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KURZANLEINTUNG

Fiihren Sie die nachstehenden Schritte durch, Neigungswinkel einstellen

um lhren Robo-Pong 545 einzurichten und Lockern Sie zunachst den
spielbereit zu machen. Auf donic.com finden Messingdrehknopf. Neigen Sie den
Sie zudem ein kurzes Video (nur in Englisch), Roboterkopf so weit wie moglich
welches die Einrichtung lhres Roboters nach unten. Dann ziehen Sie die
veranschaulicht. Messingschraube wieder fest an.

Ub Gf ller Teil Uberprifen Sie, ob sich das Wort
erpru.ung SlICIalcns : LJopspin“ Uber dem Ballauswurfloch
Nehmen Sie den Roboter und alle Teile e rindet.

aus der Verpackung, und Uberprifen
Sie, ob alle aufgefUhrten Teile vorhanden
sind. Falls ein Teil fehlt, kontaktieren Sie
bitte umgehend den Newgy Service.
(Kontaktdaten finden Sie auf der
Rlckseite).

* Roboterauswurfsystem

* Balleimer

» Balleimerkorbaufsatz

e Transformator

e Klammerhalterung mit Drehknopf

e Pong-Pal Ballsammler (nur in USA)

* Balle (nur in USA)

* Kontrollbox

* Verbindungskabel

e Kurzanleitung

Anschluss des Verbindungskabels

jooterauswurfsystem .. Balleimerkorbaufsatz - Stecken Sie ein Ende des
o Verbindungskabels in den 5-poligen
Transformator = Stecker an der Rlckseite des Roboters.
ST O Bille Legen Sie das andere Ende des Kabels
\ i ; Warranty & auf die Tischseite des Spielers.
N Tell-A-Friend :
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Klammerhalterung
mit Drehknopf

Balle waschen und dann in den

Eimer fiillen

Wir empfehlen, lhre fabrikneuen TT-Balle
vor dem Gebrauch im Roboter vom
Produktionsstaub zu reinigen. Hierzu kénnen
Sie die Balle in lauwarmem Seifenwasser
waschen. Dann mit klarem Wasser abspulen
und trocknen. Geben Sie dann die sauberen
Badlle in den Balleimer. Benutzte Balle
mit abgenutzter Oberflache sind bereits
entstaubt und k&énnen ohne Probleme
verwendet werden. Alle Balle miUssen 40mm
oder 40+ mm Durchmesser haben. Bitte
verwenden Sie nicht gleichzeitig 40mm und
40+ mm Balle.




Positionieren des Roboters auf

dem Tisch

Platzieren Sie den Roboter in der
Mitte des Tisches nahe am Tischende
(siehe Abb.). Der Roboterkopf und die
Mittellinie des Tisches sollten eine Linie
bilden.

Kabelhalterung am Tisch

befestigen
Legen Sie das freie Ende des
Verbindungskabels auf das Tischende
des Spielers. Entfernen Sie den Schutz
vom unteren Ende der Kabelhalterung.
Klemmen Sie sieaufdie Seite des Tisches
ca. 10 cm vom Ende in horizontaler
Position. Wenn Sie Rechtshander sind,
platzieren Sie sie auf der linken Seite
des Tisches. Wenn Sie Linkshander sind,
platzieren Sie sie auf der rechten Seite
des Tisches. Offnen Sie den Clip und
platzieren Sie das Verbindungskabelund
das Transformatorkabel im Clip so dass
ca. 10 cm Kabel frei sind. Schlieen Sie
den Clip. SchlieBen Sie das Steuergerat
an einer Stromqguelle an wie oben auf
dem Steuergerat abgebildet.

Verbindungskabel am

Steuergerat anschlieBBen

Legen Sie das freie Ende des
Verbindungskabels auf das Tischende
des Spielers. Stecken Sie das
Verbindungskabel in den 5-poligen
Ausgang auf der Rulckseite des
Steuergerates. Danach stecken
Sie das Transformatorkabel in
die entsprechende Buchse des
Steuergerates. Positionieren Sie das
Steuergerat an der Ecke des Tisches.

Der Roboter ist jetzt spielbereit!
Nehmen Sie nun lhren Schlager zur Hand
und stellen Sie die Ballgeschwindigkeit
/ ,Ball speed“ - auf 2 - 3 und die
Ballfrequenz / ,,Ball frequency* auf 4-5.
Es dauert ca. 30 Sekunden, bis der erste
Ball gespielt wird.

Mehr Informationen oder Tipps
zur Fehlerbehebung finden sie im
Benutzerhandbuch unter www.donic.de.



FUNKTIONEN IHRES ROBOTERS

Thr Roboter ist sehr vielseitig und kann an verschiedene
Level angepasst werden. Ballgeschwindigkeit,
Auswurfhaufigkeit, Spin, Flugkurve und Platzierung kon-
nen eingestellt werden, sowie Oszillator Geschwindigkeit
und Reichweite. Der folgende Abschnitt erkldrt die ver-
schiedenen Kontroll- und Einstellungsméglichkeiten Ihres
Roboters.

STEUERGERAT

Alle Roboterfunktionen werden vom Steuergerit elek-
tronisch gesteuert. Die Abbildungen 2A und 2B zeigen die
Funktionen und Kontrolleigenschaften des 545.

1. POWER TASTE — Diese Taste ist zum Ein- und
Ausschalten des Roboters.

2. BALLGESCHWINDIGKEIT — Regelt die
Ballgeschwindigkeit und den Spin. Hohere
Einstellungen bedeuten stiarkeren Spin und mehr
Spin nach vorne. Beim 545 dient diese Funktion
auch zum Ein- und Ausschalten.

3. BALLHAUFIGKEIT — Regelt die Intervalle
zwischen den Béllen. Niedrigere Einstellungen ver
langern das Intervall zwischen den Ballen. Hohere
Einstellungen verringern das Intervall zwischen den
Béllen. Die niedrigste Einstellung ist ungefdhr 2. Bei
einer Einstellung von 10 spielt der Roboter ca. 60
Balle pro Minute beim 545.

