NAVOD NA ROBOTY DONIC ROBOPONG 540, 1040 a 2040

VSEOBECNE POKYNY

Robotovy systém na stolny tenis zahffia modely Robo-Pong 540, 1040 a 2040. Obsahuje sadu "zdokonalujucich" dielov, ¢im
umozriuje uzivatelovi prisposobit’ stroj presne svojim potrebam. Medzi tieto diely patri Upgrade Robo-Pong 540, ktory vylepsi
stroj z 540 na 1040 a Upgrade Zbernu siet, ktory premeni stroj z 1040 na 2040 (pre viac informacii Citajte original na str. 18).
Roboty Robo-Pong nevyzaduju Ziadnu montaz ani nastroje. Nez opustia tovaren, su plne zmontované a nasledne testované.
Vyzaduju iba jednoduchu instalaciu, a potom su pripravené pre hru! Nasledujuce kroky Vas v priebehu inStalacie povedu.
Pri modeli 2040 je k navodu priloZzend videokazeta, na ktorej najdete navod na indtalaciu a pouzivanie robota. NavySe obsahuje
aj jednoduché techniky, ako odohrat lopti¢ky s réznou rotaciou, ktoré robot posiela (pozri original str. 8).

Aby ste vyuzili robota maximalne - so vSetkymi vyhodami, ktoré ponuka, postupujte podla krokov, ktoré su popisané nizSie pod
giarou alebo podla instruktaZe na videokazete. Dal$ie kapitoly tohto uZivatelského manualu sa detailne zaoberaji pracou
robota, kompletnou demontazou, opravami a udrzbou, problémy s vystrelovanim lopticiek, prisluSenstvom, vymenou
jednotlivych Casti a zarukou. InStrukcie su uréené v8eobecne pre vSetky modely robotov Robo-Pong s vynimkou vyslovného
upozornenia, ze sa informécia tyka len konkrétneho modelu.

Hracsky manual (tyka sa modelov 2040 zakupenych v USA) detailne popisuje techniky pouzivané v stolnom tenise ako su
odpaly a rotacie loptiCiek, servirovanie, praca ndh a dalSie ... Tiez vysvetluje, ako vyuzit robota pre tréning telesnej kondicie
alebo zabavu medzi detmi i dospelymi. Mnozstvo odbornych ¢lankov a ostatné informacie su navySe dostupne na naSej
internetovej adrese www.newgy.com.

Robot je dodavany spolu s loptickami Robo-Balls (40 mm) od firmy Newgy (plati len pre roboty zakipené v USA). Su Specialne
vyberané tak, aby bol dosiahnuty maximalne kvalitny vykon.

Pre objednanie dodatoénych lopti€iek, inStruktaZneho manualu, videokazety, ,zdokonalujucich" dielov alebo akéhokolvek iného
prisluSenstva a Casti prosim kontaktujte zakaznicky servis firmy Newgy. Kontakiné informacie su uvedené na prednej strane

tohto uzivatelského manualu (pozri original).

MONTAZ ROBOTU RoOBO-PONG 5401

(obrazky k jednotlivym bodom vid original str. 2)

1. Skontrolujte vSetky sucasti

Vybalte vSetky diely a prekontrolujte, €i Ziadny nechyba. Ak si nie ste isti, o aku suc€ast sa jedna, zistite to na malej striebornej
nalepke na kazdom diele. Ak balenie nie je kompletné, kontaktujte okamzite firmu Newgy. Pre pripad reklamacie je potreba

uchovat obalovy material.
2. Umyte loptiéky a umiestnite ich do zasobniku

Otvorte vrecko (a) s loptickami a umyte ich vo vlaznej, mydlovej vode. Potom ich oplachnite istou vodou a osuste. Umyté
loptiCky umiestnite do zasobnika. Pri ostatnych novych loptickach, ktoré chcete pouzivat s robotom, postupujte rovnakym
sposobom. Je mozné tiez pouzit uz pouzivané lopticky. VSetky lopticky musia mat’ rovnaku velkost' (38 alebo 40 mm).

3. Overte, i je nastavena spravna velkost lopti¢ky

Uistite sa, Ci je na robotovi spravne nastavena velkosti lopticky. Je mozné nastavit dve polohy. Podla oznacenia na lopticke
nastavte velkost na hlave robota (z oboch stran) 38 alebo 40 (pozri original str. 10).

4. Nastavte uhol hlavy

Uvolnite mosadzny gombik na pravej strane robota (z pohladu ak stojite proti nemu), nastavte hlavu robota ¢o najviac dole a
gombik opat utiahnite. Uistite sa, ze slovo ,topspin" je v mieste, kde vystreluju lopticky, hore nad tymto otvorom (dalSie
informacie pozri original obr. 5, 6 a 7 str. 7 a 8).

5. Zapojte kabel

1 Poznamky k obrazku: robot body = telo robota, control box = ovladag, balls = lopti¢ky, ball bucket = zasobnik na lopti¢ky,
connector cable = spojovaci kabel, cabel clip = prichytka na kable, transformer = transformator

1


http://www.newgy.com/

Zastréte koniec spojovacieho kabla do patinového konektora na zadnej strane robota ako na obrazku (dalSie informacie pozri
original obr. 17 str. 13).

6. Umiestnenie robota na stél

Umiestnite robot na stred stola blizko koncovej Ciary ako vidite na obrazku. Hlava robota by mala byt v jednej rovine so
stredovou Ciarou stola (umiestnenie robota 1 pozri original obr. 15 str. 12)

7. Pripevnite kabel ku stolu

Preneste volny koniec spojovacieho kabla na druhu stranu stola (odkial hra hrag). Odstrarite ochrannu &ast zo spodnej Casti
prichytky a pripevnite ho v horizontalnej polohe na stranu stola asi 30 cm od konca. Vzdy sa kébel pripevni na stranu podla
toho, €i hrac je lavak alebo pravak. V pripade, ze hra¢ hra pravou rukou, kabel sa upevni na lavu stranu stola a naopak.
Umiestnite spojovaci kabel do svorky spolu s transformaénym tak, aby asi 30 cm kabla zostalo volnych. Zapojte zastréku do
zdroja elektrického napéatia (pozri original tab. B str. 20)

8. Zapojte kable do ovladaca

Zastréte spojovaci kabel do patinovej zdierky a transformacny kolik do prifahlej napajacej zasuvky na zadnej strane ovladaca
(pozri original obr. 2B str. 6). Umiestnite ovladac na roh stola (pozri original obr. 15 str. 12).

9. Pripravte sa na hru!

Pripraveni s palkou v ruke si nastavte na ovladaci rychlost lopti¢ky na pozicii 2 - 3 a frekvenciu lopti¢ky na 4 - 5. Predtym ako na
Vés robot vysle prvu lopti€ku, ubehne asi 30 sekund. DetailnejSie zozndmenie s nastaveniami a ovladanim néjdete v sekcii

»obsluha" tohto manualu (pozri original str. 6).

MONTAZ ROBOTU RoBO-PONG 10402

(obrazky k jednotlivym bodom vid original str. 3 a 4)

1. Skontrolujte vSetky sucasti

Vybalte vSetky diely a prekontrolujte, ¢i Ziadny nechyba. Ak si nie ste isti, o aku sucast sa jedna, zistite to na malej striebornej
nalepke na kazdom diele. Ak balenie nie je kompletné, kontaktujte okamzite firmu Newgy. Pre pripad reklamacie je potreba
uchovat obalovy material.

2. _Oddelte telo robota

Uvolnite dve kridlové matky, ktoré spajaju kostru robota so zasobnikom. Pootoéte Cierne podlhovasté podlozky o 180 stupriov.
Oddelte telo robota od zasobnika.

3. Nasadte nadstavec na zasobnik

Nasunujte nadstavec na zasobnik tak, aby haciky dole na nadstavci boli zachytené za horny okraj zasobnika a do tej doby nez
sa predny hacik zachyti za predny horny okraj zasobnika. Méze sa stat, Ze budete musiet nadvihnut zadnu ¢ast nadstavca cez
vyénievajucu zarazku na zadnej hornej €asti zasobnika. Potom nasadte spat telo robota (pozri predosly bod).

4. Pokradujte podla krokov 2 — 6 zmontovanie Robo-Pong 540

Vid str. 1, 2 tohto manualu.

5. Nastavte ovladaciu packu na poziciu 3 & 4

Skontrolujte, &i je ovladacia packa nastavena na poziciach 3 & 4. V pripade Ze nie je, lahko packu nadvihnite a posurite do
pozadovanej pozicie (podrobnejSie informacie o nastaveni pozri original str. 9).

6. Zapojte kable do ovladaca

Prineste volny koniec spojovacieho kabla na druhu stranu stola (odkial hra hrag). Zastréte spojovaci kabel do ptepatového
konektora na spodnej ¢asti oviadaca a potom tiez transformacny kolik do napajacej zasuvky (pozri original obr. 1B str. 6).

7. Pripevnite ovladac ku stolu

Umiestnite ovladag na stranu stola asi 30 cm od konca. Vzdy ho pripevnite na stranu podla toho, &i hra¢ je lavak ¢&i pravak. V
pripade, Ze hra¢ hra pravou rukou, ovladac sa upevni na lavu stranu stola a naopak (detailné informacie vid original obr. 15 str.

12). Zapojte zastréku do zdroja elektrického napatia (pozri original tab. A str. 20).

2 Poznamky k obrazku: robot body = telo robota, control box = ovladag, balls = lopti¢ky, ball bucket = zasobnik na lopti¢ky,
bucket extender = nadstavec na zasobnik, connector cable = spojovaci kébel, cabel clip = prichytka na kable, transformer =
transformator
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8. Pripravte sa na hru!

Otocte gombikom kmitania a az bude hlava robotu v jednej rovine so stredovou Ciarou stola, kmitanie vypnite. Pripraveni s
péalkou v ruke si nastavte na ovladadi rychlost lopticky na pozicii 2 - 3 a frekvenciu lopticky na 4 - 5. Predtym ako na Vas robot
vysle prvu lopti¢ku, ubehne asi 30 sekund. Az budete pripraveni na nahodné ,dodavky" lopti€iek po celej ploche stola, otocte
opat gombikom kmitania. DetailnejSie zoznamenie s nastaveniami a ovladanim najdete v sekcii ,obsluha" tohto manualu (pozri

original str. 6).

