastavovacej skrutky, zvyste alebo znizte vysku gumenej
podlozky tak, aby sa zarovnala s najblizSou znackou na Stitku

konzoly, ktoré zodpoveda hrubke dosky vasho stola.

Otvor medzi dvoma gumenymi podlozkami montaznej konzoly
natocte smerom k spodnej Casti zastery stola. Nasadte konzolu na

stol.

Obdiznikova gumena podlozka drziaka by mala byt naplocho
pritlacend k vrchnej casti stola. Ak nie je naplocho, uvolnite alebo

utiahnite nastavovaciu skrutku, kym podlozka nebude naplocho.

Nejde o upinaci mechanizmus - nepretahujte ju!

Umiestnite ovladaciu skrinku na bok stola asi 30 cm od konca.

Ak ste pravak, umiestnite ho na lavu stranu stola. Ak ste lavak,
umiestnite ho na pravu stranu. Zapojte transformator do vhodnej
elektrickej zasuvky. POZNAMKA:
Nevypinajte robota vytiahnutim
zastrcky z ovladacej skrinky alebo zo
zasuvky. Méze to sposobit, Ze robot
nebude spravne fungovat'a méze to

viest'k strate zaruky.
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Ak chcete pripojit'svojho robota k
pocitaca, pripojte lubovolny USB-A k USB-B
Kabel tlaciarne (nie je sucastou balenia) k obom

ovladaciu skrinku a vas pocitac so systémom Windows®.

POZNAMKA: Nevypinajte robota vytiahnutim zéstreky z ovladacej skrinky
alebo zo zasuvky.

V opacnom pripade méZe dojst k nespradvnemu fungovaniu robota a strate
zaruky. Vzdy ho vypinajte pomocou ponuky/tlacidla na ovladacej skrinke.

VSetky funkcie robota su elektronicky riadené ovladacou skrinkou. PouZiva
vykonny programovatelny mikroprocesor na riadenie motorov,
monitorovanie senzorov, vykonavanie programov a zobrazovanie informacii
na lahko citatelnom LCD displeji. Ovladate ho pomocou 8 farebne
odliSenych tlacidiel na navigaciu v menu a nastavovanie hodnét jednotlivych
funkcii. Obrazky 1A a 1B zndzornuju tlacidla, pripojenia a funkcie digitalnej
ovladdacej skrinky.

1. LCD - Zobrazuje ponuky, spravy a nastavenia vasho robota v
jednom zo 6 réznych jazykov.

2. Tlacidlo napéj@l.aia (]/) - Toto tlacidlo ma oranzovu farbu a sldzi na
zapnutie alebo vypnutie ovladacej skrinky.

3. Tlacidlo Test () - Toto tlacidlo je ZIté a ma r6zne funkcie v zavislosti

od aktualne zvoleného rezimu. Tieto funkcie si podrobne popisané v
Castiach ReZimy od strany 7.

4. Tlac¢idlo Stop/Start ( / )- Toto tlacidlo, sfarbené ¢ervenou a
zelenou farbou, spusta a zastavuje vhadzovanie lopty. Po stlaceni

Ak eSte nie je zapnutd, zapnite ovladaciu skrinku
stlacenim tlacidla napajania.

Nastavte rychlost lopticky na 8 stlacenim tlacidla +. Vezmite si palku a
stlacte tlacidlo Stop/Start. Lopticky sa zacnl vkladat do robota. Trva

priblizne 15 sekind, kym bude vystrelena prva lopticka. Bude

dorazené pozdiz stredove;j ¢iary stola pomocou Topspinu.

toto tlacidlo, ozve sa 3-sekundova Uvodna pipacia sekvencia, ktora vam
poskytne €as na pripravu na prva davku.
5 a 6. Tlac¢idla minus (-) a plus (+) - maju sivé sfarbenie a tvar Sipok

smerujucich dolava a doprava. Stlacenim zvysite alebo zniZite hodnoty
alebo inak povolite vyber parametrov dostupnych pre vybranu funkciu.

7 a 8. Tlacidla hore () adole( )-Susivé atvarované ako Sipky
smerujuce nahor a nadol. Stla¢enim tychto tlacidiel sa mdZete pohybovat'v
ponukach hore a nadol.

9. Tlacidlo OK/MENU - Je bielej farby a ma Stvorcovy tvar. Stlacenim
tohto tlacidla prejdete do hlavnej ponuky a vyberiete rezim.

10. Napajaci konektor - Sem zapojte transformator na pripojenie
robota k elektrickému zdroju.

11. 5-kolikovy konektor - Sem zapojte sivy pripojovaci kabel na
pripojenie ovladacej skrinky k hlavnému telu robota.

12. Zasuvka USB konektora - Sem zapojte kdbel USB (dodéava
pouZzivatel) na pripojenie robota k pocitacu.

13. Zasuvkovy konektor DB-9 - Sem zapojte prepojovaci kabel z
hodnotiacej tabule Pong-Master. Pong-Master je volitelné prislusenstvo.

14. Vlozka montaznej skrutky - Zaskrutkujte sem montaznu skrutku s
Ciernym gombikom, aby ste pripevnili ovladaciu skrinku k montaZznemu
drziaku ovladacej skrinky.

1T
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OVLADACIA SKRINKA
POHLAD ZHORA
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OVLADACIA SKRINKA
POHL'AD ZDOL
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Vsetky funkcie ovladacieho panela st pristupné prostrednictvom jeho systému
menu. Systém menu sa zobrazuje na LCD obrazovke. KedZe obrazovka je
obmedzena na zobrazenie maximélne 4 riadkov so 16 znakmi, vacSina menu
bude mat'viac ako 1 stranku. DalSie stranky menu st oznacené ipkou nadol

v dolnom riadku displeja alebo Sipkou nahor v hornom riadku. Tento systém
menu funguje velmi podobne ako systém menu v mnohych mobilnych
telefénoch.

Ak chcete navigovat'v systéme ponuky, jednoducho stlacte tlacidlo nadol
a vyberte dalSi riadok. Pri vybere riadkov sa farby menia s ¢iernym pozadim a
bielymi znakmi. Po zruseni vyberu bude riadok obsahovat Cierne znaky na
bielom pozadi. Ak prejdete na spodny riadok, ktory obsahuje Sipku smerujtcu
nadol (ako je zndzornené na konci riadku WAIT na obrazku L POSITION
vpravo), stlacenim tlacidla nadol sa zobrazi dal$ia stranka s az 4 novymi

funkciami.

V ponuke sa mbZete pohybovat'smerom nahor aj stla¢enim tlacidla Hore. A ak sa
dostanete na horny riadok so $ipkou nahor (ako je znazornené na obrazku POCITAC na

nasledujucej strane), stlacenim tlacidla Hore sa zobrazi nova stranka s funkciami.

Po vybere funkcie méZete zmenit hodnoty pre tdto funkciu pomocou
tlacidiel - a +. Ak s hodnoty ciselné, tlacidlo - hodnotu zniZi, zatial ¢o tlacidlo
+ ju zvysi. Jednym rychlym stla¢enim tlacidla sa hodnota zmeni o jeden krok.

PodrZzanim tlacidla sa zrychli rychlost zmeny hodnét, kym tlacidlo neuvolnite.

Hlavné menu sluzi ako ovladaci prvok pristupu k 4 prevadzkovym rezimom.
Dostanete sa dori stlaenim tlacidla OK/Menu. Po stlaceni tohto tlacidla sa
zobrazi hlavné menu. Hlavné menu pozostava z jednej stranky. Toto menu
ma 4 moznosti: (1) NORMALNY, (2) VRTANIE, (3) POCITAC a (4) NASTAVENIE.
Ak chcete vstupit do jedného z tychto reZimov, vyberte ho a potom stlacte
tlacidlo OK/Menu.

NORMALNE

VRTKA

NASTAVENIE

Tip: Stlacte OK/Menu raz v lubovolnom reZime pre okamzity navrat do
hlavnej ponuky. Robot prerusi akukolvek ¢innost, ktoru prave vykonava, a
bude ¢akat na vas dalSi pokyn. Toto je obzvlast uzitocné, ak sa v systéme
ponuky ,stratite”.

NORMALNY reZim sa pouZiva, ked chce hra& manuéine nastavit jednotlivé
funkcie. Takto funguju najviac iné roboty. Normalny rezim je tiez predvoleny
rezim, ked je ovladacia skrinka prvykréat zapojena do napdjania. Tento rezim
ma 3 stranky funkcii.

Tip: Ak sa chcete vratit do normalneho rezimu, stlacte tlacidlo

Dvojitym stlacenim tlacidla OK/Menu z [ubovolnej ponuky prejdete do normalneho rezimu.

RYCHLOST LOPTY 00

L POZICIA 10
POZICIAR 10
CAKAJTE 01:00

RYCHLOST LOPTY nastavuje rychlost ota¢ania motora lopty.
Toto urcuje rychlost vyhadzovania loptic¢ky aj mieru rotécie, ktort lopticka
dosiahne. Cim vy33ie je toto nastavenie, tym vy33ia je rychlost a rotacia.
Nastavenie 0 znamena, Ze motor je vypnuty a lopticky budu vypadavat z
vystupného otvoru. Maximdalne nastavenie je 30. (Tip: pre dosiahnutie
maximalnej rychlosti lopticky pred pouZitim vycistite vystupné koleso a treci
blok. Pozri stranu 37.)

RYCHLOST LOPTY 00
L POZICIA 10

POZICIAR 10
POCKA)J

01:00 s

L POZICIA urtuje krajnt lavi poziciu, do ktorej je lopti¢ka dorucena.

Nastavenie 0 zodpoveda extrémnemu uhlu od lavej postrannej ¢iary; 5-6 stredu
[avého kurtu; 10 stredovej Ciare stola; 14-15 stredu pravého kurtu; a 20

extrémnemu uhlu od pravej postrannej Ciary.

Obrazok 2 nizSie znazorfuje vSetkych 21 moznych poldh (0 - 20).
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Machine Translated by Google

Nastavenie pozicie je v skuto€nosti smerova ciara vychadzajuca z robota.
Vyber ¢isla pozicie sposobi, Ze lopti¢ka bude hodena niekam pozdiz
prerusovanej Ciary, ktora zodpoveda tomuto cislu. Uhol hlavy, rychlost
lopticky a rotacia urcuju, kam bude lopti¢ka dorazena pozdiz tejto &iary.

Ak robot nie je umiestneny v strede koncovej Ciary, tieto trajektérie sa
zodpovedajucim spésobom zmenia. Pozri ¢ast Umiestnenie
Viac informacii ndjdete v ¢asti Vas robot a ovladacie prvky na strane 18.

Ked je nastavena POZICIA L, automaticky sa nastavi POZICIA R. Ak st
obe pozicie rovnaké, lopti¢ka bude hadzana iba do jednej pozicie. Ak su
POZICIA L a POZICIA R rdzne, lopticky sa striedavo hadzaju najprv do jednej
pozicie a potom do druhej pozicie.

RYCHLOST LOPTY 00
L POZICIA 10
POZICIAR 10

POCKAJ 01:00 s

POZICIA PRAVA nastavuje krajnd pravi poziciu, do ktorej sa loptitka

hodi. Toto nastavenie je mozné zmenit bez ovplyvnenia POZICIE L'AVA. Ak sa
viak zmeni POZICIA LAVA, bude potrebné POZICIU PRAVA resetovat.
Pamatajte, Ze ked su nastavenia L' a P rovnaké, lopticky sa hodia iba do jednej

pozicie. Ked sa liSia, lopti¢ky sa hodia striedavo medzi tymito dvoma poziciami.

RYCHLOST LOPTY 00
L POZICIA 10
POZICIAR 10

CAKAJTE 01:00

CAKANIE je ¢asovy interval medzi jednotlivymi Gdermi v sekundéach.

Jednoduchy spbsob, ako si toto nastavenie zapamatat, je pomysliet'si: ,Ako
dlho chcem cakat pred dalSim iderom?” Ak sa vam tempo zda prilis pomalé
a chcete cakat kratsie, znizte CAKANIE a hod lopty sa zrychli.

Ak je tempo prili§ rychle a chcete ¢akat dihsie, zvyste ¢as CAKANIA a prihravka
lopty sa spomali.

Cas ¢akania je mozné menit'v 0,05 sekundovych krokoch od 0,35 do 50
sekdnd. Minimalne nastavenie je vSak dynamicky prepojené s nastaveniami
L. POZICIE a P. POZICIE.
Cim va&si je rozdiel medzi favym a pravym bodom, tym dlhsie musi robot ¢akat, kym
hodi dalSiu lopticku. Je to preto, Ze zmena polohy robota trva minimalne. Za kazdy

rozdiel 2 v nastaveniach medzi lavym a pravym bodom sa k ¢asu ¢akania pripocita

dalsich 0,05.

Napriklad, ak st hodnoty L aj R nastavené na 5 (Ziadna oscilacia),
minimalny ¢as ¢akania (WAIT) je 0,35 sekundy. Ak je vSak L nastaveny na 0 a

R na 20 (rozdiel 20), k minimalnemu €asu ¢akania (WAIT) sa pripocita 0,50,

aby sa umoznil ¢as na presun hlavy robota z lavej krajnej bo¢nej ¢iary na
pravu krajnd boc¢nu €iaru. V tomto priklade by sa minimalny ¢as ¢akania
zmenil z 0,35 na 0,85 sekundy s rozdielom 20 v polohach L a R. Tym sa
zabezpedi, Ze lopticka nebude vystrelend, kym sa robot nedostane do spravnej
polohy.

Upozoriiujeme, Ze hodnota WAIT nie je absoldtna. Toto nastavenie sa
moZze mierne liSit'v désledku viacerych faktorov, ale vo vSeobecnosti je presné
s presnostou +10 %. WAIT sa tieZ podiela na vypoctoch pre TIME (vysvetlené
po COUNT).

CAS 0:00:00
OSC NAHODNE VYPNUTIE
NAHODNA RYCHLOST 00

COUNT oznacuje pocet lopticiek, ktoré robot vyhodi predtym, ako sa

automaticky zastavi. Ak je COUNT nastaveny na 0, COUNT sa ignoruje a robot
bude hadzat' lopticky, kym nestlacite tlacidlo Stop/Start.

Ak je hodnota COUNT vacsia ako 0, pri kazdom hode lopty sa zniZi o 1,
kym nedosiahne 0. Ak stlacite tlacidlo Stop/Start predtym, ako hodnota
COUNT dosiahne 0, vklad sa zastavi.

Druhym stlacenim tlacidla Stop/Start sa pocitadlo obnovi tam, kde bolo pri
zastaveni. Ked pocitadlo dosiahne hodnotu 0, musi sa pred aktivaciou
vynulovat na nové cislo.

Funkcia COUNT je synchronizovana s funkciou TIME (o ktorej sa bude
hovorit dalej). Pri zmene funkcie COUNT sa funkcia TIME dynamicky meni tak,

aby odrazala vynasobenie funkcie COUNT krat WAIT. Napriklad, ak je funkcia
WAIT nastavend na 1 sekundu a funkcia COUNT na 61, funkcia TIME by

zobrazovala hodnotu 0:01:01 (1 minuta, 1 sekunda).

POCET 0000

CAS 0:00:00
0OSC NAHODNE VYPNUTIE
NAHODNA RYCHLOST 00

CAS zobrazuje, ako dlho bude robot hadzat lopti¢ky, kym sa automaticky
nezastavi. CAS sa zobrazuje vo formate HR:MIN:SEC. Zobrazenie 1:01:01
znamena 1 hodinu, 1 mindtu a 1 sekundu.

CAS je obmedzeny na prirastky CAKANIA zaokrthlené na
nasledujicu sekundu. Napriklad, ak je WAIT 1,50 sekundy a TIME je nastaveny
na 0:00:03, COUNT by zobrazil 2. Ak je TIME nastaveny na 0:01:30, COUNT by
zobrazil 60. TIME vSak nemoZno nastavit' na nieco ako 0:00:05, pretoZe tento
¢as nie je
rovnomerny prirastok CAKANIA.

Funkcia TIME je podobna funkcii COUNT - nastavenie na 0 tuto funkciu
deaktivuje a hodnota vy3Sia ako 0 spdsobi, Ze robot bude beZat, kym sa
hodnota nerovna 0. PreruSenie funkcie TIME stlacenim tlacidla Stop/Start
jednoducho pozastavi odpocitavanie, kym sa tlacidlo Stop/Start nestlaci
druhykrat.

Dynamické prepojenie TIME a COUNT umoziuje jednoducho regulovat
tréningovy plan podla poctu hodenych |16pt alebo celkového ¢asu. Ak ste
zvyknuti robit konkrétny tréning pre 100 16pt, nastavte COUNT na 100 a robot
automaticky vypocita €as potrebny na hod 100 I16pt. Ak uprednostiujete
regulaciu tréningov podla ¢asu, nastavte TIME napriklad na 0:03:00, aby ste
tréning robili 3 minlty predtym, ako sa robot automaticky zastavi. Ak nechcete
pouzit TIME alebo COUNT na zastavenie hodu 16pt, nastavte ich na 0 a hod
16pt moZete ovladat manudlne stlacenim tlacidla Stop/Start.

tona.

TIP: KedZe TIME a COUNT je mozné nastavit na velmi vysoké Cisla,
existuje trik, ako vyrazne zrychlit tempo, akym
zmeny hodnoty. Stlacte a podrzte tlacidlo - alebo + a potom stlacte tlacidlo
OK/Menu. Hodnoty sa budd menit ovela rychlejsie.
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POCET 0000
CAS 0:00:00
0OSC NAHODNE VYPNUTIE

NAHODNA RYCHLOST 00

OSC RANDOM zapina a vypina funkciu ndhodného vyberu oscilatora.

VyZzaduje si L POSITION a R POSITION.
musia byt nastavené na rézne ¢isla, aby to malo nejaky ucinok.

Ked'je vypnuté, lopticky sa hadzaju striedavo do lavej a pravej pozicie. Ked je
zapnuté, lopticky sa hadzaju ndhodne medzi lavou a pravou poziciou.

Napriklad, ak je L POSITION (Lava pozicia) 5, R POSITION (Prava pozicia)
10 a OSC RANDOM (Nahodny vyber) je OFF (Vypnuté), lopticky sa striedavo
umiestriuju na pozicie 5 a 10. Ak sa vS8ak OSC RANDOM (N4hodny vyber) zmeni
na ON (Zapnuté), lopticky sa umiestnia kdekolvek medzi pozicie 5a 10, t. j. na
pozicie 5, 6, 7, 8, 9 alebo 10. Robot si vyberie jedno z tychto ¢isel a hodi
lopti¢ku na poziciu, ktoru si vyberie.

POCET 0000
CAS 0:00:00
0OSC NAHODNE VYPNUTIE

NAHODNA RYCHLOST 00

NAHODNA RYCHLOST meni RYCHLOST LOPTICKY, takZe lopti¢ky st hadzané do

roznych hibok na stole. Zadana hodnota sa pripocita k hodnote RYCHLOSTI LOPTICKY,

¢im sa vytvori rozsah ¢isel, z ktorych si robot méze ndhodne vybrat.

Napriklad, RYCHLOST LOPTY je nastaven4 na 12 a NAHODNA RYCHLOST
je nastavena na 6. To poskytuje rozsah rychlosti lopty od 12 (velmi kratko,
blizko siete) do 18 (velmi hiboko, blizko koncovej Ciary). Robot ndhodne
vyberie €islo z tohto rozsahu - 12, 13, 14, 15, 16, 17 alebo 18 - a hodi loptu
touto rychlostou.

Hodnota 00 znamena, Ze nedochadza k ndhodnému vyberu. Maximalna

hodnota je 10. Budte opatrni pri pouZiti prilis vysokej hodnoty, pretoze by to
mohlo spdsobit, Ze lopticky budu vyhadzované z konca stola.

povedzme 15. Potom bez zmeny uhla hlavy experimentujte, aby ste zistili,

aké nastavenie RYCHLOSTI LOPTY hodi loptu tesne za koniec stola, povedzme
19. Od tohto vacsieho ¢isla od¢itajte 1, aby ste nasli maximalnu rychlost, pri
ktorej lopta stale dopadne na stél - v tomto pripade 18. Odcitajte najpomalSiu
rychlost'lopty, 15, od tejto maximalnej rychlosti, 18, aby ste dostali maximalne
nastavenie NAHODNEJ RYCHLOSTI - 3.

CAKA] NAHODNE 0,00

Moznost CAKANIA NAHODNE spdsobi, Ze nastavenie CAKANIA sa zmeni o urity
¢as. Zadana hodnota sa pripocita k ¢asu CAKANIA, aby sa poskytol rozsah €asu pre
interval medzi dvoma po sebe idtcimi zdbermi. Rovnako ako pri CAKANI, aj toto
nastavenie je mozné menit'v krokoch po 0,05 sekundy. Maximalna hodnota CAKANIA
NAHODNE je 1,00 sekundy. Nastavenie 0,00 znamen4, e k ¢asu ¢akania sa nepripocita
Ziadna nahodnost.

Napriklad, WAIT je 1,00 sekundy a WAIT RANDOM je 0,20. Tieto
nastavenia by poskytli rozsah €asov ¢akania.

medzi 1,00 a 1,20 sekundami. Robot si mohol vybrat' [ubovolny ¢as z
nasledujucich - 1,00, 1,05, 1,10, 1,15 alebo 1,20 sekundy.

Pouzivanie funkcie WAIT RANDOM staZuje vytvorenie rytmu a
predpovedanie, kedy bude dorucena dalSia lopticka.
To povzbudzuje pouZzivatela, aby si medzi jednotlivymi vystrelmi udrziaval
dobru pripravenu poziciu a pohol sa az po vystreleni lopty z robota.

TieZ si uvedomte, ze ¢im vacsia je hodnota WAIT RANDOM, tym menej
presné su hodnoty TIME a COUNT. Je to preto, Ze ¢as medzi jednotlivymi

lopti¢kami sa uz neda presne vypocitat, kedZe interval medzi jednotlivymi

hodmi sa neustdle meni.