545 AIM FUNKTION

Der Newgy Robo-Pong 545 besitzt die AIM Funktion, bei
der man den Kopf des 545 Roboters an eine der drei
Positionen anpassen kann, links, Mitte oder rechts. Dies ist
vor allem dann niitzlich, wenn man den 545 in einer
Halterung wie z.B. dem Newgy Versa-Netz oder Newgy
Robo-Caddy verwendet.

Um die Richtung des Kopfes des 545 einzustellen, halten
Sie den Roboterkopf mit einer Hand fest und stellen mit
der anderen Hand den Roboter Kopf nach links, Mitte oder
rechts ein. Der Roboterkopf rastet dann in einer der drei
Stellungen ein. Verwenden Sie die AIM Funktion nicht
zwischen den Positionen zum Einrasten.

BALLGESCHWINDIGKEIT BALLHAUFIGKEIT
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Verbindungskabel ——Pin des
des Roboters hier | Transformators hier
einstecken. einstecken
STEUERGERAT DES 545
ABBILDUNG 2B R OCKANSICHT




BALLFLUGKURVE

Die Flugkurve eines Balles wird durch Verdanderung
des Einstellwinkels des Roboterkopfes eingestellt. Der
Winkel kann beliebig eingestellt werden. In der kleinsten
Einstellung wird der Ball zunéchst auf der Tischseite des
Roboters aufspringen, tiber das Netz und dann beim
Spieler auftreffen (wie beim Aufschlag). In der hchsten
Einstellung wird der Ball in einem hohen Bogen auf der
Spielerhilfte auftreffen (wie bei der Ballonabwehr).

Zum Verdndern der Flugkurve l6sen Sie die
Messingschraube an der rechten Seite des Roboterkopfes.
Kippen Sie den Roboterkopf in die gewtinschte Position.
Ist der Kopf in der gewtinschten Position, ziehen Sie die
Schraube wieder vorsichtig an. Zur Einstellung des

Neigungswinkels befinden sich neben der
Messingschraube Buchstaben.

Die Einstellung der Flugkurve ist direkt mit der BALL
SPEED verbunden. Ist der Kopf so eingestellt, dass der Ball
zuerst auf der Seite des Roboters auftrifft (Roboter
~Aufschlag” — siehe Abbildungen 5C & 5D), ist die maxi-
male BALL SPEED 3 - 5. Wird die BALL SPEED erhoht,
muss der Winkel des Roboterkopfes hoher eingestellt
werden, so dass der Ball zuerst auf der Spielerseite des
Tisches aufkommt (Roboter ,Riickschlag” — siehe
Abbildungen 5A & 5B). Wird die BALL SPEED weiter
erhoht, stellen Sie den Winkel niedriger ein, um zu ver-
hindern, dass der Ball iiber das Ende des Tisches hinaus
gespielt wird

Falls erforderlich
2= |5sen Sie die
Messingschraube
(66), um den
Neigungswinkel zu
veréndern. Wenn
der Kopf nicht in
der gewUnschten
Position bleibt,
ziehen Sie die
Schraube wieder
vorsichtig an.

LDV [ B EINSTELLUNG DES NEIGUNGSWINKELS

71
Winkel Anzeiger

Anzeige des
Neigungswinkels

® 67

Messingschraube

P11 DIV 8  ANZEIGE DES NEIGUNGSWINKELS

\Roboterkopf

NEIGUNGSWINKEL FALSCH EINGESTELLT,
ABBILDUNG SA ROBOTER ,,RUCKSCHLAG"

Neigungswinkel ist zu hoch eingestellt.
Dies fihrt dazu, dass der Ball Gber das
Ende des Tisches hinaus gespielt wird.

™~ Roboterkopf \/O

NEIGUNGSWINKEL RICHTIG EINGESTELLT,
ABBILDUNG 5B ROBOTER ,, RUCKSCHLAG"

Gleiche Geschwindigkeit wie in
Abbildung 5A, Kopf ist niedriger
eingestellt, so dass der Ball auf dem Tisch
aufkommt.

<«—Roboterkopf

ABBILDUNG 5C

NEIGUNGSWINKEL FALSCH EINGESTELLT
ROBOTER AUFSCHLAG hoch ab.

Spielt der Roboter Aufschlag, dass der Ball
auf seiner Seite zuerst aufspringt und der
Neigungswinkel des Kopfes ist zu steil
eingestellt ist, springt der Ball unnatirlich

<«——Roboterkopf

ABBILDUNG 5D

\/_\/O

NEIGUNGSWINKEL RICHTIG EINGESTELLT
ROBOTER AUFSCHLAG

Gleiche Geschwindigkeit wie in Abbildung
5C, Kopf ist jedoch etwas héher eingestellt,
so dass der Ball nahe am Netz (flacher
abspringt) bleibt. Beim Aufschlag kann die
BALL SPEED maximal auf 12 - 15 eingestellt
werden, ansonsten wird der Ball Gber den
Tisch hinaus gespielt.




SPIN

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

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

Bevor wir erldutern wie man einen Spinball zurtickspielt, ist
es wichtig zu wissen, dass Thr Roboter so ausgelegt ist, dass er
einen professionellen Tischtennisspieler mit
Noppeninnen-Beldgen simuliert. Jedem ausgeworfenen Ball wird
etwas Spin mitgegeben. Um zu lernen wie man einen Spinball
spielt bzw. einen Spinball des Gegners

(bzw. Roboters) zurtickschlagt, ist es wichtig, dass man den
richtigen Schldger verwendet — mit qualitativ hochwertigem
Noppeninnen oder Noppenauflen-Belag. Wenn Sie
Noppengummi oder sogar Sandpapierschldger verwenden, sind
Sie in Threr Technik eingeschrankt und konnen nicht alle
Schlagarten anwenden.

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

Das eigentliche Geheimnis ist, dass Sie beim Retournieren
den Winkel Ihres Schligerblattes richtig wihlen. Jeder Spin
kann mit etwas Ubung zuriickgespielt werden, wenn Thr
Schlager den richtigen Winkel hat. Diesen optimalen Winkel
sollten Sie bereits bei Schlagbeginn wéhlen und bis zum Ende des
Schlages beibehalten. Vermeiden Sie also, den Winkel Ihres
Schlédgerblattes wahrend des Schlages zu verdndern (siehe
Abbildung 8).