MONTAZ ROBOTU ROBO-PONG 20403

(obrazky k jednotlivym bodom vid' origindl str. 4 a 5)

1. Skontrolujte vSetky sucasti

Vybalte vSetky diely a prekontrolujte, €i Ziadny nechyba. Ak si nie ste isti, o aku sucast sa jedna, zistite to na malej striebornej
nalepke na kazdom diele. Ak balenie nie je kompletné, kontaktujte okamzite firmu Newgy. Pre pripad reklamacie je potreba
uchovat obalovy material. Ak ste si zakupili vyrobok Pong-Master, porovnajte s obrazkom (vid original str. 4), ¢i Vam ziadna zo
zobrazenych Casti nechyba. Vas$ uzivatelsky balik zahffia aj Specialny manudl na vyrobok Pong-Master, ktory Vam jeho obsluhu
a nainstalovanie v jednoduchych krokoch vysvetli. Pre lahSie rozliSenie €asti samotného robota a Casti vyrobku Pong-Master je
na striebornych nalepkach ¢asti pre Pong-Master uvedena skratka ,PM" a pre Robo-Pong skratka ,RP*.

2. Vysuiite podperné nohy

Umiestnite robota na stél tak, aby predna strana bola ¢elom k Vam a vysunte smerom k sebe Cierne kovové zahnuté nohy.
3. Oddelte nohy od seba

Roztiahnite podporné nohy do pozicie, aby boli €o najviac od seba.

4. Spojte sietové tyce

Otocte robota o 180 stupniov tak, aby sietové tye boli ¢elom k Vam. Uchopte a vysurite hornd pravd ty¢ a jej dolna Cast
zasunte do tyCe spodnej. Vytvorite tak jednu dlha ty€. To isté zopakujte na lavej strane.

5. Sklopte zberace

Uchopte zbera€ na jednej strane, pohybom priamo nahor ho nadvihnite, aby sa s nim dalo pohybovat. Uchopte prilahlé sietové
ty&e a pomaly spolu so zbera¢om ich sklapajte. Davajte pozor, aby Vam zbera¢ nespadol. To isté zopakujte na druhej strane.

6. Pripevnite robota k stolu

Uchopte robota zospodu v strede a zaistite ho k stolu tak, aby bol ,zaveseny" na vrchnej zarazke a vysunuté podperné nohy boli
pod stolom. Vrchna zarazka by nasledne mala byt na rovnakej urovni so stredovou &iarou stola. Pristroj tak drzi na stole svojou
vlastnou vahou.

7. Pokradujte podla krokov 2 - 5 zostavenie Robo-Pong 540

Nasleduju rovnaké kroky ako v pripade zostavenia robota Robo-Pong 540 s vynimkou, Ze lopti¢ky neskladate do zasobnika, ale
do zberaca.
8. Pripevnite bo¢né siete

Nasurite bo¢nu siet do boéného nadstavca a ten potom pripevnite podla obrazka (pozri original str. 5) na siet pri stole. Uistite
sa, Ci bo€na siet’ pasuje a je priamo nad bo¢nou &iarou stola. Postup zopakujte aj na druhej strane stola.

9. Nastavte ovladaciu packu na poziciu 3 & 4

Na zadnej ¢asti robota, po odhrnuti tkaniny nabok, overte, ¢i je ovladacia packa nastavena na poziciach 3 & 4. V pripade Ze nie
je, lfahko packu nadvihnite a posurite do pozadovanej pozicie (podrobnejSie informacie o nastaveni najdete origindl str. 9).

10. Pokradujte podla krokov 6 - 8 zostavenie Robo-Pong 1040

CINNOST ROBOTA
Robot, ktorého ste si zakupili, je vSestranny a maximalne prispdsobitelny tak, aby spinil vSetky naroky hracov - podriadil sa

hra€skym moznostiam a Stylu. Rychlost' lopticky, akou z robota vychadza, frekvencia, rotacia, draha, umiestnenie, rychlost

3 Poznamky k obrazku: robot body = telo robota, net assembly = zberna siet, side net extender = bo¢ny nadstavec na siet,
control box = ovladag, balls = loptic¢ky, connector cable = spojovaci kabel, transformer = transformator, rubber tips = gumové
Spunty, instructional manual = instruktdzny manudl (len v USA), videotape = videokazeta (len v USA)



kmitanie a rozsah ... to vSetko je mozné nastavit. Nasledujuca ¢ast manualu popisuje r6zne moznosti nastavenia a ovladania

robota.

Ovladag (pre vietky modely)*

Robot je elektronicky ovladany ovliadac¢om. Obrazky 1A a 1B nazorne popisuju funkcie a ovladanie pre modely 1040 a 2040.

Obrazky 2A a 2B sa venuju modelu 540 (pozri original str. 6).

1. Napajanie (power) - slizi na uvedenie robota do (ON) alebo mimo (OFF) prevadzky.

2. Rychlost loptiky (ball speed) - slUZi na regulaciu rychlosti a rotaciu lopticky. Cim vy$sia Groveni, tym viac lopti¢ka rotuje a
stava sa rychlejSou. Pri modeli 540 tento gombik sluzi tiez pre vypnutie a zapnutie robota. Precitajte si tiez ,draha lopticky"
(pozri origindl str. 7).

3. Frekvencia lopticky (ball frequency) - slizi na regulaciu doby intervalu medzi vystrelovanim loptiiek. NizSia uroven
Na drovni nastavenia , 10" robot vystreli okolo 90 lopti¢iek (modely 1040 a 2040) a 60 lopti¢iek (model 540) za minutu.

4. Kmitacia rychlost (Oscillator speed) - sliZi na nastavenie rychlosti pohybu hlavy robota zo strany na stranu. Cim vy$sia
uroven, tym rychlejSie sa hlava pohybuje. Tato funkcia tiez sluzi na uvedenie hlavy robota do vybranej pozicie. Najprv
nastavte ovladaciu packu na ovladaci na poziciu 3 & 4 (pozri original str. 9). Oto¢te gombikom kmitacej rychlosti tak, aby
sa hlava dala do pohybu. V momente, kedy je nastavena smerom, akym si prajete, kmitaciu rychlost vratte na poziciu ,0"
(tiez pozri original obr. 3A a 3B str. 6). Upozornenie: k otacaniu hlavy vzdy pouZivajte ovladaé kmitacej rychlosti! Nikdy

neotacajte hlavu robota ruéne! Mohlo by tak déjst' k poSkodeniu sucasti a stratili by ste mozZnost’ uplatnit’ reklamaciu.

Popis oBRAzKOV
1A: Ovladace pre modely Robo-Pong 1040 a 2040, pohfad zhora
1B: Ovladace pre modely Robo-Pong 1040 a 2040, pohlad zospodu

pre otvorenie ovladacej skrinky staci povolit' Styri skrutky umiestnené v rohoch zdierky pre jednotlivé kable (zlava): kabel

ukazovatela skore robota Pong-Master, kabel transformatora, spojovaci kabel k robotovi

2A: Ovladac pre model Robo-Pong 540, pohlad zhora

2B: Ovladac pre model Robo-Pong 540, pohlad zospodu

zdierky pre jednotlivé kable (zfava): spojovaci kabel k robotovi, kabel transformatora

3A: ZI& kmitacia rychlost (len pre modely 1040 a 2040)

pretoZe kmitacia rychlost nebola nastavena spravne, druha lopticka dopada blizko prvého a hrac sa tak nemusi prili$
presuvat’

3B: Spravna kmitacia rychlost’ (len pre modely 1040 a 2040)

priamociara rychlost bola nastavena spravne, takZze druhd loptiCka dopada vzhladom k prvej v optimalnej vzdialenosti;
hracg je nuteny sa viac presuvat, skvalitfiovat pracu n6éh

Draha lopti¢ky (pre v8etky modely)®

Drahu lopti¢ky je mozné regulovat nastavenim uhla hlavy robota od najmensieho az po najvacési (vzhladom k ploche stola). V
pripade, Ze nastavite najnizsi uhol, vystrelend lopticka najprv skoci na tu stranu stola, kde je umiestneny robot, preleti sietku a
az potom dopadne na hraCovu stranu stola (rovnako ako pri podani). V pripade, Ze nastavite najvy$si uhol, lopticka leti
vysokym oblukom cez sietku a dopada rovno na hraovu stranu stola (rovnako ako Ilobovat uder).
Uhol hlavy robota, a teda drahu lopticky, nastavite prostrednictvom mosadznej skrutky, ktory je umiestneny vpravo na hlave
robota (z pohladu ak stojite proti nemu). Skrutku uvornite, uvedte hlavu do pozadovaného uhlu a skrutku utiahnite (pozri original
obr. 4, str.7). Pre l[ahSiu orientaciu je pri skrutke uvedend Ciselna stupnica (pozri original obr. 5 str. 7). Upozornenie:
nenastavujte uhol hlavy v ¢ase, ked je hlava v prevadzke a otada sa. Mohlo by tak déjst k poSkodeniu sucasti a stratili by ste

moznost uplatnit reklamaciu.

4 Poznamky k obrazkom: slow = pomaly, fast = rychlo
5 Poznamky k obrazku: robot head = hlava robota



Nastavenie drahy lopticky je Uzko spaté s nastavenim jej rychlosti. Ak je robot nastaveny v takom uhle, Ze lopti¢ka najprv
dopada na stranu stola, kde je umiestneny robot (tzv. ,Servirujuci" robot, pozri original obr. 6C a 6D str. 7), maximalna
nastavena rychlost lopticky je 3 - 5. ked je rychlost’ loptiCky vy3Sia, hlava musi byt v takom uhle, aby lopticka dopadla na
hracovu stranu stola (tzv. ,odohravajuci" robot, pozri original obr. 6A a 6B str. 7). V pripade, Ze rychlost lopticky je eSte vy$Sia,
nastavte uhol hlavy nizSie tak, aby lopticka nedopadalo mimo plochu stola.

Popris 0BRAZKOV

4: Nastavenie uhla hlavy
uvolhite mosadznu skrutku a nastavte uhol hlavy robota podla potreby smerom nahor alebo nadol;
nepouzivajte silu!

5: Indikacné stupnica uhla
popis Casti (zlava): skrutka, ukazovatel uhla, stupnica

6A: Chybne nastaveny uhol hlavy, ,odohravajuci“ robot
hlava robota je nastavena prili§ vysoko, takZe pri stanovenej rychlosti lopticky dopadaju mimo plochu stolu

6B: Spravne nastaveny uhol hlavy, ,odohravajuci” robot
pri zachovanej rychlosti z obr. 6A bol uhol hlavy zniZzeny, takZe lopti¢ky dopadaju na plochu stola

6C: Chybne nastaveny uhol hlavy, ,servirujiuci® robot
ak je hlava robota nastavena tak, aby lopticka najprv dopadla na stranu stolu, kde je umiestneny robot a uhol
hlavy je prilis maly, lopticka odskakuje cez sietku prili§ vysokym oblukom

6D: Spravne nastaveny uhol hlavy, ,servirujiaci® robot
rovnaka rychlost lopticky ako na obr. 6C, ale lahko zvySeny uhol hlavy robota udrzi odskakujucu lopticku
nizko nad sietkou; v pozicii ,servirujuceho" robota by sa nastavena rychlost lopticky mala pohybovat’ v

rozmedzi 3 -5

Rotacia loptigiek (pre vietky modely)®

Roboty Robo-Pong su schopné zaistit’ akykolvek druh rotacie. Topspin, backspin, sidespin, dokonca aj ich kombinacie. Aby ste
nastavili pozadovany druh rotacie, otoc¢te hlavu robota tak, aby nadpis danej rotacie bol presne nad vystrelovacim otvorom
robota (pozri original obr. 7 str. 8).