MébZete pouzit'1, 2 alebo vSetky 3 ovladacie prvky ndhodnosti naraz.
Ich kombinacia moze viest k velmi nepredvidatelnym prihravkam lopty.
Odporuca sa pouzivat kontrolovani nahodnost. Nahodnost pridavajte v
malych prirastkoch az po dosiahnuti konzistencie bez nahodnosti. Ako sa
technika zlepSuje, postupne zvySujte mnoZstvo ndhodnosti, aby ste lepSie
simulovali Zivd hru.

V normalnom reZime sa ZIté testovacie tlacidlo pouZiva na vyslanie 1 alebo
viacerych lopticiek na otestovanie nastaveni. Stlacte tlacidlo Test raz a na obrazovke
sa zobrazi 1. Po kratkom oneskoreni bude vyhodena 1 loptitka s pouZitim aktudlneho
nastavenia RYCHLOSTI LOPTICKY a poslednej pozicie. Ak podrZite testovacie tlacidlo
stlacené, ¢islo zobrazené na obrazovke sa bude zvy3ovat o 1, kym tlacidlo neuvolnite.
Potom bude vyhodeny tento pocet lopticiek. Upozorfiujeme, Ze vyhodené testovacie

lopticky nebudu odrazat Ziadne ndhodne zvolené nastavenia (ndhodna pozicia,
rychlost alebo ¢akanie).

NORMALNE
VRTKA

NASTAVENIE

ReZim VRTANIE umoZfiuje pristup k 64 vitacim operaciam, ktoré si
predprogramované s vasim robotom. ReZim vitania vyberte tak, Ze prejdete do
hlavnej ponuky, vyberiete moZnost VRTANIE a stlagite tlagidlo OK.

V rezime Drill su 2 stranky funkcii.

64 cviceni bolo starostlivo vybranych tak, aby ponukali rézne cvicenia
pre v3etky herné Urovne a demonstrovali, ako moZno vytvorit cvienia na
nacvik prace néh, prechodov z forhendu na bekhend, vratenia podania a
Utoku vysokych 16pt alebo 16pt s backspinmi.

KaZdé cvicenie je zndzornené v sekcii Schémy cviceni, ktord zacina na
strane 21. Odporuca sa, aby ste si tieto schémy uchovavali vedla stola na
stolny tenis, ked pouZivate rezim cvicenia, aby ste si ich mohli rychlo pozriet
a vybrat'si cvienie na precvicenie konkrétneho aspektu vasej hry. Tieto
schémy tiez poskytuju informacie o tom, aky typ Uderov sa od hraca oc¢akava
pocas cvicenia a aké nastavenia rotacie a uhla hlavy maju byt pouzité.
Vytvorte si vlastné schémy cviceni stiahnutim prazdnej stranky so schémami
cvieni zo stranky na stiahnutie na www.newgy.com, vytla¢enim a pouzitim
ru¢nych poznamok na tychto vytlacenych schémach.

TIP: Casto mdZete vytvorit' ,nové” cvicenia jednoduchou zmenou
nastavenia RUKY. TakZe napriklad, ak ste pravak a mate vybrati moznost
PRAVA, cvicenie 52 vdm d4 dva bekhendy a jeden forhend. Zmenou nastavenia
PRAVA na L'/AVA vam to isté cvi¢enie da 2 forhendy a 1 bekhend.
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CVICENIE &. 01

SPIN VRCHNAK
Uhol hlavy 02.0
POCKAJ NASTAVENIE 000%

Prvé 3 riadky kazdého cvicenia st vyhradené pre nastavenia, ktoré su pre
kazdé cvicenie preddefinované. Okrem vyberu iného cvicenia nie je mozné tieto
hodnoty zmenit. Stlacenim tlacidla + vyberiete cvi¢enie s vy3sim identifikacnym
Cislom a stlacenim tlacidla -

Tlacidlo pre cvicenie s nizSim cislom.

Po vybere vitacky je potrebné pred zacatim vrtania overit, ¢i sU spravne
nastavené rotdcia (pozri stranu 16) a uhol hlavy (pozri stranu 15) . Ak tak
neurobite, vitacka zvy€ajne nebude beZat spravne a miesta pristatia sa budu
liSit od toho, ako bola vitacka navrhnuta.

Pokial'ide o uhol hlavy lopticky, mechanizmus indikacie uhla nie je presny.
Preto sa odporuca, aby ste v pripade, Ze lopticky pocas cvi¢enia nedopadnu na
spravne miesto, najskor skusili mierne posdvat uhol hlavy lopticky nahor alebo
nadol, aby ste zistili, ¢i sa tym problém vyriesi. Napriklad, ak cvicenie zacina
kratkym podanim a podanie ¢asto dopadne na siet, mierne zvyste alebo znizte
uhol hlavy lopticky tak, aby podanie stale dopadlo kratko, ale aby preletelo cez

siet'bez toho, aby sa jej dotklo.

VRTAK# TOCENIE 01

SPINOVEHO VRCHNAKA

Uhol hlavy 02.0

POCKAJ NASTAVENIE 000

Funkcia WAIT ADJUS (CAKANIE) sa pouZiva na zvy3enie alebo zniZenie ¢asu

cakania medzi jednotlivymi vystrelmi. Hodnotu je mozné menit' od -100 % do
+900 % v 10 % krokoch. KedZe sa WAIT (CAKANIE) nastavuje percentudine, aj
cvicenia, ktoré maju naprogramované rozne ¢asy WAITS (CAKANIE), budu
fungovat spravne. Hraci réznych Grovni mézu pouzivat rovnaké cvi¢enie bez
toho, aby museli cvicenie prepisovat.

Napriklad, povedzme, Ze cvi¢enie ma CAKACI CAS 1 sekundu medzi 1. a 2.
loptickou a CAKACI CAS 0,80 sekundy medzi 2. a 3. loptickou. Ak je CAKACE CAS
nastaveny na +0,10 %, 1. CAKANIE by sa zmeni na 1,1 sekundy a druhé CAKANIE na

0,88 sekundy. Cvi¢enie by prebiehalo pomalsie, aby mal hra¢ viac ¢asu medzi
jednotlivymi loptickami.

Na druhej strane, ak je CAKANIE NASTAVENE na -010 %, prvé CAKANIE sa
skrati na 0,90 sekundy a druhé na 0,72 sekundy. To spdsobi, Ze cvi¢enie bude
prebiehat rychlejsie, ¢im sa skrati cas, ktory ma hrac medzi jednotlivymi
loptickami.

Okrem 5 cviceni pre zaciatocnikov st cvicenia, ktoré st sucastou vasho
Robo-Pongu, napisané tak, aby simulovali vymeny v redlnom ¢ase. To znamena,
Ze Cakacie casy boli vybrané tak, aby sa o najviac priblizovali skuto¢nym ¢asom
¢akania v vymene medzi dvoma hra¢mi. Ak nedokazete udrzat tempo, pridajte
kladné CAKACIE NASTAVENIE (WAIT ADJUS), kym nebudete moct udrzat tempo
niekolko minut. Vasim cielom by malo byt postupné a systematické znizovanie
CAKACIEHO NASTAVENIA (WAIT ADJUS) na 0.

A ked uz dokaZete drzat'tempo s cvicenim v redlnom case, snazte sa
precvicovat cvicenie rychlejSie ako v realnom case znizenim parametra WAIT
ADJUS na zdpornt hodnotu. Pouzitim tohto principu progresivneho pretaZzovania
moZete trénovat svoje pohyby tak, aby plynuli plynule stale rychlejSie a rychlejsie.

V skutocnych hernych vymenach budete reagovat na loptu rychlejsie a mozete
zacat' dominovat'v vymenach jednoducho preto, Ze ste rychlejsi ako vas super.

NASTAVENIE RYCHLOSTI §

# OPAKOVANI 0000
CAS 0:00:00

NASTAVENIE RYCHLOSTI zvy3uije alebo znizuje RYCHLOST LOPTICKY, ktor4 je

prednastavend v cvi¢eni. Hodnoty sa pohybuju od -9 do +9. Hodnota sa pripocita k
RYCHLOSTI LOPTICKY pre kazdu lopti¢ku v cvicenti.

Napriklad, vitatka ma v sebe 2 gulé¢ky, jednu s RYCHLOSTOU GULOCKY
14 a druht 16. Ak je SPEED ADJUST nastaveny na +2, rychlost 1. gul6cky sa
zmeni na 16 a 2. gulécky na 18. Ak je nastaveny na -2, 1. gul6cka sa zmeni na 12
adruhana 14.

Funkcia SPEED ADJUST by sa mala pouZzivat striedmo, najma pri cvi¢eniach
s kratkymi aj dlhymi lopti¢kami. Zvy3enie rychlosti pri takomto cvi¢eni by
pravdepodobne spbsobilo, Ze kratka lopticka dopadne prilis hiboko a dlha
lopti¢ka by bola vymrstena zo stola. ZniZenie rychlosti by pravdepodobne
spdsobilo, Ze kratke lopticky dopadnu do siete a dIhé lopti¢ky dopadnu do
stredu stola.

Nastavenie SPEED ADJUST sa najlepSie pouZziva pri cvi¢eniach s jednou
RYCHLOSTOU LOPTICKY. Pri tychto cvi¢eniach vietky lopti¢ky dopadaju na stol
do rovnakej hibky. Skontrolujte ukazku (pozri zaciatok strany 10), aby ste zistili,
¢i véetky lopticky v cvi¢eni dopadaju do rovnakej hibky. ZniZte nastavenie SPEED
ADJUST, ak chcete, aby lopti¢ky dopadli na stdl kratSie, a zvyste ho, ak chcete,
aby lopti¢ky dopadli hibsie.

Funkcia SPEED ADJUST je tieZ uZito¢na v spojeni s uhlom hlavy. Ak zadany
uhol hlavy spdsobi, Ze loptitka ma vys3iu trajektériu, nez pozadujete, jednoducho
znizte uhol hlavy a pouZite kladné nastavenie SPEED ADJUST.

aby lopti¢ka dopadla na stdl v pozadovanej hibke.

Opat plati, Ze toto funguje najlepSie na vrtackach, ktoré maju pocas celého cvicenia
nastavenu konzistentnd RYCHLOST LOPTICKY.

NASTAVENIE RYCHLOSTI 0

# OPAKOVANI 0000

CAS 0:00:00

# OF REPS je podobné ako POCET v normalnom rezime. Automaticky zastavi

podavanie lopti¢iek po dokonceni zadaného poctu opakovani cvicenia. Napriklad, ak je
nastavené na 5 a v cviceni su 3 lopticky, robot spusti cvicenie 5-krét (celkom 15 lopticiek)

pred zastavenim. Nastavenie 0 tdto funkciu deaktivuje a cvi¢enia je mozné zastavit'iba

manudlnym stlacenim tlacidla Stop/Start.

Ak je cvicenie pozastavené (stlacenim tlac¢idla Stop/Start), skor ako sa # OF
REPS rovna 0, cvi¢enie sa obnovi od zaciatku opakovania, na ktorom bolo
pozastavené po stlaceni tlacidla STOP/

Tlac¢idlo START sa znova stlai. Napriklad, pocet opakovani je nastaveny na 5 a
cvi€enie sa pozastavi uprostred 3. opakovania.

Po obnoveni cvi¢enia sa 3. opakovanie opakovalo, pretoZe po preruseni sa Gplne
nedokoncilo.
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NASTAVENIE RYCHLOSTI 0
# OPAKOVANI 0000

v

CAS 0:00:00

Funkcia TIME automaticky zastavi cvi€enie po uplynuti zadaného ¢asu. Podobne
ako v normalnom rezime, kde je TIME dynamicky prepojeny s COUNT, aj v rezime
Drill je TIME dynamicky prepojeny s # OF REPS. Cas moZete zvySovat alebo zniZovat'v

krokoch podla odhadovaného ¢asu potrebného na dokoncenie 1 Uplného opakovania
cvicenia.

Napriklad, ak dokongenie 1 opakovania cvicenia trva priblizne 5 sekind, CAS sa bude

menit'v 5-sekundovych krokoch. Ak cvi¢enie obsahuje premennt

Casy CAKANIA, tato aproximacia bude menej presna.
Dalsie informécie najdete aj v ¢asti CAS (pre normalny reZim) na strane 8
vysvetlenie tejto funkcie.

NORMALNE
VRTKA

NASTAVENIE

Rezim PC sa pouziva vzdy, ked chcete pripojit svoj Robo-Pong k pocitacu
so systémom Windows® na Eitanie alebo zapisovanie cvi¢eni do ovladacej
skrinky a na spustanie cviceni priamo z pocitaca. Tento rezim pozostava z
jednej stranky:

REZIM POCITACA
NADVAZTE SA

DO POCITACA

SPUSTRR@BBGOFT

Po zobrazeni tejto obrazovky overte, ¢i je vas pocitac spravne pripojeny

cez USB port na spodnej strane ovladacej skrinky. Tento postup pripojenia je
podrobnejSie popisany na strane 28. Po vytvoreni pripojenia spustite pocita¢

a potom spustite program RP.2.PC, ktory si moZete stiahnut'z Newgy.com.

Po spusteni RP.2.PC trva niekolko sekund, kym sa nadviaZe komunikacia
s riadiacou jednotkou (budte trpezlivi).
Po dokonceni spustacej rutiny sa pripojenie potvrdi zobrazenim spravy v
hornej ¢asti hlavného okna programu.

Po potvrdeni pripojenia je mozné pouZzit RP.2.PC na ¢itanie a zapis do
ovladacej skrinky a na spusStanie cviceni priamo z pocitaca. Ak po pripojeni
prepnete z rezimu PC, znacka zaciarknutia zmizne a po navrate do rezimu PC
budete musiet obnovit komunikaciu pomocou prikazu AutoConnect. Viac
informacii najdete v asti RP.2.PC (strana 28) .

Upozorfiujeme, Ze pripojenie medzi vasim pocitacom a ovladacou
jednotkou nie je potrebné, ak chcete iba otvarat, pracovat alebo ukladat
cvi¢enia uloZzené na pevnom disku vasho pocitaca (alebo na externom disku
pripojenom k vaSmu pocitacu). Pripojenie je potrebné iba vtedy, ked chcete
komunikovat's ovladacou jednotkou prostrednictvom RP.2.PC.

ZIté testovacie tlacidlo nemé Ziadnu funkciu spojent s rezimom PC.

NORMALNE
VRTKA

Pocitat
NASTAVENIE

ReZim NASTAVENIA poskytuje pristup k réznym kalibraénym postupom,

nastaveniam pouZzivatelského rozhrania a osobnym preferenciam. Pozostava
z 2 stran. Odportcame vam, aby ste si tieto nastavenia zapisali. Pri aktualizacii
firmvéru alebo obnoveni tovarenskych nastaveni sa tieto nastavenia vymazu.
Ich zapisanie uSetri ¢as, ak budete musiet' hodnoty znova zadat.

KONTRAST 15

RUKA PRAVE
JAZYK SK
KALIBRACIA OSC 25

KONTRAST upravuje kontrast obrazovky pre zlepSenie viditelnosti v
réznych svetelnych podmienkach. Rozsah je od 00 do 30. Predvolené
nastavenie je 15, ktoré by malo najlepSie fungovat pre vacsinu svetelnych
podmienok. Ak si to vSak pouZivatel Zeld, mdZe obrazovku zosvetlit alebo
stmavit zmenou hodnoty. ZniZzenie hodnoty poskytne svetlejSiu obrazovku,
zatial €o zvySenie hodnoty obrazovku stmavi.

Ak sa toto nastavenie zmeni na ktortkolvek z extrémnych hodnot, méze
sa zdat, Ze obrazovka je Uplne tmava alebo Ze sa na nej nezobrazuju Ziadne
informécie. Upravou uhla pohladu a/alebo mnoZstva svetla dopadajtceho na
obrazovku vSak moZete vidiet slabé obrysy pismen a/alebo ¢islic. Upravte
hodnotu podla potreby, aby bola obrazovka ¢itatelnejsia.

KONTRAST 15
JAZYK SK
KALIBRACIA OSC 25

RUKA je jednou z unikatnych vlastnosti digitalnych robotov Robo-Pong.
UmoZziiuje pouZivatelovi vybrat'si dominantnu ruku, aby nacvik prebiehal
spravne s ohladom na bekhend/
udery forhendom. Hodnoty su Prava (predvolené) alebo Lava. Vyberte tu,
ktord zodpoveda vasej dominantnej hernej ruke.

KedZe cvi€enia su zvycajne pisané pre pravakov, ktori tvoria prevaznu
pre pravakov bez toho, aby bolo potrebné cvicenie prepisovat. Odporicame,
aby v3etky cvicenia boli napisané pre pravakov, aby tento prepinac fungoval
spravne.

HAND ovplyviuje iba cvicenia spustené bud'z rezimu DRILL, alebo

priamo z pocitaca v rezime PC. Nema Ziadny vplyv na
NORMALNY rezim.
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KONTRAST 15
RUKA PRAVE
JAZYK SK
KALIBRACIA OSC 25

JAZYK umozZnuje vybrat pozadovany jazyk pre zobrazenie systému ponuk
a sprav. Hodnoty st EN (angli¢tina), DE (nemcina), FR (franctzstina), ES
(Spaniel¢ina), CN (¢instina) alebo JP (japoncina). EN je predvolend hodnota. Po
vybere pozadovaného jazyka sa akymkolvek stlacenim iného tlacidla aktivuje
dany jazyk a vSetky informacie zobrazené na LCD obrazovke sa budu
zobrazovat'v tomto jazyku.

Ak sa systém menu zobrazuje v jazyku, ktory nie je mozné precitat, iny
jazyk je mozné vybrat pomocou Specialnej funkcie vyberu jazyka (pozri stranu
13).

KONTRAST 15
RUKA PRAVE
JAZYK SK
KALIBRACIA OSC 25

OSC CALIB sa pouziva na kalibraciu nastavenia polohy 10 so stredovou
¢iarou vasho stolného tenisu (vysvetlenie poldh najdete na strane 7). Po
kalibracii polohy 10 so stredovou ciarou sa spravne kalibruju aj v3etky ostatné
polohy. Rozsah hodnét je od 00 do 50. Predvolend hodnota je 25.

Znizenie hodnoty spdsobi, Ze sa bod dopadu lopty posunie dolava a
zvySenie hodnoty spdsobi, Ze sa posunie doprava. Ak chcete zistit, €i je
potrebné kalibrovat oscilaciu, nastavte Spin na Topspin a Head Angle na 8.
Potom raz stlacte ZIté testovacie tlacidlo.

Z robota bude vystrelenych 5 lopticiek. Pozorne sledujte miesta dopadu
tychto 5 lopticiek vzhladom na stredovu Ciaru. Ak lopticky dopadnt v zhluku
okolo stredovej Ciary, nie je potrebné Ziadne nastavenie. Ak sa v3ak 5 lopticiek
zhlukuje konzistentne napravo od stredovej Ciary, zniZzujte hodnotu OSC
CALIB, kym sa 5 lopticiek nezhlukuje okolo stredovej Ciary.

Podobne zvySte hodnotu OSC CALIB, ak testovacie gulé¢ky trvalo dopadaju
nalavo od stredovej Ciary.

Je normalne, Ze lopticky dopadnu mierne vlavo alebo vpravo od stredovej
Ciary, ale z 5 testovacich loptic¢iek by mal byt priblizne rovnaky pocet hodeny
vlavo alebo vpravo od stredovej giary. Ak st lopticky hodené vzdy bud pozdiz
stredovej Ciary, alebo vpravo, znizte hodnotu OSC CALIB, aby ste zhluk mierne
posunuli dolava.

Pred zmenou kalibracie OSC skontrolujte, i je robot spravne
vycentrovany na konci stola. Stredové oporné rebro trojuholnikového
predného oporného plechu (klU¢ €. 5 na strane 44) by malo byt zarovnané so
stredovou Ciarou stola.

KALIBRACIA SNIMACA 1

KALIBRACIA ALARMU 10
KALIBRACIA RYCHLOSTI 10
255 255 255

KALIBRACIA SNIMACA koriguije slaby vykon pri podévani gulécky.
Pri zmene predvolenej hodnoty budte opatrni, kym neodstranite ostatné
priciny, ktoré st uvedené nizsie.

Senzor lopty (€. 40, obrazok H, strana 45) detekuje, kedy by mala byt
lopta vyhoden4, a je zodpovedny za presné pocitanie lopticiek. Ak vas robot
zacne hadzat 2 lopticky naraz, nevyhodi lopti¢ku, ked m4, alebo sa zd3, Ze
Casto vaha tesne pred hodom lopticky, mozZzno budete musiet kalibrovat’
senzor lopticky.

Hodnoty sa pohybuju od 00 do 20, pricom 10 je predvolena hodnota.
Znizenie hodnoty posunie polohu lopticky v kanali lopticky o viac, takZze

lopticka bude snimana ,skor"”. Zvysenie hodnoty spdsobi, Ze loptitka bude
snimana ,neskor”.

Hodnotu by ste zniZili, ak robot nevyhodi lopticku, ked ma, alebo sa zd3,

Ze Casto vaha tesne pred hodom lopti¢ky. Hodnotu zvyste, ak vam €asto
vyhodia dve lopticky namiesto jednej.

Pred nastavenim KALIBRACIE SNIMACA vylt¢te dalsie pravdepodobnejsie
pri€iny. Obcasné zavahanie pred hodom lopticky je normalne, ale nemalo by
sa to stavat pravidelne. Je to spdsobené tym, Ze mechanizmus snimania
lopti¢ky nezachyti lopti¢ku a rychlo zrychli podavacie koleso, aby to ,nahradil”.
Predtym, ako mechanizmus podévania lopticky ,dobehne”, d6jde k miernemu
zavahaniu.

Taktiez, ak sa Cip uvolni z drziaka Cipu, senzor gul6¢ky nebude fungovat.

Castou pri¢inou netispedného zdvihnutia lopticiek je, 7e bezprostredne
pred mechanizmom na zdvihnutie lopticiek nie je dostatok lopticiek. Aby ste
tomu predisli, pridajte do robota viac lopticiek. Ak sa niekolko lopticiek
nedotyka zdvihovacich prstov (€. 46, obrazok I, strana 43), nie je mozné ich
zdvihnat. Toto napodobriuje nespravnu kalibraciu snimaca lopticiek, ale
skuto€nou pricinou je jednoducho to, Ze nie je dostatok lopticiek na to, aby
mechanizmus na zdvihnutie spravne fungoval, alebo nieo brani loptickam v
kotulani sa do mechanizmu na zdvihnutie.

