TIBHAR

ROBO PRO I

MASIER

Intelligent, programmable
and multifunctional table tennis robot

Intelligenter, programmierbarer
und multifunktionaler Tischtennisroboter

Inteligentny, programowalny, wielofunkcyjny
robot do tenisa stotowego

Instruction Manual
Bedienungsanleitung
Instrukcja obstugi

Please read this manual before operation
Diese Bedienungsanleitung vor der Benutzung lesen

Zapoznaj sie z instrukcja obstugi przed uzyciem



Table tennis robot components and ball collecting net
Bestandteile des Tischtennisroboters und Fangnetz
Elementy sktadowe robota oraz siatki do zbierania pitek

Top-wheels
Obere Laufrader
Gérne rolki

Shooting head 2
Ballauswurfkopf 2
Gtowica wyrzucajaca 2

':/

Shooting head 1
Ballauswurfkopf 1 x
Gtowica wyrzucajaca 1

Bottom-wheels
Untere Laufrader
Dolne rolki

Loop modulation knob
Knopf zur Einstellung der Flugkurve
Blokada ustawienia gtowicy

Ball container
Ballbehalter
Podajnik do pitek

Support frame
Vorrichtung zur Anbringung des Fangnetzes
Rura do transportu pitek z podajnika

Power switch.
Ein-/Ausschalter
Wtacznik zasilania

Control box

Kontrollgerat zum Einstellen
der Roboterfunktionen

Panel sterujacy

4§ Control box's support Net Support Ball collecting net
Befestigung des Kontrollgerats auf ‘ ‘ Netzpfosten zur Befestigung des Ballauffangnetz, das um den
J der Seite des Spielers Ballauffangnetzes am Tisch Roboter gespannt wird
Wspornik do mocowania pilota i T Uchwyty mocujace siatke do stotu Siatka do tapania pitek

sterujacego F A
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How to assemble the ball collecting net
Anbringen des Fangnetzes
Instalacja siatki do zbierania pitek

Vorrichtung, zur Anbringung
des Netzes
Zabezpieczenie mocowania

1. First, open the lock buckles of the ball
collecting net.

2. Partially unfold the ball collecting net, adapt
the square outlet of the net with the robot
head. Insert the pin in the ball collecting net
into the support frame of the robot.

3. Spread out the ball collecting net with both
sides.

1. Offnen Sie den Steckerverschluss.
2. Entfalten Sie das Netz nur teilweise

und passen Sie den Roboterkopf der Aussparung
im Netz an.

3. Offnen Sie das Fangnetz.

1. Odepnij klamre zabezpieczajacy siatke przed
samoczynnym roztozeniem.

2. Czesciowo rozsun siatke na boki i dopasuj
gtowice do otworu tak, aby znajdowata sie
wewnatrz siatki.

3. Roztdz siatke do korica réwno po obu stronach



4. Put the table tennis robot close
to the edge of the table. Open
the wheel lock when moving the
robot.

5. Put both end sleeves of the ball

collecting net on the net supports.

6. The net supports are clamped to
both sides of the table near the
net.

7. And the rubber rings are to be
buckled to the outsides of the
net support.

How to position the table tennis robot
Aufstellen des Tischtennisroboters

Ustawienie robota przy stole

4. Stellen Sie den Roboter mit
ausgebreitetem Netz an das
Tischende. Offnen Sie vorher die
Bremsvorrichtung an den Radern
des Roboters.

5. Stecken Sie die beiden Enden des
Fangnetzes auf die Vorrichtungen an
den beiliegenden Netzpfosten.

6. Befestigen Sie die Netzpfosten an
beiden Seiten des Tisches moglichst
nahe am Netz.

7. Spannen Sie die Schleifen
an den beiden Enden des
Fangnetzes um die
Netzpfosten des Roboters.

4. Ustaw robota blisko krawedzi stotu.
Przed przesuwaniem odblokuj
zabezpieczenia na kétkach robota.

5. W6z uchwyty mocujace w otwory
na obu koRAcach siatki

6. Przykrec¢ uchwyty do stotu po obu
stronach stotu blisko siatki i w réw-
nej odlegtosci

7. Zamocuj gumke po zewnetrznej
stronie uchwytu, tak aby siatka sie
nie ruszata

Picture of the complete installation
Dieses Bild zeigt die komplette Installation
Zdjecie robota gotowego do uzytku




How to position the table tennis robot
Aufstellen des Tischtennisroboters
Ustawienie robota przy stole

8. Before starting, active the
wheel brakes in order for the
robot to stand still.

9. The data of proper power
source for robot is marked
on the side of machine body,
which may be selected and
used optionally. The connec-
tion between plug and socket
should be perfect. They must
be pulled and separated
completely after use.

10. The power switch locates
at the back side of the
machine body, turn the
switch “on” before the use of
robot and turn the switch
“off” after use.

11. After training, fold back the
ball collecting net in a reverse
order of the original process,
lock the buckles in a right way,
and put it in any suitable place.

8. Aktivieren Sie vor dem
Start die Radbremsen,
damit sich der Roboter
nicht verschiebt.

9. Die Informationen zu der
Betriebsspannung des
Roboters sind auf dem
Roboter angegeben. Die
Verbindung zwischen dem
Stecker und der Steckdose
muss einwandfrei sein. Bitte
ziehen Sie nach dem Gebrauch
des Gerates den Stecker aus
der Steckdose!

10. Der Ein-/Ausschalter befin-
det sich rechts unten auf
der Hinterseite des Roboters.
Um den Roboter einzuschal-
ten, stellen Sie den Schalter
auf ,0N“. Nach dem Gebrauch
des Roboters stellen Sie den
Schalter auf ,OFF*, um das
Gerat auszuschalten.

11. Klappen Sie nach dem

auf.

Training das Fangnetz wieder
in seine Ausgangsposition
zuriick. Schliefen Sie den
Steckverschluss und bewahren
Sie den Roboter an einem
sicheren und geschiitzten Ort

8. Przed uruchomieniem robota

zablokuj kétka, aby uniemozliwi¢
przesuwanie sie robota w czasie
jego pracy.

. Informacje na temat wymaganego

napiecia pradu znajdziesz z boku
na obudowie korpusu. Upewnij

sig, ze wtyczna i gniazdko nie maja
uszkodzen. Po zakonczeniu pracy
nalezy wytgczy¢ robot z gniazdka.

10. Wytacznik zasilania znajduje sie

z tytu korpusu maszyny. Ustaw w
pozycji ,ON aby witgczy¢ zasilanie
przed rozpoczeciem pracy, po
zakonczeniu pracy przetacz do
pozycji ,OFF".

11. Po skofczeniu pracy z robotem
2t6z siatke z powrotem do
pozycji pionowej i zepnij
klamra. Przechowuj robota w
bezpiecznym miejscu.



direct / direkt / bezposrednio

Ways to serve the ball
Maglichkeiten des Balleinwurfs
Ustawienia wyrzutu

indirect /indirekt / z odbiciem

The ways of serving the balls consists in the
direct way and indirect way. The speed and spin
of the former will be stronger than those of

the latter. They may be adjusted with the loop
adjustment knob.

Der Balleinwurf kann auf direktem oder
indirektem Weg durchgefiihrt werden. Die
Geschwindigkeit und die Rotation der ersten
Balle ist weitaus starker als die der Balle, die
danach vom Roboter gespielt werden. Die Balle
konnen jedoch durch die Beeinflussung der
Flugkurve angepasst werden.

Robot moze wyrzucac pitke na dwa sposoby

- bezposrednio na druga potowe stotu lub z
odbiciem jak przy serwisie. Pierwsza opcja
pozwala na zagranie z wieksza predkoscig i
rotacja. WYsokos$¢ wyrzutu mozna regulowac za
pomocy gatki do regulaciji..

Single head serve
Spielbetrieb mit einem Ballauswurfkopf
Zagranie z jednej gtowicy

To use the single head serve, set the ball counter
of one shooting head to be infinite (“-“ indicates
infinite or unlimited amount). You can also adjust
the speed, frequency, spin, landing spot and total
number of balls at this point.