V pripade, Ze chcete rotaciu kombinovat, nastavte nad vystrefovaci otvor jednu z rotaénych Sipok, ktoré su dookola tohto otvoru
podla zvolenej kombinacie. Potom napr. Ak ste nastavili nad otvor Sipku medzi ,topspin" a ,sidespinem"”, bude robot vystrefovat
loptiCky s kombinaciou tychto dvoch rotacii.

Nez budeme rozoberat, akym spdésobom jednotlivé rotujuce lopticky odohravat, je délezité upozornit, ze robot simuluje hru
profesionalneho hra¢a pouzivajuceho palku s tzv. ,Soft" povrchom. Roboty Robo-Pong vzdy pracuju s urcitym druhom rotacie.
Aby sa hra¢ naucil hrat rézne druhy rotacii a rovnako tak im aj Celit, je dblezité jeho vybavenie - kvalitné (Ci uz hladky ¢i
Lravnaty") povrch potahu na palke. Skér pouzivané palky, napr. s povrchom z tvrdej gumy, neumoznovali optimalne kontrolovat
rotaciu lopti¢ky.

Na kazdu rotaciu reaguje lopti¢ka inak a rovnako tak je tomu aj v momente ked rotovanu lopticka odohrate. Nasleduje stru¢ny
navod, ktory by mal byt navodom k uspeSnému zvladnutiu odohratiu rotovanych loptiiek (viac najdete v kapitole 7 hracskeho
manualu, ktory je sti¢astou sady Robo-Pong 2040 v pripade zakudpenia v USA).

Uspech odohrani rotovanej loptigky zavisi na spravnom uhle rakety v momente odohratia lopti¢ky. V takom pripade odohrate
akukolvek rotaciu. Nastavte sklon Vasej rakety na zaciatku Uderu a zachovajte ho az do UpIného odohrania loptiCky. Dolezité je,
aby sa uhol pélky po€as uderu nezmenil (pozri original obr. 8 str. 8).

Vrchna rotacia (Cize topspin) spbsobi, Ze lopticka sa pocas letu otd€a smerom vpred a dole, jeho drdha je priama smerom
nadol. Po odohrani palkou ma tendenciu odskocit’ vysoko hore. Vrchnej rotacii Celte nastavenim palky hracou stranou smerom

nadol a pohybom hore a vpred lopti¢ku zhora odohrajte (pozri original obr. 8A).

6 Poznamky k obrazku: paddle = palka, return shot = zpétny uder
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Spatna rotacia (Cize backspin) spdsobi, Ze lopticka sa pocas letu ota¢a smerom spat a nahor, jeho draha nakresli oblucik
smerom nahor. Po odohrani palkou ma tendenciu odskoCit priamo smerom na stél. Spatnej rotacii Celte nastavenim palky
hracou stranou smerom nahor a pohybom priamo vpred lopti¢ku zdola odohrajte (pozri original obr. 8B).

Bocna rotacia (Cize sidespin) spbsobi, Ze loptitka sa pocas letu ota€a smerom horizontalne a nakresli pomyselnu krivku. Po
odohrani lopticky s favou bo€nou rotaciou ma tendenciu odskocit vpravo od palky, pri pravej bo€nej rotacii odskakuje smerom
vlavo. Lavej bocnej rotacii Celte nastavenim palky hracou stranou smerom vlavo a lopti¢ku sprava odohrajte (pozri original obr.
8C str. 8). Pravej bo€nej rotacii Celte nastavenim palky hracou stranou smerom vpravo a lopti¢ku zlava odohrajte (pozri original
obr. 8D str. 8).

Kombinované rotacie su dve ,Cisté" rotacie spojené v jednu. Napr. vrchnej/pravej bocnej rotacii Celte nastavenim palky hracou

stranou smerom nadol a zarovefl vpravo a lopticku zhora zlava odohrajte. Rovnako tak spatnej/lavej bocCnej rotacii Celte
nastavenim palky hracou stranou smerom nahor a zaroven vliavo a lopti¢ku zdola sprava Odohrajte.

Rotaciu regulujeme na robote pomocou gombika rychlosti lopticky na ovladacej skrinke. Vzdy, ked zvySime uroven tejto
rychlosti, dojde k zvySeniu ako rychlosti lopti¢ky, tak aj k urovne rotacie. U robotov nie je mozné nastavit vysoku urover rotacie
s pomalou rychlostou lopti€ky. Rovnako tak nie je mozné, aby robot vysielal nerotované lopticky. NavySe, ak spatna rotacia

spbsobuje, Ze lopticka stupa, maximalna nastavitelna uroven rychlosti lopticky pre tento druh rotacie je 4 — 5.

Poris 0BRAzKOV

7 Vyber rotacie
oto¢te hlavou robotatak, aby Vami poZadovana rotacia bolahore nad vystrelovacim otvorom;
UPOZORNENIE: nenamotajte napajaci kabel okolo hlavy robota, maximalny uhol pootocenia je 180 stupriov
v kazdom smere podla nakreslenych Sipok

8A: Vrchna rotacia, boény pohlad

8B: Spétna rotacia, bocny pohlad

8C: Lava boc¢na rotacia, pohlad zhora
8D: Prava bocéna rotéacia, pohlad zhora

Rozmedzie kmitania (len modely 1040 a 2040)’

Kmitanim rozumieme pohyb hlavy robota zo strany na stranu, ktory umoznuje umiestfiovat lopti¢ky jednu za druhou na rézne
miesta plochy stola. Kedze model Robo-Pong 540 nema funkciu kmitania, vztahuje sa tato inStruktaz len na modely 1040 a
2040 a to len za predpokladu, Ze su k stolu pripevnené tak, Ze telo robota je na urovni stredovej Ciary stola (pozri original
,position 1" obr. 15 str. 12).

Modely 1040 a 2040 ponukaju na vyber osem typov rozpatia (zén), v ramci ktorych robot nahodne vystreluje lopticky. Tieto zény
sU vymedzené ovladacimi packami na zadnej strane robota (pozri original obr. 9 str. 9). Jednotlivé rozpatia su rozkreslené na
obrazku na vrchnej Casti robota (pozri original obr. 10 str. 9). Obrazok 10A rozpéatie detailnejSie opisuje.

Zo6ny su rozlisené podla Cisel, ktoré mozete pohybom ovladacich pacok nastavit. Pozadované Cislo sa musi objavit v okienku
na ovladacej packe (pozri original obr. 9 str. 9). Prava ovladacia packa je rozdelena na pozicie 1 - 3, lava na 4 - 6 (pravu a lavu
rozliSujte z pohladu ak stojite Eelom k robotu).

Aby ste pohli packou, je potrebné ju prstom zfahka nadvihnut, posunut na pozadovanu uroven a spat polozit. Ak sa packa
pohybuje tuho, nadvihnite ju a posurite namiesto nej ovladaci adaptér. Pri modeli 2040 sa k ovladacim packam dostanete po
odhrnuti tkaniny (pozri krok 9 na str. 5 tohto manualu).

Upozornenie: neposuvajte packy, ked je hlava v prevadzke a pohybuje sa. Posuvajte packy jednu po druhej, nie obe naraz.
Mohlo by tak déjst’ k poskodeniu stcasti a stratili by ste moznost uplatnit’ reklamaciu.

Nasleduju vysvetlivky k jednotlivym zénam, ktoré su nakreslené na obr. 10A (pozri original).

34......... robot vystreluje lopti¢ky v rozmedzi celej plochy stola

7 Poznamky k obrazkom: control lever, R = kontrolna packa prava, control lever, L = kontrolna packa ava, numbered oscillator
position = pozicia kmitania, control lever adapter = ovladaci adaptér
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35, robot vystreluje lopti¢ky v rozmedzi hracovho lavého rohu stola a stredu pravej polovice stola (% stola)

24........ robot vystreluje lopticky v rozmedzi hra€ovho pravého rohu stola a stredu lavej polovice stola (% stola)

14..... robot vystreluje lopti¢ky v rozmedzi hra€ovho pravého rohu stola a stredovej Ciary (V% stola)

3,6......... robot vystrefuje loptiCky v rozmedzi hra€ovho favého rohu stola a stredovej iary (/% stola)

250 robot vystreluje lopti¢ky v rozmedzi hra€ovho stredu pravej polovice stola a stredu lavej polovice stola (V% stola)
15....... robot vystreluje lopticky v rozmedzi hracovho stredu pravej polovice stola a stredovej iary (V4 stola)

2,6......... robot vystreluje lopticky v rozmedzi hra€ovho stredu lavej polovice stola a stredovej Ciary (V4 stola)

16 ... robot vystreluje lopticky bez kmitania hlavy robota; do tejto polohy uvadzajte robot vzdy, ked' s robotom manipulujete -

predidete tak poskodeniu kmitacieho mechanizmu.

Ak chcete nastavit vystrelovanie loptiCiek na urcité miesto, posurite ovladacie packy na pozicie 3,4 a zapnite kmitanie. V
momente, ked je hlava robota nastavena na arovni, ktord poZadujete, kmitanie vypnite. V pripade, Ze zabudnete nastavit packy

na uvedené pozicie, hlava robota sa méze posuvat aj napriek tomu, Ze je kmitanie vypnuté.

Poris 0BRAzKOV
9: Kontrolné packy pre kmitanie, pohlad zhora (len modely 1040 a 2040)
nepohybujte hlavou robota ru¢ne, pouzite gombik pre oviadanie rychlosti kmitania na oviadaci
10: Obrazok nastavenia rozmedzia (len modely 1040 a 2040)
moZnosti nastavenia pohybu hlavy robota
10A: Ovladanie rozmedzia kmitania (len modely 1040 a 2040)
ovladanie kontrolnych pacok a r6zne umiestnenie loptiiek za predpokladu, Ze robot je umiestneny na urovni

stredovej ciary

Vymena velkosti loptigiek®

Medzinarodna stolnotenisova federacia (ITTF) zmenila v oktébri 2000 predpisy o velkosti lopticky z priemeru 38 na 40 mm. S
loptiCkami pévodnej velkosti sa hralo od zaciatku 19. storo€ia a dnes sa s nimi stretnete eSte v mnohych krajinach, Spojené
Staty nevynimajuc. ITTF nariadila, aby v8etky 40mm lopti¢ky boli oznadené ,40" alebo ,40mm" a fahko sa tak dali rozoznat' od
pévodnych. Ak ste zakupili robota v USA, balenie zahffia lopti¢ky velkosti 40 mm.

