TIBHAR

ROBO-PRO

Instrukcja Obstugi

Prosimy zapoznac sie z instrukcja przed rozpoczeciem montazu.



Przed uzyciem

Srodki ostroznosci i

konserwacja

Tresé Strona

Opis robota i siatki zbierajacej

Montaz siatki wytapujacej pitki

Montaz robota tenisa stolowego

Zasilanie

Mozliwosci wyrzutu pitki
Regulacja predkosci
Regulacja czestotliwosci wyrzutu pitki

Regulacja rotacji pitki

Regulacja kata wyrzutu pitki

Regulacja paraboli wyrzutu pitki

Pojemnos¢ kosza na pitki

Konserwacja robota

Zrédta bledow



Ustawienie kata Rolka

wyrzutu pitek

Ustawienie paraboli lotu pitki

Gatka A

Uchwyt do regulacji glowicy

Pojemnik na piteczki

Rura podajgca piteczki z
otworami do zamontowa-
nie siatki

Gatka B

Uchwyty do mocowa-

nia siatki na stole
Uchwyt do mocowania

urzadzenia kontrolnego z
boku zawodnika

Siatka wytapujaca pitki
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1.0twdrz zamkniecie

Montaz siatki wylapujacej pitki

2. Rozwin sie¢ tylko czesciowo i umiesé
gtowice robota w sieci. Umocuj sie¢ przy
kadtubie robota.

3. Rozwin sie¢ catkowicie

4. Ustaw robota z rozpostar-
tg siecig na konca stoty,
zwolnij wczesniej mecha-
nizm hamulcowy przy
kotach

Wcisnij hamulec
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Montaz i demontaz

o

S,

5. Wtéz koncowki uchwytéw 6. Przymocuj sie¢ wytapujaca 7. Elastyczne kotka (rurki)
w pochewki siatki pitki po obu stronach stotu w zatéz na uchwyty
poblizu siatki

8. Po treningu zt6éz catos¢ w odwrotnej kolejnosci
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Zasilanie

'R Informacja o napieciu znajduje sie na urzadzeniu. Potgczenie
miedzy wtyczkg i gniazdkiem powinno by¢ bez zarzutu. Prosze
wyjaé wtyczke z gniazdka po uzyciu robota

Mozliwosci wyrzutu pitki

Pitka moze by¢ wyrzucana bezposred-
nio lub posrednio. Predkos¢ i rotacja
pierwszej pitki moze by¢ wieksza niz
pitek kolejnych. Moga by¢ jednak przy-
stosowane poprzez dobor krzywej Io:cu
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Regulacja predkosci

Predkos¢ moze by¢ regulowana za pomacg urzadzenia kontrolnego. Mozna tam wyrdz-
ni¢ 9 predkosci. Ma ono réwniez funkcje pamieci, ktdra zapamietuje ostatnie ustawienia.

Wiacznik

Regulacja predkosci

Wskaznik predkosci

Wskaznik
czestotliwosci

Regulacja czestotliwosci
wyrzutu pitki

Regulacja czestotliwosci wyrzutu pitki

Regulacja czestotliwosci wyrzutu pitki nastepuje poprzez przycisk na urzadzeniu kontrol-
nym. Jest 9 ustawien.,, 1" - 30 pitek/min., 9" — 85 pitek/min.
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Jak ustawic rotacje

Do wyboru rotacji pitki uzyj czarnego uchwytu na
gtowicy robota. Obracaj glowice zgodnie ze zna-
kami na sprzecie. Tréjkat na gtowicy ustaw na
zadane wskazanie (az gtowica ,zaskoczy”). Glowi-
T — ca moze byc¢ obracana tylko w zakresie 180°. Prze-
wad gltowicy nie moze byé w wyniku obrotu zbyt
napiety bo grozi to jego uszkodzeniem.
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Regulacja kata wyrzutu pitki

Guzik,A”i guzik regulacji kata okreslaja kat pod jakim
robot wystrzeli pitke. Guzik regulacji kata okresla kat wy-
rzutu pitki. Guzik ,A” okresla pierwszy i drugi punkt star-
towy pitki.