Topspin lenkt die Flugbahn des Balles nach unten ab. Wenn
Sie Topspin retournieren, wird der Ball von Threm Schliger nach
oben abspringen. Um den Topspin zu meistern, miissen Sie Thr
Schlagerblatt schlieffen und den Ball auf seiner Oberseite zwisch-
en Nordpol und Aquator treffen. (Siche Abbildung 8A.)

Backspin (Unterschnitt) lenkt die Flugkurve des Balles
etwas nach oben. Wenn Sie diesen Ball zurtickschlagen, hat er die
Tendenz ins Netz oder sogar direkt auf den Tisch zu fliegen. Um
dies auszugleichen, miissen Sie Ihr Schldgerblatt 6ffnen (die
Schlagerseite, mit der Sie schlagen wollen, zeigt nach oben) und
den Ball auf seiner Unterseite zwischen Siidpol und Aquator tref-
fen (siehe Abbildung 8B).

Sidespin lenkt die Flugbahn des Balles zur Seite ab.
Linksdrehender Sidespin ldsst den Ball von Threm Schldger nach
rechts abspringen, rechtsdrehender Sidespin umgekehrt nach
links. Um dies auszugleichen, miissen Sie den Schlager seitlich
stellen und bei Sidespin links den Ball an seiner rechten bzw. bei
Sidespin rechts an seiner linken Seite treffen (siche Abbildungen
8C & 8D).

Kombinierte Spinarten weisen die Eigenschaften von
beiden Rotationsarten auf, allerdings etwas schwécher als bei
einem reinen Effet. Um einen Topspin, der mit rechtsdrehendem
Sidespin kombiniert ist, auszugleichen, miissen Sie Ihr
Schlagerblatt etwas schlieSen und gleichzeitig etwas seitlich stel-
len und dann den Ball auf seiner linken oberen Seite treffen.
Umgekehrt miissen Sie bei einem Ball mit Unterschnitt und links-
drehendem Sidespin Ihren Schliger 6ffnen, seitlich stellen und
den Ball gleichzeitig rechts und auf seiner Unterseite treffen.

Durch Hochregeln der Ballspeed-Taste am Steuergerat, kann
man mehr Spin erzeugen, allerdings ist dabei der Winkel des
Ballauswurfes gegentiber dem Netz zu verringern. Wenn die
Ballspeed-Taste hohergestellt wird, erhchen Sie jedes Mal sowohl
die Geschwindigkeit als auch den Spin des Balles. Es ist zum
Beispiel nicht moglich, den Roboter so einzustellen, dass er einen
langsamen Ball mit viel Spin spielt. Es ist auch nicht moglich,
dass der Roboter einen Ball ohne Spin spielt. Dartiber hinaus liegt
beim Unterschnitt die maximale BALL SPEED bei 4 — 5, da der
Unterschnitt die Flugkurve des Balles nach oben lenkt.

Drehen Sie den
Roboterkopf so
lange, bis die
gewinschte Spinart
Uber dem Auswurf
steht.

Achtung:
Wickeln Sie Das
Stromkabel nicht
um den
Roboterkopf.

Drehen Sie den
Kopf in keine der
beiden Richtungen
um mehr als 180°
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LINKSDREHENDER SIDESPIN
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RECHTSDREHENDER SIDESPIN
D VORDERANSICHT

ABBILDUNG 7

HALTUNG DES SCHLAGERS
ABBILDUNG 8 BEIDEN VERSCHIEDENEN SPINARTEN




ENTFERNEN DER BALLE AUS DEM ROBOTER

ENTFERNEN SIE ALLE BALLE AUS DER BALLMULDE
BZW. DEM EIMER
Zuerst entfernen Sie
alle Balle aus dem
Eimer und legen Sie in
eine Box. Bitte darauf achten,
dass Bille verschiedener
Groflen nicht vermischt
werden. Dann ziehen Sie das

Verbindungskabel aus dem
Roboter.

LOSEN DER FLUGELSCHRAUBEN
Losen Sie die beiden
Fliigelschrauben, mit
denen Ihr Roboter am
Balleimer bzw. am
Ballauffangbecken
befestigt ist. Drehen Sie die
schwarzen, rechteckigen
Unterlagscheiben um 180°.

ENTFERNEN SIE DEN ROBOTERKORPER

um ihn aus dem Balleimer zu entfernen.

ENTFERNEN SIE DIE DURCHSICHTIGE FRONTABDECKUNG
Beloien Sie den
Roboterkdrper auf
den Tisch. Ziehen Sie [[{i/ 25
die durchsichtige " &
Frontabdeckung herunter,
indem Sie mit Threm Daumen
und Zeigefinger die kreisfor-

Ziehen Sie den Roboterkdrper gerade nach oben,

migen Einkerbungen an den Seiten der Abdeckung zusam-
mendriicken. Losen Sie zuerst den oberen Teil, dann den
unteren.

ENTFERNEN SIE DIE BALLE AUS DEM INNERN DES ROBOTERS

Entfernen Sie
alle Balle aus
dem Innern des
Roboters und
legen diese in eine Box
zusammen mit den Béillen
der gleichen GroBe.
Sammeln Sie auch alle

Bélle ein, die auf dem Boden liegen oder 1rgendwo im

Spielbereich und legen Sie in die Box.

BEFESTIGUNG DES ROBOTERKORPERS
Befestigen Sie zuerst die durchsichtige
Frontabdeckung wieder (Schritt 6 in umgekehrter
Reihenfolge). Dann befestigen Sie den
Roboterkorper und achten darauf, dass er richtig
auf dem Balleimer sitzt (siche Abb. 17, Seite 13). Zum
Schluss befestigen Sie die Fliigelschrauben wieder (Schritt
4 umgekehrt).

ZUM SCHLUSS

Legen Sie Bélle anderer GrofSe in den Balleimer
oder Ballauffangschale. (Beachten Sie dass die
neuen Bélle vor der ersten Verwendung
gewaschen werden). Befestigen Sie das
Verbindungskabel wieder (siche Abbildung 17, Seite 13).
Schalten Sie den Strom wieder an und nun ist der Roboter
wieder spielbereit.