Bei Bedarf kann nur ein Ballauswurfkopf des
Roboters genutzt werden. Stellen Sie hierfiir
einfach den Ballzahler auf der Kontrollbox flr
den jeweiligen Ballauswurfkopf auf unbegrenzte
Anzahl (,-"). Natiirlich kann auch eine begrenzte
Anzahl an Ballen eingestellt werden. Zudem
konnen die Parameter Geschwindigkeit,
Frequenz, Rotation und Landepunkt angepasst
werden.

W razie potrzeby mozna ustawi¢ podawanie
pitek tylko z jednej gtowicy robota. Aby to

zrobié, nalezy ustawi¢ na panelu sterujgcym w
ustawieniach wybranej gtowicy nieskonczong
ilo$¢ wyrzucanych pitek (,-“ oznacza brak limitu).
Na tym etapie mozesz takze ustawi¢ tempo,
czestotliwosé, rotacje i punkt odbicia pitki.




Double head serve
Spielbetrieb mit zwei Ballauswurfkdpfen
Podanie z dwdch gtowic

O

Shooting head 1and 2 take turns to serve (in

general the shooting head 1 begins to serve

the first ball when the robot starts; however,

broken balls may affect the order of serve). The

exercise starts when the first ball is served by

shooting head 1.

Spin, speed, landing spot and number of balls

can be chosen individually for each shooting

head. For the first time a robot allows to
generate two different spins (important notice:
due to the angle, shooting head 1 can only be set
for landing spots 2-11 and shooting head 2 for

landing spots 1-101)

For example: you want to generate two topspin

balls on your forehand (landing spot 10) and 2

balls with undercut on your backhand (landing

spot 12). This exercise should be repeated 10

times in a row and start on your forehand.

Procedure:

1. Set the number of balls to be ejected from
each shooting head (in this example, set the
number to 2 balls)

2. Since shooting head 1 will start the exercise,
it will be used for the forehand in our
example. Set the bottom and top wheel to the
desired speed and spin by using the +/- key.
(Since we want to generate topspin in our
example, the top wheel should be set at a
faster speed than the bottom wheel).

3. Now you set the wheel of the shooting head
2. (Since we want to generate undercut balls
in our example, the bottom wheel should be
set at a fast speed than the top wheel).

4. Set the frequency of the balls.

5. In order to repeat this exercise 10 times in a
row (each exercise consists in 4 balls), you
need to set the number of balls to 40 (4 balls
x 10 services).

6. Press the “start/pause” buton to start the
exercise.

Beim Betrieb beider Ballauswurftkdpfe

werden die Balle jeweils abwechselnd von

Ballauswurfkopf 1 und Ballauswurfkopf 2

serviert. Grundsatzlich beginnt Ballauswurfkopf

1 mit dem Auswurf. Wenn sich ein Ball weit

vorne im Auswurfkopf 2 befindet, kann es

vorkommen, dass dieser zuerst ausgeworfen
wird. Die Ubung startet jedoch erst wenn der
erste Ball aus Ballauswurfkopf 1 geworfen
wurde.

Die Parameter Geschwindigkeit, Rotation,

Ballplatzierung und Anzahl der Bélle pro

Auswurfkopf konnen jeweils fiir beide

Ballauswurfkopfe individuell eingestellt werden.

Somit ist es mit diesem Roboter erstmals

moglich, abwechselnd zwei verschiedene

Rotationsarten zu generieren. (Hinweis:

Aufgrund des Winkels kann Ballauswurfkopf nur

die Landepunkte 2-11 und Ballauswurfkopf 2 nur

die Landepunkte 1-10 ansteuern!)

Beispiel:

Sie mochten zwei Balle mit Unterschnitt in

die Vorhand (Landepunkt 10) und 2 Balle mit

Topspin in lhre Riickhand (Landepunkt 2). Davon

insgesamt 10 Wiederholungen. Die Ubung soll in

der Vorhand beginnen.

Vorgehensweise:

1. Geben Sie zuerst die Anzahl der von den
Ballauswurfkopfen jeweils aus zuwerfenden
Balle bei dem jeweiligen Auswurfkopf ein
(hier je 2).

2. Da immer Auswurfkopf 1 mit der Ubung
beginnt wird er in diesem Beispiel fiir die
Vorhand verwendet. Stellen Sie nun mit den
+/- Knépfen das untere und obere Laufrad
auf die gewlinschte Geschwindigkeit und
Rotation ein. (Da hier Topspin erzeugt werden
soll, muss das obere Laufrad schneller
eingestellt sein als das untere.)

3. Nun stellen Sie die Laufrader des zweiten
Ballauswurfkopfes ein. (Da hier Unterschnitt
erzeugt werden soll, muss das untere
Laufrad schneller eingestellt sein als das
obere.)

4. Legen Sie jetzt die Frequenz fest, mit der die
Balle ausgeworfen werden sollen.

5. Um insgesamt 10 Wiederholungen zu
erhalten miissen (jede Wiederholung besteht
aus 4 Ballen) muss die Gesamtanzahl auf
40 Bille (4 Balle a 10 Wiederholungen)
eingestellt werden.

6. Driicken Sie den Start/Pause-Knopf, um die
Ubung zu beginnen.

Gtowice 1i 2 na zmiang wyrzucaja pitki (z zasady
robot zawsze zaczyna podawac od pierwszej
gtowicy, jednak w przypadku, kiedy do podajnika
dostanie si peknigta pitka, ta kolejnos¢ moze
ulec zmianie). Cwiczenie rozpoczyna sie, gdy
robot wyrzuci pierwsza pitke. Rotacja predkosé,
miejsce lagdowania i liczba pitek moga by¢
ustawione indywidualnie dla kazdej gtowicy. Po
raz pierwszy robot pozwala wygenerowa¢ dwie
rézne rotacje (wazna uwaga: ze wzgledu na
ustawienie i kat, gtowica 1 moze obstuzy¢ tylko
punkty odbicia 2-11, a gtowica 2 - punkty 1-10!)
Dla przyktadu: chcesz wygenerowac dwie dtugie
pitki topspinowe na forehand (punkt odbicia 10)

i dwie dtugie pitki podciete na backhand (punkt
odbicia 12). Cwiczenie to chciatby$ powtérzyé 10
razy z rzedu i zacza¢ od strony forehandowej

Postepowanie:

1. Ustaw, ile pitek ma by¢ wyrzucanych pod rzad
z kazdej gtowicy (w tym przyktadzie ustaw
ilo$¢ na 2 pitki).

2. Poniewaz gtowica 1 jako pierwsza zacznie
podawac pitki, w naszym przyktadzie bedzie
odpowiadata za zagranie na forhand. Ustaw
odpowiednig predkos¢ i rotacje gornej i
dolnej rolki, uzywajac przyciskéw +/- na
panelu sterujgcym. Poniewaz chcemy
zaprogramowac zagranie z gérna rotacja,
predkosé gérnej rolki powinna by¢ wyzsza
niz predkos¢ dolnej rolki.

3. Teraz ustaw rolki gtowicy numer 2. Poniewaz
chcemy zaprogramowac¢ zagrania z dolng
rotacja, predkos¢ dolnej rolki powinna by¢
wyzsza niz predkosé gornej rolki.