Roboty Robo-Pong 540, 1040, 2040 su kapacitne vybavené pre obe velkosti loptiCiek, ale je potrebné tuto velkost na pristroji
nastavit. To urobite pomocou prepinacov, ktoré su po oboch stranach hlavy robota. Je velmi délezité, aby na spravnu velkost
loptiCiek boli nastavené oba prepinace. Kroky 1 a 2 nizSie uvedeny postup detailne vysvetluju a kroky 3 - 9 Vas povedu, ak
budete chciet po¢as hry zmenit velkost loptiCiek.

1. Nastavenie prepinaca na velkost loptiCiek 38 mm - jednou rukou pridrziavajte hlavu robota a druhou nastavte na oboch

prepinacoch poziciu s ¢islom 38; prepina¢ musi v danej polohe ,zapadnut” do nepatrnej drazky.

2. Nastavenie prepinaca na velkost' lopti€iek 38 mm - vypnite robota na ovladacej skrinke a dajte hlavu robota do pozicie aby
nad vystrelovacim otvorom bol napis ,topspin"; stréte palec do otvoru (pozri original str. 10) a stlacte treciu plochu gumy v
mieste otvoru, zatial ¢o druhou rukou presurite prepina¢ na poziciu s ¢islom 40; postup opakujte aj na druhej strane hlavy;
Upozornenie: pri prepinani nepouZivajte neprimeranu silu, nez posuniete prepina¢ na novu poziciu, trecia plocha gumy vo
vnutri vystrelovacieho otvoru musi byt stlacena!

3. Odstrante loptiCky zo zasobnika alebo zbera€a - tento a nasledujuce kroky su nevyhnutné kedykolvek chcete zmenit
velkost loptiCiek, s ktorymi bude robot pracovat; najprv odstrante vSetky lopticky pévodnej velkosti zo zasobnika (modely
540 a 1040) alebo zberaca (model 2040) a umiestnite tam, kde nehrozi zmieSanie s loptiCkami inej velkosti (Skatula, ...);
odpojte spojovaci kabel od zadnej €asti robota.

4. Uvornite kridlové matky - uvolnenim dvoch kridlovych matiek povolia Cierne podlhovasté podlozky, ktoré pootoéte o 180

stupnov.

8 Poznamky k obrazkom: clip washer = kridlova matka



Oddelte telo robota - tahom priamo nahor oddelite robota od zasobnika ¢i zberaca lopticiek.
Odstrante priehladny Celny kryt - polozZte telo robota na stél, su¢asnym stla¢enim dvoch pacok na stranach kryt uvolnite a
odoberte ho tak, Ze najprv oddelte jeho hornu €ast’ a potom spodnu (pozri original obr. 23 str. 15).

7. Odstrante lopticky z robota - vSetky loptiky z robota vyberte a umiestnite k ostatnym loptickdm rovnakej velkosti, kde
nehrozi zmieSanie s lopti¢kami inej velkosti (Skatula, ...) .; Pozbierajte lopticky na ihrisku aj v okoli stola.

8. Nasadte telo robota - pripevnite spat priehladny €elny kryt (opacne ako v kroku 6) a nasadte naspét telo robota; dbajte na
to, aby plocha plne prilnula a telo zapadlo do drazky (pozri original obr. 17 str. 13); nakoniec pritiahnite kridlové matky.

9. Dokoncenie - lopticky novej velkosti umiestnite do zasobnika alebo zberaca (uistite sa, Ze su pred prvym pouzitim umyté a
osuSengé); zaistite spravne nastavenie velkosti loptiCky (pozri krok 1 alebo 2); zastréte spojovaci kabel do zasuvky na
zadnej Casti robota; robota zapnite a mézete za€at opat hrat.

UPOZORNENIE:

1. Nemiesajte lopticky réznych velkosti. Vzdy pouZivajte bud’ velkost 38 mm alebo 40 mm.

2. Uistite sa, Ze oba prepinacCe su nastavené na rovnaku velkost !!!

3.  Ked menite velkost lopticky, nezabudnite na tie, ktoré su vo vnutri robota a okolo stola na hracej ploche. Az potom
zacnite vkladat lopti¢ky inej velkosti.

4. |hned po presunuti prepinacov na int velkost 2 - 3 pritlaCte na treciu gumu vnutri vystrelovacieho otvoru a
skontrolujte, ¢i dobre prilnula spé&t.

5. Uistite sa, Ze loptiCky su pred prvym pouZitim v robote umyté a osuSené. NeZ sa ich povrch pouZivanim ,zahladi",
mozu spésobit problémy (pozri original pozn. 4 str. 15).

6. V pripade, Ze ste vymienali lopticky 38 mm za 40 mm a zabudli ste niektoré odstranit, robot tieto 38 mm lopticky bude
vystrelovat’'s velmi malou razanciou.

7. 'V pripade, Ze ste vymieriali lopticky 40 mm za 38 mm a zabudli ste niektoré odstranit, tieto 40 mm lopticky mézu

uviaznut vnutri hlavy robota alebo budu vystrelované nekontrolovanym smerom. V takom pripade hrozi ich zni¢enie.

Hradza na lopticky®

Robo-Pong 2040 ma dvojicu hradzi na lopti¢ky. Vyhradzuju priestor medzi zberaémi lopti€iek a stredom robota, odkial lopticky
odchadzaju do hlavy, odkial su vystrelované. Plnia tri funkcie: (1) znemoziuju vypadavanie loptiCiek von v situacii, ked je robot
zlozeny, resp. zberaCe su sklopené, (2) zadrzuju lopticky pred strednou €astou robota, ked je potreba odmontovat telo, (3)
sluzia ako meradlo na lopticky, € maju spravnu velkost a & mdzu byt v robote pouZité.

Hradze, ak su pouzité na ucely uvedené v bodoch (1), (2), sa umiestnia do zarazok v hornej asti stredu robota. Po stranach
stredného dielu su potom sloty, do ktorych sa hradze ,upratuju" (pozri original obr. 11 str. 11).

Ak chcete hraddze pouzit pri skladani robota do skladovacej pozicie, nadvihnite mierne zberace pre lopticky tak, aby sa dali
hradze vytiahnut (pozri original obr. 13 str. 11). Potom nechajte lopticky napadat do stredného dielu a umiestnite hradze do
zarazok (pozri original obr. 12 str. 11). Ak chcete hradze pouzit na ucely uvedené v bode (2), nechajte loptiCky napadat do
jedného zo zberaCov a rychlo umiestnite hradze do zaraZzok nez sa lopti¢ky opéat staCia presunut na stred. Stredovy diel tak
zostane volny a Vy moéZete v pokoji odstranit telo robota (pozri kroky 4 a 5 str. 12).

Otvory v hradzach sluzia na ruéné premeranie lopti¢ky. Jeden otvor je velkosti s priemerom 40 mm a druhy 38 mm. Otvory su
Ciselne oznacené. Ich prostrednictvom zistite, €i je lopticka gulata a zodpoveda poziadavkam robota. Ak mate podozrenie, ze
loptiCka nie je gufata, je prili§ velka alebo sa v robote zadrhava, otestujte ju prostrednictvom meradla. Stréte lopticku do otvoru
zodpovedajucemu jej velkosti a otacajte je vSetkymi smermi. Nemala by v Ziadnej polohe drhnut o stenu meradla. V pripade, zZe

je lopti¢ka prili§ mala, zistite zjavni medzeru medzi loptickou a okrajom meradila.

PoPis 0BRAzKOV
11: Hradza na lopticky a stredny diel (modely 2040)

9 Poznamky k obrazkom: center trough = stredny diel robota, ball dam = hradza na lopti¢ky, ball dam storage slot = miesto pre
L2upratanie® hradze, ball dam retainer slot = sloty pre umiestnenie hradze, ball checker holes = meracie otvory na lopti¢ky
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12: Umiestnenie hradze (modely 2040)

13: Vysunutie hradze (modely 2040)

14: Premeranie lopti¢iek pomocou hradze (modely 2040) — otacajte loptickou vo vnutri otvoru, aby ste zistili, i je
lopti¢ka pouZitelna do robota; v Ziadnej polohe by nemala drhnut o stenu meradla.

UMIESTNENIE ROBOTA A OVLADANIELC

Modely Robo-Pong su univerzalne v zmysle umiestnenia. Roboty 540 a 1040 su oby€ajne polozené na stole - pozicia 1 az 4 -
ako ukazuje obrazok 15 (pozri original str. 12). M6Zu byt tiez umiestnené mimo stél (pozri original obr. 15 str. 12) - pozicia 5 a 6
(prostrednictvom vyrobku Robo-Caddy - origindl str. 19). Robot 2040 je kon$truovany na pripevnenie na koniec stola (vid
pozicie 5 obr. 15 str. 12 v originali), ale alternativne je mozné ho tiez prostrednictvom Robo-Caddy umiestnit mimo stol.
Niektoré umiestnenia mézu v tréningu prinasat’ vyhody, niekedy to v8ak méze byt na ukor funkcii robota. Umiestfiovanim na
réznych miestach docielime simulaciu prakticky takmer vSetkych druhov uderu, ktoré hraci produkuju pocas skutolnej hry.
BliZzSie vysvetlenie uvadzame v nasledujucich odsekoch.

Pozicia 1 - robot je umiestneny na mieste, kde sa stretava stredna Ciara stola s koncovou. Len v tejto pozicii (ak berieme do
uvahy len pozicie ,na stole") platia rozsahy kmitania hlavy s maximalnou presnostou, ako bolo popisané v predchadzajicej
kapitole. V tejto pozicii bolo tiez vysvetlené ivodné nastavenie robotov 540 alebo 1040. Model 540 tak vystreluje lopti¢ky dole
po strednej Ciare.

Pozicia 2 - robot je umiestneny v zadnej €asti lavého rohu stola smerom $ikmo do protifahlého rohu. Tato pozicia sustredi
rozsah kmitania modelu 1040 do hracovej pravej Casti stola. Model 540 bude vysielat lopticky do pravého rohu. Takéto
umiestnenie teda simuluje klasickd vymenu pravo rukych hra¢ov hranou forhendom.