Dal$im dévodom, preco senzor lopticiek nemusi spravne snimat lopticky,
je to, Ze ocelova packa pripevnena k senzoru nevycnieva dostato¢ne hiboko
do kanala pre lopti¢ku. Pa¢ka musi vy¢nievat dostatocne hlboko do kanala,
aby okolo nej loptitka nemohla prejst bez aktivacie senzora (pri stlaceni packy
by ste mali pocut cvaknutie). V pripade potreby packu opatrne ohnite
dovnutra, aby spravne detekovala lopticky.

Toto spravanie moézu spdsobovat aj loptitky s malou velkostou. Skontroluijte,
¢i maju vietky lopticky priemer 40 mm (pozri stranu 17 s pokynmi na pouZzitie
Ball Dam2 na kontrolu priemerov lopticiek). Robo-Pong 2055 a 1055 nem6zu
pouZzivat'lopti¢ky s priemerom 38 mm.

Nakoniec, nieco, o spdsobuje dvojité hody lopticiek, je ziomena pruzina
na vyhadzovanie lopticky (C. 58, obr. D, str. 44). Ak je tato ¢ast'zlomen4, chyba
alebo je zdeformovans, je pravdepodobne vinnikom a mala by sa vymenit
pred nastavenim KALIBRACIE SNIMACA. MéZe to spdsobit aj nastavenie uhla
hlavy na menej ako 1.

Ak ste vyl¢ili iné pravdepodobnejsie priciny, upravte KALIBRACIU
SNIMACA nastavenim hlavy na spitné otacanie a uhol 7. Potom stlacte ZIté
testovacie tlacidlo. Robot zacne strielat lopticky do siete stola a lopticky sa
budu kotulat spat do sietového systému. Ak lopticky nie s hadzané do siete
stola, upravte uhol hlavy, kym nebudd.

Lopty budu doruéené do pozicii 12 a 16. Pozorne sledujte hlavu, aby ste
sa uistili, Ze pri kazdom bocnom pohybe hlavy je vyhodena iba jedna lopticka.
Pravdepodobne bude potrebnych viacero hodov, kym sa zisti problém.
Stlacenim [ubovolného tlacidla test zastavite. Ak je potrebné upravit
KALIBRACIU SNIMACA, vyberte novti hodnotu a potom test opakuijte, kym
problém nezmizne.
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KALIBRACIA SNIMACA 10

KALIBRACIA ALARMU 10

KALIBRACIA RYCHLOSTI 10
255 255 255

KALIBRACIA ALARMU ovplyviiuije citlivost alarmu zaseknutia gulécky. Tento
alarm sa aktivuje vzdy, ked odpor motora podavania gul6¢ok stupne nad
prednastavenu Uroveri. To spdsobi, Ze sa spusti alarm a napajanie motora podavania
guldcok sa prerusi, kym sa problém nevyrieSi. Tym sa zabrani poskodeniu ozubenych
kolies podavania gul6cok a inych casti. Vacsina pouzivatelov tuto funkciu nikdy
nebude potrebovat a mala by sa ponechat na predvolenej hodnote.

Znecistené, zlomené alebo nadrozmerné lopticky su
najpravdepodobnej$imi pricinami aktivacie tohto alarmu. Dalimi
pri¢inami su cudzie predmety alebo ¢okolvek iné, ¢o by mohlo branit
plynulému pretlaceniu lopticiek cez kanal pre lopticky.

Budik ma rozsah nastavenia, ktory umozZnuje pouzivatelovi aktivovat’
ho skor alebo neskdr ako ,normélne”. Rozsah je od 0 do 20, pricom 10 je
predvolena hodnota. Ak chcete vysSiu citlivost, méZete hodnotu zvysit.
Ak chcete nizSiu citlivost, hodnotu znizte.

Pravdepodobnym scendrom, kedy by ste mohli zvazit zniZzenie
citlivosti, by bolo, keby sa gule velmi znecistili a zacal sa aktivovat alarm.
Namiesto toho, aby pouZivatel zastavil a zmyl necistoty z guliciek, chce
pokracovat'v hre so Spinavymi gulami. Hoci to nie je zaru€ené, zniZenie
hodnoty KALIBRACIE ALARMU méZe umoznit pouZivanie $pinavych
gulic¢iek, kym ich nebude mozné riadne vycistit.

KALIBRACIA SNIMACA 10
KALIBRACIA ALARMU 10

KALIBRACIA RYCHLOSTI 10

255 255 255

KALIBRACIA RYCHLOSTI sa pouZiva na jemné doladenie RYCHLOSTI LOPTICKY.

Aby cvicenia vytvorené na inom Robo-Pongu fungovali spravne na vaSom robote, je
doleité, aby boli RYCHLOSTI LOPTICKY na oboch strojoch kalibrované tak, aby
hodnota, napriklad 15, viedla k rovnakému miestu dopadu na oboch robotoch. Tento
problém by s najvacSou pravdepodobnostou bol spdsobeny opotrebovanim alebo
starnutim komponentov.

Hodnoty sa pohybuji od 0 do 20, pricom 10 je predvolena hodnota.
ZvySenie hodnoty vedie k vy33ej rychlosti lopticky; zniZzenie hodnoty k
niz3ej rychlosti. Existuje vSak horna hranica tohto efektu - Ziadne lopticky
nastavené na RYCHLOST LOPTICKY 25 alebo vy33iu nebudu ovplyvnené
funkciou KALIBRACIA RYCHLOSTI. Preto si nemyslite, 7e zvy3enie tejto
hodnoty povedie k vy33im maximalnym rychlostiam. RYCHLOST LOPTICKY
30 je uz nastavena na maximum pre motor a elektroniku, ktora tento
motor riadi. TakZe nastavenie KALIBRACIE RYCHLOSTI LOPTICKY na 20 a
pouZitie RYCHLOSTI LOPTICKY 30 by neviedlo k e3te vy33ej rychlosti
lopticky. V skutocnosti by to spdsobilo horsi chod robota, ¢o by mohlo
viest'k prepatiu, pri ktorom by sa prerusilo napajanie ovladacej skrinky a
sposobilo by jej reset.

KALIBRACIA RYCHLOSTI by sa mala pouZivat iba ako posledna
moznost, ked vSetky ostatné mozné rieSenia problém nevyrieSia. Ak
lopticky nedopadaju tam, kam by mali, mali by ste najprv skontrolovat, i
je robot vo vodorovnej polohe.

a uhol hlavy je spravne nastaveny.

Ako uz bolo spomenuté, mechanizmus nastavenia uhla hlavy nie je
presny, takZe nastavenie uhla hlavy by sa malo pouzivat ako vSeobecné
usmernenie, nie ako absolltne. Vo vSeobecnosti je pre akykolvek dany
uhol hlavy prijatelna tolerancia +0,25. Ak je teda dany uhol hlavy 8,
prijatelny rozsah pre toto nastavenie je 7,75 az 8,25. ,Problémy” s
rychlostou sa ¢asto daju vyriesit jednoduchym nastavenim uhla hlavy.

Dal3ou ¢astou pricinou niz3ej rychlosti lopty je znetistenie gumeného
vystupného kolesa a/alebo trecieho bloku.
Nahromadenie necistdt na tychto dvoch ¢astiach méze sposobit vyrazné
znizenie rychlosti lopticky. Tieto Casti pravidelne Cistite, aby ste udrzali
maximalne rychlosti. Odportcané postupy Cistenia najdete na strane 37.

Ak chcete pouzit funkciu SPEED CALIB (KALIBRACIA RYCHLOSTI), vyrobte si papierovy tert s rozmermi 15 x 15 cm.
Jeden je uvedeny na strane 27, ale namiesto vystrihnutia ciela odpori¢ame
vytvorit képiu a pouZit'ju.

Potom postupujte podla pokynov uvedenych na cieli.

Stlatenim kombinacie tlacidiel na ovladacom paneli je mozné ziskat’
pristup ku 4 Specidlnym funkcidm: (1)

Vyber jazyka, (2) VyloZenie gul6cky, (3) Samodiagnostika a (4) Obnovenie
tovarenskych nastaveni. VSetky Specidlne funkcie sa spustia stlacenim a
podrzanim tlacidla OK/Menu, kym obrazovka nezmizne. Uvolnite tlacidlo
OK/Menu a po kratkom okamihu obrazovka Uplne scernie.

Potom stlacte jedno zo sivych tlacidiel v tvare Sipky, ako je uvedené v
nasledujucich popisoch:

Vyber jazyka je obzvlast uZitocny, ak sa systém ponuk zobrazuje v
jazyku, ktorému pouZivatel nevie precitat.
Stlacte a podrzte tlac¢idlo OK/Menu, kym obrazovka nezmizne, a potom
ho uvolhite. Obrazovka na chvilu Uplne s€ernie. Teraz stlacte a podrzte
tlacidlo Hore. Zobrazi sa nasledujlca sprava v aktudlne zvolenom jazyku:

UVOLNOVACIE TLACIDLO
KED VIDIS
TVOJ JAZYK

Potom sa zacne postupne prepinat medzi vSetkymi jazykmi, jeden po druhom, s kratkou
pauzou pred kazdym z nich. Ked uvidite pozadovany jazyk, uvolnite tlacidlo Hore a ponuky
zostan( v tomto jazyku. Stlagenim lubovolného tlacidla ukongite rezim Specidlne funkcie a

obnovite normalnu prevadzku.

Vykladanie lopticiek sa pouZiva, ked chcete rychlo vyprazdnit'lopticky
z podnosov2 alebo vedral robota. Toto sa zvycajne robi, ked'si pouZivatel
chce precvicit podania tak, ze zozbiera vSetky lopti¢ky z robota a umiestni
ich do ko3a.

Pred pouzitim tejto funkcie si zaobstarajte stredne velky plastovy
kdS (dostupny v mnohych obchodoch s potrebami a Zeleziarstvami). Ak
mate Robo-Caddy, je vhodné, aby mal plastovy k6s vhodnu velkost, aby
sa zmestil do zasobnika Caddy.
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pocas tohto postupu prepisané. Ako uz bolo spomenuté, je praktické si
zapisat vSetky hodnoty funkcii v reZime NASTAVENIA, aby ste ich mohli
rychlo znova zadat po pouziti Obnovy tovarenskych nastaveni. Na

zadnom kryte sme vyhradili miesto na zaznamenanie vasich nastaveni.

Rovnako ako pri ostatnych Specialnych funkciach, zacnite stlacenim
tlacidla OK/Menu, kym obrazovka nezmizne, a potom ho uvolnite. Ked
obrazovka Uplne scernie, stlacte tlacidlo -. Zobrazi sa nasledujuca

obrazovka:
OBNOVA
Umiestnite plastovd nddobu pod hlavu robota. Potom stlacte a TOVAREN
podrzte tlacidlo OK/Menu, kym obrazovka nezmizne, a potom ho )
uvolnite. Ked obrazovka Uplne scernie, stlacte tlacidlo nadol. Zobrazi sa PREDVOLNE NASTAVENIA
nasledujlca sprava:
VYKLADANIE LO PTIéKY A po chvili sa na obrazovke potvrdi, Ze postup bol UspesSne
e dokonceny:
UMIESTNITE TACKU POD Y
HLAVA ROBOTA TOVAREN
PREDVOLNE NASTAVENIA
O chvilu zaénu z hlavy robota vypadavat lopti¢ky s maximalnou OBNOVENE
frekvenciou a dopadnt do plastovej nddoby umiestnené pod fou. V
kratkom case budu v3etky lopticky vytiahnuté z podnosov2 alebo vedra1 . ] r I
a uloZené do nadoby. Nadobu umiestnite na vrch stola alebo do vrchu 0 nlekFJIko sekund .neskor vysSie uvedena obrazovka zmizne, systém
Robo-Caddy na strane stola, kde sa nachadza podavajici. Teraz si sa reStartuje a automaticky sa dostanete na stranku 1 predvoleného

- : - . ) normalneho rezimu.
precvicte podania a pouZzite sietovy systém robota na zachytenie a

pozbieranie svojich podani:

Samodiagnostika sa pouziva na pomoc pri rieSeni problémov s
robotom, ked'sa s nim vyskytnd problémy. Mal by ju pouzivat
predovSetkym vySkoleny servisny technik, ktory dokaze spravne
interpretovat zobrazené kddy. Pred pouZzitim samodiagnostiky vzdy
vykonajte obnovenie tovarenskych nastaveni (popisané dalej).

Na aktivaciu pouzite rovnaky postup, ako bol opisany predtym na
scernenie obrazovky. Potom stlacte tlacidlo +.
Na obrazovke sa zobrazi nasledujica sprava a potom sa v poslednom
riadku vygeneruje séria Cisel:

TESTOVACI SYSTEM
UVEDTE CHYBU #S
TECHNIKOVI
0123456789

Zapiste si tieto Cisla a odovzdajte ich servisnému technikovi. Tieto
kédy mézu technikovi pomdct pri rieSeni problému.

Obnovenie tovarenskych nastaveni je uzitocné, ak mate podozrenie,
Ze nejaké nastavenie moze spdsobovat zvlaStne spravanie robota.
Obnovenie vSetkych nastaveni na tovarenské nastavenia znamena, ze
vSetky hodnoty sa pre kazdu funkciu nastavia spat na predvolené
hodnoty. Je to uzitocny krok, ktory moZzete podniknut, ak mate
podozrenie, Ze robot nefunguje spravne, a mal by sa vzdy vykonat pred
zavolanim servisnej pomoci. Problém sa tym mozZe vyrieSit sam.

Po poufZiti funkcie Obnovenie tovarenskych nastaveni nezabudnite
robota znova kalibrovat, pretoZe akékolvek vlastné nastavenie
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Trajektoéria lopty sa reguluje nastavenim uhla hlavy robota. Uhol sa da menit’
od nizkeho po vysoky.

Pri najnizSom nastaveni (1) bude lopticka odpalena tak, Ze najprv zasiahne
stranu stola, na ktorej je robot, odrazi sa nad sietou a pristane na strane
stola, na ktorej je hrac (rovnako ako pri podani).

Pri najvy3Som nastaveni (13) bude lopta dorazena vo vysokom obluku nad
sietou (ako pri lobe).

Trajektéria sa nastavuje naklarianim hlavy nahor alebo nadol. Ak sa
hlava nenaklana, uvolnite mosadzny gombik na pravej strane hlavy robota.
Ak hlava nedrZi v poZzadovanom uhle, mosadzny gombik mierne dotiahnite
(pozri obrazok 3).

Pre porovnanie, vedla su indikatory uhla hlavy
mosadzny gombik s €islami 1 az 13 (pozri obrazok 4). Tieto

Indikatory nie su presné, takZe pri nastaveni konkrétneho uhla hlavy mozno
budete musiet hlavu mierne posuvat nahor alebo nadol.

UPOZORNENIE: NENASTAVUJTE uhol hlavy, ked sa hlava pohybuje zo
strany na stranu. Nedodrzanie tychto pokynov méze mat za nasledok
poskodenie stciastok a stratu zaruky.

RYCHLOST LOPTY priamo ovplyvriuje nastavenie trajektérie lopty. Ked
je hlava nastavena tak, aby lopta najprv zasiahla robota
strany stola (,podavanie” robota - pozri obrazky 5C a 5D) je maximalna
RYCHLOST LOPTY v rozsahu 10 - 15. So zvy3ujlicou sa RYCHLOSTOU LOPTY
musi byt hlava naklonend nahor, aby sa lopta dostala najprv na hracovu
stranu stola (,navrat" robota - pozri obrazky 5A a 5B). Ked sa RYCHLOST

LOPTY eSte viac zvysi, upravte uhol hlavy smerom nadol, aby ste zabranili
odletu lopty z konca stola.

V pripade potreby uvolnite
gombik (69) pre

~ nastavenie uhla hlavy
nahor alebo nadol. Ak
hlava nedrZi v polohe,

gombik utiahnite.

NASTAVENIE UHLA HLAVY

70

Ukazovatel uhla

69
Mosadzny gombik

s

O N W o=

-
-

RN

Indikatory uhla hlavy

UKAZOVATELE UHLA HLAVY

\ Roboticka hlava

ROBOT SA ,NAVRATI"

Hlava robota je naklonena prilis vysoko, o mé za

nasledok odhodenie lopti¢ky z konca stola.

NESPRAVNY UHOL HLAVY ROBOTA,

ROBOT SA ,,NAVRATI"

\ Roboticka hlava
SPRAVNY UHOL HLAVY ROBOTA,

Rovnaka rychlost lopty ako na obrazku 5A, ale
teraz je hlava robota naklonena nadol, takze

lopta dopadne na stél.

¢ _. Roboticka hlava

Ked je robot nastaveny tak, aby podaval

najprv na svoju stranu stola a uhol hlavy je prilis
ostry, lopticka sa odrazi abnormalne vysoko.

NESPRAVNY UHOL HLAVY ROBOTA,
OBSLUHA ROBOTMI

-«——— Roboticka hlava

) o,

SPRAVNY UHOL HLAVY ROBOTA,
OBSLUHA ROBOTMI

Rovnaka rychlost lopty ako na obrazku 5C, ale
uhol hlavy bol mierne zdvihnuty, takZe lopta
zostdva nizko pri sieti. Pri robotickom podani je

maximalna rychlost' lopty obmedzena na
10-15, kym je lopta odhodend z konca stola.
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Roboty Robo-Pong dokazu lopticke udelit'akykolvek typ rotacie. Lahko sa
daju zvolit topspiny, backspiny, sidesspiny a dokonca aj kombinované
rotacie. Ak chcete zmenit rotaciu, jednoducho otacajte hlavu robota, kym
sa pozadovana rotacia nedostane do hornej ¢asti otvoru na vyhadzovanie
lopticky (pozri obrazok 6).

Pri kombinovanych piruetach pohybujte hlavou, kym sa jedna z
rotacnych Sipok nedostane do hornej ¢asti otvoru na vyhodenie lopticky.
Napriklad, ak je vybrata Sipka medzi moZnostami Topspin a R. Sidespin,
robot odpali lopticku obsahujtcu topspin aj pravy bo¢ny spin. Podobne,
ak je vybrata Sipka medzi Backspin a L. Sidespin, robot odpali kombinaciu
backspin/left sidespin lopticky.

Predtym, ako sa budeme venovat diskusii o tom, ako vracat rotdcie,
je dolezité vediet, Ze vas robot simuluje hru moderného profesionadlneho
stolného tenisu s pouZitim obratenej gumovej Spongie. Pri robotoch
Robo-Pong je na lopticke vZdy nejaky druh rotdcie. Aby ste sa naucili, ako
vytvorit'vlastni rotdciu a vratit rotaciu superovi (alebo robotovi), je
doélezité pouZzivat spravne vybavenie - kvalitni obratenu alebo vyhrotenu
gumovu raketu. PouZivanie starych pdlok, ako je tvrdd guma alebo
brusny papier, stazi kontrolu rotacie.

Kazdé zatoCenie ma iny vplyv na lopticku a na to, ako lopticka
reaguje, ked ju udriete palkou. Nasleduje niekolko stru¢nych rad, ktoré
vam pomodZzu vratit' rézne zatocenia. Viac podrobnosti ndjdete v Newgy
Robo-Pong.

Tréningova prirucka , ktord je sucastou balenia robota, ak ste
ho kupili v USA, alebo si ju m6Zete stiahnut'z Newgy.com.

Tajomstvo navratu rotacie spociva v spravnom uhle palky pri
kontakte s loptou. Akukolvek rotaciu mozno lahko vratit, ak palku spravne
naklonite. Nastavte si uhol palky na zaciatku zaberu a udrZiavajte ho
rovnaky az do konca zaberu. Pocas zaberu sa vyhnite zmene uhla palky
(pozri obrazok 7).

Topspin spdsobuje, Ze lopticka pri lete vzduchom klesa nadol. Ked'
do lopticky udriete palkou, ma tendenciu vyskocit vysoko do vzduchu.
Aby ste kompenzovali topspin, naklorite palku tvarou nadol, ked'ju
prehadzujete smerom dopredu a nahor. Dotknite sa horného povrchu
lopticky (pozri obrazok 7A).

Spatna rotacia sposobuje, ze lopticka stupa nahor a vznasa sa, ked'
sa pohybuje vzduchom. Ked lopti¢ku udriete palkou, ma tendenciu
dopadnut priamo na stol.

Aby ste kompenzovali spatnu rotaciu, naklorite palku smerom nahor a
tlacte ju priamo dopredu. Dotknite sa spodnej plochy lopty (pozri obrazok
7B).

Bocna rotacia sposobi, Ze sa lopticka zakrivi do strany vo vzduchu.
L'ava bocna rotacia spdsobi, Ze sa lopticka odrazi od vasej palky doprava;
prava bocna rotacia dolava. Ak chcete kompenzovat lavd bo¢nu rotaciu,
natocte plochu pélky dolava a dotknite sa pravej strany lopticky. Ak
chcete kompenzovat pravi bo¢nu rotéciu, natocte plochu palky doprava
a dotknite sa lavého povrchu lopticky (pozri obrazky 7C a 7D).

Kombinované piruety preberaju charakteristiky oboch piruet, aj ked
v mensej miere ako Cisté piruety. Na kompenzaciu topspinu/right
sidespinu musite naklonit palku tvarou nadol a doprava a dotknut'sa
lopticky lavou hornou plochou. Podobne sa lopticka s backspinom/left
sidespinom najlepSie vrati tak, Ze naklonite palku tvarou nahor a dolava
a dotknete sa lopticky jej pravou dolnou plochou.

Rotacie sa zintenzivnia zvySenim rychlosti lopti¢ky (pozri stranu 7).
Pri kaZdom zvy3eni RYCHLOSTI LOPTICKY sa zvy3i rychlost aj rotcia.
Napriklad nie je mozZné nastavit roboty Robo-Pong tak, aby hadzali
pomalu lopticku s velkou rotaciou. Roboty Robo-Pong tieZ nedokazu
hadzat lopticku bez rotacie. NavySe, kedZe spatna rotacia spésobuje
stGpanie lopti¢ky, maximalne nastavenie RYCHLOSTI LOPTICKY, ked je
robot nastaveny na spatnu rotaciu, je priblizne 15 -17.