4. Ustaw czestotliwos$¢ wyrzutu pitek.

5. Aby powtdrzy¢ to éwiczenie 10 razy (w
kazdym 4 pitki), ustaw ilos¢ pitek na 40 (4
pitki razy 10 powtdrzen).

6. Wcisnij przycisk ,start/pause”, zeby rozpoczac
éwiczenie



Control box
Steuergerat
Panel sterowania

Shooting head 1/ Ballauswurfkopf 1/ Gtowica do wyrzucania 1

Top wheel speed Geschwindigkeit des oberen Rades Szybkosc gormej rolki
Bottom wheel speed Geschwindigkeit des unteren Rades Szybkos¢ dolnej rolki
Ball counter Anzahl der Balle Licznik ilosci pitek

Shooting head 2 / Ballauswurfkopf 2 / Gtowica do wyrzucania 2

Top wheel speed Geschwindigkeit des oberen Rades Szybkosc gormej rolki 7 e { Zf.;s
Bottom wheel speed Geschwindigkeit des unteren Rades Szybkos¢ dolnej rolki i g‘ . i{

i K
Ball counter Anzahl der Balle Licznik ilosci pitek ot

N

o

=

Setting functions and values / Funktionen und Werte einstellen / Ustawianie funkcji i wartosci

1.Increase key
2 Decrease key

3. Display

4.Total number of balls

6. Frequency

7. Start/pause

8. Random sequences

10. Landing spot selection

5. Various serving sequences

9. Landing spot selection on/off

1 Wert erhdhen

2. Wert reduzieren

3. Anzeige

4. Gesamtanzahl Bélle

5. Wahl der Aufschlag-sequenz
6.Frequenz

7. Start/Pause

8. Zufalls-Sequenzen

9.Wahl der Lande-punkte an/aus

10. Wahl der Lande-punkte

1. Zwigkszanie wartosci

2. Zmniejszanie wartosci

3. Wyswietlacz

4. Catkowita liczba pitek

5. Sekwencje wyrzutu pitek

6. Czestotliwosé wyrzutu pitek
7. Start/Pauza

8. Sekwencje losowe

9. Wybdr punktu odbicia tak/nie

10. Ustawieniectugosci lotu pitki




Speed modulation
Regulierung der Geschwindigkeit
Regulacja predkosci

Modulation shooting head 1
Steuerung Ballauswurfkopf 1

Regulacja gtowicy 1

Ball speed can be adjusted in the “Working” or
“Stand-by” condition of the robot. The stage-
level light on the control box will flash when

the power of the robot is on. If the stage doesn(t
need to be changed, press the start key directly
to play. Otherwise, adjust the stage level by
pressing the “Increase” or “Decrease” key. There
are totally 10 stages from lowest to highest level.
The top wheel and bottom wheel can work at the
same time or work independently (only for 989E
model). The higher the stage being selected, the
faster the ball speed will become. Basically the
speed of the ball is proportional to the strength
of the spin. If the stages of two wheels are close
enough, the ball that has been produced is nearly
no spinning. The control box also has a memory
function that memorize the current setting which
is capable to play with the same setting as next
time you start.

10

Modulation shooting head 2
Steuerung Ballauswurfkopf 2

Regulacja gtowicy 2

Die Geschwindigkeit des Roboters kann sowohl
im “Stand-by’-Zustand als auch wahrend des
Spiels eingestellt werden. Die Statusanzeige am
Kontrollgerat leuchtet auf, wenn der Roboter
eingeschaltet ist. Wenn Sie die Geschwindigkeit
nicht andern mochten, driicken Sie sofort

auf den ,Start“-Knopf, um mit dem Spielen

zu beginnen. Anderenfalls andern Sie mit

dem ,+“- und ,-,-Knopf die Geschwindig-

keit. Es stehen 10 Geschwindigkeitsstufen zur
Verfiigung. Die Geschwindigkeit des oberen

und unteren Laufrades kann unabhangig
voneinander reguliert werden. Je hoher das
Niveau auf der Statusanzeige gewahlt wird,
desto hoher wird die Geschwindigkeit des Balls.
Die Geschwindigkeit des Balls hangt proportional
mit der Starke des Spins zusammen. Wenn

das obere und untere Laufrad die gleiche
Geschwindigkeit besitzen, enthalt der Ball keine
Rotation. Das Kontrollgerat verfiigt tiber eine
Speicherfunktion, die die Geschwindigkeit und
die Frequenz der letzten Einstellung speichert.

Predkos¢ pitki moze by¢ regulowana zaréwno
kiedy robot jest w trybie pauzy lub kiedy jest w
trybie dziatania. Jesli nie ma potrzeby zmiany
ustawien, nalezy po wigczeniu robota nacisngé
od razu przycisk start (robot zapamigtuje
ostatnie ustawienia). W przeciwnym razie

nalezy wyregulowac szybkos¢ obrotu rolek
wedle potrzeb. W sumie jest 10 stopni - od
najwolniejszego do najszybszego. Rolka gérna

i dolna moga pracowac jednoczesnie lub
niezaleznie (tylko dla modelu 989E). Im wyzszg
wybierzesz wartosé, tym szybsza bedzie
predkos¢ pitki. Zasadniczo predkos¢ pitki jest
proporcjonalna do sity obrotu. Jesli predkos¢ obu
rolek jest taka sama, pitka leci bez obrotu/rotacji.
Im wigksza réznica bedzie miedzy géng i dolng
rolkg tym wieksza bedzie rotacja.



Decreasing the frequency
Frequenz verringem
Zmnigjszanie czestotliwosci

Frequency modulation
Regulierung der Ballwurffrequenz

With the same modulation method as speed’s,
the frequency can also be adjusted by pressing
the “Increase” or “Decrease” key with totally10
stage level. The lowest stage of frequency

is about 25 balls per minute and the highest
stage is about 95 balls per minute.

Die Ballwurffrequenz wird ahnlich wie die
Geschwindigkeit eingestellt. Mit dem ,+“-Knopf
wird die Geschwindigkeit erhoht und mit -,
reduziert. Es gibt 10 verschiedene Stufen: mit 25
Ballen pro Minute auf der kleinsten Stufe und 95
Ballen pro Minute auf der hochsten Stufe.

Optical display R : P
egulacja czestotliwosci
Optische Anzeige 9 ! &
Wyéwietlacz
Increasing the frequency
Frequenz erhdhen
Zwigkszanie czestotliwosci
L ki @

Tak samo jak przy regulacji predkosci
wyrzucania pitek, czestotliwos¢é podawania
pitek mozna regulowac przyciskami ,+*i,-*
Do wyboru jest 10 pozioméw, gdzie 1to poziom
najnizszy - okoto 25 pitek na minute, a 10 to
poziom najwyzszy - okoto 95 pitek na minute.

The spin from shooting head 1 or 2 is selected
by adjusting the speed of the top wheel and the
bottom wheel, and by rotating the motor head
of the robot. Each one of them can perform 9
different spins: top spin, under spin, no spin
(produced by varying the speed of top and
bottom wheel), left side spin, right side spin, left-
side top spin, left-side under spin, right-side top
spin and right-side under spin. When selecting
the spin from one shooting head, please rotate
the other to a particular position that does not
affect the movement from each other.

Selection of spin
Regulierung der Ballrotation
Wybér rotacji

Die Erzeugung der Rotation erfolgt beim RoboPro
Master uber die Geschwindigkeitsregulierung
des oberen und unteren Laufrades sowie

der Ausrichtung der Ballauswurfképfe. Ein
Ballauswurfkopf kann so bis zu 9 verschidene
Rotationsarten erzeugen: keine Rotation, Topspin,
Unterschnitt, Linksdrall, Rechtsdrall, Topspin mit
Linksdrall, Topspin mit Rechtsdrall, Unterschnitt
mit Linksdrall und Unterschnitt mit rechtsdrall.
Bitte achten Sie darauf die Ballauswurfkopfe so
aus zu richten, dass die Ballauswurfkdpfe sich
nicht gegenseitig beeintrachtigen.

(Es ist nicht maglich beide Kopfe gleichzeitig mit
Seitendrall zu betreiben.)

Rotacje wyrzucanych pitek z gtowicy 1i 2 mozna
regulowac poprzez dostosowanie szybkosci
obrotu gérnych i dolnych rolek, a takze poprzez
obracanie gtowicy wokét wiasnej osi. Kazda
gtowica moze podawaé pitki z 9 réznymi
rotacjami: gérna topspinowa, dolng i bez rotaciji
(w zaleznosci od ustawienia szybkosci obrotu
rolek), a takze z lewg i prawa rotacjg boczng,
lewg i prawa rotacja gorna oraz lewa i prawa
rotacja dolna. Po obrdceniu jednej gtowicy,
zwréé uwage, aby ustawienie drugiej gtowicy nie
powodowato ,kolizji“ pitek podawanych przez
druga gtowice.
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Selecting the landing spot
Einstellung der Ballplatzierung auf dem Tisch
Ustawienie punktu odbicia

Landing spot selection key
Taste zum Auswahlen der Platzierungspunkte
Aktywacja opcji ustawienia punktu odbicia

Tto 11 position selecting keys
Tl verschiedene Platzierungspunkte
11 pozioméw regulacii dtugosci lotu pitki

Indicator light of 1to 11 positions
Kontrollleuchten der 11 Platzierungspunkte
Podswietlenie wyboru poziomu 1-11

The landing spot should be selected in the
“stand-by” condition of robot. The robot can
perform three main kinds of serving style: fixed
course, standard alternative course and random
course. There are 11 digit keys located at the
bottom portion of control box.