POSITIONIERUNG DES ROBOTERS UND STEUERGERATES

Thr Roboter ist sehr variabel einsetzbar, indem man ihn auf
dem Tisch oder auch hinter dem Tisch positioniert. Der 545
steht normalerweise am oberen Ende des Tisches in
Positionen 1 — 4 Abbildung 15. Man kann ihn aber auch im
Versa-Netz positionieren (siehe Position 5) oder in den
Robo-Caddy setzen wie in Position 5 & 6 abgebildet.

Einige Positionen bieten gewisse Vorteile, wihrend andere
Positionen Funktionen des Roboters beeintrdchtigen.
Durch die verschiedenen Positionen kann man eine
Vielzahl von méglichen Winkeln und Flugbahnen simulie-
ren und kommt somit einem realen Tischtennisspiel sehr
nahe. Die nachfolgenden Abschnitte geben hierzu weitere
Erklarungen.

Position 1—Roboter steht gerade auf dem Tisch an
dem Punkt, wo sich die Mittellinie und Grundlinie des
Tisches treffen. Dies ist die gewtiinschte Ausgangsposition,
wenn der 545 zum ersten Mal aufgebaut wird. In dieser
Position spielt der 545 die Bille gerade entlang der
Mittellinie. Unter Verwendung der AIM Funktion kénnen
Sie die Ballflugkurve entweder so einstellen, dass der Ball
entweder weiter nach rechts oder nach links gespielt wird.

Position 2—Roboter steht in der hinteren linken Ecke
diagonal zum Spielbereich. Bei dieser Position spielt der
Oszillator des 545 die Bille auf die rechte Spielhilfte des
Tisches. Diese Position ist sehr beliebt fiir Vorhandschlage
von Rechtshidndern und Vorhand Rallyes.

Position 3—Roboter steht in der hinteren rechten Ecke
diagonal zum Spielbereich. Bei dieser Position spielt der
Oszillator des 545 die Bille auf die linke Spielhélfte des
Tisches. Diese Position ist ideal fiir ein Riickhand /
Riickhand Training fiir Rechtshander.

Position 4—Ein Roboter in dieser Position hat den
Vorteil, dass er sowohl schnellere als auch langsamere Bille
spielen kann, da er ndher am Auftreffpunkt der Bille steht.
Wenn mit der Taste ,Ball Speed” auf 2 eingestellt ist,
kommt der Ball sehr langsam, mit sehr wenig Spin, aber
trotzdem weit genug zum Spieler. Wenn ,,Ball Speed” auf
20 eingestellt ist, ist die Geschwindigkeit des Balles sehr
schnell und der Auftreffwinkel entspricht dem eines typ-
ischen Endschlages. Demgegentiber ist die Schwenkbreite
des Oszillators geringer als in der Position am Tischende
wie in Position 1 - 3.

Position 5—Der 545 ist im Versa-Netz platziert bzw. in
einem Robo-Caddy oder einer dhnlichen Halterung.

Position 6—Befindet sich der 545 im Robo-Caddy,
kann der frei hinter dem Tisch bewegt werden. Der Robo-
Caddy ermdglicht ebenfalls die Hohe der Roboter nach
oben oder unten zu verstellen. Dies ist eine groflartige
Moglichkeit, um Schldge aus der Halbdistanz, wie z.B.
starker Unterschnitt, Topspin, Ballonabwehr zu simulieren.
Allerdings muss man sich hier zus&tzlich ein
Verldngerungskabel kaufen. Dies erméglicht, dass die
Steuereinheit in der Reichweite des Spielers bleibt.

Diese Positionen stellen nur eine Auswahl, dessen was
moglich ist, dar, Sie geben Thnen aber einen Uberblick tiber
die Vor- und Nachteile der verschiedenen Platzierungen
Thres Robo-Pongs.

Abbildung 15 zeigt ebenfalls die ideale Platzierung der
Steuereinheit. Fiir Rechtshédnder ist Position A zu emp-
fehlen, fiir Linkshédnder Position B. Das Anbringen der
Steuereinheit an den vorgeschlagenen Stellen ermdglicht,
dass die Steuerung innerhalb der Reichweite der freien
Hand des Spielers ist.

Da ein Spieler eine grofiere Reichweite mit seiner
Vorhand hat, ist zu empfehlen, dass er seine Grundstellung
wie skizziert einnimmt. Die tiberwiegende Mehrheit der
Wettkampfspieler benutzt die Riickhand um 1/3 des Tisches
abzudecken und die Vorhand fiir die tibrigen 2/3.

Robo\e\’
Pos.
Roboter
Pos. 5
<\ [Roboter| /&
0 Ob,
\LC; o‘wrl Pos. 1 'OOS, é‘)@r
§Ob°fer
Os. 4
Steuerggrat
A B
Rechtshénder Linkshander
POSITIONEN DES ROBOTERS
FIGURE 15 UND STEUERGERATES




WICHTIGE HINWEISE

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

Beschadigungen am Roboter verursachen.

1. Bevor Sie Thren Roboter an den Strom anschlieflen,
vergewissern Sie sich, dass die Stromspannung richtig
ist bzw. der richtige Adapter verwendet wird.

2. Verwenden Sie fiir die Plastikteile keine
l6semittelhaltigen Reiniger. Diese Chemikalien
greifen das Plastik an und beschéddigen die Struktur.
Die Verwendung solcher Chemikalien ldsst die
Garantie und / oder Betriebserlaubnis erléschen.

3. Neue Bille verursachen oft Ballstau. Bevor man neue
Bille im Roboter verwendet, sollte man sie in
lauwarmem Seifenwasser waschen. Danach mit einem
sauberen Tuch abtrocknen bevor man sie in den
Balleimer legt. Dadurch wird die Beschichtung der
Bélle entfernt. Diese Beschichtung verursacht
tiberméBige Reibung, wodurch der Roboter unruhig
lauft bis die Beschichtung entfernt ist.