Otocte hlavu tak

PoZadovand rotacia je
Uvedené vo vzpriamenej polohe
Pozicia
TOPSPiy POZOR:
Neotacajte napajaci
kabel okolo hlavy.

UZ Ziadne otacanie
Viac ako 180° v oboch pripadoch
Smer od
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i Ball Dam Ball Dam
Robo-Pong 2055 sa dodéva s dvojicou zabran na lopticky. SlZia na tri funkcie: (1) : : Drézka pre uchytenie

drzia lopticky vo vnutri stredového Zlabu, ked je robot zloZeny, (2) zabraruju
vniknutiu lopticiek do stredového Zlabu, ked chcete odstranit telo robota, a (3)
sliZia ako mierka na urcenie, ¢i ma lopticka spravnu velkost'a ¢i by sa mala pouZzit
v robote.

Gulové zabrany, ak sa pouZivaju pre funkcie 1 alebo 2, zapadaju do dvoch

upevnovacich otvorov v hornej asti stredového Zlabu. Ked sa gulové zabrany

nepouzivaju, zapadaju do svojich Uloznych otvorov na boku stredového Zlabu
(pozri obrazok 8).

Ak chcete pouzit'guldckové zabrany pri priprave robota na uskladnenie
alebo prepravu, vyberte ich z ich GloZnych otvorov miernym potiahnutim za Centrum
zasobniky nahor, aby ste odhalili GloZné otvory (pozri obrazok 10). Potom zatlacte Zlab
vietky gulocky do stredového zlabu a viozte guldckové zabrany do ich Ulozny slot
upevnovacich otvorov (pozri obrézok 9). Ak chcete pouzit' gulockové zabrany pre PLATOVA HRADIST A STREDNY ZUAB

funkciu €. 2, zatlacte gulécky nahor do jedného zo zasobnikov na vratenie gul6¢ok
(IBA 2055)

a r;{f:?lo vlczzvte gulo’c’ko'vu zabranuldOJieJ' upevno'\A/avlaeho ofvoru skor, ako saw \\:/
guldcky mozu skotulat do stredového Zlabu. Gul6cky budd mimo cesty a moZete

[ahko uvolnit' dve kridlové matice a dve podlozky, potom potiahnut za telo robota
nahor a odstranit ho.

Otvor v Ball Dame sluZi ako prakticka funkcia na kontrolu lopticky. Priemer
otvoru je presne 40,6 mm, ¢o je najvacsia povolena velkost lopticky na stolny
tenis. Robo-Pong 1055 a 2055 mdZu pouzivat'iba lopticky s priemerom 40 mm
alebo 40+ mm. NepouZivajte loptitky s priemerom 38 mm, 44 mm ani Ziadne iné

velkosti ako 40 mm alebo 40+ mm.
Nemie3ajte gule s priemerom 40 mm a 40+ mm. Na otestovanie okruhlosti a

velkosti guliek pouzitych v robote poufZite otvor. N i
VLOZENIE GULOVEJ ZACHRANY

Ak méte podozrenie, Ze gula nie je okruhla alebo je prili§ velkd, ¢oho
(IBA 2055)

ddkazom su zaseknuté gule v robote, vloZte podozrivi gulu do otvoru na kontrolu
guliciek. Prstami ju otacajte vo vnutri otvoru, aby ste skontrolovali vSetky mozné
priemery gule. Gula by mala mat rovnaky priemer v otvore na vietkych
priemeroch. Gula by mala prejst otvorom bez zaseknutia. Je tieZ mozné, Ze gula

je prilis mala. V takom pripade si vS§imnete zna¢nt medzeru medzi gulou a
okrajom otvoru.

Pozndmka: Uvedomte si, Ze plastové lopticky (nazyvané aj poly lopticky) st
oznacené oznacenim 40+. Boli uvedené na trh v roku 2014 a maju priblizne 0 0,5
mm vacsi priemer ako priemerna celuloidova lopticka (40 mm), ¢o je material,
ktory sa historicky pouzival na vyrobu lopticiek na stolny tenis. Plastové lopticky
su oznacené cislom 40+ namiesto 40, ktoré sa pouZziva na celuloidovych lopti¢kach.
Pri pouZiti kontrolného otvoru pre lopticky by mala byt medzera pri merani

celuloidovych lopticiek podstatne vacsia ako pri merani plastovych lopticiek. ODSTRANENIE GULOVE) HRADINY

(IBA 2055)

Otocte lopticku vo vnutri
otvoru, aby ste

skontrolovali vietky

priemery lopticky.
Lopticka by mala lahko
prejst otvorom na vsetkych gtranach.

Priemery.

KONTROLA LOPTICKY S LOPTICKOU HRADINOU

(IBA 2055)
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Roboty Robo-Pong su viestranné, ¢o sa tyka ich umiestnenia vzhladom
na stél. Model 1055 sa zvycajne nachadza na vrchu stola, ako je
znazornené na poziciach robota 1 - 4 na obrazku 12. M6Zzu byt tiez
namontované do volitelného Robo-Caddy a umiestnené za stolom, ako
su pozicie 5 a 6. Model 2055 sa zvycajne montuje na koniec stola v pozicii
5, ale alternativne sa m6Ze namontovat do Robo-Caddy rovnako ako
model 1055.

Niektoré pozicie ponukaju urcité vyhody, zatial o iné pozicie
obmedzuju niektoré funkcie robota. Umiestnenim robota do réznych
pozicii mozete dosiahnut' rozne uhly a trajektérie, aby ste simulovali
takmer akykolvek typ strely, s ktorou by ste sa stretli v beznej hre.
Nasledujuice odseky to podrobnejSie vysvetluja.

Poloha 1 - Robot je umiestneny kolmo na stdl v mieste, kde sa
stretava stredova a koncova ciara stola. Toto je jedina poloha na stole, v
ktorej budu polohy oscildtora 1055 presné (pozri obrazok 2, strana 7).
Toto je tieZ poZadovana vychodiskova poloha pri prvom nastavovani
1055.

Pozicia 2 - Robot umiestneny v lavom rohu a nakloneny krizom
krazom. Tato pozicia vychyli oscilatory robota 1055 smerom k pravej
strane stola od hraca.

Tato pozicia by bola preferovanym smerom pri simuldcii typickych
forhendovych vymen pravakov.

Pozicia 3 - Robot umiestneny v pravom dalekom rohu a nakloneny
krizom. Umiestnenie robota v tejto polohe vychyli polohu oscilatora
1055 smerom k lavej strane stola od hraca. Typicka hra bekhend na
bekhend pre pravakov by sa idealne simulovala s robotom v tejto polohe.

Pozicia 4 - Robot umiestneny v tejto pozicii ma vyhodu v tom, Ze
ponuka pomalsie a rychlejSie rychlosti lopty, pretoze je blizSie k miestu
dopadu lopty. Pri nastaveni rychlosti lopty na 1 je lopta velmi pomala a
s lahkou rotaciou, ale je odpalena hlboko na hracovej strane. Pri
nastaveni rychlosti lopty na 30 je rychlost lopty velmi vysoka a simuluje
uhol, z ktorého by bol odpaleny typicky smrtelna strela. Rozsah oscilatora
1055 je vSak uzsi, ako keby bol robot umiestneny na koncovej Ciare, ako
v poziciach 1 - 3. Tato pozicia je tiez podobna bodu uvolnenia lopty,
ktory vacsina trénerov pouZiva pri cvieni s viacerymi loptickami so
Studentom.

Poloha 5 - Toto je normalna poloha zariadenia 2055, ked je
pripevnené na konci stola a jeho sietovy systém by mal fungovat
normalne. Zariadenie 1055 by muselo byt namontované v Robo-Caddy,
aby bolo v tejto polohe.

Pri tejto umiestneni by boli rozsahy oscilatorov 2055 a 1055 presné.

Pozicia 6 - Oba modely, namontované v Robo-Caddy, sa daju volne
pohybovat za stolom. Robo-Caddy tiez umoznuje znizovat alebo zvySovat
vySku robota. To je skvelé na simulaciu hibokych tderov, ako su sekanie,
lobovanie a slucky. Rozsahy oscilatora pre 1055 a 2055 v3ak nie su presné
a sietovy systém 2055 zvycajne nie je v tejto polohe Gcinny pri
zachytavani lopticiek.

Okrem toho si musite zakupit tieneny predlZzovaci kabel s konektorom,
aby ste prediZili dizku prepojovacieho kabla z 3,3 na 6,7 metra. To
umozni, aby ovladacia skrinka zostala v dosahu prehravaca.

Tieto polohy su len niektoré z moznych, ale poskytnd vam dobru
predstavu o vyhodach a nevyhodach umiestnenia robota na konkrétne
miesto.

DOLEZITA POZNAMKA: Aj ked rozsah oscilatora nemusi byt presny,
ako je popisané na obrazku 2 na strane 7, ked sa robot nachadza v
urcitych polohach, mali by ste byt schopni experimentovanim najst’
spravne nastavenia, ktoré umoznia dorucenie lopticky cez akikolvek
konkrétnu cast'stola.

Obrazok 12 tiez znazornuje idedlne polohy ovladacieho panela. Ak
ste pravak, preferovanym umiestnenim ovladacich prvkov je poloha A.
Ak ste lavak, preferovanou polohou je poloha B.

Umiestnenie ovladacich prvkov v tychto navrhovanych polohach
umoznuje, aby ovladacie prvky zostali v lahkom dosahu volnej ruky hraca.

KedZe hra¢ ma na forhendovej strane dlhSi dosah, odporuca sa
umiestnit'telo tak, ako je to zndzornené. Prevazna vacsina hracov na

turnajovej Urovni pouziva bekhend na pokrytie priblizne jednej tretiny
stola a forhend na pokrytie zvySnych dvoch tretin stola.

Robot

Pozicia 6

Robot

Pozicia 5

Robot
pozicia 1

Robot

Pozicia

Robot
Pozicia 4

Ovladacia gkrinka

| g

Lavé ruka

rac

ROBOT A OVLADACIA KRABICKA
POZICIE
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Robo-Pong 2055 je navrhnuty tak, aby po pripevneni k stolu stal vodorovne.

V spravnej polohe (obrazok 13) sa podporné nohy CT umiestnia pod st6l a
predna podporna doska CT sa nachadza na vrchu stola. Ak robot nestoji
vodorovne, lopticky sa nebudud spravne podavat. Ak k tomu dojde, je potrebné
vykonat ur€ité Upravy vyrovnania. Prvym nastavenim je vyrovnanie vrchnej
Casti stola umiestnenim podloZiek pod nohy stola, kym vrchna ¢ast'stola

nebude vodorovna.

Ak sa tym robot nedostane do vodorovnej polohy, bude potrebné
vykonat Upravy samotného robota. Podporné nohy sa dodavaju s 3 velkostami
gumenych koncoviek a 4 gumenymi diStanénymi podlozkami, ktoré sa
prispdsobia roznym hribkam dosiek stola a zabezpecia, aby stredovy zlab
zostal vodorovne. Gumové koncovky su na vrchu oznacené hrabkou stola, s
ktorou sa pouzivaju pre dosky s hribkou 13 mm (1/2”). NajdlhSia koncovka
hrdbkou 19 mm (14 mm) a dodava sa pred sa pouZziva pre dosky s
koncovka sa pouziva pre dosky *nainétalovanou doskou. NajkratsSia
s hrdbkou 25 mm ( 17).

Okrem tychto hrotov réznych velkosti sa na jemnejsie nastavenie
pouzivaju 4 gumené distancné podlozky. Jedna alebo dve z tychto diStanc¢nych
podloZiek (v zavislosti od toho, kolko nastavenia potrebujete) sa umiestnia
dovnutra gumenych hrotov predtym, ako sa hroty umiestnia na koniec
podpornych néh.

Daléim dévodom, preco vas robot nemusi sediet rovno, je to, Ze nie je
spravne usadeny na polohovacej zadpadke. Pri sprdvnom usadeni je oporna
priruba zadného panela zarovnana s polohovacou zapadkou, ktora vynieva
z hornej ¢asti stredového Zlabu alebo gulového vedra (pozri obrazok 14).
Sériové Cislo vaSho robota sa nachadza na vrchnej €asti tejto opornej priruby.

TIP: Ak je moZné nastavit Uroveri polovice stola, na ktorej je robot,
nezavisle od hracskej polovice, mdZete sa zdmerne rozhodnut mierne
naklonit polovicu stola, aby sa lopticky, ktoré skoncia na stole, kotulali do
podnosov robota. Ak stél vyrovnate, uistite sa, Ze robot stoji vodorovne
nastavenim gumenych koncoviek podla vy3Sie uvedeného postupu. V takom
pripade moze byt potrebné pouZit gumenu koncovku o jednu velkost vacsiu
ako je bezné a/alebo gumené podlozky na vyrovnanie robota.

Misky na vratenie loptiCiek by mali byt umiestnené na Urovni alebo tesne pod
Urovnou vrchnej Casti stola. Ak je napatie hlavnej siete prilis silné, misky sa
vytiahnu do mierneho tvaru ,V* s hornym okrajom misiek nad droviou
vrchnej Casti stola. Ak chcete tuto situaciu napravit, uvolnite nastavovacie
popruhy zndzornené na obrazku 15, kym misky nebudd umiestnené vo
vodorovnej polohe. Ak toto nastavenie nie je dostato¢né, natiahnite siet tak,
Ze ju uchopite oboma rukami a jemne ju od seba potiahnite, aby ste uvolnili
sietovl tkaninu.

Pasca (Cierna siet's velkymi otvormi) spomaluje vasSe odrazy, takze sa
ich zachyti viac. Velkost otvorov je o nie€o mensia ako priemer lopty.

Tvrdé Udery pretlacia loptu cez siet a lopta sa zachyti medzi prepadliskom a
hlavnou sietou.

Ked sa pomaly odpalované lopticky dostanu do kontaktu so sietou, nemaju
dostatocnu silu na to, aby cez fiu presli, takze okamzite spadnu do misiciek.

Stolny tenis >
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Siet'na odpal sa zvycajne volne zavesuje, aby sa zvysila jej schopnost’
absorbovat energiu. Ak trénujete tvrdé tdery, ako st smece alebo rychle slucky,
mozZete zistit, Ze pevnejsia siet' na odpal zachyti viac vaSich Gderov. Napatie siete
na odpal sa nastavuje utiahnutim alebo uvolnenim suchych zipsov na bokoch siete

(pozri obrazok 16).
1. Prevlecte

Bocné siete blokuju boky stola a smeruju Sirokouhlé strely do hlavnej siete. L " : flexibilny pés cez

Botné siete maju na Gizkom konci siete prisity erveny flexibilny pas. Tento flexibilny hornu Cast'sietovej pidpery

pas sa pouZiva na pripevnenie boc¢nej siete bud k upinaciemu mechanizmu siete
stola (siet, ktora oddeluje dve polovice stola - pozri obrazok 17), alebo k spone,

2. Omotajte pasku

ktora je pripevnend k povrchu stola (pozri obrézok 18C). Okrem toho méZzete okolo

upravit napatie bocnych sieti Gpravou flexibilnych pasov (pozri obrazky 18B a 18E).

Ak ma sietka na stol upinaciu skrutku, prevlecte flexibilny pas bocnej siete

cez hornu cast podpery siete a omotajte ho okolo upinacej skrutky, ako je
znazornené na obrazku 17.

Ak vasa sietka na st6l nemé upinaciu skrutku, pouZite plastové klipy, ktoré su
sti¢astou balenia robota. Otistite povrch stola izopropylalkoholom pozdiz bo¢nej
Ciary priblizne 3 - 7,5 cm pred sietkou na stdl. Po zaschnuti alkoholu odstrarite
podkladovi vrstvu na spodnej strane klipu a pritlacte ho k vrchu stola pozdiz
bocnej Ciary priblizne 2,5 cm od sietky. Otvoreny koniec klipu by mal smerovat od
robota (18A).

Vytvorte uzol blizko stredu flexibilného pasu (18B). VloZte pas do spony v mieste
uzla (18C). Bo¢n4 sietka by mala vyzerat ako 18D.

Pruzné pdsy boli navrhnuté tak, aby vo vacsine instalacii poskytovali spravne
napnutie bocnych sieti. Ak potrebujete vacsie napnutie na udrzanie bocnych sieti na
mieste, jednoducho pas zauzlite, ako je znazornené na obrazku 18B, aby ste skratili dizku

pésu, a potom ho znova pripevnite. Davajte pozor, aby ste nikdy nepouZivali také velké ~ Upevnenie bocnej siete pomocou plastu
napnutie, aby ste hlavnu siet' netahali dostato¢nou silou na to, aby sa zdvihli misky na OBRAZOK 18 KLIPY (IBA 2055)

vréatenie lopticiek. Ak potrebujete men3ie napnutie, mbZete pas predizit priviazanim
vlasovej gumicky poZadovanej velkosti (k dispozicii v mnohych obchodoch) k flexibilnému

péasu bocnej siete (pozri obrazok 18E). Flexibilné

Kapela

Pri prvom poufZiti je sietovina napnutd. Material sa €asom sam uvolni . Ak je

medzi spodnou ¢astou bocnej siete a povrchom stola dostatona medzera na to,
aby sa cez fu mohla prevrétit lopticka, mali by ste sietku uvolnit manualne .

Obrazok 19A znazornuje tento problém. Aj ked bola bo¢na siet' spravne

nainstalovana, jej spodna €ast je prilis vysoka, o umoznuje, aby sa lopta kotulala

pod fou. Pre ndpravu jemne natiahnite sietovy material priamo nad problémovou
oblastou, kym sa dostatocne neuvolni tak, aby spodny okraj siete bol tesne nad

povrchom stola (pozri obrazok 19B).

NESPRAVNA/SPRAVNA MEDZERA PRE
BOCNA SIET (IBA 2055)
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Precitajte si Cast' ReZim vrtania (strana 9), kde najdete stru¢né vysvetlenie,
ako ziskat pristup k 64 vitatkadm, ktoré su predinstalované s vasim robotom.
V tejto Casti je tieZ vysvetlené, ako sa vitacky nastavuju v ponuke Rezim
vitania.

Cvicenia su zoskupené v nasledujucom poradi, aby pomohli najst
cvi€enie na tréning urcitej Urovne hraca alebo konkrétneho aspektu
stolného tenisu:

Cisla vrtakov Popis

01-05 Cvic¢nia pre zaciatocnikov

06-15 Cvicgnia pre stredne pokrocilych hracov

16 - 20 Nacvik vratenia podania

21-25 cvikgv s otocenim dozadu
26-30 Nahddnych cviceni

31-32 Cviky s vysokou loptou

Cvi€enia s gostavami 33-40

41-45 Cvicgnia s pismenami

46-50 Progfesivne cvicenia pre zaciatocnikov

51-55 Stredine pokrocilé progresivne cvicenia

56-60 Cvitgnia pre pokrocilych hracov

61-64 Cvic¢nia pre expertov

Prvych 32 cviceni (€. cvi€eni 01 - 32) je uzamknutych a pouzivatel ich
nemdZze prepisat. Poslednych 32 cviceni (€. cviceni 33 - 64) je definovatelnych
pouZivatelom a pouzivatel ich méze nahradit. Ak chcete upravit cvicenie,
vytvorit nové cvicenie alebo nahradit cvi¢enie, pozrite si ¢ast RP.2.PC
zacinajucu na strane 28.

Cvicenia 33-45 a niekolko dalSich tvoria pismeno alebo geometricky
Utvar, ked je miesto dopadu kaZdej lopticky spojené ¢iarou.

Tieto poméahaju detom ucit'sa nielen stolny tenis, ale aj geometriu alebo
abecedu. TaktieZ im to ulahcuje zapamatanie si, kam na stole bude
umiestnena dalSia rana.

Cvicenia 46 - 55 ukazuju, ako sa d& postupne zvySovat narocnost’
zruc€nosti, aby Student zostal motivovany a napredoval. Cvi¢enia 26 - 30 a
niekolko dalSich ukazuju, ako sa pouZiva ndhodnost na udrZzanie myslenia a
bdelosti Studenta namiesto mechanického cvic¢enia na robote.

Mnohé cvi¢enia umiestriuju lopticky do strednych zén a pri strednej
rychlosti lopticiek, takZe je relativne lahké ich odpalit' spat. Toto sa robi
zadmerne, aby si hraci pri vykonavani tychto cviceni ziskali istotu. S rastdcimi
zru€nostami alebo na prispésobenie cvi¢eni hra¢om, ktori uz maju
pokrocilejSie zru€nosti, jednoducho zmente uhol hlavy, SPEED ADJUST a/
alebo WAIT ADJUST. Napriklad, ak sa vdm trajektdria zda prilis vysoka, znizte
uhol hlavy a zvySte SPEED ADJUST pre cvienie s nizsimi trajektériami,
vy3Simi rychlostami lopticiek, aby lopticky dopadali hibSie na stol.

Toto funguje najlepsSie na vitackach, ktoré maju jednu rychlost guldcky.
Cvicenia so Sirokym rozsahom rychlosti lopticky, napriklad také, ktoré zacina
kratkym podanim s rychlostou 2 a potom hlbokym podanim s rychlostou
17, sa budu taZsie upravovat bez toho, aby sa narusilo umiestnenie lopticky.
Pre takéto cvicenia je najlepSie upravit cvicenie v RP.2.PC (pozri stranu 28).

VSetky cvicenia su napisané pre model 2055, ktory je vycentrovany na

konci stola vo vodorovnej polohe. Skontrolujte, ¢i je vas robot vo vodorovnej
polohe a i je siet stola nastavena podla zdkonnych Standardov.

vysky 15 cm. Niektoré cvicenia zahrfiaju lopticky, ktoré sotva preletia sietou
stola. Ak robot nie je vodorovne alebo je siet priliS vysoka, moZe to sposobit,
Ze tieto lopti¢ky dopadnu na siet'a nedopadnu na spravne miesto. Nespravne
miesta dopadu lopticiek sa daju ¢asto lahko opravit' miernym postréenim
hlavy nahor alebo nadol podla potreby. TaktieZ sa uistite, Ze treci blok (79) a
vystupné koleso (78) su €isté, aby rychlost lopticiek fungovala spravne.