Pozicia 3 - robot je umiestneny v zadnej €asti pravého rohu stola smerom Sikmo do protifahlého rohu. Tato pozicia sustredi
rozsah kmitania modelu 1040 do hracovej lavej Casti stola. Model 540 bude vysielat lopticky do favého rohu. Takéto
umiestnenie teda simuluje klasickd vymenu pravo rukych hra¢ov hranou bekhendom.

Pozicia 4 - takto umiestneny robot ponuka moznost rychlych i pomalych loptiCiek, pretoze sa nachadza blizko plochy dopadu
lopticky. Pri nastavenej rychlosti ,0" je lopticka velmi pomala a velmi malo rotuje. Na druhu stranu, dopada daleko od hraca, fj.
tesne za sietkou. Pri nastavenej rychlosti ,10" je lopticka naopak velmi rychla a simuluje smecované udery. AvSak rozsah
kmitania modelu 1040 sa v takomto umiestneni zuzuje (oproti umiestnenia v poziciach 1 az 3 - vid original obr. 15 str. 12).
Pozicia 5 - v pripade modelu 2040 ide o zakladné umiestnenie, modely 540 a 1040 by v tejto pozicii museli byt pouzité
spolo¢ne s vyrobkom Robo-Caddy. Tu su rozsahy kmitania maximalne presné (1040 a 2040).

Pozicia 6 - s pomocou Robo-Caddy by v tejto pozicii mohli byt umiestnené vsetky tri modely. Robo-Caddy v tomto pripade tiez
umozhuje nastavit’ potrebnu vySku. Toto umiestnenie sa hodi najma pre simuléciu hry daleko od stola — ,,chop" udery, lobovanie
loptiCky ... AvSak rozsah kmitania (1040 a 2040) straca presnost a ochranna siet zbierajuca loptiCky straca v tejto pozicii na
vyzname. NavySe je potreba dokupit predizovaci kabel (Cast’ €. 2000-221) na nastavenie spojovacieho kabla. Jedine tak bude
mozné zachovat umiestnenie ovladaca v dosahu hraca.

Uvedeny zoznam pozicii samozrejme nie je vyCerpavajuci, ale sluzi len k utvoreniu si urcitej predstavy, aké so sebou jednotlivé
umiestnenia nesu vyhody &i nevyhody.

DOLEZITE UPOZORNENIE: V pripade, Ze rozsahy kmitania robota nebudti v jednotlivych poziciach presné (pozri str.10), mali
by ste byt schopni - metédou ,pokusu a omylu" - najst’ spravne nastavenie ovladacich pacok tak, aby lopticky vystrefovali do
Vami vybranych miest.

Obrazok 15 (vid' original str. 12) tiez ndzorne zobrazuje optimalne pozicie pre ovladacie skrinky. Ak hra¢ hra pravou rukou,
skrinka sa odporu¢a umiestnit vfavo (pozicia A). Naopak, favou rukou hrajuci hra€¢ umiestnia skrinku vpravo (pozicia B). Na

tomto principe umiestfiované ovladace umoznuju lahku dosiahnutelnost.

10 Poznamky k obrazkom: right hand player = hraé hrajuci pravou rukou, left hand player = hra¢ hrajci favou rukou
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Ak totiz hra¢ hra pravou rukou, pokryje pri Udere forhendom vacésiu Cast stola a jeho postavenie je rovnaké ako na obrazku (vid
original obr. 15 str. 12). Prevazna vacsina profesionalnych hracov pokryje bekhendom 1/3 stola, zatial ¢o forhendom
zostavajuce 2/3.

Popris 0BRAZKOV

15: Umiestnenie robota a ovladacej skrinky

ROzZNE NASTAVENIA (LEN PRO MODEL 2040)

Vodorovné nastavenie (len pre model 2040)**

Robo-Pong 2040 je navrhnuty a skonStruovany tak, Ze drzi na stole samovolne. Ak je spravne umiestneny (pozri original obr.
16), podperné nohy ho pridrziavaju pri stole v spravnej pozicii a pomocou vrchnej zarazky je robot ,zaveseny" na stole. Ak robot
~hesedi" vodorovne, lopticky ho nebudu spravne zasobovat. V takom pripade je potrebné urobit niektoré opatrenia. Po prvé je
mozné vypodlozit nohy hracieho stola az do tej urovne, kedy je plocha stola vo vodorovnej polohe.

Ak tym nedocielime vodorovnu poziciu robota, musime urobit opatrenia na samotnom pristroji. Podporné nohy maju 3 velkosti
gumovych koncoviek a 4 gumové podlozky, ktoré maju eliminovat tenSie dosky stolov tak, aby robot bol vo vodorovnej polohe.
Na kazdej koncovke je oznaCena hrubka vrchnej dosky stola, ku ktorému ma byt koncovka pouzita. NajdlhSia koncovka je
uréena pre dosky asi 1,3 cm hrubé, druha, ktora je ,prednastavena" na podpornych nohach, je pre dosky asi 2 cm hrubé a tretia
koncovka je uréena pre dosky stolov hrubé okolo 2,5 cm.

Navyse je k tymto koncovkam mozné pouzit eSte 4 gumové podlozky, ktoré sluzia k jemnejSiemu doladeniu ,vodorovnosti"
robota. V takom pripade sa tieto podloZky umiestnia podfa potreby dovnutra do koncoviek pred nasadenim na podporné nohy.
Dalgim dévodom, prego robot nie je vo vodorovnej polohe, mdZe byt to, Ze nie je spravne umiestneny k zarazke. Ak sedi
spravne, podporna patka na zadnom paneli sedi priamo na zarazke, ktora vy¢nieva zo stredu robota (pozri original obr. 17). Na
vrchnej Casti tejto patky je tiez vyrobné €islo robota.

Tip: Ak je mozné naklanat tu polovicu stola, kde je umiestneny robot (nezavisle na polovici stola, kde hra hrac), mozete ju
mierne naklonit' tak, aby lopticky, ktoré sa zastavia na stole, sa mohli dokotulat do zberacCov a neprekazali v hre. Pokial nie je
stdl vodorovne, uistite sa, Ze robot vo vodorovnej pozicii je, pripadne - za pouzitia gumovych koncoviek a podloziek -

vodorovnost zaistite.

Popis oBRAzZKOV
16: Prichytenie stredného diela robota
17: Vyrovnanie podpernej pétky a vyrobné cislo (model 2040)

Vypnutie zbernej siete (len pre model 2040)*?

Zberace lopti¢iek by mali byt vodorovne alebo lahko pod uUroviiou plochy hracieho stola. Ked bude hlavna zberna siet’ prilis
napnuta, zberacCe na loptiCky sa zfahka nadvihnu do tvaru ,V" a ich konce sa dostanu nad droveri stola. Aby ste tuto situaciu
opravili, mézete povolit Snurky tak, aby zberace klesli na pozadovanu Urover ako je ukazané na obrazku (vid original obr. 18
str. 13). Ak toto opatrenie nepomaha, vezmite siet oboma rukami a lahko za rfiu zatiahnite, aby sa prevesila.

Cierna siet (s velkymi okami) spomaluje hraéove Udery a tym je mozné zachytit viac lopti¢iek. Velkost oka je o nie¢o mensia
ako priemer lopti¢ky. Prudko odohrané lopticky prejdu touto sietou a dopadaju medzi tato a hlavna siet’ (ta je za fiou), zatial ¢o
lahké lopticky padaju rovno do zberaca.

Cierna siet obvykle iba zavesena (nevypnuta) a tym absorbuje viac prudkych loptigiek. Ak nacviéujeme prudké udery, mozete
zistit, Ze lahko napnuta siet zachyti viac VaSich uderov. Napnutie Ciernej siete sa da korigovat pomocou Snurok na stranach
(vid' original obr. 19 str. 13).

11 vysvetlivky k obrazkom: table tennis table = hracia plocha, CT front plate = vrchna zarazka, wing nut = kridlova matka, CT
support leg rubber tip = gumova koncovka na podperné nohy, CT support legs = podperné nohy, ball dam in storage position =
hradza na lopti¢ky v ,upratanej* pozicii

12 vysvetlivky k obrazkom: velcro straps = koncova cast siete, ktora je obsita nylonovou tkaninou
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Pripevnite bo¢né siete k hracej sietke nasunutim nadstavca (vid original obr. 20A str. 14). Pri vysuvani bo¢ného nadstavca

jednou rukou tahajte nadstavec spolu s bo¢nou sietou smerom vpred a nahor od robota a zaroven druhou rukou poodtiahnite

hraciu sietku od ozubenia nadstavca (pozri original obr. 20B str. 14). Davajte pozor, aby sa €ast hracej sietky nezachytila za

ozubenie nadstavca.

Bocné siete su dve a tvoria jeden celok spolu s nylonovym materialom, ktory je na ne priSity. SU nezamenitelné vdaka tomu,

ako je nylon na ne nasity. Jedna bo¢na siet’ patri na pravu stranu, jedna na lavu.

Po nasunuti bo&nej siete na nadstavec mézete volit' silu napnutia. Ak je bo¢na siet spravne napnuta a umiestnena, mala by

hraciu sietku lahko napinat a pritom musi sama zostat vzpriamena, nepatrne volna vo svojom strede. Pritom horny okraj siete

musi byt priamo nad bo¢nou Ciarou stola a medzi stolom a sietou nesmie byt taky priestor, ktorym by mohla prepadnut’ lopticka

(pozri original obr. 22B str. 14).

Obrazok 21 (vid origindl str. 14) znazorfiuje rézne napnutie boc¢nej siete!s:

21A takto je nastavena najmenej napnuta siet. Koncovka boc€nej siete je povolena na prvych cca 1,3 cm od nadstavca

21B toto nastavenie je viac napnuté priblizne o 5 cm oproti nastaveniu 21A. Predna Cast koncovej bocnej siete je upine
alebo scasti predsunuta pred hladku stranu nadstavca.

21C toto nastavenie je viac napnuté priblizne o 5 cm oproti nastaveniu 21B. Nadstavce boli zamenené, takZe lavy
nadstavec je na pravej strane a naopak. Koniec siete je pooto¢eny o 180 stupriov, takze to, €o bolo zadnou stranou, je
teraz predna strana.

21D toto nastavenie je takmer totozné ako 21C, ale namiesto pootocenia smerom von je koniec siete pootoéeny smerom
dovnutra, ¢im sme ziskali o dalSich cca 1,3 cm napnutejSiu siet oproti nastaveniu 21C.

Nastavenie 21B, C, D reprezentuju napnutie siete pri urcitej polohe koncového dielu siete. Je samozrejme mozné povolovat

siet' z akejkolvek z tychto pozicii posuvanim konca siete spat.