Those keys indicate the 11 positions of the table
which the blue part indicates the whole table
area on the play side. To select the landing spot
of the ball, first press the “Select the landing
spot” key, all indicator lights of 1-11 position will
be turned off at this point. Now we can press
either one of the position, then the light of the
corresponding position being turned on. Start
the robot to play after finishing the selection. For
example, to play fixed course with the landing
spot at the # 9 position, we can press the digit
“9” key to start. If we want to play alternative
course and the ball will be landing at the # 11
position three times, and at the # 3 position
twice, we can follow the above procedures, then
press the digit “11” key three times and digit “3”
key twice.

The numbers of ball which land on the same
spot depend on how many times you press on
the same position key. You can create as many
as combination of the serving style. The control
box also has a memory function that memorizes
the current setting which is capable to play with
the same setting the next time you start.
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Die Regelung der Ballplatzierung sollte im
“Stand-by’-Zustand erfolgen. Der Roboter kann
zwei verschiedene Arten der Ballplatzierung
erzeugen: konstante Platzierung und
alternierende Platzierung.

Zur Einstellung der Ballplatzierung befinden
sich im unteren Teil des Kontrollgerats

elf Positionstasten. Diese Positionstasten
zeigen die elf Positionen des Tisches, die

vom Roboter angespielt werden konnen. Um
die Ballplatzierung festzulegen, driicken Sie
zunachst auf die ,Select the landing spot*-
Taste, sodass alle elf Kontrollleuchten tiber
den Positionstasten ausgeschaltet sind. Nun
konnen Sie durch Driicken der gewiinschten
Positionstaste den jeweiligen Platzierungspunkt
festlegen. Nach dem Driicken soll die jeweilige
Kontrollleuchte Uber der gedriickten Positions-
taste aufleuchten. Nach lhrer Eingabe konnen
Sie den Roboter starten. Fiir eine konstante
Platzierung wahlen Sie diese durch Driicken
lediglich einer Positionstaste aus.

Fir die alternierende Platzierung driicken

Sie die Positionstasten in der von Ihnen
gewiinschten Abfolge. Beispiel: Sie mochten 2
Balle auf Position 2, 2 Balle auf Position 10 und
1 Ball auf Position 6: driicken Sie zweimal die
Positionstaste 2, zweimal die Positionstaste

10 und einmal die Positionstaste 6. Nach lhrer
Eingabe konnen Sie den Roboter starten. Die
Anzahl der Bille, die auf die gleiche Stelle
platziert werden, hangt also davon ab, wie oft
Sie die jeweilige Positionstaste driicken.

Das Kontrollgerat verfiigt auBerdem uber eine
+,Memory“-Funktion, die sich die gegenwartige
Einstellung speichert, sodass diese nach einer
Spielpause nicht wieder erneut programmiert
werden muss.

g C C 000000000

Punkt odbicia pitki nalezy ustawiac, kiedy robot
jest w trybie ,stand by" i nie podaje pitek.

Do wyboru s3 trzy rodzaje ustawien: stata
pozycja odbicia pitki, sekwencja zagran oraz
odbicie losowe.

Na dole panelu sterujgcego jest 11 przyciskéw,
ktdre pokazuja, w ktérym miejscu pitka ma
wyladowac na stole. Te 11 punktow obrazujg
miejsce odbicia na stole - niebieskie tto
symbolizuje dtugos¢ stotu. Aby wybraé miejsce
odbicia nalezy wcisnaé przycisk ,,landing spot
selection key*, a nastepnie wybraé wtasciwy
przycisk (1 - najblizej robota, 11 - najblizej linii
koncowej). Po wybraniu przycisku powinna
zapali¢ sie lampka przy wybranej pozycji.
Urzadzenie rozpocznie gre po wcisnigciu
przycisku ,start".

Jesli chcemy ustawi¢ sekwencje zagran, na
przyktad chcemy, aby pitka wyladowata trzy
razy w punkcie 11, péZniej dwa razy w punkcie 3,
nalezy wcisna¢ przycisk 11 trzy razy, a nastepnie
przycisk 3 dwa razy. lloé¢ pitek podanych

w wybrane miejsce zalezy od tego, ile razy
wecisniesz przycisk z wybranym numerem.
Mozna stworzy¢ dowolng kombinacje zagran.
Panel sterowania posiada takze funkcje
zapamigtywania ustawient po wytaczeniu robota
- wéwczas mozna uzy¢ tego samego ustawienia
po ponownym wiaczeniu urzadzenia.



Amount Shooting head 1
Anzahl Ballauswurfkopf 1
Liczba powtdrzen zagrania z gtowicy 1

This selection is for setting the number of

balls from the individual shooting head 1 or 2.
Shooting head 1and 2 have the same method
of adjustment. Under “standby” condition, press
+ and - to input the number 1-9 or infinite (“-*
indicates infinite) in ball counter.

After pressing ,Start/Pause” the robot always
starts shooting the balls with the head 1.

Selecting number of balls
Einstellung der Ballanzahl
Ustawienie liczby powtérzen zagrania

Amount Shooting head 2
Anzahl Ballauswurfkopf 2
Liczba powtdrzen zagrania z gtowicy 2

s
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Mit dieser Funktion konnen Sie die Ballanzahl
der Bille festlegen, die vom jeweiligen
Ballauswurfkopf serviert werden sollen.

Die Anzahl (1-9) kann mit den +/- Tasten

des jeweiligen Ballauswurfkopfes auf der
Kontrollbox festgelegt werden. Wird ein
Ballauswurfkopf auf unendlich (, - ") eingestellt,
wirft der andere Ballauswurfkopf keinen Ball
aus.

Funkca wyboru liczby powtdrzen pozwala
ustawic ile razy pod rzad gtowica ma wyrzucié¢
pitke zanim druga gtowica sie uruchomi. Dla
kazdej gtowicy nalezy ustawic liczbe powtérzen
osobno. Minimalna ilo$¢ powtdrzen to 1,
maksymalna - 9 lub fukcja nieskofczonosci
(oznaczona symbolem ,-*). Ustawienie opcji
nieskonczonosci spowoduje, ze tylko jedna
gtowica bedzie wyrzucac pitki. Po wtgczeniu
przycisku ,Start/Pause” robot rozpocznie
wyrzucanie pitek od gtowicy nr 1 (chyba ze
ustawites opcje ,-* przy gtowicy nr 2).

Total number of balls
Gesamtanzahl Blle
Catkowita liczba pitek

Ustawienia catkowitej ilosci pitek do zagrania

Selecting total number of balls
Einstellung der Gesamtanzahl Balle

This is the total number of balls from shooting
head 1and 2. Under “standby” condition, press
the “ball counter” key, and then change the
number by pressing th key. The range of

output numbers is 1 - 999. Hold the key for fast
forward adjustment. Once the robot has started,
the number begins counting down. When the
number becomes 0, the robot stops and backs
into the standby mode. To set the “infinite”
amount (unlimited), press “total number of balls
until this indicator light is off.

Increase or decrease number
Anzahl erhdhen oder verringern
Zmniejszanie lub zwigkszanie liczby pitek

Hier konnen Sie die Gesamtanzahl an Ballen
festlegen, die aus beiden Ballauswurfkopfen
abgeben werden soll. Es kdnnen maximal 999
Balle eingestellt werden. Im Display wird die
Anzahl der Balle heruntergezahlt. Ist die Anzahl
eingestellter Balle ausgeworfen (also wenn
das Display den Wert 0 anzeigt) schaltet der
Roboter automatisch in den Standby-Zustand.
Um unendlich viele Bélle auswerfen zu lassen,
driicken Sie die ,Total numbers of balls"-Taste
auf der Kontrollbox bis das Display keine Zahl
mehr anzeigt.