Majitelia robotov Robo-Pong 1055 budi musiet upravit vitacky v
zavislosti od toho, kde svojho robota na povrchu stola umiestnia. Vacésinu
uhlov hlav uvedenych pre vitacky bude potrebné upravit, pretoZe vyska
hlavy robota 1055 na stole je vyssia ako u robota 2055. Na Upravu
existujucich vrtaciek alebo vytvorenie novych, Specidlne prispésobenych
jedine¢nym vlastnostiam robota 1055, pouZite program RP.2.PC (strana 28) .

Jednym zo sp6sobov, ako mbdze majitel robota 1055 zniZit' pocet Uprav,
je namontovat robot 1055 do robotického vitacky Robo-Caddy a umiestnit
roboticky vitatku Robo-Caddy zarovnanu so stredovou Ciarou a tesne za
koncovou ciarou stola (pozri polohu 5, obrazok 12 na strane 18). Upravte
roboticky vitatku Robo-Caddy tak, aby bol vystupny otvor robota priblizne
96 cm od podlahy. Toto sa bude pribliZovat polohe hlavy robota 2055 a
vrtacky by mali s niekolkymi Gpravami fungovat spravne.

Nasledujuce diagramy cviceni poskytuju pouzivatelovi rychly prehlad o
pocte gulécok vo vitacke, o tom, kde je kazda guldtka umiestnend a o tom,
aké udery a dalsie techniky méa vrtacka posilnit. SU uZitocnym zdrojom pri
vybere vitacky a mali by ste ich mat blizko robota pre rychlu orientéciu.

Tu je legenda k oznaceniam pouZitym v diagramoch: Tu¢né ¢isla
oznacuju podania - lopticka sa odrazi prva na strane robota. Jednoduché
Cisla oznacuju névraty - lopti¢ka sa odrazi prva na strane hraca.

Notacia
Vysvetlenie

je Poradie, v akom sa lopticky hadzaju (1 je 1, 2, 3, prva lopticka, 2
afdina lopticka atd.)

B UYder bekhendom

F Horhendovy uder

F/B Bud forhend alebo bekhend (podla vyberu hraca)

t Wder s topspinom (slucka, protidtok, blok, smec atd.)

b Z4aber s piruetou (tlaCenie, sekanie, pustenie atd.)

f Hip - Gtok s topspinovym obratom pri kratkom podani

Ud

1)

/b Flip alebo backspin (podla vyberu hraca)

¢ Ytred - forhend zo stredu stola

Siroka - lopta preleti cez postrannd ¢iaru

takZe Step Out - forhend z bekhendu s pivotovou pracou néh

POZOR! Pouziva sa, ked su dvaja alebo

viac moznosti pre konkrétnu lopti¢ku. Napriklad, 2Bt! a 2Ft! by
znamenali VENUJTE POZORNOST, pre druh lopti¢ku to moze
byt bud forhend, alebo bekhend a vy ho vratite Gderom s
topspinom.

1

Premenlivy pocet lopticiek hodenych na jedno miesto.

Napriklad, 4~6Bt by znamenalo, Ze po¢nuc loptou €. 4sa 1 az 3
lopty hodia do bekhendu predtym, ako sa lopta hodi na dalSie
miesto.




Machine Translated by Google

TOPSPIN UHOL: 2

1Bt 2stopy

01 BF Zaciatoc¢nik

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL: 2

1Bt

25stopy

05 Falkenberg

Zaciatocnik

TOPSPIN [ROBOT] UHOL:8

2stopy

4stopy

09 BF-Fc-F

TOPSPIN UHOL: 2

2stbpy 1 stopa

02 F-Fc Zaciatocnik

TOPSPIN UHOL: 8

TOPSPIN UHOL: 2

1Bt 3stopy.
28t 4stopy

06 2B-2F

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL: 8

1Bt 2stppy 3stopy.

03 B-Fc-F Zaciatocnik

TOPSPIN UHOL: 8

25topy

07 F-Fc-B alebo Fso-Fc

TOPSPIN UHOL: 8

1Bt

2stopy 4stopy

10 B-Fc-BF

11 Lomka dopredu
TS

TOPSPIN UHOL: 2

1Bt 3 stopy

4Bt 2500y

04 Zaciatok presypacich hodin -
nerv

TOPSPIN UHOL: 8

2stopy

3stopy

08 F
Kratke-Stredne-DIhé

TOPSPIN UHOL: 8

3Bt 1Ff
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TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8 TOPSPIN ROBOT] UHOL: 8 TOPSPIN UHOL: 7,5 SPATNA TOCKA UHOL: 4,5
18f 1Ff 1B/F >
3Bt 1 f1t/b
N\ 1

7 1N
/ \ aoboy 2Bt
L astopy
3stomy
Y
7 N 7
4Bt 25t0py 3Bt 25topy
13 Strecha 14 Hak 15 Falkenberg Slash 16 Podanie s backspinom
Navrat
SPAT/DOPRAVA UHOL: 4,5 SPAT/DOLAVA UHOL: 4,5 HORE/VPRAVO UHOL: 4,5 HORENVLAVO [ROBOT] UHOL: 4,5
1B/F > 1B/F > 1B/F > 1B/F >
f/t/b f1t/b ft ft
3 Y Y
17. Zadné pravé podanie 18. Lavy zadny servis 19 Podanie vpravo hore 20 Podanie zlava hore
Navrat Navrat Navrat Navrat
SPATNA TOCKA UHOL: 8 SPATNA TOCKA UHOL: 8 SPATNA TOCKA UHOL: 8 SPATNA TOCKA UHOL: 8
/_1Fb 18b \ 2Bb 1Fb 18b =2Fb
/’/ \\\
2Bt / \xm
Py ‘/
3stopy 3Bt astopy
21 Lomka dopredu 22 Spatné lomenie 23 Fb-Bb-F 247

BS BS
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30T] UHOL: 8 TOPSPIN [ROBOT| UHOL: 8

SPATNATOCKA UHOL: 8 TOPSPIN [ROBEGT] UHOL:8 TOPSPIN _ [ROE

1Bb

\ 1Bt -—b ] 1-3

2Bl e 45PpY 5 astopy 28t 1 heopa 2 stopy!
| t
3Bt ———

2sthpy 3 stopy

_

N

\

25 Tupouhy trojuholnik 26 3B-1F Nahodné 27 1~3B-1F 28 Fc-B alebo F
TOPSPIN  [ROBOT] UHOL: 8 TOPSPIN  [ROEOT] UHOL: 8 TOPSPIN UHOL: 13 TOPSPIN _ [ROBOT] UHOL: 13
1B/F »
t
1Bt 2stbpy 1 -
3Bt! 3sthpy! 1,5m 4Bt 2 > 1stopa 2stopy
4Bt! 4sthpy! L=
29 B-Fc-B alebo Fc-B alebo 30 3F Nahodné-B 31 F Smash Pattern vs High 32 F/B Smash
Fc-F Ball Nahodné vs. vysoké
Lopta
TOPSPIN UHOL: 8 TOPSPIN UHOL: 8 TOPSPIN UHOL: 8 TOPSPIN [ROBOT] UHOL:8
4Bt o Ly 305y /1F A 1Bf astbpy
\ / 14m \ 5Bt
» i L
>< 2Bt / \>4smpy \ 1Bt 25stopy
/ \\ \\ // \\ // /
28t ’/ - S N ooy ] 28t 4Bt .
34 diamantov proti smeru hodinovych rutic¢iek 35 Trapézovy proti smeru hodinovych ruciciek 36 Rovnobeinl'k

33 Vert presypacich hodin
cv
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TOPSPIN _[ROBOT] UHOL: 8

1Ff

1.5m

2stopy.

37 Obdfznik v smere hodinovych ruticiek

TOPSPIN [ROBOT] UHOL:8

18Bf

3stopy.

41L

TOPSPIN [RCEOT|] UHOL:8

1Ff

4Bt

3stopy

2stopy

45H

TOPSPIN UHOL: 8

L 1H

AN

2stopy.

4Bt 3stopy

38 Pentagon CW

TOPSPIN UHOL: 8

\\//
| I
42 M

TOPSPIN UHOL: 8

25stopy

46 BF

TOPSPIN [ROEOT] UHOL:8

|2 stopy

N

2stopy

39 Antiparalelné-
gram

TOPSPIN [ROEOT] UHOL: 8

1Bf

N
2Bt astopy

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8

2stpy. 1 stopa

47 F-Fc

TOPSPIN [ROEOT] UHOL:8

4stopy

38t \{
\
[

5Bt 2stopy

A=
&

40 hviezdiciek

TOPSPIN - UHOL: 8

2Bt

1FF

4Bt 1.3m

3Bt

44 F

TOPSPIN _[RGEGT] UHOL: 8

1stopa
3Bt 4st

2stopy

48 2F-B-Fc
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TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8

1Bf

N

2stopy

49 Spatné lomenie
TS

TOPSPIN UHOL: 8

BT
2stopy

3Bt

4Bt

4stopy!

53 B-Fso-BF alebo B

TOPSPIN  [ROBOT|] UHOL:8

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8

1Bb! +——1Fb! L

2stopy

50 Bb alebo Fb
Nahodné F

SPATNA TOCKA UHOL: 8

1Bt
2stopy

3Bt

4stopy

51 B-Fso-BF

SPATNATOCKA |[ROBOT| UHOL: 8

1Bt

2stopy

3stopy

52 Falkenberg

SPATNA TOCKA UHOL: 8

1Fb

2B/F 3stbpy
t

54 Fb-B alebo Fso-Fc

TOPSPIN UHOL: 8

5~7

Bt 4Bt 3Ft 2kt 1Ftw

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

6Bf 1Ff
7-8 s 2~3
Bt 9-f0 oy

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

2Bt 3stbpy L

55 Fb Random-BF
Nahodné

TOPSPIN UHOL: 8

Nahodné B alebo F-

B alebo FB alebo FB alebo F

NBf = 1fFf -
2Bt Tstopy
3Bt 13 stopy
4Bt 14 stopy
L 158t 15514
59 B alebo Ff

Y

"Bb "R >

2Bt 12 stopy

56 Bb alebo Fb
Nahodné B alebo F

TOPSPIN  [ROBOT] UHOL:8

2Bt 16 §top 16 stép
13~5 7 qt6p 7 stop
Bt
60 2B-1~3B-
Fc alebo F
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TOPSPIN UHOL: 7 TOPSPIN [ROBOT| UHOL:7 TOPSPIN [ROBOT| UHOL:7 TOPSPIN [ROBOT|] UHOL:7
1Ff 1Bf
3Ftw
1Bt 3stopy 3Bt 4sfopy 2stopy n~2 13~4 2B/F
2stopy Bt stopy [t
61 Falkenberg 62 Ff-FB-Fc Expert 63 2B-2F Expert 64 Bf-B/Fc-Fw
Expert Expert

Precitajte si, prosim, vysvetlenie funkcie SPEED CALIB (KALIBACIA RYCHLOSTI) na strane 13. Skopirujte tGto stranu a potom z nej vystrihnite tento
ciel. Pripadne, namiesto kopirovania ciela, méZete jednoducho vystrihnut Stvorec s rozmermi 15 x 15 cm z kusu papiera a pouZit ho ako ciel.

Kalibracna cielova rychlost pre Robo-Pong 2055

Pred kalibraciou rychlosti kalibrujte oscilaciu a vycistite vystupné koleso a treci blok. Skontrolujte
tie, & st zasobniky robota v rovine. Vyrezte tento ciel. Umiestnite spodny okraj ciela pozdiz
koncovej Ciary stola a vycentrujte znacky ciela pozdi? stredovej ¢iary stola. Na pripevnenie ciela na
mieste moZete pouzit kratky prizok pasky:

ROBOT

Nastavte uhol hlavy na 8 a rotaciu na hornt rotaciu. Stlacte tlacidlo Menu na ovladacej

skrinke. Vyberte SETUP a potom vyberte SPEED CALIB. Stlacte ZIté tlacidlo TEST. Robot hodi 5
loptiCiek na ciel. VSimnite si, kde tieto lopticky dopadnu vzhladom na ciel. Ak lopticky dopadnu
na ciel, kalibracia rychlosti nie je potrebnd. Ak lopticky nedosiahnu ciel, skuste najskér

mierne upravit' uhol hlavy. Ak dokazete dosiahnut, aby lopticky zasiahli ciel pomocou uhlov

od priblizne 7,75 do 8,25, kalibracia nie je potrebna. Ak nastavenie uhla hlavy nefunguje,
upravujte hodnotu SPEED CALIB, kym lopticky nedosiahnu ciel. Ak lopticky dopadnu za ciel,
znizte hodnotu SPEED CALIB, kym lopti¢ky nedosiahnu ciel; ak nedosiahnu ciel, zvySte hodnotu.
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RP.2.PC PROGRAM (VSETKY MODELY)

RP.2.PC nebol navrhnuty a

nie je podporované na ziadnej inej platforme ako Windows 10.

Softvérova aplikacia RP.2PC pre roboty série 1055/2055 ponuka intuitivne zobrazenie, ktoré urychluje vytvaranie cviceni, takze si moZete rychlo
prisposobit svoje vzory a rychlo sa vratit k tréningu. VSetky cvi¢enia sa ukladaju do databazy, takZe existuje iba jeden subor, do ktorého si méZete cvicenia
vyvolat alebo uloZit.

Subor je k dispozicii iba na stiahnutie. EXE stibor na instalaciu RP.2.PC najdete na stranke http://www.newgy.com/support-downloadable-instructions-
manuals.aspx. Subor s velkostou 74 MB obsahuje rozhranie RP.2.PC, balik ovldadacov USB a balik .NET frameworku pre pripad, Ze by vas systém potreboval
aktualnu verziu. Postup po stiahnuti je uvedeny nizsie:

STIAHNUTIE A PREVADZKA RP.2.PC

Toto je ikona instalacie; dvojitym kliknutim na fiu sa spusti instalacia.

Prva stranka instalacie; kliknite na tlacidlo ,DALEJ".

IfE? RP2.PC - InstallShieid Wizarc

Welcome to the InstallShield Wizard for
RP.2.PC

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

copyright 2017 Newgy Industres, Inc

Strana 2 je adresar suborov RP.2.PC, kliknite na tlacidlo ,INSTALL" (INSTALOVAT).

ﬁzmrwm
' Ready to Install the Program
The wizard s ready to begin installation.

1 you want to review or change any of your installation settings, dlick B...

Current Settinns:
Setup Type:

Typical

C:\Program Files (x86)\Newgy Industries, Inc.\RP.2.PC\
User Information:

Name- RN

Cnmnany

<Back | Instal Cancel
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Licenéna zmluva s koncovym pouZivatefom pre RP.2.PC; kliknite na tlaidlo ,SUHLASIM" a potom na tlagidlo ,DALEJ".

|| License Agreement

Please read the following license agreement carefully

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

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

| accept the terms in the license agreement Print
9] do not accept the terms in the bcense agreement

< Back vext Cancel

Na poslednej stranke nastavenia RP.2.PC kliknutim na tlacidlo ,Dokoncit” dokoncite instalaciu alebo sa moéZe zobrazit' vyzva na instalaciu oviddaca USB v pripade systémov, ktoré vyzaduji

najnovsie ovladace.

f:] RP.2.PC - InstallShield Wizard

InstaliShield Wizard Completed

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

[+ Launch the program

Kliknite na tla¢idlo ,EXTRAKTOVAT" a ziskajte najaktudlnejsie sibory ovladaca.

@ FTDICDM Drivers: s s

FTDI CDM Drivers

Click ‘Extract’ to unpack version 2.12.25 of FTDI's Windows dnver package and launch
the installer

www ftdichip com
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Sprievodca ovladacmi nacita ovladace, kliknite na tlacidlo L DALEJ".

Welcome to the Device Driver
Installation Wizard!

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

To continue, click Next

Back | Next = ; Cancel

License Agreemenl

- To continue, accept the following license agreement To read the entire
p- o, 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)

BY INSTALLING OR USING THIS SOFTWARE YOU AGREE TO THE

")l accept this agreement | SaveAs | Print

-

| don't accept this agreement

< Back

Cancel
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Toto je posledna stranka instalacie. Po kliknuti na tlacidlo ,DOKONCIT” sa obrazovka zatvori a aplikacia RP.2.PC sa vrati

na svoju prvu stranku.

.. 8

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
W/ FTDI COM Driver Ready to use
W/ FTDICDM Driver.. Readytouse

< Back Finish ] [ Cancel ]

English v
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HLAVNE ROZHRANIE

File Device About CONNECTED [] SAVE TO CONTROLLER

DRILLS ON CONTROLLER EDIT DRILLS RUN CONTROL
DRILL# 3 2l pas % SPEED B Z|| oRuL 4 al
| ‘ @ EitherfOr (7} Random REIIORS =
{ WAIT(sec) 14 = I _
‘ READ/OPEN - SPEED 2 0 & .
| — T
z 1 = SPEED WAIT %
. | ) WAIT 2(sec) 00 2 A BALLS : ADJUST ADJUST
' WRITE/SAVE @ Either/Or | Random
POSITION 2 L"-« _ 0 ] 5 [ 900
"I NORMAL/TEST : EALLS?2 =
'@ Either/Or ~) Random -
SPEED f()SITI('}NR c . WAIT(besweer) 00 B
. POSITION2 0 %J
1= [a T ) () |
= 0 0
" HEAD ANGLE SPIN
* - 0 &= BALLACTIONS
drillNumber ballNumber wart wait? position posi C
. >
1. 1 14 [0 2 0 9 100
=D | | 8
0 0 2 15 0 |10 |0 0
15
\ 3 10 10 - -
@ Normal () Drill
["] RANDOM
WAIT(sec) #BALLS
- -l RUN 3 STOP
100 ¢ 1 .
= 4
#1 - CERVENA oblast je standardna rozbalovacia oblast's tromi polozkami; #4 - TMAVO CERVENA oblast predstavuje OVLADACIE PRVKY na ovladanie vitacky

vybranej v oblasti #1 (OVLADAC VRATKY) alebo umoZfiuje ovladanie pre oblast #5
* Stbor - Exportovat/ Importovat' / Ukoncit (NORMALNE/

* Zariadenie - Automatické pripojenie/odpojenie TEST) spustenia a zastavenia pocas pouzivania RP.2.PC. Po stlaceni tlacidla RUN sa

* O nés - Autorske prava 2017 Newgy Industries Inc. uzamkne, kym sa nevyberie tlacidlo STOP. Pred pouZitim tejto funkcie je potrebné vybrat

Verzia R3.01 ..
rezim DRILL alebo NORMAL.

#2 - MODRA oblast je miesto, kde je moZnost vybrat; otvorit/
Citat' alebo zapisovat/ukladat vitacku. VSetky nové vitacky po uloZeni zobrazia ¢islo
novej vitacky v tejto oblasti.

#5 - ORANZOVA oblast sltZi na ovladanie rychlosti lopty, oscilacie a zapnutie alebo
vypnutie ndhodného reZimu v rezime Normal/Test v rezZime RP.2.PC.

#3 - ZELENA oblast zobrazuje v3etky hodnoty lopti¢ky v cviceni alebo ked vytvérate

nové cvicenia, tu urcujete umiestnenie, rychlost a casy ¢akania medzi loptickami.

V oblasti Akcie s loptickami sa zobrazia v3etky lopticky vo vybranom cviceni z oblasti ¢. 1 a bude

sa zapifiat pri pridavani novych lopticiek do cvi¢enia.
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Pomocou RP.2.PC mbZete vytvarat nové cvicenia alebo upravovat cvicenia, ktoré su
predinstalované v ovlddacom paneli. Prvych 32 nie je mozné upravovat, st iba SPUSTENE.

Cvicenia 33-64 MUSIA obsahovat rovnaky pocet gul6cok, hoci vietky hodnoty sa mézu zmenit.

NOVE vytvorené cvienia sa uloZia do rovnakej databézy ako 1-64, takze prvé NOVE cvicenie

bude mat ¢islo 65 a méze mat 6 gulécok. Cvicenia s ¢islom 65 a viac sa nikdy nezapisu do
ovladacieho panela a spustia sa iba vtedy, ked'je robot 1055/2055 pripojeny k pocitacu.

Ak chcete opustit rezim PC / RP.2.PC, vyberte v rozbalovacej ponuke Stibor moznost’

UKONCIT a dvakrét stlatte tlacidlo OK/MENU na ovladacom paneli.

Ak chcete zobrazit' hodnoty pre lubovolny tréning, vyberte CISLO CVICENIA v Easti
CVICENIA NA OVLADACI (oblast ¢. 2) a potom kliknite na tla¢idlo CITAT/OTVORIT. Polia v sekcii
UPRAVIT CVICENIA sa vyplnia hodnotami pre prvd lopti¢ku. V oblasti AKCIE LOPTICKY sa

zobrazi kazdé lopticka a v3etky jej hodnoty.

Ak ste zmenili hodnotu v cviceniach 33-64 a chcete spustit cvicenie s touto hodnotou,
sta¢i nastavit opakovania cvicenia v oblasti €. 4, vybrat moznost ZAPISAT/ULOZIT a potom
vybrat SPUSTIT. Pomocou tlatidla ZAPISAT/ULOZIT bude cvi¢enie uloZené, kym sa riadiaca

jednotka nevypne. Ak chcete zmenou nahradit pévodnd hodnotu cvi€enia, vyberte moznost’

ULOZIT DO OVLADACA.

Prvym krokom pri vytvoreni nového vrtaka by bolo kliknit na tlagidlo NOVY v oblasti
UPRAVIT WAZKY (€. 3). Tymto sa vietky hodnoty v poliach nastavia na minimum, takze sa
mézete pomocou $ipok nahor dostat na pozadovant hodnotu a NOVY WAZOK na dalsie &islo

v databéze.

Nastavte UHOL HLAVY a OTOCENIE; ide o manuélne nastavenia, ale sltZia ako

pripomienka, aby vrtacka fungovala podla navrhu/zameru.