Nachdem die Bille in den Balleimer bzw. die
Ballauffangschale gelegt wurden, lassen Sie die Bélle
auf hochster Ballfrequenz durchlaufen. Stellen sie die
Ballfrequenz auf 10, die Ballgeschwindigkeit auf 3, den
Spin auf ,Backspin” und richten Sie den Kopf auf die
Mitte des Netzes. Die Bélle treffen das Netz, prallen ab
und landen automatisch im Netz (fiir Roboter mit
Netz).

Bei Robotern, die im Balleimer stehen, fangen Sie diese
Bélle mit der Hand oder in einer Schale bzw. Box, und
legen sie dann wieder in den Eimer. Durch diesen
Vorgang werden die Bélle noch mehr abgerieben.
Fiihren Sie diesen Vorgang 15 Minuten lang durch,
dann gehen Sie wieder zu der normalen Bedienung
tiber.

4. Verwenden Sie hochwertige ITTF zugelassene DONIC
2-Stern oder 3-Stern Bélle, um die bestmdgliche
Leistung zu erzielen. Es kénnen jedoch auch fast alle
zugelassenen 1-Stern, 2-Stern oder 3-Stern Bille
anderer Marken verwendet werden. Verwenden Sie
keine Bélle von minderwertiger Qualitdt, die nicht
zugelassen sind, vor allem keine mit einer rauen Naht.
Bereits benutzte Balle laufen am besten. Verwenden Sie
nur 40mm oder 40+mm Béille; 38mm, 44mm oder
irgendeine andere Grofle als 40mm sind nicht moglich.
Vermischen Sie keine 40 und 40+ mm Bille.

5. Lagern Sie weder den Roboter noch das Steuergerit im
Freien. Ebenso wenig sollten Sie ihn in einem heiflen
Auto oder Kofferraum lassen. Plastikteile kénnen sich
ablosen, reiffen oder schmelzen, wenn sie extremen
Temperaturen ausgesetzt werden. Halten Sie den
Roboter von Sand fern. Sand kann Plastikoberfldchen
abschiirfen.

Ziehen Sie die
durchsichtige

indem Sie mit [hrem
Daumen ung
Zeigefinger die
kreisférmigen
Einkerbungen an den
Seiten der abdeckung
zusammendricken.
Lésen Sie zuerst den
oberen Teil, dann den
unteren.

40
Ladplatte
(Nur 2055)

ABBILDUNG 23

Schnappverschluss
zwischen vorderer
Abdueckung und

4 Rockwand

ENTFERNEN DER VORDEREN
ABDECKUNG




WARTUNG

Die Wartung des Roboters ist sehr einfach. Die einzige
Wartung, die erforderlich ist, ist eine gelegentliche Reinigung. Das
Auswurfrad und der Andruckblock sind sehr anfillig fiir Staub. Je
verschmutzter die Teile, desto weniger Rotation kann der Roboter
erzeugen. Reinigen Sie diese regelmafsig mit Belag Reiniger und
Tuch.

Diese Teile konnen gereinigt werden, ohne den Roboterkopf
auseinander zu bauen. Dieser Reiniger eignet sich hervorragend,
um Schmutz von der Gummioberfldche zu entfernen und erhilt
gleichzeitig die Griffigkeit dieser Teile. Falls Thnen dies zu schwi-
erig erscheint, miissen Sie den Roboterkopf demontieren.

Indem Sie den Tisch, die Bille und die Spielfldche stets sauber
halten, kénnen Sie verhindern, dass der Roboter viel Staub aufnim-
mt. Verwenden Sie ein feuchtes Tuch, um die Auflenseite Thres
Roboters abzuwischen. Verwenden Sie keine 16sungsmittelhalti-
gen Reiniger, da diese Chemikalien die Plastikteile beschadigen.
Lassen Sie den Motor, das Steuergerit und den 5-poligen Stecker
niemals mit Wasser in Beriihrung kommen.

ENTNAHME DES ROBOTERKORPERS
Zuerst entfernen Sie den
Roboterkoérper aus dem
Balleimer. Dann legen Sie

ihn auf eine flache
Arbeitsflache.

REINIGUNG DES ANDRUCKBLOCKS
Vergewissern Sie sich,
dass das Wort
,Topspin” tiber dem
Auswurfloch steht.
Geben Sie etwas Belag
Reiniger auf ein Tuch und reiben
Sie damit kraftig tiber die
Gummioberflache des Andruckblocks. Danach verwenden
Sie eine trockene Stelle des Tuches, um den Andruckblock
abzureiben und Schmutz zu entfernen.

REINIGUNG DES AUSWURFRADES
Drehen Sie den Kopf so,
dass das Wort ,back-
spin” tiber dem
Auswurfloch steht. Um
das Auswurfrad zu rei-
nigen, miissen Sie mit zwei
Fingern in die Offnung greifen.
Geben Sie etwas Reiniger auf das
Tuch. Halten Sie mit einem
Finger das Rad fest, damit es sich nicht dreht. Nun reinigen
Sie mit dem anderen Finger die Gummioberflédche des Rades.
Drehen Sie das Rad so lange bis es komplett gereinigt ist.
Danach trocknen Sie das Rad mit dem Tuch ab. Abschlieend
bauen Sie den Roboter wieder wie in Schritt 1 nur in
umgekehrter Reihenfolge ein.
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Lénder Teile # Adapter
Form
Nord- und Sidamerika 1
. i 2050-223B- e
f;ﬁcn’ Taiwan, China, Indien US Qg%
Europa, Afrika, Korea, e
Russland, Mittlerer Osten, 2050-228 58 oSk
- . EU &3
Stdamerika
Grqurltqnnl?n, Hpngkong, 2050-223B- -
Indien, Nigeria, Mittlerer UK -
Osten Car
Australien, Stdpazifik, 2050-223B- £ e
Neuseeland, Argentinien AUS Q&g%
TABELLE A ADAPTER ANDERE LANDER




ANLEITUNG ZUR FEHLERBEHEBUNG

Hinweis: 1. Einzelne Teile kénnen nicht veréindert werden, d.h. wenn ein Teil fehlerhaft oder abgenutzt ist und der Roboter
deswegen nicht richtig funktioniert, muss es ausgetauscht werden.