Obrazok 22A (vid original str. 14) ukazuje, Ze hoci dizka siete bola nastavena spravne, tvori sa medzi sietou a stolom medzera,

ktora dovoli lopticke prepadnut cez. LAHKO napinajte spodnu €ast siete do tej doby, nez sa siet sama prisp6sobi a medzera

nie je taka velka, aby lopticka mohla prepadnut (pozri original obr. 22B str. 14).

Popris 0BRAZKOV

20: Prichytenie a odstranenie bo¢nej siete (len model 2040)

21: Nastavenie napnutia bo¢nej siete (len model 2040)

22: Nespravne/spravne nastavenie dolnej casti boénej siete (len model 2040)

DOLEZITE UPOZORNENIA (VSETKY MODELY) 14

UPOZORNENIE: Tieto body su dbleZité pre spravne pouZivanie a obsluhu. V pripade, Ze sa tymito inStrukciami nebude riadit,

mdéZete spbsobit’ poSkodenie na pristroji.

1. Na modeloch Robo-Pong 540, 1040 a 2040 sa mdzu pouzivat ako lopticky s priemerom velkosti 38 mm, tak aj novSie 40
mm. Musite prepnut’ oba prepinace velkosti na hlave robota tak, aby zodpovedali velkosti lopticiek, ktoré budete
pouzivat. NemieSajte velkosti loptiCiek dohromady. (Vid Zmena velkosti loptiiek str. 11).

2. Predtym nez zapojite robota do napajacej siete, uistite sa, Ze transformator zodpoveda zdroju napajania vo Vasej oblasti.
Specifikacie transformatora st na fiom priamo uvedené. (Pre&itajte si tabulku A alebo B vid original str. 20).

3. Roboty 1040 a 2040 su vybavené funkciou, ktora signalizuje, ak déjde k zaseknutiu loptiCky vo vnutri robota. Ovladaé
zacne tuto ,,zapchu" signalizovat’ hlasnym piskanim a okamzite zastavi zasobovanie robota d'alSimi loptickami.
Nemusite sa obavat, robot pracuje iba tak, ako bol navrhnuty. Toto vypnutie predchadza porusSenie davkovaca lopti¢iek a
motora.

Zvyc€ajne je rieSenie velmi jednoduché. Vypnite zariadenie pomocou ovladaca, zatraste loptickami v mieste, kde sa davkuju

13 vysvetlivky k obrazkom: loose = povolena, tight = napnutd, tighter = viac napnutd, tightest = najviac napnuta
14 Vysvetlivky k obrazkom: collector plate = zberny diel
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do robota. Prezrite lopti¢ky a tie, ktoré su porusené, vyradte. Ak ste robota tymto spdsobom opat nesprevadzkovali, je
problém vo vnutri robota.

Aby ste mohli nahliadnut’ dovnutra robota, je potrebné odstranit’ lopticky zo zasobnika a zberaCov a oddelit telo robota
podfa bodov 3 az 6 na str. 11. Po uvolneni priehfadného krytu (pozri original obr. 23 str. 15), vyclefite lopti¢ky, ktoré su
poni¢ené. Pouzite inStrukcie posledného odseku zo stranky 13 a obrazku 14 (pozri original str. 11).

4. Mnoho takychto situacii (zaseknutie lopticky) je spdsobené novymi loptickami. Pred pouzitim novych loptiCiek, vratane tych,
ktoré boli su€astou dodavky robota, zaistite, aby boli umyté vlaznou mydlovou vodou. Po umyti ich osuste Cistou a suchou
handri¢kou. Tato procedura ich zbavi necistdt, ktoré su na povrchu. Spdsobuju totiz nadmerné trenie, o vedie k tomu, ze
robot pracuje nepravidelne.

m

Po vlozeni loptiiek do zasobnika alebo do zberacov nechajte loptiCky ,prebehnut” robotom pri rychlosti frekvencie 10,
rychlosti lopticky 3, rotaciu ,backspin" a hlavu nastavte tak, aby smerovala na siet v strede stola. Lopti¢cky budu padat’ do
sietky, odskakovat a vracat sa spat do zasobnika (plati pre modely vybavené lapacou sietou).

Pri robotoch, ktoré maju iba zasobnik pri tele robota, pochytajte lopticky ruéne do nadoby a vratte ich spat do zasobnika.

Lopticky sa tymto procesom ,obrusia". Tuto proceduru opakujte cca 5 minut, potom sa mézete vratit k obvyklému rezimu.

*% *kk

5. Pre najlepsi vykon pouzivajte *** hviezdickové lopticky a lopticky Robo-Balls. VacésSina ostatnych znadiek *, i
hviezdickovych loptiCiek ale bude tiez fungovat. Vyhnite sa lacnym, hviezdickami neodstupfiovanym a neautorizovanym
loptickam, najma tym, ktoré nie su déveryhodné na prvy pohlad. Dobre ,zabehnuté" lopticky budu fungovat najlepsie.

6. Pri presivani modelu 2040 vzdy dajte oporu hlavnej Casti robota (tj. ta Cast, kde je telo a hlava robota). Nikdy ho
neuchopujte za $narky pri zberagoch. Snirka méze povolit a spdsobit pad robota. Ak ho chcete prenasat podobnym
spoésobom, odpori¢ame Vam nas Specialny remienok (pozri original str. 19).

7. Robota ani jeho Casti nenechavajte vonku, vzdy ho skladujte vo vnutornych priestoroch. Tiez sa vyvarujte skladovaniu v
aute v letnych mesiacoch, kedy ho hortci vzduch méze poskodit. Nepouzivajte robota v blizkosti oblasti s pieskom, mohlo
by déjst’ k obruseniu plastovych €asti.

8. Pri sklapani zberacov (pri modeli 2040) ich nenechajte volne spadnut, ale fahko a opatrne ich sklopte tak, aby Vam
nevypadli z ruky (pozri krok 5 str.5).

9. Nepouzivajte lopatky potiahnuté pieskovanym papierom na zber lopti€iek. Uvolneny piesok sa mdze dostat do robota a

spbsobit’ mnohé problémy.

Popis 0BRAzKOV

23: Odstranenie priehladného ¢elného krytu
Odstrarite priehfadny celny kryt tak, Ze poloZte telo robota na stél, sucasnym stlaéenim dvoch pacok po
stranach kryt uvolhite a date ho dole tak, Ze najprv odstranite jeho hornu ¢ast a potom spodnt

Packy na ¢elnom kryte zapadnu do slotov na zadnom paneli.
ZLOZENIE, USCHOVA A TRANSPORT (LEN PRE MODEL 2040)
Model Robo-Pong 2040 méze byt fahko zloZeny za menej ako 5 minut. Zlozite ho fahko so vSetkymi jeho sugastami. Je tiez

lahky a jednoducho prenosny. Dodrzujte nasledujuce kroky, aby ste robota zlozili spravne.

1. Umiestnite boéné siete do zberadov

Najprv odpojte spojovaci kébel od zadného panela robota. Potom odoberte bo&né siete a umiestnite ich do zberadov na
lopticky.

2. Umiestnite robota na roh stola

Odstrarite robota zo stola a postavte na roh stola. Mate tak jednoduchy pristup k prednej aj zadnej €asti robota.

3. Vyberte hradze na lopticky

Spredu nadvihnite postupne oba bo€né umelohmotné zberale a vyberte hradze z ich ,skladovacej" pozicie. Nezdvihajte

zberace prili§ vysoko lebo lopticky vypadavaju von!
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4, Umiestnite hradze na lopticky

Nechaijte loptiCky napadat do strednej Casti robota a umiestnite do slotov hradze tak, aby branili vypadavaniu lopti¢iek von (pozri
original obr. 11 a 13 str. 11).
5. Umiestnite kable do stredovej €asti robota

Odpojte transformator a spojovaci kabel od ovladaca a transformator vypojte z napajacieho zdroja. Stocte oba kable a vsurite
ich na loptiCky do stredovej Casti robota. Rovnako tak sem vlozte nastavce bo€nych sieti a ak vlastnite aj Robo-Pong Master,
mbzete sem umiestnit aj ukazovatele skére s kablovym prisluSenstvom.

6. Upravte uhol hlavy robota

Povolte mosadznu skrutku vpravo na hlave robota a hlavu nastavte do najvy$8ej pozicie. Utiahnite skrutku (pozri original obr. 4
str. 7)

7. Upracte ovlada¢ do schranky

Nechajte ovlada¢ s ovlddacimi prvkami smerom nahor. Nadvihnite napoly podporné nohy robota a ovladac vsurite na miesto
medzi tymito nohami.

8. Zlozte podporny aparat

Otocte podporné nohy smerom dovnutra a zlozte cely podporny aparat spolo¢ne s ovladacom. Zrejme pritom budete potrebovat
nadvihnuat Ciernu lapaciu siet tak, aby to neprekazalo pri skladani.

9. Zlozte zberace loptiiek

Zlozte pohybom smerom nahor umelohmotné zberace na lopti¢ky do polohy az zacvaknu.

10. Zlozte sietové tyce

Zo zadnej strany robota rozdelte favu aj pravu ty¢ na dve €asti a horné zahnuté Casti umiestnite do pripravenych otvorov na
zakladnu pre siet.

11. Spravne zloZeny robot

AK je robot uplne zloZzeny a vSetky jeho komponenty su spravne umiestnené na svojich miestach, vSetky €asti su sustredené v
stredovej Casti robota a medzi zbernymi dielmi.

12. Bezpecénostny remienok

Stiahnite horné konce zbernych dielov k sebe a obviazte remienkom, ktory umiestnite volnym koncom do pripraveného otvoru
druhého dielu. V pripade, Ze sa pripevneny koniec remienka uvolni, je mozné ho znovu pripevnit. Pred tym ale diel navihcite.
UPOZORNENIE: Neprena$ajte robota za gumové remienky. Nie su konStruované na vahu robota. Namiesto toho pouZzite
Specialny remienok (pozri original str. 19).

13. Pouzite nosi¢ Robo-Tote

Ak kupite Specialny nosi¢ Robo-Tote (pozri original str. 18), vas robot sa do neho zmesti presne na mieru. Tento obal chrani
vasho robota pri preprave €i skladovani a s popruhom na rameno sa stava lahko prenositelny. Vonkajsie vrecko obalu sluzi pre
terée modelu Pong-Master (ak ste si tento model dokupili).

14. Pripravené na uschovu &i prepravu

Model Robo-Pong 2040 v prenosnom obale je teraz pripraveny ist s Vami kamkolvek. M6zete ho nosit na chrbte, skladovat v
komore alebo prevazat v aute, ked idete ku kamaratom na navstevu. Robot bude chraneny pred prachom a vSetky diely budu

na jednom mieste pohromade, takZe kedykofvek mdzete stroj kompletne poskladat.