TakzZe pre lopticku €. 1 - pohybujucu sa doprava, méZete nastavit rychlost
lopticky (0 - 30). Ak v &asti Rychlost vyberiete moZnost Bud/Alebo a RYCHLOST 2
nechate na hodnote 0, prvé lopticka bude nastavena len na vybranu rychlost. Ak je
Rychlost' 2 nastavena na hodnotu (1 - 30), potom prvé lopticka m6ze mat hodnotu
nastavenu bud na RYCHLOST, alebo na RYCHLOST 2.

Kazdy tréning zacina 3-sekundovym ndbehom motora rychlosti lopty, takze pre loptu ¢.
1 (B1) by dal3ou vytvorenou hodnotou bol ¢as ¢akania (WAIT) pred hodom lopty ¢. 2 (B2). Ak

chcete mat nastaveny ¢as, nechajte WAIT 2 na hodnote 0,00. Pre variabilny ¢as ¢akania pridajte

do WAIT 2 hodnotu, ktord je nizsia alebo vysSia ako v Wait. Zhoda hodnét v WAIT a WAIT 2 ma
rovnaky ucinok, ako keby bola hodnota 0,00 v WAIT 2.

VZDY pamétaite, Ze ak je rychlost nasledujucej lopti¢ky nizsia ako rychlost
predchadzajucej, koliesko rychlosti loptitky bude potrebovat viac ¢asu na spomalenie ako na
zrychlenie. TaktieZ, ak st POZICIE medzi lopti¢kami daleko od seba, moze byt lepsie mat dIhsi

CAKACI CAS, aby ste sa uistili, e hlava je nastavena pred odoslanim dal3ej lopticky.

Nastavenie POZICIE (0-20) uréuje miesto pristatia a méte dve moznosti na nastavenie
tychto poldh.
Ak je zvolen4 moznost Bud/Alebo a v POZICII nie je Ziadna alebo je rovnaka hodnota, lopticka
dopadne na miesto zobrazené v hodnote POZICIE. Pri réznych hodnotach dopadnu lopticky

na ktorukolvek z tychto pozicii. Ak je zvolena moznost'Ndhodne,

Miesta pristatia sa budu pohybovat medzi tymito zvolenymi hodnotami.

Ak chcete nastavit hodnoty pre LOPTICKU C. 2, kliknite na tlacidlo (+) a pole CINNOSTI S

LOPTICKOU sa vyplni nastavenim pre LOPTICKU C. 1 a polia v EDITOVAT CVICENIA sa obnovia

Po zapisani akcif pre kazdu lopti¢ku vo vasom NOVOM CVICENT staéi kliknat na tlagidlo

ZAPISAT/ULOZIT v oblasti €. 2, aby ste ho uloZili do databazy cvi¢eni a RP.2.PC mu priradi
dal3ie dostupné ¢islo cvicenia v databaze.

Funkcia EXPORT vdm umozfuje EXPORTOVAT (uloZit) aktuélnu databézu s konkrétnym
nazvom, takze mozete vytvorit r6zne databazy pre rézne tréningy alebo, ak ste tréner, rozne
databézy pre roznych $tudentov. PouZitie funkcie IMPORT vdm umoZHuje IMPORTOVAT
(otvorit) int databézu, ako je t4, ktori méte aktudlne. Tato novéa databaza bude predvolenou

databazou, kym neIMPORTUJETE ind.

TakZe bez ohladu na to, kde alebo kedy, moéZete tvorit, zatial ¢o premyslate o spravnych

aktivitach, ktoré pridate do svojho tréningového programu!

NORMALNE/TESTOVANIE umozfiuje spUstat jednoduché vzory v RP.2.PC a je skvelym
nastrojom na testovanie rychlosti a poléh pred zostavenim cviceni. Ak chcete povolit ovlddacie
prvky, prepnite tlatidlo NORMALNE v oblasti €. 4, &m sa tlagidla START a STOP prepoja s
oblastou NORMALNE/TESTOVANIE namiesto cvi¢enia DRILL. Posuvné ovladacie prvky v oblasti
€. 5 ovladajui RYCHLOST (0-30) a POLOHU PRISTANIA (Vlavo a Vpravo) kazdej lopticky.

Nahodny reZim je mozné zapnut alebo vypnut a nastavit ¢as ¢akania (sek.) medzi loptickami a
celkovym poctom lopticiek. Ak nechate pocet lopticiek prazdny, robot sa spusti, kym v oblasti

¢. 4 nestlacite STOP.
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UPOZORNENIE: Tieto body su nevyhnutné pre spravne pouzivanie a starostlivost. Nedodrzanie tychto bodov méZe sposobit poSkodenie robota alebo jeho

poruchu.

1. Pri pripdjani prepojovacieho kabla k spodnej casti ovladacej skrinky
omotajte kabel okolo kovovej montaznej konzoly ovladacej skrinky, ako
je zndzornené na obrazku 20. Toto sluzi ako odlahenie napatia kabla,
aby sa zabranilo jeho uvolneniu. Nedodrzanie tohto odpordc¢ania méze
mat za nasledok nepravidelné spravanie robota a/alebo UpIné odpojenie
medzi ovladacou skrinkou a robotom.

2. Pred pripojenim robota k elektrickej sieti sa uistite, Ze mate spravny

adaptér zasuvky, ktory zodpoveda elektrickym zasuvkam, v ktorych
budete robota pouzivat. Skontrolujte tieZ, ¢i transformator zvlddne

elektricky prud, do ktorého budete robota zapajat (pozri stranu 37).

3. Na plastové casti tohto vyrobku nepouzivajte maziva ani rozpustadla na
baze ropy. Tieto chemikélie su korozivne pre plasty a spdsobia
Strukturalne poSkodenie plastovych Casti. PouZitie tychto chemikalif
rusi platnost vasej zaruky a/alebo servisnych podmienok (pozri zadnu
stranu obalu).

4. Roboty 2055 a 1055 su vybavené Speciadlnou bezpecnostnou funkciou,
ktora vas upozorni na zaseknutie gul6¢ok. Vasa riadiaca jednotka
vydava vysoky piskavy zvuk a vypne podavanie gulécok, ked zisti
zaseknutie gul6cok!

TaktieZ sa na LCD obrazovke zobrazi varovanie. Nebojte sa - vas stroj
funguje tak, ako bol navrhnuty. Tato funkcia vypnutia zabranuje

Ak chcete skontrolovat' vnutro robota, vyberte gul6cky z vedra na
guldcky1 alebo zo stredového Zlabu2 a potom vyberte telo robota
uvolnenim dvoch kridlovych matic, uvolnenim svoriek a potiahnutim
tela robota nahor. Po odstraneni priehladného predného krytu (41,
obrazok 21 nizsie) skontrolujte, ¢i gul6cky nie su prasknuté, preliacené,
prili$ velké alebo nekruhové. Zlikvidujte vSetky poskodené guldcky alebo
akékolvek cudzie predmety nachadzajuce sa v kandli pre gul6cky. Nové
gulé¢ky mozu tiez sposobit’ich zaseknutie. Pred vloZzenim novych
guldcok do robota ich umyte a vydrhnite podla postupov opisanych v
Casti DoleZité informacie.

Letdk s upozorneniami je sucastou balenia robota (k dispozicii aj na
stranke na stiahnutie na Newgy.com).

5. Pre dosiahnutie najlepSich vysledkov pouZivajte vysoko kvalitné lopty s 2

alebo 3 hviezdickami schvalené ITTF alebo lopty Newgy Robo-Ball.
Vyhybaijte sa lacnym loptdm bez hodnotenia, najma tym s drsnymi
Svami. Najlepsie funguju opotrebované lopty. PouZivajte iba lopty s
priemerom 40 mm alebo 40+ mm; nepouZivajte lopty s priemerom 38

mm, 44 mm alebo iné velkosti ako 40 mm alebo 40+ mm. Nemie3ajte
lopty s priemerom 40 a 40+.

6. Zariadenie skladujte iba v interiéri. Nenechdvajte robota ani ovladaciu

skrinku vonku. Zabrante ponechaniu zariadenia v hortcom aute alebo
kufri. Plastové Casti sa mdzu zdeformovat, prasknut alebo roztavit, ak
su vystavené extrémnym teplotdm. NepouZivajte robota v blizkosti

poskodeniu prevodov gul6ckového podavaca a motora. piesku. Piesok odiera plastové povrchy.
7. Pri spustani vratnych misiek gul6¢ok na modeli 2055 nenechajte misky
RieSenie je zvycajne velmi jednoduché. Vypnite ovladaciu skrinku spadnut na svoje miesto. Spustajte ich opatrne.
a potom premiesajte gulocky tam, kde sa podavaju do stroja. Najma
hladajte gul6cky, ktoré sa zasekli okolo mechanizmu podavania gulécok. 8. S robotom nepouZivajte brusne lopatky. Piesok sa méZe z lopatky uvolnit

a dostat'sa do vnutra robota, kde mdZe odierat plastové povrchy a
Ak mieSanie lopticiek problém nevyriesi, problém je pravdepodobne vo sposobit zaseknutie lopticky a iné problémy.

vnutri robota.

Uzamykacie Gchytky

Odstrante priehladny Na prednej obalke

Zacvaknutie do slotov
Na zadnom paneli

predny kryt stla¢enim
Omotajte kabel Gchytov pre prsty vedla

kolo kovového . o .
okolo kovov zaistovacich Uchytiek.

drZiaka, ktory slizi ako

] Najprv uvolnite
odlahcenie napatia . i vrch, potom spodok.
a zabrani jeho odpojeniu ;

41
Zberna doska
(Iba 2055)

ODLAHCENIE TAHU KABLA KONEKTORA ODSTRANENIE PRIEHLADNEHO PREDNEHO KRYTU
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DEMONTAZ, SKLADOVANIE A PREPRAVA (IBA 2055

Robo-Pong 2055 sa da lahko rozloZit za menej ako 5 minut. Vas robot sa velmi 1 IUTE [ BT A8 1 A SR

kompaktne sklad4 so vietkymi €astami vo vnutri robota. Tento model je lahky Odpojte vietky kable od

a prenosny. Postupujte podla tychto krokov, aby ste sa uistili, Ze vSetky casti ovladanig

sa spravne zlozia. krabicu a odpojte ju
Transformator zo zasuvky.
Zvinte v3etky kable a umiestnite ich na
UMIESTNITE BOCNE SIETE DO ZASOBNIKOV
guldcky v stredovom Zlabe.
Najprv odpojte pripojovaci kdbel zo zadnej strany robota. Potom

odpojte boc¢né siete a vloZte ich do zasobnikov. Konce boénych sieti umiestnite tesne

dovnutra zabran proti loptam (15).
Ak méate Pong-Master, mdZete umiestnit’
jeho vysledkovu tabulu a $ndry na

lopticky podla
dobre.

PRIPRAVA DRZIAKA CB NA SKLADOVANIE

Polozte ovladaciu skrinku

licom nadol na stél.

Odskrutkujte ju z montaZzneho

ramena, otocte konzolu a

potom ju znova pripevnite cez Ulozny otvor

Vyberte robota (otvor najblizsie k obdiZnikovému otvoru),

zo stola a ako je znazornené.

poloZte ho na

roh stola, aby

ste mali lahky pristup k

prednej aj zadnej Casti
robota.

UMIESTNITE OVLADACIU SKRINKU NA ULOZNY STLPIK
Drzte ovladaciu skrinku

tak, aby tlacidla

smerovali k vdm a
konzola smerovala prec.

Z prednej strany

r miern
ghota mierne Zdvihnite zostavu podpornych néh a

S lite kazdy zasunte ovladaciu skrinku na jej ulozny Sk,ladOV:me
zasobnik a stipik medzi podporné nohy (8 a 9). Prispevok pre

. Pripajanie
vyberte zabrany Zostavu udrzujte zdvihnutd, aby ovladacia

oA R Ovladanie
gidtiodiey (15) 2 ich dloZnych skrinka nespadla zo stipika. Krabica

poléh. Nezdvihajte ich prilis, ™ Odstranenie
inak gulocky vypadnu Ball Dam

( podrobnosti najdete na od
obrazkoch 8 a 10 na strane Skladovanie
17). MONTAZ ZLOZENEHO PODPERNEHO DRZIAKA

Nastavte hlavu robota

VLOZTE GULOVE HRADINY na Topspin a potom ju

Zatlatte guldcky do zdvihnite do najvysSieho

stredového Zlabu (1) a uhla.

Otocte podporné nohy dovnutra a
zloZte cell zostavu podpornych néh

umiestnite zabrany
gulécok (15) do ich

aj s pripojenou ovladacou skrinkou
do robota, ako je znazornené. Pri
skladani zostavy mozno budete

upevnovacich otvorov (podrobnosti
najdete na obrazkoch 8 a 9 na strane
17).

musiet pridrZat zachytnu siet, aby
Vlozte gulu neprekazala pri skladani.
Priehrada do

Ovléddacia skrinka v

Skladovacia poloha

Drazka pre uchytenie
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ZLOZTE TACKY NAHOR POPRUH S PRACKOU
Opatrne zdvihnite misky na

Spojte vrchné
Casti tacok na

vratenie lopti¢iek a zatvorte

ich, kym sa nezacvaknut do
zvislej polohy.

vratenie lopticiek

k sebe prepnutim
volnych koncov nosného popruhu
(24).

UMIESTNITE SIETOVE RURKY DO ULOZNYCH OTVOROV
Zo zadnej strany UMIESTNITE ROBOTA DO TASKY ROBO-TOTE

robota odpojte lavu
a pravu podpornu

Ak ste si zakupili
volitelné prenosné
2 ) ) puzdro Robo-Tote,
rarku zakrivenej

siete (19).

z prislusnych rovnych trubic siete (18).

vas Robo-Pong 2055
sa teraz zmesti dovnutra puzdra. Prenosné
Zakrivené rury umiestnite do ich puzdro chrani vonkajSiu €ast robota pocas

GlozZnych otvorov (2. a 4. otvor) na premiestfiovania alebo skladovania a

vrchnej strane dosky podpory siete (21 dodava sa s popruhom na chrbte pre

a22). jednoduchu prepravu. Vonkajsie vrecko
sa pouZiva na uloZenie teréov Pong-
Master (ak ste si toto prislusenstvo

Oddelenie zakupili). Pri vkladani ter¢ov do vrecka by

Horné a dolné

Podpora siete
Ruary

mali byt dréty tercov ¢o najdalej vo
vrecku, aby sa zabrénilo ohybaniu okrajov

tercov vahou drotov.

Podpora siete
Tanier

Pong-
Majster

ROBOT SPRAVNE ZLOZENY

o 3 S . PRIPRAVENE NA SKLADOVANIE ALEBO PREPRAVU
Ked je robot Uplne zloZeny a jeho komponenty st v

spravnych skladovacich polohach, vietky diely sa zmestia S vasim Robo-Pongom 2055 v prenosnom puzdre je

do stredového Zlabu a zasobnikov na vrétenie lopticiek. pripraveny ist' kamkolvek so sebou.
Noste ho na chrbte, uloZte ho do skrine alebo ho vezmite
autom k priatelovi domov!

Vas robot bude chraneny pred prachom, necistotami a kondenzaciou a vSetky

Casti budud na jednom mieste, ked ho budete méct znova nastavit.
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Roboty Robo-Pong sa lahko udrZiavaju. Jedinou Udrzbou, ktord nase roboty
vyzaduju, je ob¢asné Cistenie. Koleso na vyhadzovanie lopticiek a treci blok su
obzvlast nachylné na hromadenie necistot. Pravidelne kontrolujte tieto Casti a
Cistite ich Cistiom gumovych pohonov a handri¢kou. Jednym z ukazovatelov,
Ze tieto Casti sU znecistené, je zniZzena rychlost lopti¢ky alebo nepravidelny let -

lopticky si ob&as vymr3tené do stran, dole do siete alebo vyskocia.

Tieto Casti je moZné vycistit bez demontaZe hlavy robota. Nasledujuce
kroky ukazuju, ako sa to robi pomocou €istica gumovych pohonov a handricky.
Tento distic je skvely na odstranenie necistdt z gumenych povrchov a obnovuje
prirodzeny Uchop tychto casti. Ak st vase prsty prilis velké na to, aby ste tieto
Casti vycistili cez vystupny otvor, budete musiet hlavu robota rozobrat. Pokyny
na demontdaz najdete na obrazkoch C a D na strane 44.

Aby ste zniZzili mnoZstvo necistdt, ktoré sa dostévaju do vasho robota,
udrZiavajte st6l, lopticky a hraciu plochu €isté. Prach, zvieracie chlpy, vldkna z
kobercov a iny vlaknity material sa mézu omotat okolo hnacieho ¢apu a doslova
uskrtit'motorcek rychlosti lopticky (75) a zabranit jeho fungovaniu. Pri utierani
vonkajsej strany robota pouzite vihkd handri¢ku. NepouZivajte Ziadne
rozpustadl3, Cistiace prostriedky ani maziva na baze ropy, pretoZe tieto
chemikalie spésobuju kordéziu plastov. Davajte pozor, aby sa voda nedostala na

motory, ovlddaciu skrinku, senzor lopticky alebo 5-kolikovy konektor.

ODSTRANENIE TELA ROBOTA

Najprv odstrarite telo

robota z

Stredovy Zliab2 alebo

Vedro s gulou1. Uvolnite

dve kridlové matice (32) a
uvolnite ¢ierne poistné podlozky (34).
Potiahnite telo robota priamo nahor a
vyberte ho. Potom poloZte

ho na rovnej pracovnej ploche.

Transformator, ktory sa dodéva s modelmi Robo-Pong 1055 a 2055, méa
univerzalny prepinaci dizajn. Automaticky sa prepina podla typu elektrického
pradu, ku ktorému je zapojeny.
Jeho rozsah je od 100 do 240 voltov striedavého prudu a 47 do 63 hertzov.
Dodéva az 2,0 ampéra.

Dodava sa s jednym adaptérom zésuvky, ktory zodpoveda najbeznejsej elektrickej

zasuvke v krajine, z ktorej bol predany. Tabulka A popisuje, ktory adaptér zasuvky sa
pouziva v ktorych krajinach alebo oblastiach. Zoznam v Ziadnom pripade nie je Gplny, ale

kolikov zobrazenych v stipci Koliky. Niektoré oblasti sti uvedené viackrat, pretoZe sa tam

nachadza niekolko réznych typov zasuviek.

Ak sa koliky na adaptéri zasuvky, ktory bol dodany s vasim robotom,
nezhoduju so zasuvkou, do ktorej robota zapojite, moZete si od dodavatela
dielov Newgy zakupit jeden z inych adaptérov zasuvky. Ak chcete adaptér
zasuvky vymenit, jednoducho stlac¢te malli polkruhovi Uchytku, ktora je

CISTY TRIECI BLOK
Uistite sa, Ze v hornej Casti

vypustného otvoru je slovo
Topspin . Navlhcite
handricku malym
mnozstvom Cistica
gumovych pohonov. VloZte mokri
handri¢ku do vypustného otvoru

ukazovakom a silno nou triet po
zakrivenom gumenom povrchu trecieho
bloku (79, obrdzok D, strana 42).

Suchou a Cistou €astou handricky jemne utrite treci blok, aby ste odstranili
vSetky zvysky Cistica a necistot, a koleso osuste.

CISTENIE VYPRAZACIEHO KOLESA

Otocte hlavu tak, aby sa slovo

Backspin ( Spatné otacanie)

nachadzalo v hornej ¢asti

vystupného otvoru. Na
vycistenie vystupného kolesa (78) musite
do vystupného otvoru vloZit'dva prsty.
Navlh¢ite €istu ¢ast' handricky Cistiacim
prostriedkom.

VloZte jeden prst do otvoru, aby ste
pridrZali bo€nt stranu kolesa a zabranili jeho otacaniu.

Teraz vlozte vlhkd handri¢ku druhym prstom a silno triet gumovy povrch
kolesa. Po vycisteni prvej odkrytej Casti kolesa mierne pootocte kolesom
ukazovakom, aby ste odkryli dal3iu ¢ast kolesa na Cistenie. Pokracujte v Cisteni

malych Casti kolesa, kym nevycistite celé koleso.

Potom suchou handritkou koleso jemne osuste.
Nakoniec pripevnite telo robota spat podla kroku 1 v opacnom poradi.

pod koliky a vytiahnite adaptér zasuvky z
hlavné telo transformatora. Zatlacte novy adaptér do hlavného tela, kym
nezacvakne a nezaisti sa.

UPOZORNENIE: Nikdy nevkladajte adaptér zasuvky do elektrickej zasuvky
samostatne. Pred zapojenim do elektrickej siete sa uistite, Ze je spravne
zaisteny v telese hlavného transformatora.

Krajiny/oblasti Cislo dielu Piny
Severna a Juzna Amerika, 2050-223B-
Japonsko, Taiwan, Cina, India, Irdn USA
Eurépa, Afrika, Kérea, Rusko, Blizky 2050-223B-
vychod, Juzné Amerika EU
Britské ostrovy, Hongkong, 2050-223B-
India, Nigéria, Blizky vychod s
Austrélia, Juzny Pacifik, Novy Zéland, 2050-223B-
Argentina Austrélia
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Vacsina jedinecnych funkcii a ovladacich prvkov, ktoré umoznuje digitalny ODSTRANENIE STAREHO CIPU

dizajn ovladacej skrinky, je obsiahnuta v programovani, ktoré je zapisané v Ked jednu stranu €ipu mierne nadvihnete, prejdite na druhy
mikroprocesore. Toto programovanie sa oznacuje ako firmvér. Doska plosnych koniec &ipu a urobte to isté. Pohybujte sa tam a spat medzi
spojov (PCB) je navrhnutd tak, aby sa mikroprocesor dal lahko vymenit pri oboma koncami a zakazdym ¢ip trochu viac vypacte, kym sa
aktualizacii firmvéru, ¢im sa pridaju funkcie alebo sa zlepsi vykon. neodlepi od drZiaka. Stary €ip odlozte nabok.

Spolo¢nost' Newgy bude pravidelne aktualizovat firmvér a informovat majitelov
nasich robotov o dostupnosti novej verzie firmvéru. Firmvér bude dodavany

na novom cipe, ktory sa da lahko vymenit za existujuci. Tato ¢ast podrobne
popisuje, ako vymenit' mikroprocesor.