2. Wenn lhnen die nachstehenden Vorschlége nicht weiterhelfen, kénnen Sie die Anleitung zur Fehlerbehebung
auf unserer Webseite www.newgy.com &ffnen und versuchen hier eine Lésung zu finden. Dieser Abschnitt wird
regelmdBig aktualisiert und ist immer auf dem neuesten Stand.

3. Die nachfolgenden Lésungen gelten fir alle Newgy Roboter, aufler wenn in den Fuinoten etwas anderes

angegeben ist. 5 nur Robo-Pong 545

KEINE STROMZUFUHR

o0

PROBLEM

Keine Funktion des Roboters.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Priifen Sie, ob der Transformator richtig in der Steckdose
steckt und ob die Steckdose funktioniert.

Uberprijfen Sie, ob das andere Ende des
Transformatorkabels richtig in der Steuerungseinheit steckt.
Der Transformator funktioniert nicht.

Wenn die Steuerungseinheit versehentlich vom Tisch
gefallen ist, kann dies zu Schdden an den Schaltkreisen
fithren. Tauschen Sie sie aus oder senden Sie sie an das
Newgy Service Center zur Reparatur.

PROBLEM

Roboter funktioniert gar nicht oder nur unregelmdifig.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

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

Defektes Verbindungskabel. Siehe Losung 14A.

PROBLEME BALLAUFNAHME / FREQUENZ

ONw

PROBLEM

Roboter transportiert keine Bdlle nach oben.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Ballstau. Siehe Problem 18.

Balltransport-Motor lduft nicht. Siehe Problem 14.
Balltransport-Motor lduft riickwérts. Siehe Problem 13.
Ubertragungsgetriebe und / oder Hauptgetriebe sind
beschadigt oder wurden falsch zusammengebaut. Ersetzen
Sie das Getriebe oder defekte Zahnrader.

Ballsammelfinger sind gebrochen oder lose. Falls lose, bitte
befestigen, falls gebrochen, ersetzen.

Wenn das Problem nur bei niedriger Ballfrequenz auftritt,
sprithen Sie etwas Tuner / Reiniger in den Balltransport
Motor.

Im Hauptgetriebe haben sich die Zahnrader durch Schmutz
oder andere Einfliisse festgefressen. Ersetzen Sie das
Getriebe oder defekte Zahnréder.

PROBLEME BALL SPEED / BALLAUSWURF

=

PROBLEM

BALL SPEED erscheint langsamer als am Anfang.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Falscher Transformator

Haare oder Fasern haben sich um das Motorengetriebe
gewickelt. Entfernen Sie das Auswurfrad und tiberpriifen
Sie Motor und Antriebswellen, wenn nétig reinigen.

Die Messingantriebswelle des Motors zur Steuerung der
BALL SPEED ist locker. Das Ballauswurfrad ist auf diese
Antriebswelle aufgeschraubt. Dieser Defekt kann nicht
repariert werden. Ersetzen Sie den Motor. Testen Sie dieses

11

o i

S MmO S

Problem, indem Sie das Auswurfrad mit einem Finger
festhalten. Schalten Sie den Roboter nun ein, und stellen Sie
die BALL SPEED auf 30. Wenn Sie horen, dass sich der
Motor dreht, wiahrend das Rad stillsteht, dann ist die
Messingantriebswelle lose. Wenn der Motor nicht lauft,
dann ist die Welle richtig befestigt.

Das Auswurfrad und / oder der Antriebsblock sind
schmutzig oder abgenutzt. Bitte beide Teile ersetzen.
Lademotor muss geschmiert und gereinigt werden. Spriithen
Sie etwas Kontaktreinigungspray / Schmiermittel in den
Motor.

Antriebsblock ist tibermdflig abgenutzt. Wenn notig
ersetzten.

Potentiometer, Spannungsregler und/oder
Briickengleichrichter im Steuergerit sind beschadigt. Bitte
ersetzen.1,2

Balle sind zu klein. Bitte mit Ball Damm tiberprtifen.
PROBLEM

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

Verwenden Sie nur 40+ Balle.

Ball Speed Motor luft nicht. Siehe Problem 14.
Antriebsblock fehlt oder funktioniert nicht richtig.
Ballauswurfrad hat sich gelost. Wieder befestigen.

Ball Speed Motor lauft riickwirts. Siehe Problem 13.

Balle sind zu klein. Mit Ball Damm tiberpriifen.

PROBLEM

Roboter entlidt Bille unregelmifsig, einige Bille werden hoch,
andere niedrig oder zur Seite ausgeworfen oder die BALL SPEED
dndert sich, ohne dass der Wert bei BALL SPEED geiindert wurde.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Antriebsblock ist schmutzig, abgenutzt oder beschidigt.
Wenn schmutzig reinigen; andernfalls ersetzen.
Ballauswurfrad ist schmutzig, abgenutzt, unrund,
gebrochen oder lose. Falls lose, befestigen; falls schmutzig,
reinigen; andernfalls ersetzen.

Ballspeed Motor Befestigungsschrauben sind lose.
Befestigen.

Ballauswurffeder ist beschédigt. Siehe Losung 18A.
PROBLEM

Roboter wirft mehrere Biille gleichzeitig aus.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Ballauswurffeder hat sich gelost oder ist beschadigt.
Ersetzen.

Es wurden neue, schmutzige, minderwertige Qualitdt oder
tibergroBe Bille verwendet. Waschen und trocknen Sie neue
oder schmutzige Bélle. Nachdem die neuen Bille gewaschen
wurden, priifen Sie ob die Bélle abgerieben wurden.
Uberpriifen Sie die Ballgrée mit einem Ball Damm, um
sicherzustellen, dass die korrekte Grofle und Rundheit
haben.



ALLGEMEINE MOTORPROBLEME

13.

14.

15.

PROBLEM

Der BallspeedMotor oder der Balltransportmotor laufen riickwiirts.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Das 5-polige Verbindungskabel ist falsch angeschlossen.
PROBLEM

Ein oder zwei der Motoren laufen nicht.