Catkowita ilo$¢ pitek do zagrania przez robota
pozwala na ustalenie po ilu zagraniach robot
ma sig zatrzymad. Liczba ta jest sumg pitek
wyrzuconych z obu gtowic. Aby ustawi¢ liczbe
nalezy ustawi¢ robot w trybie ,stand by*, wcisnaé
przycisk ,ball counter” i za pomocg przyciskow
ustawi¢ zadang liczbe (miedzy 1a 999). Aby
szybciej przejs¢ do wyzszej liczby, przytrzymaj
przycisk dtuzej, wowczas licznik przyspieszy. Po
uruchomieniu wyrzucania pitek, liczba zacznie
sig zmniejszac i gdy dojdzie do zera, to robot
sie zatrzyma. Aby robot dziatat nieprzerwanie,
nalezy przytrzymac przycisk ,ball counter” do
czasu az zgasnie lampka i funkcja sig wytaczy.
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Selecting preinstalled sequences
Einstellen vorinstallierter Ubungen
Wybér predefiniowanej sekwencji zagran

Various serving sequence key
Taste fiir vorinstallierte Ubungen

Przycisk aktywujgcy sekwencje zagran

Under “standby” condition, press the “various
serving sequences” key, this light will be turned
on. Press the p or q key to choose one from the
30 sets of serve sequences. Press the “start” key
and then the robot begins to serve automatically
according to the selected sequence. Under

this condition, the “landing spot” key, the “total
number of balls” key and the “sequences at
random” key are locked temporarily, and you can
press “pause” and “various serving sequences”
again to unlock this condition. (You can also
either press “sequences at random” or “landing
spot” to cancel the “various serving sequences’
mode after put the robot on pause. These three
functions can use this method to cancel each
other out).

Mit dieser Funktion kdnnen Sie auf 30
verschiedene, bereits vorinstallierte Ubungen
zuriickgreifen. Im Anhang befindet sich eine
Tabelle, in der die Ubungen beschrieben sind.
Sie kénnen die jeweilige Ubung (1-30) mit den
Pfeiltasten p und g auswahlen. Nach dem
Driicken der Start/Pause Taste beginnt die
Ubung.

Unter dieser Einstellung sind alle Parameter wie
Ballanzahl, zuféllige Sequenz, etc. gesperrt. Um
die Sperrung aufzuheben, driicken Sie die Tasten
,Pause” und “various serving sequences”. Sie
konnen auch die Taste “sequences at random”
(zufillige Ubungen) zur Entsperrung benutzen.

W trybie ,stand by nalezy nacisna¢ przycisk
aktywujacy sekwencje zagran ,various serving
sequences"”. Po wcisnieciu zapali sie lampka.
Nacisnij przycisk ,p* lub g aby wybra¢ jeden
z 30 zestawdw sekwencji wyrzucania pitek.
Nacisnij przycisk ,start‘, aby uruchomié
sekwencje. W tym trybie opcje ,punkt odbicia“,
L,catkowita liczba pitek” i ,sekwencje losowe" sg
zablokowane. Aby aktywowac te ustawienia,
nalezy nacisnac ,pauze* i ponownie przycisk
sekwencji zagrywania, aby deaktywowac te
funkcje i odblokowaé inne funkcje. Mozna
réwniez wybra¢ opcje ,sekwencje losowe" lub
Jpunkt odbicia“, aby anulowaé tryb sekwenc;ji
podawania po zatrzymaniu robota. (Te trzy
funkcje deaktywuja sie wzajemnie).

Selecting random sequences
Einstellen zufilliger Ubungen
Wybér losowych sekwencji zagran

Random serving sequence key
Taste fiir zuféllige Ubungen

Przycisk aktywujacy losowa sekwencjg zagran

Under “standby” condition, press the “sequences
at random” key, this light will be turned on. Now
the robot randomly selects one sequence in the
30 sets of serve sequences, and then rearranges
the serving order to form a new sequence.
Theoretically this may produce more than 60000
different kinds of serve sequences. (This is only
the theoretical result, not the practical one).
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Mit dieser Funktion greift der der Roboter

auf die 30 vorprogrammierten Ubungen
zuriick und andert diese zufallig, sodass neue
LZufallsiibungen“ entstehen.

Diese Funktion soll eine reelle Spielsituation
nachstellen, in der man nicht weif3 wohin

und wie der nachste Ball zuriickkommen
wird.Theoretisch kann der Roboter 60000
verschiedene Sequenzen spielen.

W trybie ,stand by* nalezy nacisnaé przycisk
Jrandom serving sequence key*, aby aktywowac
losowy wyhor jednej z 30 zestawdw sekwencii. Po
zagraniu wybranej sekwenciji robot przearanzowuje
zagrania i tworzy nowy zestaw. Cata procedura
powtarza sie w ten sam sposob. Teoretycznie robot
moze stworzy¢ ponad 60000 réznych rodzajow
sekwencji zagran.



Loop modulation
Einstellung der Flugkurve
Regulacja toru lotu pitki

When modulating the loop of the serve, loosen Wenn Sie die Flugkurve des Balles andern Aby zmieni¢ tor lotu pitki, poluzuj jedna reka

the loop lock knob with your left hand, while mochten, dann schrauben Sie mit einer Hand gatke blokady gtowicy, nastepnie zmien utozenie
adjusting the loop modulation wheel with your den Winkelregelungsknopf auf, wahrend sie mit gtowicy i dokre¢ gatke blokady ponownie. Préba
right hand. When achieving your desired loop, der anderen Hand die Flugkurve einstellen. Wenn  przesuwania gtowicy, kiedy gatka jest dokrecona
lock the knob. die gewiinschte Flugbahn erreicht ist, drehen sie moze spowodowac uszkodzenie gtowicy.

den Knopf wieder zu.

Capacity of the Ball Container
Kapazitat des Ballbehalters
Pojemnos¢ pojemnika na pitki

A

The ball container may contain 100 balls in 40mm  Das Ballfach kann bis zu 100 Balle mit 40 Pojemnik na pitki moze zawierac 100 pitek w
size. The level of the balls in the ball container mm Durchmesser aufnehmen. Die Menge an rozmiarze 40 mm. Poziom pitek w pojemniku nie
should not be higher than the label (yellow line) Ballen in dem Ballfach sollte nicht die gelbe powinien by¢ wyzszy niz wskazuje etykieta (zotta
positioned inside. Other things (except table Linie Uiberschreiten, die auf der Innenseite linia) umieszczona wewnatrz pojemnika. Inne
tennis balls) should not be put into ball container;  angebracht ist. Andere Gegenstande (ausser rzeczy (z wyjatkiem pitek do tenisa stotowego)
otherwise its parts may be damaged, affecting Tischtennisballe) sollten nicht in das Ballfach nie powinny by¢ umieszczane w pojemniku
normal operation of robot. getan werden, da sonst Beschadigungen an na pitki, w przeciwnym razie ich czesci moga

dem Gerat entstehen konnen, die den normalen uszkodzi¢ robota.
Betrieb des Gerates behindern.
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How to maintain the table tennis robot

Wartung des Roboters
Pielegnacja i obstuga robota

Electric components

Electric component in this product
consists mainly of the base
machine’s circuit boards and the
control box, which is the command
centre of the table tennis robot.
Therefore, it should avoid any strong
oscillation as much as possible.
The control box must be inserted
to the support at the side of the
table to avoid any dropping and
breaking. Never spread any liquid
to its surface, in order to prevent
electric leakage and/or damage to
its internal electronic units.

Mechanical components
Mechanical component in the

table tennis robot is concentrated
mainly on the mechanisms for

ball service and delivery. Special
attention should be paid that any
foreign substances should not put
into the ball container except for the
balls. Otherwise, they would block
the delivery wheel in the robot, and
would result in no ball delivery and
even make damage to the robot.

There is a view window fixed at the
under side of the movable door. So
that you can open the movable door,
remove the transparent guard plate,
and take out any foreign objects

if such things have entered, thus
returning the robot to its normal
operation.

Elektrische Komponenten

Die elektrischen Bauteile des
Roboters bestehen weitgehend
aus dem Ballférdermechanismus
und dem Kontrollgerat, das die
Steuerzentrale des Roboters
darstellt. Aus diesem Grund
sollten harte Stof3e gegen das
Gerat vermieden werden. Das
Kontrollgerat muss sich in der
Halterung an der Seite des
Tisches befinden, um jegliche
Beschadigungen des Gerates

zu vermeiden. Um elektrische
Kurzschliisse und interne
Schéaden zu vermeiden, bitte keine

Flissigkeiten auf das Gerat spritzen.