OTVORTE OVLADACIU SKRINKU

Zacnite odstranenim 4 skrutiek s krizovou hlavou, ktoré drzia
ovladaciu skrinku pohromade. Pristup k nim ziskate otoc¢enim
ovlddacej skrinky hore nohami. Po odstraneni 4 skrutiek mozete

zdvihnlt spodny kryt a odkryt tak dosku plosnych spojov vo vnutri.

INSTALACIA NOVEHO CIPU

Nainstalujte novy €ip, ale davajte pozor, aby ste ho spravne

orientovali a neohli piny. Najdite maly polkruhovy zérez na
jednom konci nového cCipu. Ten oznacuje lavy koniec Cipu.

Hned pod tymto zarezom sa nachadza mala bodkovita priehlbina. Bodka
oznacuje kolik 1. Nain3talujte Cip tak, aby kolik 1 voSiel do lavého doIného
slotu drziaka Cipu. M6Ze byt potrebné jemne ohnut koliky, aby sa v3etky koliky
spravne zarovnali so vSetkymi slotami. Potom jemne a pomaly zatlacte ¢ip do
drZiaka, kym si nebudete isti, Ze v3etky koliky zapadaju do prislusnych slotov.

Potom pevne zatlacte, aby kolik Gplne zapadol do drZiaka.
VYPRACTE CIP
Cip je umiestneny vo vyvy$enom ¢iernom drZiaku ¢ipu, ktory je
blizko LCD obrazovky a rovnobeZne s fiou na jednom konci dosky
plodnych spojov. Vyberte Cip vypacenim z drZiaka Cipu. Na tento -
Geel su k dispozicii $pecidlne nastroje a mali by sa pouZit, ak ich Polkruhovy
mate k dispozicii, ale nie st potrebné. MoZete tiez pouzit maly Zarez
plochy skrutkovac alebo ndz typu Xacto. Zasurite nastroj medzi €ip a drziak
Cipu a davajte pozor, aby ste neohli alebo nepo3kodili piny Cipu. Jemnym
vypacenim nahor mierne zdvihnite €ip z konektora.

ZMONTUJTE OVLADACIU SKRINKU

Znovu nasadte spodny kryt ovlddacej skrinky pomocou Styroch
skrutiek odstranenych v kroku 1. Zapojte ovladaciu skrinku do
napdjania. Na Uvodnej obrazovke spustenia sa kratko zobrazi nova
verzia firmvéru. Upozorfiujeme, Ze na tomto Cipe je uloZzenych 64
tovarenskych nastaveni. VSetky vlastné nastavenia, ktoré ste uloZili
na pozicidch 33 - 64, tam uz nebudu. V pripade potreby ich preinstalujte.
V3etky nastavenia kalibrécie sa tieZ obnovia na predvolené hodnoty z vyroby,
takZe budete musiet vSetky zmenené nastavenia znova kalibrovat. Odporicame
zaznamenat'si vSetky nastavenia kalibracie na zadnu stranu tejto prirucky.




Machine Translated by Google

POZNAMKY: 1. Prvym krokom na vyrieenie akéhokolvek nezvy¢ajného spravania robota je odpojenie od elektrickej siete a jeho opatovné zapojenie.

Ak sa tym problém nevyrieSi, obnovte nastavenia na predvolené vyrobné nastavenia (pozri stranu 14) a az potom vyskusajte iné rieSenia.

2. Ak nemate vhodné spdjkovacie vybavenie a skisenosti, poslite, prosim, svojho robota a/alebo riadiacu skrinku na servis, ked je potrebné

spéajkovanie. Casti riadiacej skrinky st malé a lahko sa poskodia. Nespravne spajkovanie mdze spdsobit stratu platnosti zaruky a servisnych

podmienok.

3. Ak vdm nizSie uvedené navrhy nepomdzu, pozrite si naSu webovu stranku, kde najdete aktualizovanu verziu tejto prirucky. Méze byt

stiahnuté z http://www.newgy.com/support-downloadable-instructions-manuals.aspx.

1. PROBLEM

Ziadne funkcie robota nefungujt a ovladacia skrinka ni¢ nezobrazuije.

RIESENIA

A. Uistite sa, Ze transformator je bezpecne zapojeny do elektrickej zasuvky.
Overte, €i zasuvka funguje.

B. Skontrolujte, €i je zastrcka na konci transformatorového kabla bezpecne
zapojena do napajacej zasuvky ovladacej skrinky.

C. Skontrolujte, ¢i je adaptér zasuvky bezpecne pripojeny k hlavnej asti
transformatora. Pozri stranu 37.

D. Ak su A, B a Cv poriadku, transformator méze byt poSkodeny. Ak je to
mozné, otestujte ho voltmetrom. Menovity vystup je 15V DC+ 0,75 V.

E. Ak bola ovladacia skrinka nedavno vystavena narazu, méze mat'vnutorné
prerusené spojenie. Vymerite ju alebo ju poslite na opravu do
autorizovaného servisného strediska.

F. Hlavny ¢ip méZe byt uvolneny alebo poskodeny. Cip pevne zatlacte do

patice. Ak je poSkodeny, vymenite ho.
G. Pozri dlohu 17.

2. PROBLEM

Ziadne funkcie robota nefunguiju alebo funguju sporadicky a obrazovka
ovlévdacej skrinky sa zobrazuje normalne alebo je skreslena.
RIESENIA

A. Resetujte ovladaciu skrinku odpojenim zastrcky transformatora, pockajte
niekolko sekind a opatovnym zapojenim.

B. Uistite sa, Ze pripojovaci kabel je bezpe¢ne zapojeny na oboch koncoch.
Aby ste predisli uvolneniu pripajacieho kabla, omotajte ho okolo
montaznej konzoly ovladacej skrinky. Pozri obrazok 20, strana 34.

C. Riadiaca skrinka je poSkodena. Pozri rieSenie 11C.
D. Pripojovaci kabel je poSkodeny. Pozri rieSenie 11B.

3. PROBLEM

Rob9t nebude zdvihat lopticky.
RIESENIA

A. Ak LCD obrazovka indikuje zaseknutie lopticky, pozrite si problém 16.

B. Prevodové ozubené kolesa guléckového posuvu (47) a/alebo hlavné ozubené
koleso (44) su poskodené alebo nespravne zmontované. Spravnu montaz
najdete na obrazku I na strane 45. Vymerite ozubené kolesa s
odizolovanymi zubami, ktoré sa neotacaju volne alebo su inak poSkodené.

C. Zberné prsty (46) a/alebo pruziny podavania gul6cok (48, 50 a 52) su
uvolnené, zlomené alebo chybaju. Spravnu montaz najdete na obrazku
I na strane 43. Ak s uvolnené, dotiahnite ich; ak st zZlomené alebo
chybaju, vymente ich.

D. Robot nie je Uplne alebo spravne usadeny v stredovom Zlabe 2 (1)/veZi s
gulami 1 (36). Uvolnite dve kridlové matice (32), ktoré zaistuju telo
robota, a premiestnite telo robota tak, aby bolo Uplne usadené. Znovu
utiahnite kridlové matice.

Pozri obrazok 14, strana 19.
E. Motor posuvu gul6cok (49) sa otaca dozadu. Pozri problém 10.

F. Hlavné ozubené koleso gulového podavania (44) je primrznuté k hriadelu
montéznej dosky gulového podavania (42). Vymerite ozubené koleso a
dosku. Pozri obrazok I, strana 45.

G. Motor posuvu gulé¢ok (49) nebezi. Pozri problém 11.

H. Ak sa podavanie lopticky zastavi po 3 - 6 hodenych loptickach, snimac lopticky
je pgikodeny. Vymente ho. Pozri obrazok H, strana 43.

4. PROBLEM

Robot ¢asto striela dve lopti¢ky naraz.
RIESENIA

A. Snimac posuvu gul6¢ky (40) je poSkodeny, neaktivuje sa alebo je jeho
kalibracna hodnota nespravna a je potrebné ju upravit. Skontrolujte, €i
je vedenie k snimacu v poriadku.

Skontrolujte, ¢i je mikrocip Uplne usadeny v drziaku na doske ploSnych
spojov. Vysvetlenie funkcie snimaca, kalibracie a dalSieho rieSenia
problémov néjdete v ¢asti KALIBRACIA SNIMACA na strane 12.

B. Hlava robota je naklonena mimo svojho normalneho rozsahu. Ak je uhol
hlavy mensi ako 1, zmerite ho na vacsi ako 1.

C. PruZina spatného ventilu je opotrebovand, ohnuté alebo uvolnena. Ak je uvolnena,
dotiahnite ju. Ak je ohnutd, narovnajte ju. Ak je opotrebovand, vymerite ju.
Pozri obrézok H, strana 45.

D. Pripojovaci kabel je poSkodeny. Pozri rieSenie 11B.

E. Pruzina na vypustanie guldcky (58) je zlomena alebo opotrebovana.
Vymente za novu pruzinu. Pozri obrazok D, strana 42.

F. Zberné prsty (46) st uvolnené, zlomené alebo chybaju. Pozri 3C.

G. PouZivanie znecistenych lopticiek alebo loptic¢iek nespravnej velkosti. Umyte
lopticky v teplej mydlovej vode, potom oplachnite ¢istou vodou a osuste.
Skontrolujte gule pomocou Ball Dam2, aby ste sa uistili, Ze maju
spravnu velkost'a okruhly tvar. Pozri stranu 17.

H. Skontrolujte hodnotu KALIBRACIE SNIMACA. Ak je 55, vynulujte ju na 10 (strana 12).

5. PROBLEM
Rycblost'lopty sa zda byt nizSia ako v pripade novej.

RIESENIA

A. Ak ste v reZime vftania, skontrolujte NASTAVENIE RYCHLOSTL Pozri stranu 10.

B. Koleso na vyhadzovanie gul6¢ok (78) a/alebo treci blok (79) su znecistené
alebo opotrebované. Tieto diely pravidelne Cistite podla pokynov na
strane 37. Ak s opotrebované, kalibrujte rychlost gulé¢ky, aby ste to
kompenzovali. Pozrite si €ast KALIBRACIA RYCHLOSTI na strane 13. Ak
kalibracia problém nevyriesi, vymerite oba diely su¢asne. Pozrite si
obrazky C a D na strane 42.

C. Motor otacania gulécky (75) ma okolo hnacieho ¢apu zamotané vlasy
alebo vlakna. V pripade potreby ho vycistite. Pozri obr. C, strana 42.

D. Motor rychlosti gule (75) vyzaduje mazanie a Cistenie. Pozri rieSenie 11E.

E. Gul6cky su priliS malé alebo znecistené. Pozri rieSenie 4G.

F. Mosadzny hriadel motora rychlosti gule (75) je uvolneny.
Tento hriadel je trvalo pritlaceny na hnaci ¢ap motora. Neda sa znova
pripevnit. Vymerite motor.
Otestujte tak, Ze drzite gumené koliesko prstom a nepustate ho,
zapnite napajanie a nastavte rychlost lopti¢ky na maximum. Ak
pocujete, Ze sa motor otaca
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Ak drzite koleso v pokoji, mosadzny hriadel je uvolneny. Ak sa motor
neotaca, hriadel je bezpecne upevneny.

6. PROBLEM

Robot zdviha lopticky, ale lopticky namiesto vystrelovania von iba
vypadavaju z vystupného otvoru.
RIESENIA

A. Rychlost'lopty nastavend na nulu. Nastavte na 1 alebo vysSiu.

B. Motor rychlosti gule (75) nebeZi. Pozri problém 11.

C. Koleso na vyhadzovanie gul6cok (78) je zlomené alebo velmi opotrebované.

Vymerite. Pozri obrdzok C, strana 42.
D. Lopty su prilis malé. Pozri rieSenie 7F.
7. PROBLEM
Robot striela nepravidelne. Niektoré lopty s vypustené vysoko, iné nizko alebo

nabok, alebo sa rychlost lopty meni bez zmeny hodnoty RYCHLOSTI LOPTY.

RIESENIA

A. Overte, i sa nepouziva nahodné nastavenie rychlosti lopty.
Pozrite si ¢ast NAHODNA RYCHLOST (str. 9) alebo v reZime vrtania skontrolujte
vrtacku, ¢i nie je ndhodne nastavena rychlost, pomocou funkcie RP.2.PC (str. 32).

B. Pozri rieSenie 5B.

C. Lopty su znecistené alebo zaprasené. Umyte ich v teplej mydlovej vode.
Potom ich oplachnite Cistou vodou a osuste.

D. PozririeSenia 11F a 12E.

E. Porucha komponentu ovladacej skrinky. Vymente ho alebo ho nechajte
opravit'v autorizovanom servisnom stredisku.

F. Skontrolujte spravnu velkost a okruhlost gule (pozri obrazok 11, strana
17). M6Zu sa poutZit'iba gule s priemerom 40 mm alebo 40+ mm.

G. Upevnovacie skrutky motora rychlosti gule (91) st uvolnené.
Utiahnite. Pozri obrazok C, strana 42.

H. Opotrebované su drazky v krytoch robotickej hlavy pre vystupky trecich
blokov. Vymerite kryty. Pozri obrazok D, strana 42.

8. PROBLEM

Lopty nie st dorucené na spravne miesto.
RIESENIA

A. Kalibrujte oscilaciu. Pozri ¢ast’ KALIBRACIA OSC, strana 12. Ak sa oscilator
nekalibruje, skontrolujte spravnu montaz hnacieho kolika oscilatora
(83) k servu (85). Pozri obrazky A a B, strana 42. Pozrite si aj video na
adrese http://
www.newgy.com/troubleshooting.html

B. Skontrolujte stav OSC RANDOM. Pozri stranu 9.

C. Nastavte moznost' HAND tak, aby zodpovedala vaSej dominantnej ruke.
Pozri RUKU, strana 12.

D. Servo mdZe byt opotrebované alebo poskodené. Vymerite ho za nové a
znova ho kalibrujte. Pozri obrazok B, strana 42 a OSC CALIB na strane
12.

E. Uistite sa, Ze robot je vycentrovany pozdiz konca stola. Ak pouZivate model
2055, stredové rebro prednej opornej dosky (5) by malo byt zarovnané
so stredovou Ciarou stola. Ak pouzivate model 1055, robot by mal byt
umiestneny na spoji stredovej a koncovej Ciary. Pozrite si ¢ast' Poloha
robota 1, obrdzok 12, strana 18.

F. Pripojovaci kabel je uvolneny. Pozri rieSenie 2B.

G. Uistite sa, Ze je priehladny predny kryt (53) spravne pripevneny.

Pozri rieSenie 16C.

9. PROBLEM
Hlava sa medzi zabermi nehybe.

RIESENIA

A. Skontrolujte, i su polozky L POSITION a R POSITION nastavené na
rézne hodnoty na umoznenie oscilacného pohybu.

B. Nieco brani pohybu hlavice, moZno Spiralovy napajaci kabel rychlosti lopty
(76). Vypnite robota, odstrante vSetky prekazky a skuste to znova.

C. Servopohon (85) mdZe byt opotrebovany alebo poSkodeny. Pozri rieSenie 8D.

D. Skontrolujte pripojenie medzi vodicom serva a napdjacim vodicom
oscilatora (86) v hornej ¢asti horného vodidla (54).
Ak je uvolneny, bezpecne ho pripojte.

E. Uistite sa, Ze sUciastky oscildtora s spravne zmontované a nie su
poskodené. Spravnu montdz najdete na obrazkoch A a B na str. 42.

F. Servo nefunguje. Pozrite si rieSenia 11A, B, Ca D.

G. Skontrolujte hodnotu OSC CALIB. Ak je 55, resetujte ju na 25 a kalibrujte.

nastavte kmitanie (str. 12).

10. PROBLEM
Motor otacania gulécky alebo motora posuvu gulécky sa otaca dozadu (v smere hodinovych ruciciek).
RIESENIA

A. Pripojovaci kdbel je uvolneny. Vykonajte rieSenia 2A a 2B.

B. Preruseny alebo prerusovany uzemnovaci obvod v konektorovom kabli.
Vymerite za kabel, o ktorom viete, Ze je v poriadku. Pozri 11B.

C. Skontrolujte, ¢i st vodice spravne prispajkované k spravnej svorke
prislusného motora. Pozri obrazky D a I, strany 42 a 43.

11. PROBLEM
Jeden alebo dva motory nebeZia, ale ostatné beZia normalne.
RIESENIA

A. Pripojovaci kabel je uvolneny. Pozri rieSenie 2B.

B. Jeden alebo viac vodi¢ov vo vnutri prepojovacieho kabla je poSkodenych.

Ak je to mozZné, otestujte ich pomocou zndmeho dobrého kabla alebo

pomocou voltmetra skontrolujte kontinuitu, a to aj od okrdhleho
kovového puzdra na jednom konci kdbla po okruhle kovové puzdro na

druhom konci (toto je uzemnovaci obvod kabla). Ak st poSkodené,
vymerite ich.

C. Ovladacia skrinka je poskodend. Ak je to moZné, otestujte ju s druhou
ovladacou skrinkou. Alebo spustite autodiagnostiku (strana 14) a
nahlaste testovacie kddy servisnému technikovi. Vymerite ju alebo ju
poslite na opravu do autorizovaného servisného strediska.

D. Zapojenie robota obsahuje skrat alebo preruseny obvod. Starostlivo
skontrolujte zapojenie robota, ¢i neobsahuje vodivé necistoty a odkryté
alebo prerusené vodice. Najma skontrolujte, ¢i je napajaci kabel
nefunkéného motora bezpecne prispajkovany k 5-pinovému konektoru
PCB (89) a ¢i je 5-pinovy konektor (88) bezpecne prispajkovany k doske

PCB. Skontrolujte tiez, ¢i su vodice bezpecne prispajkované k motoru.

Vymerite poSkodené diely alebo znova spajkujte uvolnené spoje.

E. Ak sa stroj dlh3i ¢as nepouZzival, motor mohol zamrznut. Nastavte prislusnd
hodnotu ovladacej skrinky motora na najvyssiu rychlost a stlacte
tla¢idlo Start. Potom ru¢ne otocte vystupné koleso (78) alebo zberné
koleso (45). Motor by sa mal normalne rozbehnut. Znizte rychlost
motora na minimum. Potom namazte CistiCom/mazivom na elektrické
kontakty.

F. Motor méze byt opotrebovany alebo poskodeny. Motor je mozné otestovat’
dotykom svoriek motora s pélmi 9-voltovej batérie. Pred testovanim
odpojte vSetky prevody, ktoré su postupne pripojené k motoru. Ak
motor nebeZi na batériu, je potrebné ho vymenit. Pripadne spustite
autodiagnostiku (pozri stranu 14) a nahlaste testovacie kody servisnému
technikovi. Vymerite.

12. PROBLEM

Motor bezi, ale nemeni rychlost, ked sa zmeni prisluSné nastavenie na
ovladacej skrinke.
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RIESENIA

A. Resetujte ovladaciu skrinku. Pozri rieSenie 2A.

B. Porucha komponentu ovlddacej skrinky. Pozri rieSenie 11C.

C. Pripojovaci kabel je uvolneny. Pozri rieSenie 2B.

D. Ak sa servo pohybuje iba plnou rychlostou, ¢o spbsobuje trhanie a
poskakovanie robota, pozri rieSenie 11C.

E. Ak motor rychlosti gule beZi iba na plné otacky alebo pulzuje, skontrolujte
skrat v serve odpojenim kabla serva. Ak problém zmizne, vymerite
servo.

Ak problém pretrvava, vymerite dosku ploSnych spojov ovladacej skrinky.

13. PROBLEM

Vr’taVEky dodavaju lopticky prilis dIhé alebo prili$ kratke.
RIESENIA

A. Nastavte NASTAVENIE RYCHLOSTI na 0.

B. Nastavte uhol hlavy tak, aby zodpovedal odporicanému nastaveniu
vftacky. Potom postvanim nahor alebo nadol od daného nastavenia
upravte hibku bodu zapichnutia na stole.

C. Overte, €i je rychlost' lopty robota spravne kalibrovana. Pozrite si ¢ast’
KALIBRACIA RYCHLOSTI na strane 13.

D. Vycistite vystupné koleso a treci blok. Pozri str. 37.

E. Overte, Ci su stdl a robot v rovine. Ak do siete dopadaju kratke lopticky,
skontlrolujte vySku siete - mala by byt 15 cm.

14. PROBLEM
Cvicenia privadzaju bekhendové lopticky na forhendovu stranu stola alebo
naopak.

RIESENIE

A. HAND je nespravne nastaveny. Pozri stranu 12.
15. PROBLEM

Pre \ir’tanie nie je k dispozicii Ziadny nahlad vrtania.
RIESENIE

A. Nie vSetky cvic¢enia vyuZivaju moznost Nahlad cviCenia. Pre cvicenie, ktoré
zahffia nahodné zobrazenie rychlosti alebo polohy lopticky, sa ndhlad
zvycajne neposkytuje, pretoZe body dopadu nie je moZzné presne
zobrazit. Cvicenie bude aj nadalej prebiehat' normalne. PodrobnejSie
informdacie a vytlacené diagramy bodov dopadu lopticky najdete v asti
Schémy cvi€eni (strany 21-27) . Ak je Cislo CVIKU 33-64, mozZe ist o
cvi€enie nainStalované pouzivatelom bez dokumentacie alebo nahladu.

Porovnajte miesta pristatia s diagramami vrtakov. Ak sa liSia, mdZete
obnovit vrtaky tak, aby sa zhodovali s tymi v diagrame vrtaka.
Diagramy pomocou prikazu Nastavit vitacky na tovarenské hodnoty v
RP.2.PC (pozri stranu 29).

16. PROBLEM
Guldeky sa zasekavaju vo vnutri stroja. Zaseknutie gul6cok je zvycajne
signalizované pipanim z ovladdacej skrinky a hlasenim - POPLACH
ZASEKUVANIA GULOCKY, SKONTROLUJTE KANAL GULOCKY -
Na LCD obrazovke sa zobrazi .
RIESENIA

A. Uistite sa, Ze pripojovaci kabel je bezpecne pripojeny na oboch koncoch.
Alarm zaseknutia sa méze faloSne aktivovat, ak riadiaca jednotka nezisti
pripojenie k robotu.
Bezpecne pripojte pripojovaci kabel a alarm zaseknutia zmizne. Pozrite
si aj obrazok 20 na strane 34.