Kiedy zamierzasz ustawi¢ robota w tryb wyrzucania pitki.
Na poczatku ustaw gatke A na pozycje ,alternative
course”. Nastepnie gatkg B ustaw ,Random point posi-
tion". Robot zacznie wtedy wyrzuca¢ piteczki losowo.
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Regulacja paraboli lotu piteczki

W celu zmiany krzywej lotu pitki poluzuj lewa reka
guzik regulacji katowej, a prawg ustaw krzywga lotu.
Kiedy ustawisz krzywa lotu guzik dokre¢ z powrotem.

Pojemnosc kosza na pitki

Pojemnik moze zmiesci¢ do 100 pitek o srednicy 40
mm. Poziom pitek nie powinien przekracza¢ zottej
linii, ktdra jest wyttoczona na wewnetrznej stronie.
Nie wolno stosowac innych przedmiotdw niz pitki do
tenisa stotowego gdyz grozi to uszkodzeniem
robota
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Konserwacja robota

Podzespoly elektryczne

Czesci elektryczne znajdujg sie w mechanizmie dostarcza-
nia pitek i urzadzeniu sterujacym. Z tego powodu nie po-
winny ulegac¢ wstrzgsom, uderzeniom itp. Urzagdzenie kon-
trolne powinno sie znajdowad w takim miejscu aby unik-
na¢ jego uszkodzenia. Unikaj zawilgocenia urzadzen elek-
trycznych.

Podzespoly mechaniczne

Czesci mechaniczne znajdujg sie w mechanizmie dostar-
czania pitek. Uwazaj aby zadne inne rzeczy oprécz pitek te-
nisowych nie dostaly sie do kosza. Grozi to uszkodzeniem
urzadzenia. Jesli do mechanizmu dostanie sig inny przed-
miot, otwérz drzwiczki skrzynki, poluzuj srube kontrolng i
usun wszystkie przedmioty, ktdre uniemozliwiajg normal-
ng prace urzadzenia. Po dtuzszym uzytkowaniu urzadzenia
mozliwe jest, ze Sruba drazka przesuwu pitek ulegnie zuzy-
ciu. W takim wypadku nalezy jg wymienic

Drzwiczki
skrzynki

Plastikowa
ptytka

Mieszadetko
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Konserwacja Robota

Przy normalnym uzytkowaniu koto podajace
bedzie pracowato 5000 godzin lub wiece;.
Jednak po tym czasie powinno by¢ wymienione.
W tym celu najpierw zdejmij ostone, nastepnie
poluzuj Srube kota krecac wkretakiem w kierun-
ku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara.
Robot powinien by¢ utrzymywany w czystosci.
Po dtuzszym czasie uzytkowania na kole podaja-
cym moze zebra¢ sie brud. Do jego usuniecia
uzyj suchej szmatki. Robot w czasie pracy i trans-
portu powinien by¢ chroniony przed uderzenia-
mi. Po uzyciu odfaczy¢ od prad

10 roBo-pro TIBHAR



Zrédta probleméw

Problem Przyczyna Rozwiazanie

-nie jest wigczony do sieci

~przycisk,wkacz” nie jest wcisniety -sprawdz podigczenie do sieci

Robot nie dziata -urzadzenie kontrolne jest -wcisnij przycisk ,Wiacz"
uszkodzone w wyniku silnych -wymien urzadzenie kontrolne
wstrzgsow

-mieszadto w pojemniku na pitki
jest poluzowane
-rura podajaca pitki jest zapchana

-przykre¢ mieszadetko

Robot dziata, ale -usun z rury przedmiot

nie wyrzuca pitek orzez jakié przedmiot blokujacy piteczki
. cpe g -urzgdzenie kontrolne chwilowo -wylacz robota na ok. 5s
Nie ma mozliwosci o , .
.. nie dziata -sprawdz potaczenie kabla z
regulacji kabel przy silniku jest luzny silnikiem

Producent zachowuje sobie prawo wprowadzania drobnych zmian nie ujetych w tej instrukcji.
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