Mechanische Komponenten

Diese beziehen sich grofitenteils
auf den Angabe- und
Ballférdermechanismus. Besonders
darauf zu achten ist, dass keine
anderen Teile als Tischtennisballe
in das Ballfach kommen diirfen.
Ansonsten wiirde das Forderrad
beschadigt werden und keine Balle
mehr fordern kénnen oder sogar
groBen Schaden nehmen.

Falls fremde Gegenstande in den
Mechanismus eingedrungen sein
sollten, bitte die untere Tiir des
Roboters 6ffnen, die transparente
Platte l6sen und alle Fremdkorper
entnehmen, die den normalen
Betrieb des Gerates storen.

Elementy elektryczne

Elementy elektryczne robota
umieszczone s3 przede wszystkim
w panelu sterujgcym, ktory jest
centrum sterowania robota. Z tego
powodu nalezy unika¢ gwattownych
wstrzasow urzadzenia. Urzadzenie
sterujgce musi znajdowac sig w
uchwycie z boku stotu, aby uniknaé
jego uszkodzeni. Aby zapobiegac
zwarciom elektrycznym i
uszkodzeniom czgsci wewngtrznych
nie nalezy rozpryskiwaé ptynéw na i
w okolicy urzadzenia.

Elementy mechaniczne
Mechaniczne elementy robota
znajdu znajdujg sie gtéwnie w
mechanizmach wyrzucania pitek.
Szczegdlng uwage nalezy zwrdcic
na to, aby do pojemnika na pitki nie
wktadaé zadnych inny przedmiotéw
z wyjatkiem pitek. W przeciwnym
razie moga one zablokowaé

koto zamachowe w robocie i
spowodowac zablokowanie pitek
wewnatrz robota, a nawet jego
uszkodzeniem.

Jesli do mechanizmu wewnatrz
robota dostaty sie ciata obce,
nalezy otworzyé dolne drzwiczki
robota, zdjgé przezroczysta ptytke
ostaniajaca i usunaé wszelkie
przedmiony, ktére zaktdcaja
normalng prace urzadzenia.

Kiedy poke bar wewnatrz pojemnika
na pitki bedzie dziatat przez dtugi
czas, nalezy sprawdzié, czy nie



When the poke bar inside the ball
container has worked for a long
time, it should be checked for loose
screws and/or broken poke bar,

so as to prevent any trouble from
happening which would lead to
rough delivery of the balls.

Under normal conditions, the top
and bottom wheel (friction wheel)
can work for 5000 hours or longer.
However, the friction wheel should
be replaced after over time use.

When replacing, first of all, loosen
the protective cover and take out the
screw at the friction wheel with a
screwdriver, which is to be tightened
clockwise and to be loosened
counter-clockwise.

The table tennis robot should be
kept clean. There would be some
dirt on the surface of top and bottom
wheel (friction wheel). But such dirt
can be wiped off with a wet rag, so
as to ensure a quality shoot of the
ball. Suitable strength should be
used when turning the regulation
knobs at the other places during an
operation. Never do it with a rough
or shock force, so as to prevent
damage to the internal parts.

During an operation and/or
transportation, protect the table
tennis robot against any strong
impact or oscillation. Unplug and cut
off the power supply when you have
finished your exercise.

How to maintain the table tennis robot

Wartung des Roboters
Pielegnacja robota

Nach einer langen Nutzungs-dauer
des Gerates ist es madglich, dass
die Schraube der Ballférderstange
innerhalb des Ballfaches
nachgezogen werden muss.

Unter normalen Gebrauchs-
bedingungen halt das Laufrad etwa
5.000 Stunden oder langer. Jedoch
sollte dieses Rad nach dieser Zeit
ausgetauscht werden.

Dazu entfernen Sie zuerst die
Schutzhiille, dann losen Sie die
Schraube des Laufrades, indem sie
einen Schraubenzieher nehmen
und ihn gegen den Uhrzeigersinn
drehen.

Der Tischtennisroboter sollte
sauber gehalten werden. Nach einer
langeren Nutzungszeit kann sich
Schmutz auf dem Laufrad ablagern.
Zum entfernen empfehlen wir lhnen,
ein feuchtes Tuch zu benutzen. Bei
der Reinigung der Knopfe, gehen Sie
bitte sorgfaltig vor. Bewegen Sie die
Knopfe und Einstellungsrader mit
angemessener Kraft.

Den Roboter, wahrend er in Betrieb
ist, keinem Schlag von der Seite,

von vorne oder hinten aussetzen
und ebenfalls bei dem Transport
darauf achten. Nach Beendigung des
Trainings, bitte nach der Benutzung
den Stecker ziehen.

Po dtugim okresie uzytkowania
urzadzenia nalezy sprawdzaé czy
$ruba wewnatrz pojemnika na

pitki nie musi zosta¢ ponownie
dokrecona i czy ptytka obrotowa nie
jest uszkodzona.

W normalnych warunkach gérna i
dolna rolka moze pracowac przez
5000 godzin lub dtuzej. Jednal
dobrze jest wymieniac rolki raz na
jakis czas.

Aby wymienic rolki nalezy najpierw
zdjaé pokrywe ochronng, a
nastepnie poluzowac srube rolki za
pomoca wkretaka, przekrecajac jg
w kierunku przeciwnym do ruchu
wskazéwek zegara.

Robot powinien zawsze by¢
utrzymywany w czystosci. Na
powierzchni gérnej i dolnej rolki
bedzie zbierat sig brud, ktéry mozna
wytrze¢ wilgotng szmatka. Podczas
czyszczenia przyciskow nalezy
postepowac ostroznie. Poruszaé
pokrettami i kotami do regulac;ji
delikatnie, aby nie spowodowac
uszkodzen mechanicznych.

Podczas pracy i/lub transportu
nalezy chroni¢ robota przed silnymi
uderzeniami i drganiami. Nalezy
zawsze wytgczy¢ urzadzenie i
odcigé zasilanie po zakorczeniu
éwiczen.
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Trouble shooting
Fehlerquellen
Problemy z dziataniem

The machine does not work « The selected number of balls has run out and the robot is in “stand-by” condition
The plug and socket are not properly contacted

The key on the control box is not pressed

The control box doesnt work due to fierce shake

Der Roboter funktioniert nicht - Die Anzahl der selektierten Bélle ist ausgelaufen und der Roboter ist im “Stand-by"Zustand
Der Netzstecker ist nicht richtig mit der Steckdose verbunden

Der An Knopf ist nicht gedrtickt

Das Kontrollgerét funktioniert aufgrund harter Stof3e nicht

Urzadzenie nie dziata « Urzadzenie zagrato ustawiong iloS¢ pitek i przeszto w tryb czuwania (stand by)
Wityczka nie jest poprawnie wtozona do gniazdka zasilajgcego

Panel sterujgcy nie jest aktywny

Panel sterujgcy nie dziata z powodu upadku lub nadmiemego wstrzasu

The machine works but does not release the table = The poke bar in ball container is lax
tennis balls »  The ball duct is jammed by foreign objects
The amount of balls in the container is not sufficient

Der Roboter funktioniert, aber fordert keine Balle - Das Ballfach liegt nicht richtig auf dem Gerét auf
Das Ballforderrohr ist durch Fremdkorper verstopft
Die Anzahl der Balle im Ballbehalter reicht nicht aus

Robot nie wyrzuca pitek
Pojemnik na pitki nie jest prawidtowo zamocowany do robota
Rura do przenoszenia pitek jest zablokowana przez obcy przedmiot
W pojemniku na pitki nie ma wystarczajacej ilosci pitek
Speed and frequency cannot be adjusted «The parts in control box do not work temporarily
The cable connecting to the motor is loosen
The pressing key on the control box does not work property
Die Regelung der Geschwindigkeit und der - DieTeile auf dem Kontrollgerat funktionieren zeitwillig nicht
Wiederholrate ist nicht einstellbar - Das Kontaktkabel mit dem Motor ist lose
Der Ein-/Ausschalter auf dem Kontrollgerét funktioniert zeitweilig nicht
Nie mozna ustawic predkosci i czestotliwosci wyrzutu « Panel sterujacy chwilowo nie dziata prawidtowo
pitek - Kabeltgczacy panel sterujgcy z silnikiem jest poluzowany
+ Przyciski na panelu sterujgcym nie dziatajg prawidtowo
Landing spot is unstable = There could be dirt and wear on the top-wheel and bottom-wheel after a long time of operation
The long and short ball mode has been selected
Die Ballplatzierungspunkte werden nicht eingehalten = Nach langer Nutzung des Roboters kann sich Schmutz auf dem oberen und unteren Laufrade ablagen