B. Pouzivanie velmi znecistenych guldcok. Znecistené gulécky mdzu pri
presuvani cez kanal gul6c¢ok vytvarat nadmerné trenie. Umyte guldcky
v teplej mydlovej vode, oplachnite ich Cistou vodou a potom osuste.
Nahromadenie necistdt na trecom bloku (79) a/alebo vystupnom kolese
gulécok (78) moze zuzit

medzera medzi tymito ¢astami, preliaciny na guléckach a/alebo
spbsobenie zaseknutia guldcok. Pravidelne kontrolujte tieto casti a v
pripade potreby postupujte podla pokynov na €istenie na strane 37.

C. Priehladny predny kryt (53) nie je Gplne pripevneny. Skontrolujte, i vSetky
Styri klipy krytu Gplne prechadzaju cez svoje otvory na zadnom paneli.
Pozri obrazok 21, strana 34.

D. Nové, nadrozmerné, nepravidelné, preliacené alebo poSkodené lopty.
Skontrolujte gule, ¢i maju spravnu velkost, tak, Ze ich po odstraneni
priehladného predného krytu ru¢ne posuvate hore a dole po kanaliku
gule. Odstrarite vSetky abnormalne gule alebo gule, ktoré sa cez kanalik
gule lahko neposuvaju. Nové gule umyte a vydrhnite podla pokynov v
Casti Dolezité informacie.

Oznamenia dostupné na stranke Na stiahnutie na Newgy.
com.

E. Cudzie predmety alebo uvolnené Casti v kanali guldcky. Odstrarite
priehladny predny kryt (obr. 21, str. 34) a odstrante v3etko, ¢o brani
toku guldcky. Skontrolujte, ¢i st prsty na podavanie gulécky (46)
bezpecne pripevnené. Skontrolujte aj vnutro hlavy.

F. Opotrebovana alebo poskodena pruzina vyhadzovania gulécky (58). Otvorte
hlavu robota a skontrolujte zadny povrch pruZiny, i nie je opotrebovany.
Vymernite ju, ak ndjdete akykolvek plochy leskly povrch alebo je pruzina
inak poskodena. Mala by byt Uplne okruhla bez plochych miest. Pozri
obrazok D, strana 42.

G. Motor rychlosti gule sa otaca dozadu. Pozri tlohu 10.

17. PROBLEM

LCD obrazovka nezobrazuje spravne - prazdna obrazovka, skomoleny
text alebo obrazovka je zaseknuta.
RIESENIA

A. Pozri rieSenie 2A.

B. Aktivacia Specialnej funkcie (pozri stranu 13) sposobi, Ze obrazovka sa
vypne a potom s€ernie. Toto je normalne spravanie. Dvakrat stlacte
tlacidlo napajania, aby ste opustili rezim Specialnych funkcii bez aktivacie
Specialnej funkcie.

C. Ak je text velmi svetly a/alebo pozadie velmi tmavé, KONTRAST mbzZe byt
nastaveny nespravne. MdZe sa to stat'neocakavane a bez zasahu
pouzivatela. Upravte KONTRAST (pozri stranu 11) na viditelnejSie
nastavenie (10-20) alebo vykonajte obnovenie tovarenskych nastaveni
(pozri stranu 14).

D. Ak sa obrazovka po odpojeni konektorového kabla zobrazuje normalne,
ale po pripojeni kabla sa zobrazi prazdne alebo skreslené, pravdepodobne
je skrat v elektrickom systéme, pravdepodobne v servopohone alebo
snimaci. Pozrite si technicky servisny bulletin €. 5 (TSB5) na webovej
stranke Newgy.com.

E. Ak sa obrazovka zobrazuje v cudzom jazyku, ktorému neviete Citat, vyberte
pozadovany jazyk podla pokynov na vyber jazyka na strane 13-14.

F. Pripojte robota k pocitacu a spustite prikaz Nastavit obrazovku na tovarenské nastavenia
prikaz v ponuke Zariadenie programu RP.2.PC. Tymto sa aktualizuje firmvér
a opravi sa zriedkavé pripady prazdnych alebo skreslenych obrazoviek.

G. Ak sa na LCD displeji pocas spustenia zobrazuje nizke napatie, napriklad 10,5V, doska
plo3nych spojov ovlddacej skrinky je chybna a je potrebné ju vymenit.

H. Ak LCD displej pomaly scernie, vymerite dosku ploSnych spojov ovladacej
skrinky. Pred stmavnutim sa moéZe zobrazit aj sprava ,Nespravne
napatie, skontrolujte transformator”.

L. Servo je poSkodené. Pozri rieSenie 8D. Tento typ poSkodenia serva méze nasledne

sposobit poskodenie dosky ploSnych spojov ovlddacej skrinky (pozri rieSenie 12D).

1Iba Robo-Pong 1055, 2Iba Robo-Pong 2055
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ROZLOZENE POHLADY, DEMONTAZ A OPRAVA

POZNAMKY: 1. Pri demontazi alebo mont&Zi robota sa riadte nasledujtcimi vykresmi. Cisla klG¢ov pouZivané na identifikaciu

diely zodpovedaju ¢islam klticov v zozname dielov na strane 45.

2. Na ziadnych Castiach robota sa nevykondvaju Ziadne Upravy. Ak sa vyskytne chybna alebo opotrebovana cast, ktora spdsobuje poruchu robota,

tuto cast'je potrebné vymenit. Vas robot je navrhnuty tak, aby sa dal lahko servisovat a opravovat.

3. Na plastové casti nepouZzivajte maziva na baze ropy, rozpustadla ani iné chemikalie. Tieto chemikalie su korozivne a sposobia oslabenie alebo rozpad

plastu.

OBRAZOK A

KRYT SERVA, OTOCNY
VODIACA A HORNA CAST

ZAROVNANIE VODIACICH PRISTROJOV

Pri zostavovani tychto dielov sa uistite,
Ze hnaci ¢ap dielu 83 zapada do drazky
dielu 82. TaktieZ sa uistite, Ze horny
otocny Cap dielu 82 zapada do
zodpovedajuceho otvoru dielu 84 a
spodny otoc¢ny ¢ap dielu 82 zapada do
zodpovedajlceho otvoru dielu 54.

Robot
Hlava

OBRAZOK B

OSC. ZAROVNENIE

NainStalujte servo (85) do krytu
serva (84) a pripojte ho k
napdjaniu. Pred pripojenim hnaciehq ¢
kolika (83) k servu pripojte robota
k ovlddacej skrinke a nastavte OSC

CALIB na 25, potom stlacte TEST.
Teraz pripojte hnaci kolik k servu a

znova stlacte TEST tak, aby
ukazovatel kolika smeroval ¢o
najblizsie k stredovej znacke

U

na kryte (nemusi byt mozné ho presne zarovnat). Potom kolik naskrutkujte
na servo. Uistite sa, Ze ozubené kolesa kolika a ozubené kolesa serva spravne
zaberaju. Po opatovnej montazZi vykonajte OSC CALIB.

OBRAZOK C 66

RYCHLOST LOPTY
MOTOR A KOLESO
K BYVANIU

78
Skontrolujte,

¢i okolo
hnacieho
¢apu motora
na zakladni
mosadzného

81

hriadela nie su

UPOZORNENIE: Skrutka (81) ma lavy zapletené

zavit! Uvolnite ju otdcanim v smere viasy alebo vidkna.
hodinovych ruciciek; utiahnite ju

otacanim proti smeru hodinovych ruciciek.

67

79
Pozri

Poznémka ¢. 3

80

Pozri

Poznédmka ¢. 1

/ Pozri

Pripaja sa Cerveny drét g

pela 59 cerveny OBRAZOK D
Do terminalu Dalej
K znatke polarity MONTAZ HLAVY ROBOTIKA

1. Pri demontazi hlavy robota nenechajte zaistovaci kolik
(67) vypadnut z lavého krytu (65), pretoZe je maly a lahko
sa strati!

Pracujte na uteraku, aby ste predisli strate casti.

2. Rozdelte Stitky Head a Spin na polovicu Ziletkou, aby sa
obe polovice hlavy mohli oddelit.

3. Malé mnozstvo lepidla Superglue® (kyanoakrylatu) drzi
pruzinu vytlacnej gule (58) na vytlacnej trubici (56). Pred
vymenou pruziny zoskrabte staré lepidlo.

4. Udrziavajte treci blok (79) a vystupné koleso (78, obrazok
Q) Cisté, aby ste dosiahli spravnu rychlost gule. Postup
Cistenia najdete na strane 37.
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OBRAZOK E 86
. (K 'servu

HLAVA ROBOTA Cierna, ¢ervena a
oTocrt 72 Biela)
SPRIEVODCA /

76
(Do lopty
Rychlost'motora
Cervena a biela)

OBRAZOK F

5-PINOVY KONEKTOR &
DPS

59

Biela)

Motor

(K senzoru lopty
Cierna, ¢ervena a

(Na podavanie lopty

Cierna a ¢ervena)

OBRAZOK G

HORNY PODAVAC GULOVYCH LOPTICIEK

SNIMAC GULE DO
SPRIEVODCA DO ZADNEJ STRANY ZADNY PANEL
PANEL

Cervena

OBRAZOK H ’4——63

Polarita
Znacka

\ Cerveny drbt sa pripaja k

39 Terminal vedla

Znacka polarity
46

OBRAZ

POSUV GULKY

MOTOR A PREVODOVKY

MONTAZ
Pozndmka: Skrutka ¢.
61 ma lavy zavit.
Otocenim v smere hodinovych

ruticiek uvolnite, otocenim

proti smeru hodinovych ruéi¢iek utiahnite.]
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POZNAMKA: Cisla klti¢ov v tomto zozname dielov zodpovedajt ¢islam pouZitym na identifikaciu dielov v tejto prirucke.

Klae €. Cislo dielu Polozka Mnozstvo Klae # Cislo dielu Polozka Mnozstvo
1.2000-100 Stredovy Zlab 2 2000-101 1 19 2000-130 Trubica na podporu siete, zakrivend, lava a pravé 2
CT Gumové nozicky 3 2000-102 CT Nosna 4 19A 2000-131 Zastréka sietovej podpornej trubice 3
rdrka v tvare U 4 2040-103 CT Klinova vyplii 5 2000-104A 1 20 2000-132 Trubica na podporu siete, zakrivend, stredova 1
CT Nosnd doska, predna 6 2000-106A CT 1 21 2000-134A Prednd nosné doska siete 1
PodloZka prednej nosnej dosky (nie je zobrazena) 1 22 2000-136A Podpornd doska siete, zadna 1
1 23R 2000-138R Vratna miska na qule, prava 1
7 2000-108A CT Nosna doska, zadna 1 23L 2000-138L vratna miska na lopty, lava 1
8 2000-110 Podporna noha CT, ' 9 2000-112 1 24 2000-140A Popruh na prendsanie 1
Podporna noha CT, P 10 2000-114 Gumovy 1 25 2000-300 Upeviiovacia skrutka siete 26 3

hrot podpornej nohy CT, 11 2000-116 Gumovy hrot 1/2" 2 2000-302 Strojova skrutka #8 x 1” 8
podpornej nohy CT, 12 2000-118 Gumovy hrot podpornej i e 2 27 2000-304 #8 X 47 strojova skrutka 6
nohy CT, 1” 2 28 2000-306 #8 x 27 Strojova skrutka 1
13 2000-120 CT Gumové distan&na podloZka (nie je zobrazend) 4 29 2040-307 #8 x /8 Strojové skrutka 1
14 2000-122 Otocny ¢ap CT 15 1 30 2000-308 #8 x 1” Sesthrannd skrutka 2
2050-124A Zabrana proti quli CT, 40 mm 16 2 31 2000-310 #8 Sesthranna matica 16
2040-126B Siet, 40 mm 17 18022-219 1 32 2000-312 Kridlové matica 2
Plastova spona (obr. 18A, str. 20) 2 33 2000-314 Velké podlozka 4

2 2

18 2000-128 Rura na podporu siete, rovna

34 2000-315A Podlozka s klipom 35

2000-316 #8 x %/8” Strojova skrutka

—y
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KIa¢ # Cislo dielu Polozka Mnozstvo

36 1040-100A Vedro na gule1

37 1040-101 PodloZka na vedro s loptou1

38 1040-105 PrediZenie vedra1

39 2050-142B Zadny panel pre podavanie qul6cok , 40 mm

40 2050-143 BF gulovy senzor

41 2000-144B Zberna doska BF2

42 2050-145 BF Montazna doska 43

2040-147 BF Horny kryt, 40 mm 44 2050-149

BF Hlavné ozubené koleso 45

2040-151B BF Koleso snimania, 40 mm 46

2040-153A BF Prst snimania, 40 mm 47 2050-155

BF Prevodové koleso 48 2050-157A BF

Pruzina, dlhd 49 2050-158 BF Motor s

ozubenym kolesom 50 2050-159A BF

Pruzina, strednd (v tvare L)

51 Napéjaci kdbel BF 2000-160A (obr. F a I, str. 45)

52 2040-161B BF Pruzina, kratka (obr. I, str. 45)

53 2040-162A BF Priehladny predny kryt, 40 mm 54

2050-164B BF Horné vedenie, 40 mm 55 2050-165

BF Kryt horného vedenia 56 2050-166 BF Vytlacna

trubica, 40 mm 57 2000-168 BF Brzda vytlacnej trubice

57A 2050-169 Pruzina spatného ventilu BF 58

R QN | G QRN DEND =N =9 =Y FEN PSRN pERUy ERG § GRN NV N DEFN DEFNG DY DI IS IR DI RN N

_2000-170A Vytlac¢na pruZina BF (obr. D, str. 44)

59 2050-171 Napajaci kdbel snimaca qulocky BF (obr. F, str. 45) 1

60 2050-313 BF Umyvacka kolies pickupu 1

1.2050-317 Skrutka kol ick BF (lavy zavi
62 2000-318 BF #4 x 16" Strojova skrutka

63 2040-319 BF Pruzinova skrutka (obr. I str. 45)

64 2050-327 Skrutka gulového senzora BF (obr. H, str. 45)

65 2050-173 Kryt robotickej hlavy, I, 40 mm 66 2050-174

Pravy kryt, P, 40 mm 67 2050-177 Pravy aretacny

S l== N> ]-=

kolik 68 Tento diel sa uZ nepouziva

69 2050-180 Pravy gombik na nastavenie uhla, 40 mm 70

2050-182 Pravy ukazovatel uhla 71

2000-320 Prava skrutka s hlavou ¢. 8 x 13/16 ” 72 2040-321

Prava otocna skrutka 73 2040-323 Prava

otocna skrutka s maticou (obr. E, str. 45)

= jwiN R = |-

74 2050-329 Prava oto€na skrutka PodloZzka 75

_2000-184 Motor rychlosti gule s mosadznym hriadelom (obr. C) 1

76 2000-1868B BS Spirdlovy napaiaci kabel (obr. F, str. 45) 1

77 Kryt motora 2000-188 BS 78 Vytlatné

koleso 2000-190 BS (obr. C, str. 44)

79 2040-192A BS Treci blok, 40 mm 80 2050-193 BS

===

Puzdro trecieho bloku 81 2000-324 BS Skrutka

vytlacného kolesa (lavy zavit) 1

82 2050-196A Vodiaci ¢ap oscilatora, 40 mm 1

83 2050-201 Kolik pohonu oscilatora 84 1

2050-204 Kryt servopohonu oscilatora 85 1

2050-211A Servopohon oscildtora, 1

12

vysokotlakovy 86 2050-210 Napajaci kdbel oscildtora s konektorom (obr. FY!
87 2050-325 Skrutka hnacieho ¢apu oscildtora (obr. B, str. 44) 1

Krag¢ # Cislo dielu Polozka Mnozstvo

92 Tieneny konektorovy kdbel 2050-220 (nie je zobrazeny) 1

88 2050-218 5-pinovy konektor 89

2050-219A 5-pinovy konektor Doska plosnych spojov (obr. F, str. 45)

wl=|-

3
90 2000-328 #4x /8” Samoreznd skrutka

90A 2000-328A #4x >8” Samorezna skrutka 161/192

1
91 2000-330 #2x /4" Strojova skrutk r r.44)4

93 2050-222B Hlavné teleso transformétora (nie je zobrazené) 1
94 2050-223B Adaptér transformatorovej zasuvky (pozri str. 37) 1
95 2050-224 Riadiaca skrinka (pozri str. 6) 1

96 2050-226 Drziak ovladacej skrinky (pozri & 8. str. 4) 1

11ba Robo-Pong 1055; 2Iba Robo-Pong 2055
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Dakujeme, Ze ste si zakupili robota na stolny tenis Newgy Robo-Pong. Sme hrdfi na rozsiahly vyskum a vyvoj, vysoko kvalitnt vyrobu a dékladné testovanie nasich produktov. Ak sa
vSak vyskytne problém alebo potrebujete technickdl podporu, kontaktujte nase oddelenie technickej podpory na ¢isle 1-800-556-3949. NizSie uvedené informacie o zaruke platia len
pre zakaznikov Newgy v Severnej a Juznej Amerike. Ak sa nachadzate v inej Casti sveta, kontaktujte distributora vo vasej oblasti, kde najdete informacie o servisnych zasadach
platnych pre vasu krajinu. Zoznam distribltorov najdete tu.

Pred odoslanim robota na opravu nam, prosim, zavolajte a ziskajte islo autorizacie na vratenie. Opravy sa €asto daju lahko vybavit telefonicky. M6Zete tieZ navstivit stranku https://
www.newgy.com/pages/support, kde najdete odpovede na beZné otazky. Ked volate, majte poruke sériové cislo (nachadza sa na zadnej strane tela robota a/alebo ovladacej skrinky)

a navod na obsluhu. Ak po rozhovore s nasou technickou podporou potrebujete robota poslat, priloZte stru¢ny popis problému a uvedte svoje denné telefénne Cislo a dodaciu
adresu, ako aj Cislo autorizacie na vratenie, ktoré vam poskytol vas zdstupca spolo¢nosti Newgy.

Ak viete, ktory diel si potrebujete objednat, mdZete si ho objednat telefonicky alebo e-mailom na https://www.newgy.com/pages/contact-newgy.

Suciastky nie je mozné zaklpit'na Newgy.com.

OBMEDZENA 1-ROCNA ZARUKA* Vyrobca poskytuje

poévodnému maloobchodnému kupujicemu tohto produktu zaruku na bezchybny materidl a spracovanie pocas 1 roka od datumu nakupu.

Ak sa tento produkt pocas zarucnej doby stane chybnym z dévodu materialu alebo spracovania, kontaktujte nase oddelenie technickej podpory a opiSte chybu. VZdy uvedte svoje
sériové &islo. Poskytneme vam islo autorizacie vratenia a pokyny na prepravu. Ak budete poZiadani o vratenie produktu, bezpeéne ho zabalte a odoslite PREDPLATENE.

Ak dojde k chybe podla podmienok tejto zaruky, podla vlastného uvazenia produkt opravime alebo vymenime a vratime ho s predplatenou platbou na
adresu v kontinentdlnych Spojenych Statoch. V inych oblastiach sa mdZe Uctovat poplatok za dopravu.

Tato zaruka nie je prenosna a nevztahuje sa na bezné opotrebenie ani na poSkodenie spésobené nespravnou manipulaciou, inStalaciou alebo
pouzivanim. Tato zaruka je neplatna, ak je vyrobok akymkolvek spé6sobom zneuzity, poSkodeny alebo upraveny oproti pévodnému stavu.

Tato zaruka vam poskytuje Specifické zakonné prava a mozete mat aj dalSie prava, ktoré sa mozu v jednotlivych Statoch lisit.

POLITIKA SLUZIEB

Po uplynuti platnosti vasej 1-ro¢nej obmedzenej zaruky spolo¢nost Newgy opravi akékolvek bezné opotrebenie robota za pausalny poplatok (v zavislosti
od modelu robota) plus poStovné a balné (pre susediace USA, ostatné oblasti sa Gctuju dodatocné poplatky) po dobu 5 rokov od datumu nakupu. Tato
poistka sa nevztahuje na Skody spésobené zneuzitim, nespravnym pouzivanim alebo nespravnou manipulaciou a vztahuje sa len na pévodného
maloobchodného kupujiceho robotov Newgy zakipenych od autorizovaného predajcu Newgy USA.

Aktualne ceny najdete na stranke https://www.newgy.com/pages/robo-pong-warranty-form .

OPRAVY MIMO ZARUKY/SERVISNYCH PODMIENOK
Po uplynuti platnosti vasej 1-rocnej obmedzenej zaruky a servisnych podmienok spolo¢nost' Newgy opravi akékolvek bezné opotrebenie robota za nas aktudlny hodinovy servisny
poplatok plus néklady na diely a dopravu a balné (pre susediace USA sa v ostatnych oblastiach Uctuji dodato¢né poplatky).

Zarucny list by ste mali zaregistrovat online do 15 dni od nakupu. Pre registraciu prejdite na stranku https://www.newgy.com/pages/robo-pong-warranty-form . Miesto, kde si

moZete skopirovat zaru¢né informacie, je uvedené nizsie. Nezabudnite si uschovat doklad o kipe. Odpori¢ame vam uschovat'si doklad spolu s tymto ndvodom a zaznamenat'si
nasledujuce informécie:

Datum nékupu Sériové &islo

Nazov obchodu Mesto, §tat

*Zaruka a servis platia len na zemi pévodného predaja.

KONTAKTUJTE NAS

Newgy Industries, Inc. Vyrobené podfa nasledujticich americkych patentov: 8758174, D663757, 5485995
Tennessee, USA a 4844458, Dal3ie americké a zahraniéné patenty st v $tadiu schvalenia. Robo-
800-556-3949 Pong, Pong-Master, Robo-Balls, Pong-Pal, Newgy a The Quicker Ball Picker

Upper st ochranné znamky, ktoré vlastni alebo na ktoré ma vyhradnu licenciu
615-452-6470 T 4 N

spolo¢nost' Newgy Industries, Inc., Tennessee, USA.
newgy@newgy.com

WwWw.newgy.com

© Newgy Industries, Inc., 2017 VSetky prava vyhradené. c € _—
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