UDRZBA A TABULKA ZDROJOV NAPAJANIA

Roboty Robo-Pong su jednoduché na udrzbu. Jedina udrzba spociva v prilezitostnom Cisteni. Kotuciky a trecia plocha vo vnutri
hlavy robota su obzvlast nachylné na znecistenie. Preto pravidelne kontrolujte tieto miesta a Cistite prostriedkom "Rubber Drive
Cleaner" - dalej len Cisti€ - (vid' original str. 19) - pomocou handri¢ky. Jednym z prejavov znecistenia tychto Casti je, Ze robot
vysiela lopti¢ky nestandardne, tzn. v nepravidelnom rytme, zlym smerom, do sietky alebo mimo stol.

Tieto Casti je mozné Cistit' aj bez oddelenia hlavy robota od celku. Nasledujuce pokyny su sprievodcom C&istenia pomocou vyssie
uvedeného pripravku. Cistié je velmi G&inny pri odstrafovani negistdt z gumenych povrchov a pritom zachovéava pévodné
vlastnosti. Robot musite rozobrat iba v pripade, ak nedosiahnete do vystrelovacieho otvoru kvoli privelkym rukam. Navod na
rozobratie hlavy najdeme na obrazku D a E, strana 24 (original).
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Aby ste maximalne zabranili znecisteniu robota, udrzujte stél, lopti¢ky aj okolie hracieho priestoru v Cistote. Prach, zvieracie
chlpy, vlasy a podobny material - to vSetko mbze spdsobit, Ze sa motor robota zadrie a prestane fungovat. Pri otierani povrchu
pouzivajte vlhku handri¢ku. V Ziadnom pripade nepouzivajte rozpustacie pripravky. Nedopustte, aby sa do motora alebo
ovladaca dostala voda.

1. Oddelte telo robota

Najprv oddelte telo robota od stredového Zlabu (2040) alebo zasobnika (540/1040). Podrobny navod najdete na str. 11, 12 body
3, 4, 5. Potom polozte telo na rovnu pracovnu plochu.

2. Vygistite gumovu treciu plochu

Presvedcte sa, Ci je napis ,topspin" nad vystrelovacim otvorom. Naneste trochu &isti€a na suchd handriCku a ocistite treciu
plochu vo vnutri hlavy robota pohybmi ukazovédka smerom dovnutra - von ako je vidiet na obrazku (pozri original bod 2 str. 20).
Pozri tiez original obr. E, €. suCiastky 77, str. 24. Suchou handri¢kou potom jemne odstrarite zvySné necistoty a vysuste.

3. Vydistite kotuciky

Otocte hlavu robota tak, aby bol napis ,backspin" nad vystrefovacim otvorom. Pre vygistenie kotucikov pouZite obe ruky. Opat
naneste trochu Cisti¢a na suchu handricku. Potom jednym prstom pridrZiavajte kotucik tak, aby sa neota€al a druhym ho
vycistite. Akonahle vycistite jednu Cast kotucika, urobte to aj pri druhej Casti tak, Ze tam, kde je kotucik vycisteny, tam ho teraz

pridrzite a zvySok vycistite. Nakoniec pripevnite telo robota k jeho celku.

PROBLEMY

POZNAMKY:

1. Robot nie je konstruovany tak, aby sa jeho Casti dali opravovat. Preto ak sa pokazi niektora z jeho €asti, vymenite ju.

2. Ak nie ste zdatni v prepajani drétov, odovzdajte ovlada¢ odbornikom, ak je indikovana porucha kabla.

3. Ak budete chciet otvarat ovladag, urobte tak len prostrednictvom 4 skrutiek, ktoré su umiestnené v rohoch. Nikdy
nepovolujte 4 skrutky umiestnené uprostred (vid original obr. 1B str. 6).
Ak nizSie uvedené postupy zlyhaju, informujte sa na www.newgy.com, kde su problémy pravidelne aktualizované.

Nasledujuce rieSenia su aplikovatelné na vSetky modely Robo-Pong, ak nie je uvedené inak.

Problémy s napajanim

1. PROBLEM
Robot nepracuje a kontrolka ,zapnuté“ na ovladaci nesvieti i ked je robot zapnuty.
RIESENIE

A. Uistite sa, ¢&i je transformator riadne zapojeny v zasuvke. Skontrolujte, ¢i do zasuvky ide prad. Skontrolujte, €i je na

transformatore spravne nastavena elektricka Specifikacia podla miesta pouzitia (pozri original tab. A alebo B str. 20).
B. Skontrolujte, ¢i je kolik transformacného kabla riadne zapojeny do ovladaca.
Transformator je chybny. Premerajte vykon voltmetrom. V negativhom pripade vymerite.
D. Ak ovlada¢ spadol zo stola, mohla byt poSkodena doska s obvodmi. Skontrolujte, pripadne opravte naru$ené spojenie.
PoruSenie vacsinou byva v mieste medzi koncovkou kabla a doskou s obvodmi.
E. Skontrolujte, & su neporu$ené spoje pri vypinadi. Cerveny drét by mal byt k polohe ,vypnuté", hnedy alebo biely drét
by mal byt pripojeny k prostrednej svorke. Cierny drét by mal byt k polohe "zapnuté® (len 1040, 2040).
2. PROBLEM
Funkcie robota nefungujd, funguji prerusovane a svetlo ,,zapnuté” svieti.
RIESENIE
A. Uistite sa, €i je spojovaci kabel na oboch stranach riadne zapojeny.
Skontrolujte poistku v ovladaci. Ak je zla, vymerite ju (len 1040, 2040).
Kontakt pri poistke je naruseny. V pripade, Ze je poruseny, spojte, ak je chybny, vymerite.

Je chybny usmerfiovag. Zvlast v takom pripade, ked sa po zapnuti z poistky dymi. Vymerite.

moow

Spojovaci kabel je chybny, pozri rieSenie 14A.
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Problémy s frekvenciou a branim lopticiek

3.

PROBLEM

Robot neberie lopticky.

RIESENIE

A. Tabula skére z doplnkového vybavenia Pong-Master ovplyvnuje branie loptiiek. Tabulu skére vypnite (len 1040,
2040).

B. Zapcha lopticiek, pozri problém 18.

C. Motor nebezi, pozri problém 14.

D. Motor bezi smerom spat, pozri probléem 13

E. Prevodové kolieska alebo hlavné ozubené koleso motora su zni¢ené alebo zle zmontované (pozri original obr. J str. 25
- spravna montaz). Nahradte kolieska.

F. Zapadky su zlomené, alebo povolené (pozri origindl obr. J, str. 25, €. suciastky 48). Dotiahnite alebo vymerite.

Ak ovladac piska pri rezime "zapnuté" aj ked spojovaci kabel (aj od tabule skére modelu Pong-Master) je odpojeny, je
chybny €ip U4 alebo styka¢ 12V. Vymerite (iba 1040, 2040).

Problémy s rychlostou loptiéky a vykonu

4.

PROBLEM

Rychlost lopti¢ky je pomalSia ako obvykle.

RIESENIE

A. Nespravne nastaveny transformator, tabulka A alebo B, original str. 20.

B. Do hlavy na os rotaéného valca motora sa namotali vlasy alebo iné nedistoty. Vyberte rotatné koliesko a prezrite jeho
povrch. V pripade potreby vycistite. Vid original obr. D a E str. 24.

C. Mosadzné hriadel motora je uvolnena a znemozriuje pohyb rotaéného kolieska. Motor je zni€eny a musi sa vymenit.
VyskuSaijte, i je mosadznd hriadel utiahnuta - pridrzte prstom gumové rotacné koliesko a nastavte rychlost’ lopti¢ky na
10. Ak pocujete motor otacat, hriadel je uvolnena. V opacnom pripade je bezpecne upevnena.
Rotacné koliesko/trecia plocha su opotrebované. Vymerite obe Casti, pozri original obr. D a E str. 24.
Motor potrebuje premazat. Nastriekajte do neho contactol alebo premazte olejom.
Trecia plocha sa volne nepohybuje. VyskuSajte ju stlacenim, i sa vracia do pdvodnej polohy. V pripade, Ze nie,
vyberte ju a vycistite jej zarazky rovnako ako ,kolaje", v ktorych sa pohybuje. V pripade nutnosti vymente. Porucha
mdbze byt tiez spbsobena preto€enim skrutiek hlavy robota. Uvolnenim tychto skrutiek uvofnite pohyb trecej plochy.
Vid original obr. E str. 24.

G. Potenciometer, regulator napatia a/alebo usmerfiova¢ su chybné. Vymerite (len 1040, 2040).

H. Loptiky su prili§ malé. Pouzite hradzu na lopti¢ky a otestujte velkost (pozri str. 13).

PROBLEM

Robot lopticky zbiera, ale z vystrefovacieho otvoru len vypadavaju (nestrielaju).

RIESENIE

A. Pri pouzivani lopti€iek velkosti 38 mm sa uistite, & su oba prepinae nastavenia velkosti na stranach hlavy robota
prepnuté na rovnaku velkost, teda 38 (v pripade lopticke velkosti 40 mm nastavenie na 40). Zaroven sa uistite, ze
velkosti loptiCiek nie su pomieSané. Pozri s. 11, 12.

B. Motor nebezi, pozri problém 14.

C. Gumova trecia plocha chyba alebo nefunguje riadne, pozri rieSenie 4F.

D. Rotacné koliesko vypadlo. Znovu nasadte, pozri original obr. 4 str. 24 alebo tiez rieSenie 4C.

E. Motor bezi smerom spat, pozri problém 13.

F. Lopticky su prilis malé. Pouzite hradzu na lopti¢ky a otestujte velkost (pozri str. 13).

PROBLEM

Robot vystreluje nepravidelne, navy$e niektoré lopticky vysoko, niektoré nizko ¢i do boku.

RIESENIE
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A. Pri pouzivani lopti¢iek velkosti 38 mm sa uistite, ¢i s oba prepinae nastavenia velkosti na stranach hlavy robota
prepnuté na rovnaku velkost, teda 38 (v pripade lopticke velkosti 40 mm nastavenie na 40). Zaroven sa uistite, ze
velkosti loptiCiek nie su pomieSané. Pozri s. 11, 12.

B. Trecia plocha je znegistena, opotrebovana alebo chybna. Vygistite alebo vymeiite. Cistenie pozri s. 21 a original obr. E
str. 24, tiez rieSenie 4F.

C. Rotaéné koliesko je znedistené, opotrebované, zdeformované, poni¢ené €i uvolnené. Vydcistite, utiahnite alebo
vymerite. Cistenie pozri s. 21 a original obr. D str. 24.