Das obere bzw. untere Laufrad ist abgenutzt und zeigt einen grofien Verschleifl

L . Der long and short ball*-Modus kdnnte eingeschaltet sein
Zaprogramowany punkt odbicia nie jest stabilny

Po dtuzszym uzytkowaniu robota na gérmej i dolnej rolce moga gromadzic sie zanieczyszczenia lub rolka wykazuje wysoki stopien zuzycia
Ustawiono program zmiennej dtugosci wyrzutu pitki (krétka/dtuga pitka)

The company has the right to amend the description of products in this manual without any notice in advance.
Der Hersteller behalt sich das Recht vor, Veranderungen an den Beschreibungen in dieser Bedienungsanleitung zu tatigen.
Producent zastrzega sobie prawo do wprowadzania zmian w opisach zawartych w niniejszej instrukcji.
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Solution

Losung
Rozwigzanie

+ Press the “start” key

« Check the electric socket

+ Press the switch until the number display
+ Replace the control box

« Driicken Sie den “Start’ Knopf

« Uberpriifen Sie die Steckverbindung

+Machen Sie das Display an

« Ersetzen Sie das Kontrollgerat

« Weisnij przycisk start*

- Sprawdz gniazdko elektryczne

« Naciénij przycisk na panelu sterujacym, az pojawi sie numer na wyswietlaczu
- Wymieri caly panel sterowania

« Fasten the poke bar
« Clear the foreign objects
«The amount should be kept at 50 - 100 balls

- Ziehen Sie die Schrauben an, die das Ballfach mit dem Roboter verbinden
« Entfernen Sie die Fremdkdrper aus dem Rohr
« Die Anzahl der Balle muss zwischen 50 und 100 liegen

- Dokrecic $ruby taczace pojemnik na pitki z robotem
«Wyczys¢ rure do podawania pitek ze wszystkich przedmiotow
+ Umie$¢ w pojemniku 50-100 piteczek

« Start up again after shut-off for 5 seconds
« Connect it with the original method
+ Replace the thin-film switch on the surface of the control box

« Schalten Sie den Roboter mitsamt Gert fiir 5 Sekunden ab
«Verbinden Sie den Motor wieder mit dem Kabel
« Ersetzen Sie den Schaltknopf auf dem Kontrollgerat

-Wytgcz automat i wigcz ponownie po 5 sekundach
« Podtgcz/popraw potaczenie panelu z robotem
- Wymieri niedziatajace przyciski na panelu sterowania

- Clean or replace the friction wheel
« Cancel the long and short ball mode

+ Reinigen Sie oder ersetzen Sie die Laufrader
- Schalten Sie die ,Long and short ball*-Funktion aus

- Wyczysé lub wymien rolki
« Anuluj program zmiennej dtugosci wyrzutu pitki
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Pre-programmed sequences

No. left head right head left head ribht head left head

1 2balls at spot 10 2balls at spot 2

2 2balls at spot 1 3balls at spot 8

3 2balls at spot Tl 3balls at spot 2

4 1ballat spot 5 2balls at spot1

5 3balls at spot 2 1ball at spot 9

6 2balls at spot 4 2balls at spot Tl

7 4 balls at spot 8 2balls at spot1

8 2balls at spot 10 3balls at spot1

9 2balls at spot1 4 balls at spot 9

0 3balls at spot2 2balls at spot 4

il 2balls atspot 11 2balls at spot 4 2balls at spot1

12 1ball at spot 9 1ballat spot1 2balls at spot 10

B 2balls at spot 10 1ball at spot 2 1ball at spot 11

4 1ballat spot 11 2balls at spot1 2balls at spot 6

15 1ball at spot 6 1ballat spot Tl 3 balls at spot 2

16 2ballsatspot 1l 1ball at spot 6 3balls at spot1

17 2balls at spot 2 2balls at spot 11 1ball at spot 2

18 3ballsat spot 1l 3balls at spot 2 1ballatspot Tl

19 1ballat spot1 1ball at spot 10 2balls at spot 2

20 1ball at spot 2 1ballat spot 1l 3balls at spot1

2 1ballat spot 10 1ballatspot1 2balls at spot 5 1ballat spot Tl

2 Thallat spot1 2balls at spot Tl 2balls at spot1 3ballsatspot9

23 1ball at spot 11 1ball at spot 7 1ball at spot 1 2balls at spot 9

24 1ballat spot 11 1ball at spot 2 2balls at spot 10 1ball at spot 6

25 1ballat spot1 2balls at spot 3 1ball at spot 8 2halls at spot 11

26 1ballat spot1 1ballatspot1l 1ball at spot 2 1ball at spot 10 3balls at spot 5
27 2balls at spot 10 2balls at spot1 1ball at spot 9 1ballatspot Tl 1ball at spot 2
28 2balls at spot 2 1ballat spot 10 1ball at spot 8 1ball at spot 5 3balls at spot1
29 1ballat spot1 1ballat spot 9 1ball at spot 2 2balls at spot 3 2balls at spot 10
30 2balls at spot 11 1ball at spot 2 2balls at spot 9 1ball at spot1 3ballsat spot 11

Example: sequence 16

The left head serves twice at spot 2, then the right head serves once at spot 6, then the left head serves three times at spot 1, then repeating the sequence.
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Voreingestellte Ubungen

No. linker Ballauswurfkopf rechter Ballauswurfkopf linker Ballauswurfkopf rechter Ballauswurfkopf linker Ballauswurfkopf

1 2Blle auf Pos. 10 2Blle auf Pos.2

2 2Balle auf Pos.1 3Bille auf Pos. 8

3 2Bélle auf Pos. 11 3Bélle auf Pos.2

4 1Ballauf Pos.5 2Blle auf Pos.1

5 3Blle auf Pos.2 1Ballauf Pos.9

6 2Bélle auf Pos. 4 2Blle auf Pos. 1l

7 4Balle auf Pos.8 2Balle auf Pos. 1

8 2Blle auf Pos. 10 3Bille auf Pos.1

9 2Balle auf Pos.1 4 Balle auf Pos.9

10 3Bélle auf Pos. 2 2Bélle auf Pos. 4

1 2Balle auf Pos. 11 2Blle auf Pos. 4 2Balle auf Pos.1

12 1Ballauf Pos.9 1Ballauf Pos.1 2Blle auf Pos. 10

13 2Bélle auf Pos. 10 1Ballauf Pos.2 1Ballauf Pos. Tl

14 1Ballauf Pos. 1l 2Blle auf Pos.1 2Bélle auf Pos.6

15 1Ballauf Pos. 6 1Ballauf Pos. Tl 3 Bélle auf Pos.2

16 2Bélle auf Pos. 11 1Ballauf Pos. 6 3 BélleaufPos.1

7 2Balle auf Pos.2 2Blle auf Pos. 1l 1Ballauf Pos.2

8 3Blle auf Pos. 1l 3Bille auf Pos.2 1Ballauf Pos. Tl

19 1Ballauf Pos.1 1Ballauf Pos. 10 2Blle auf Pos. 2

20 1Ballauf Pos.2 1Ballauf Pos. Tl 3Bélle auf Pos.1

2 1Ballauf Pos.10 1Ballauf Pos.1 2Balle auf Pos.5 1Ballauf Pos. Tl

2 1Ballauf Pos.1 2Blle auf Pos. 1l 2Blle auf Pos.1 3 Bélle auf Pos.9

4] 1Ballauf Pos. Tl 1Ballauf Pos.7 1Ballauf Pos.1 2Balle auf Pos.9

24 1Ballauf Pos. Tl 1Ballauf Pos.2 2Bélle auf Pos. 10 1Ballauf Pos. 6

25 1Ballauf Pos.1 2Blle auf Pos.3 1Ballauf Pos. 8 2Balle auf Pos. 1l

26 1Ball auf Pos.1 1Ballauf Pos. Tl 1Ballauf Pos.2 1Ballauf Pos.10 3Bélle auf Pos.5