SOLUTIONS

Eines oder mehrere Kabel im 5-poligen Verbindungskabel
sind schadhaft. Priifen Sie das Kabel, indem Sie es
einstecken und den Roboter anschalten. Den Regler des
nicht arbeitenden Motors auf 10 stellen, die anderen Regler
auf 0. Dann das Kabel bewegen (driicken, stauchen, ziehen,
drehen, usw.), um Kontakt durch das gebrochene Kabel zu
bekommen. Falls der Motor dann plétzlich zu arbeiten
beginnt, haben Sie die Bruchstelle gefunden. Das Kabel kann
falls vorhanden auch mit einem Voltmeter gepriift werden.
Bei Defekt austauschen.

Uberpriifen Sie bei dem 5-poligen Verbindungsstecker, ob
nicht zwei der Stecker sich beriihren oder ein Draht nicht
richtig an dem Stecker angelGtet ist. Falls ja, biegen Sie die
Pins auseinander, dass sie sich nicht mehr beriihren kénnen
oder 16ten Sie die schadhafte Verbindung.

Ein Kabel am Motor ist lose. Wieder befestigen.

Befestigte Kabel verursachen gegenseitig Kurzschluss.
Ziehen Sie die Anschliisse auseinander, damit sich die Kabel
nicht bertihren.

Wenn die Ballaufnahme das Problem ist, priifen Sie das
Ubertragungsgetriebe, das mit dem Motor verbunden ist auf
Blockierung oder Abnutzung. Reinigen und schmieren Sie
sparsam mit einem leichten Fett. Ersetzen Sie alle Getriebe
mit abgenutzten Zahnradern.

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

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

Der Spannungsregler und / oder der Potentiometer in der
Kontrollbox die den inoperativen Motor regelt, funktioniert
nicht mehr richtig.

Wenn keine der o.g. Losungen maglich ist, ist das Problem
wahrscheinlich ein Bauteil in der Kontrollbox. Ersetzen Sie
diese oder senden Sie sie zur Reparatur ein.

PROBLEM

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

Wenn alle Motoren auf Hochstgeschwindigkeit laufen, siehe
Losung 14H.
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16.

17.

=

PROBLEM

Betiitigt man einen Knopf an der Kontrollbox, wird ein anderer
Motor damit gesteuert als normalerweise.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Siehe Losung 14A & 14B.

PROBLEM

Alle Motoren laufen langsam.

LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Priife, ob der richtige Transformator verwendet wird.
Kontrollbox beschadigt. Ersetzen.1,2

BALLSTAU

18.

=

T o

PROBLEM

Ballstau innerhalb des Geriites.
LOSUNGSMOGLICHKEITEN

Siehe Losung 6A.

Die Verwendung von neuen oder sehr schmutzigen Béllen.
Die Beschichtung neuer Bille oder die Verwendung
schmutziger Bélle produzieren oft eine extrem erhdhte
Reibung, wenn die Bélle im Roboter bewegt werden. Sowie
sich die Beschichtung abnutzt oder der Schmutz entfernt
wird, entsteht weniger Reibung.

Zu grofie, unregelméflige und unrunde Bélle. Priifen Sie die
Thre Balle mit den Ballpriiféffnungen im Ball Damm 2.
Sortieren Sie alle Bélle aus, die nicht leicht durch diese
Priiféffnung hindurch passen. Vermeiden Sie dartiber
hinaus Bille, die eine raue Naht haben, auch wenn sie durch
die Offnung passen. Siehe Seite 11.

Eingedriickte oder gebrochene Bille. Bei Ballstau, priifen
dass keine Bille eingedriickt oder gebrochen sind, da diese
Bille Ballstau verursachen kénnen. Schmutz auf dem
Antriebsblock und / oder Ballauswurfrad kann auch dazu
fiihren, dass Bille eingedriickt werden. Uberpriifen Sie
diese Teile regelmaéfsig.

Fremdkorper oder lose Teile im Balltransportweg. Entfernen
Sie die durchsichtige vordere Abdeckung und suchen Sie
nach Objekten, die das Ballsammelrad beim Drehen
behindern oder die Bélle beim Transport durch den
Ballkanal stéren. Uberpriifen Sie auch das Innere des
Roboterkopfes. Befestigen Sie eventuell lose Teile oder
entfernen Sie storende Gegenstande.

Ausgeleierte oder defekte Ballauswurffeder. Offnen Sie den
Roboterkopf und untersuchen Sie die Ballauswurffeder
nach Verschleifferscheinungen. Falls abgewetzte, gldnzende
Stellen oder andere Defekte zu sehen sind, so tauschen Sie
die Feder aus. Die Feder sollte vollstindig rund sein und
keine abgeflachten, eingedriickten Stellen aufweisen.

Der Ballspeed-Motor lduft riickwérts. Siehe Problem 13.
Eingeschrénkter Ballaufnahmekanal. Gelegentlich verbiegen
sich die Winde innen etwas, so dass die Bélle nicht mehr so
leicht durchrollen kénnen. Entfernen Sie die durchsichtige
Frontabdeckung und machen Sie den Text mit einem Ball,
bei dem Sie wissen, dass er okay ist. Priifen Sie ob der Ball
irgendwo hangen bleibt. Wenn ja, dann kénnen Sie die
Winde mit einem Fohn leicht erwédrmen und vorsichtig an
den entsprechenden Stellen auseinanderbiegen.

Kurzes Verbindungskabel im Innern. Verbindungskabel
ersetzen.

Siehe Losung 3E, 3F und 3G.



EXPLOSIONSDARSTELLUNG, DEMONTAGE, UND REPARATUR

ANMERKUNGEN: 1.

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

zur |dentifizierung der Teile verwendet werden, entsprechen den Schlisselnummern der Teileliste.
2. Generell kénnen keine Reparaturen an irgendeinem Roboterteil vorgenommen werden. Falls ein defektes oder
verschlissenes Teil vorliegt, so muss es ausgetauscht werden. lhr Roboter ist so konstruiert, dass er sehr einfach Gberholt

und repariert werden kann.