D. Upevriovacie skrutky motora su uvolnené. Utiahnite, vid original obr. D str. 24.

E. Uchyty na trecej ploche v hlave robota st opotrebované. Vymerite, pozri original obr. E str. 24.

F. Sduciastka €. 78 (pozri original obr. E str. 24) je chybna. Vid rieSenie 18F.

PROBLEM

Robot vystreluje viac lopti¢iek naraz.

RIESENIE

A. Sdciastka €. 78 (pozri original obr. E str. 24) vypovedala alebo je zni€ena. Vymerite. Vid original obr. E str. 24.

B. PouZivate nové, necisté, nizko kvalitné alebo prili§ velké lopticky. Nové lopticky umyte a osuSte a vykonajte

sobrusovaciu" proceduru (pozri pozn. 4 str. 18). Pre otestovanie velkosti a tvaru pouzite hradzu na lopticky.

Problémy s kmitanim hlavy robota (len 1040, 2040)

8.

10.

11.

PROBLEM

Motor kmitania bezi, ale hlava sa nepohybuje.

RIESENIE

A. Ovladacie packy su nastavené na 1,6. Upravte, pozris. 9, 10.

B. Ozubené koliesko, packa alebo packovy prevadza¢ su pokazené. Vymente. Vid original obr. B a G str. 24, 25 (len
1040, 2040).

C. Kmitanie nie je spravne nastavené. Uistite sa, ze systém pacok a motor kmitania je nastaveny podla obrazku (vid
original obr. G str. 25) (Ilen 1040, 2040).

PROBLEM

Kmitanie pracuje, ale oviadacie packy vyskocili zatial ¢o motor bol v prevadzke (len 1040, 2040).

RIESENIE

A. Packy su ohnuté alebo zlomené. Niekedy je treba packy zrovnat, pretoZe je mozné, Ze sa teplom ohnu. Vinom
pripade vymente, vid original obr. G str. 25 (len 1040, 2040).

PROBLEM

Kmitanie pracuje, ale pohyb je trhavy a/alebo nadmerné namahanie je pocutelné.

RIESENIE

A. Kryt kmitacieho motora tlai na ovladacie packy a obmedzuje tak ich pohyb. Odstrante kryt a obruste &i opilujte malu
Cast spodného okraja krytu, ktora je priamo nad ovladacimi packami, pozri original obr. G, str. 25 (len 1040, 2040).

B. Problémy s loZiskom, pozri origindl obr. F str. 25.

PROBLEM

Robot nedodava lopticky stale ani do lavého ani do pravého rohu stola pri nastaveni rotacie ,topspin” alebo ,backspin”,

ovladacie packy su nastavené v pozicii 3,4 a robot je v pozicii 4 alebo 5 (vid’ original obr. 15 str. 12 ) (iba 1040, 2040).

RIESENIE

A. PozririeSenie 8B, 8C, 9A, 10A, 10B (len 1040, 2040).

B. Uistite sa, Ze ovladacie packy su spravne ukotvené. V opacnom pripade ukotvite alebo vymerite, pozri original obr. G
str. 25 (len 1040, 2040).

C. VUistite sa, Ze predny kryt je spravne nasadeny.

D. Umelohmotné Stipce na vrchu aj na spodku kmitacieho piliera nie su rovné a vo zvislej polohe. V pripade, Ze su
ohnuté, vymente kmitaci pilier, pozri original obr. G str. 25.

E. Trecia plocha je chybna, vymerite, pozri original obr. E str. 24.
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12.

F. Ked v pripade ostatnych rieSeni problém pretrvava, zamerne rozbehnite robot a/alebo upevnite ho mimo stred smerom
do problémového rohu.

PROBLEM

Robot nedrzi vo svojej polohe, kmitanie je vypnuté.

RIESENIE

A. Nastavte ovladacie packy do pozicie 3,4, vid str. 9 (len 1040, 2040).

VSeobecné problémy s motorom

13.

14.

15.

16.

PROBLEM

Motor rychlosti loptiCiek ¢i motor zbierania loptiCiek bezi spétne.

RIESENIE

A. Patinovy konektor nie je riadne zapojeny alebo spojenia k motoru su opacne zapojené. V kazdom pripade vymenou
zapojenia motora napravite problém. Vid original obr. E a J str. 24 a 25.

PROBLEM

Jeden alebo oba motory nepracuju, ale ostatné ano.

RIESENIE

A. Jedno alebo dve zapojenia v ramci spojovacieho kébla su pokazené. VyskuSajte ich zapojit znovu a zapnut spinac
robota. Nastavte gombik ovladania motora, ktory nepracuje na poziciu 10, ostatné gombiky na poziciu 0. Potom skuste
zatriast’ €i pokrutit postupne jednotlivymi ¢astami kabla, aby ste zistili, i zavada spociva naozaj v jeho poruseni. Ak
motor nahle reaguje na pohyby kébla, nasli ste zavadu. Kabel méze byt tiez prekontrolovany pomocou voltmetra.
Vymerite.

B. Skontrolujte patinovy konektor a jeho koncové €asti, & su spravne zapojené. V opa¢nom pripade pohnite terminalom
tak, aby sa nedotykal ostatnych spojov. pozri original Obr. | str. 25.

C. Motor, ktory nefunguje, nie je zapojeny. Zapoijte.

D. Spojenia, ktoré vedu k terminalu, sa navzajom dotykaju. Oddelte ich tak, aby sa nedotykali.

E. Ak problém spociva v motore rychlosti lopticky alebo motore kmitania (iba 1040, 2040), skontrolujte nylonové
prenasacie koliesko spojené s motorom, &i nie je zadreté Ci opotrebované. Vycistite a premazte lahko kolomaz.
Vymente vSetky ,0zubené" kolieska. pozri original B a J str. 24 a 25.

F. Motor zamrzol (ma k tomu tendencie zvlast vtedy, ak nebol dIh§i ¢as pouzivany alebo bol skladovany vo vihkom
prostredi). Nastavte gombik nefungujuceho motora na poziciu 10. Dajte ocelové koliesko alebo gumové koleso na
koncovku motora a otac€ajte. Ak bol motor zamrznuty, zacne sa otacat. Premazte motor prisluSnym pripravkom.

G. Motor je chybny. Mdzete to overit pomocou napojenia na svorky 9-voltovou batériou. Ak toto urobite, odpojte vSetky
kolieska, ktoré su v rovnakej sekvencii s motorom. V pripade, Ze motor na batériu nereaguje, vymeirite.

H. Regulator napatia a/alebo potenciometer v ovladaci, ktory reguluje motor, zlyhal. Vymerite alebo nechajte opravit.

I. Ak motor podavania lopti€iek a ostatné vysSie uvedené rieSenia zlyhali, prepinacie relé na doske obvodov mbze byt
poskodené. Vymerite (len 1040, 2040).

J. Ak Ziadne z uvedenych rieSeni nepomaha, problém je pravdepodobne v ovladaci. Vymerite &i nechajte opravit.

PROBLEM

Motor bezi, ale nereaguje na zmenu nastavenia rychlosti.

RIESENIE

A. Ak vSetky motory bezia na najvysSiu rychlost, skontrolujte, ¢i vSetky spojenia v ovladadi, ktoré spajaju dosku obvodov
potenciometra a hlavni dosku obvodov, st riadne zapojené. Cervené drdty vedu k terminalu &. 1 (iba 1040, 2040).

PROBLEM

Motor reaguje na iné gombiky ovladaca nez by mal.

RIESENIE

A. PozririeSenie 14A a 14B.

B. Regulatory napatia v ovladali su navzajom skratované. Izolujaci chrani€¢ musi byt medzi regulatormi napatia a

kovovym dnom ovladaca. Konzola regulatora napatia sa nesmie dotykat' ziadneho z regulatorov napatia.
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C. Ak zvySovanie rychlosti kmitania vedie k spomaleniu rychlosti a frekvencie lopti¢iek a kontrolka zapnutia pristroja
zhasina, konzola dosky obvodov skratovala trasy na doske obvodov. Vymerite konzoly za odizolované, ktoré je mozno
zadarmo ziskat od Newgy (iba 1040, 2040).

17. PROBLEM

VSetky motory bezZia pomaly.

RIESENIE

A. Uistite sa, Ze pouZivate spravny transformator. Skontrolujte podfia tabulky A alebo B na str. 20 (pozri original).

B. Usmerniovac v ovladaci je zly. Vymente (iba 1040, 2040).

Zapchy lopti¢iek

18. PROBLEM

Zapchy vo vnutri pristroja. Obvykle su signalizované hlasitym signalom ovladaca.

RIESENIE

A. Vid rieSenie 6A.

B. Pouzivate nové lopticky. Pri prechode robotom (v jeho finalnej faze) spésobia nadmerné trenie, ktoré spdsobi zapchu.
Postupujte podla pokynov v poznamke 4 na str. 18.

C. Prili§ velké, nepravidelné, negulaté lopticky. Skontrolujte ich charakter pomocou hradze na lopti¢ky (len 2040). VSetky
loptiCky, ktoré neprejdu tymto testom, vyradte. Pozri s. 12.

D. Preliatené Ci prasknuté lopticky. Kedykolvek déjde k zapche, uistite sa, Ze Ziadna z loptiCiek nie je naruSena. Inak
mbze déjst k dalsim zapcham. K preliaeniu lopticky moze tiez dojst nahromadenim necistét na gumovej trecej ploche
alalebo rotagnym kolieskom v hlave robota. Preto pravidelne tieto asti kontrolujte a udrzujte &isté. Cistiace instrukcie
pozris. 21.

E. Cudzie predmety &i uvolnené Easti v ceste. Odstrarte priehladny €elny kryt (pozri original obr. 23 str. 15) a presvedcte
sa o situacii vo vnutri. Tiez prehliadnite vnutro hlavy robota. Uvofnené €asti pritiahnite alebo vyberte cudzie predmety.

F. Opotrebovana ¢i chybna vystrefovacia pruzina. Otvorte hlavu robota a pozrite zadnu Cast tejto suciastky, ¢i nie je
opotrebovana. Vymernte. Vid original obr. 4 str. 24.

G. Motor rychlosti loptiCiek beZi spatne. Pozri problém 13.

H. Kanal zberu loptiCiek je obmedzeny. Niekedy sa mdze stat, Ze kanal, ktorym su poharané lopti¢ky vo vnutri robota, sa

,zdeformuje". Odstrante priechladny Celny kryt a vyskusajte ruéne prejst loptiCkou kanal, aby ste zistili, kde je prekazka
(pozri original obr. 14 str. 11). Ak najdete deformaciu, nahrejte tato ¢ast napr. susi€om na vlasy a narovnajte kanal do

pévodnej polohy, aby loptic¢ka mohla bezpecne prejst. Pozri original obr. A str. 24.
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