27 2Blle auf Pos. 10 2Blle auf Pos.1 1Ballauf Pos.9 1Ballauf Pos. Tl 1Ballauf Pos.2

28 2Baélle auf Pos.2 1Ballauf Pos. 10 1Ballauf Pos. 8 1Ballauf Pos.5 3Blle auf Pos.1

29 1Ball auf Pos.1 1Ballauf Pos.9 1Ballauf Pos.2 2Bélle auf Pos.3 2Bélle auf Pos. 10

30 2Balle auf Pos. 11 1Ballauf Pos.2 2Bélle auf Pos.9 1Ballauf Pos.1 3Blle auf Pos. 1l
Beispiet: Ubung 16

Der Roboter spielt zwei Balle auf Position Tl dann einen Ball auf Position 6 und drei Balle auf Position 1. Danach beginnt die Ubung wieder von vorne.
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Zaprogramowane sekwencje zagran

Nr. Gtowica lewa Gtowica prawa Gtowica lewa Gtowica prawa Gtowica lewa

1 2 pitki w pole nr 10 2 pitki w pole nr 2

2 2 pitki w pole nr 1 3 pitki w pole nr8

3 2 pitki w pole nr 11 3 pitki w pole nr2

4 1 pitka w pole nr 5 2 pitki w pole nr1

5 3 pitki w pole nr2 1 pitka w pole nr 9

6 2 pitki w pole nr 4 2 pitki w pole nr 11

7 4 pitki w pole nr8 2 pitki w pole nr1

8 2 pitki w pole nr 10 3 pitki w pole nr1

9 2 pitki w pole nr 1 4 pitki w pole nr9

10 3 pitki w pole nr2 2 pitki w pole nr 4

n 2 pitki w pole nr 11 2 pitki w pole nr 4 2 pitki w pole nr 1

12 1 pitka w pole nr 9 1 pitka w pole nr 1 2 pitki w pole nr 10

13 2 pitki w pole nr 10 1 pitka w pole nr 2 1 pitka w pole nr 11

14 1 pitka w pole nr 11 2 pitki w pole nr1 2 pitki w pole nr 6

15 1 pitka w pole nr 6 1 pitka w pole nr 11 3 pitki w pole nr2

16 2 pitki w pole nr 11 1 pitka w pole nr 6 3 pitki w pole nrl

17 2 pitki w pole nr 2 2 pitki w pole nr 11 1 pitka w pole nr 2

18 3 pitki w pole nr1l 3 pitki w pole nr2 1 pitka w pole nr 11

19 1 pitka w pole nr 1 1 pitka w pole nr 10 2 pitki w pole nr 2

20 1 pitka w pole nr 2 1 pitka w pole nr 11 3 pitki w pole nrl

21 1 pitka w pole nr 10 1 pitka w pole nr 1 2 pitki w pole nr 5 1 pitka w pole nr 11

22 1 pitka w pole nr 1 2 pitki w pole nr 11 2 pitki w pole nr 1 3 pitki w pole nr9

23 1 pitka w pole nr 11 1 pitka w pole nr 7 1 pitka w pole nr1 2 pitki w pole nr 9

24 1 pitka w pole nr 11 1 pitka w pole nr 2 2 pitki w pole nr 10 1 pitka w pole nr 6

25 1 pitka w pole nr 1 2 pitki w pole nr 3 1 pitka w pole nr 8 2 pitki w pole nr 11

26 1 pitka w pole nr 1 1 pitka w pole nr 11 1 pitka w pole nr 2 1 pitka w pole nr 10 3 pitki w pole nr5

27 2 pitki w pole nr 10 2 pitki w pole nr1 1 pitka w pole nr 9 1 pitka w pole nr 11 1 pitka w pole nr 2

28 2 pitki w pole nr 2 1 pitka w pole nr 10 1 pitka w pole nr 8 1 pitka w pole nr 5 3 pitki w pole nr1

29 1 pitka w pole nr 1 1 pitka w pole nr 9 1 pitka w pole nr 2 2 pitki w pole nr 3 2 pitki w pole nr 10

30 2 pitki w pole nr 11 1 pitka w pole nr 2 2 pitki w pole nr 9 1 pitka w pole nr1 3 pitki w pole nr1l
Przyktad na podstawie éwiczenia nr16:

Robot gra dwie pitki w pole nr 11, nastgpnie jedng w pole nr 6 i trzy w pole nr1, po czym éwiczenie zaczyna sig od nowa.
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1. Please read the instruction manual carefully
before using the robot, and follow the instruction
to operate the robot.

2. Instructive advice should be given when machine
used by children.

3. Avoid the windy and rainy day for the outdoor
use.

4. Be careful when connecting and disconnecting
the ball collecting net.

5. When the robot is operating, please don't open
the movable door and touch the top and bottom
wheel, poke bar either.

6. When the robot is operating, please keep away
from the shooting head of the robot to avoid the
ball harm the body.

7. When the robot is operating, if you found
something abnormal, such as some smoke
come from the machine, please stop the robot
and unplug it immediately. Repair or service
must be performed by a qualified repair person.

8. Some places of robot will heat up during the
operation. Please pay attention to avoid burning
yourself.

9. Turn the power switch off and unplug the robot
after use.

Safety guidelines
Sicherheitsbestimmungen und -hinweise
Srodki bezpieczefistwa

1. Lesen Sie vor Gebrauch des Roboters
ausflihrlich die Bedienungsanleitung und folgen
Sie den Anweisungen.

2. Kinder sollten den Roboter nur mit
Aufsichtspersonen benutzen.

3. Bauen Sie den Roboter nicht bei windigem oder
regnerischem Wetter im Freien auf.

4. Befestigen und entfernen Sie vorsichtig das
Auffangnetz am Roboter.

5. Offnen Sie nicht die Verschlussklappe am
Roboter und beriihren Sie nicht das obere und
untere Laufrad, wenn der Roboter in Betrieb ist.

6. Halten Sie Abstand zu dem Roboterkopf, wenn
der Roboter in Betrieb ist, um Verletzungen zu
vermeiden.

7. Wenn der Roboter in Betrieb ist und Ihnen
am Gerat UnregelmaBigkeiten auffallen, wie
z.B. Rauchentstehungen, schalten Sie den
Roboter aus und ziehen Sie den Stecker aus
der Steckdose. Reparaturen bzw. Wartungen
miissen durch eine qualifizierte Person
durchgefiihrt werden.

8. Manche Teile des Roboters konnen sich wahrend
des Gebrauchs erhitzen. Geben Sie Acht, dass
Sie sich nicht verbrennen.

9. Nach der Nutzung des Roboters, stellen Sie den
Ein-/Ausschalter auf “OFF* und ziehen Sie den
Stecker aus der Steckdose.

1. Przed uzyciem robota nalezy doktadnie
przeczytac instrukcje obstugi i postepowac
zgodnie z zaleceniami.

2. Dzieci powinny uzywac robota tylko pod
nadzorem.

3. Nie nalezy ustawiac robota na zewnatrz przy
wietrznej lub deszczowej pogodzie.

4, Ostroznie przymocowuj i zdejmuj siatke do
zbierania pitek.

5. Nie nalezy otwiera¢ pokrywy robota ani dotykaé
rolek, gdy robot jest w trakcie pracy.

6. Zachowaj odpowiednig odlegtos¢ od gtowicy
robota podczas jego pracy, aby unikngé obrazen.

7. Jesli robot jest w trakcie pracy i zauwazysz
nieprawidtowosci w jego dziataniu, takie jak
dym wydobywajacy sie z urzadzenia, wytacz
automat i odtacz przewdd zasilajacy. Naprawy
lub konserwacja muszg by¢ wykonywane przez
wykwalifikowang osobe.

8. Niektore czesci robota moga nagrzewac sie
podczas uzytkowania. Uwazaj, aby sie nie
poparzyc.

9. Po uzyciu robota nalezy ustawi¢ przetacznik

wiaczajacy/wytaczajacy w pozyciji ,OFF“ i wyjac
wtyczke z gniazdka.
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