3. Schmiermittel bitte sparsam auf den Getriebeeinheiten, die mit einem Motor verbunden sind, verwenden, da
Uberschissiges Schmiermittel auf die Bélle und auf andere Teile des Roboters gelangen kann, wo es Schmutz in den
Getrieben bindet und dort verklumpt. Verwenden Sie keine l6semittelhaltigen Reinigungsmittel oder andere Chemikalien
an Plastikteilen, da diese Chemikalien die Plastikteile beschédigen kénnten.

ABBILDUNG A

BALLAUFNAHMEKANAL
AUF STORUNGEN
TESTEN

ABBILDUNG C

OSZILLATOR
MECHANISMUS
AM GEHAUSE
(1040+/2040+

\ONLY)

85

7
89 49 @4/90 ABBILDUNG B
93
=% <71 OSZILLATORGETRIEBE &
MOTORZUSAMMENBAU
(NUR 1040/2040)
Draht an
entsprechender <«—85

Polmarkierung
am Terminal

befestigen Messinggetriebestift

Achtung: Zahnrad
89 ist gelb und die
Zahnréder 49 sind
grun.

ABBILDUNG D

BALLSPEED MOTOR
& RAD AM GEHAUSE

WARNUNG: Die Schraube (76)
ein Linksgewindelo Lésen der
Schraube im Uhrzeigersinn; befesti-
gen gagen den Uhrzeigersinn.

60

. /Siehe
“~ Hinweis

Siehe
Hinweis

Hinweis

Rotes Kabel an der
Klemme neben der
Polmarkierung
befestigt

ABBILDUNG E
ZUSAMMENBAU DES ROBOTERKOPFES

—_

. Wenn Sie den Roboterkopf auseinandernehmen,
lassen Sie die kleine Stahlkugel und die Feder (68,
67) nicht aus der rechten Gehdusehéilfte (65) her
ausfallen, denn diese sind winzig und gehen sehr
schnell verloren. Ein wenig Schmierfett auf beiden
Teilen, wird den Zusammenbau erleichtern.
Arbeiten Sie Uber einem Handtuch, um das
Verlieren von Teilen zu vermeiden.

2. Mit wenig Sekundenkleber die Auswurffeder (60)
an dem Auswurfrohr (58) ankleben. Entfernen Sie
den alten Kleber, bevor Sie die Feder erneuern.

3. Halten Sie den Andruckblock (77) und das

Auswurfrad (75, Abb. D) sauber, um eine konstan

te BALL SPEED zu erzielen. Siehe Seite 20 Hinweise

zur Reinigung.




ABBILDUNG F

ROBOTERKOPF AM
SCHWENKBLOC

Roboterkopf [

59

ABBILDUNG G [¥B

OSZILLATOR ONLY
ABDECKUNG AN DER
OBEREN FUHRUNG

Beim Befestigen
der Abdeckung
des Oszillator
Motors (83) am
Roboter, stellen
Sie die
Bedienhebel des
Ostzillators (81 &
82) auf Position

1 und 6 (siehe
Seite 9). So passt
der Oszillator
Antriebsschacht
besser zwischen
die Hebel.

<57

39

ABBILDUNG H

OBERE

BALLAUFNAHMEFUHRUNG

Roboterkopf

87
an Osz.

schwarz mit

73
To ball speed Tracer

Bl Yoecd. Mot
a ee otor
I\/\oforIO /
rot r schwarz
) ohne Tracer
Weif3

oder schwarz

schwarz mit
Tracer

schwarz ohne
Tracer

an Ballaufnahme Motor

ABBILDUNG |

39

UND AUFBAU GETRIEBE

41

93 AN DER RUCKSEITE 5-POLIGER STECKER
u Markierung Tracer Wire Attaches
ABBI LD U N G J Polaritét To Terminal With
BALLAUFNAHME MOTOR Polarity Marker

Hinweis: Schraube #45 hat ein
Linksgewinde. Zum Lésen im
Uhrzeigersinn drehen, gegen den

Uhrzeigersinn zum Befestigen.

Gelbes Uber‘rrogung_sgefriebe (89) befindet sich am néchsten zum Ritzel des Ballaufnahme Motors

(51) und das griine Ubertragungsgetriebe (49) befindet sich am néchsten zum Hauptgetriebe. Beim

Ersefzen eines Plastikgetriebes, sollte das Getriebe und der Getriebestift mit Silicon Fett geschmiert

werden, um die Getriebegerdusche zu reduzieren. Verwenden Sie keine Schmierstoffe oder Sprays
auf Petroleumbasis, da diese Chemikalien die ABS Plastikteile angreifen.
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TEILELISTE DES ROBOTERKORPERS UND DES BALLEIMERS

Schlissel#  Teil# Bezeichnung Menge | |Schlissel#  Teil# Bezeichnung Menge

36 1040-100A Balleimer 1,5 94 2000-330 #2 x 6mm Maschinenschraube (Abb. D) 4

37 1040-101 Balleimerunterlage 1,5 95 2000-220 Verbindungskabel (ohne Abb.) 1
38 1040-105 Ballauffangkorb 1 96 see pg. 20 Trafo Hauptteil (ohne Abb.) 1
39 2040-142A Balltransportkanal (BT) hintere Riickwand, 40+mm 97 2000-224 Steuergerdt 1,2 1
40 2000-144B BT Ladeplatte 2 98 545-224 Steuergerdt 5 1
41 2000-145 BT Ladestutzen 99 2000-225 Gummistopfen Steuergerét 1,2 1

]

42 2040-147A BT vordere Abdeckung, 40+mm 100 545-219 Kabel Clip 5

43 2040-147-1 BT vordere Abdeckung Stecker (ohne Abb.) 1Robo-Pong 1040+; 2Robo-Pong 2040+ ; sRobo-Pong 545

| —=| = == =] =|—=|—

44 2000-318 BT 4 x 8 mm Maschinenschraube

45 veraltetes Teil — verwenden Sie Teil #44

46 2000-149A BT Hauptgetriebe

47 2040-151C BT Ballsammelrad, 40mm

48 2040-153A BT Ballsammelfinger, 40mm

49 2000-155A BT Ubertragungsgetriebe

50 2040-157A BT Feder lang

51 2000-158 BT Motorgetriebe

52 2040-159A BT Feder, mittel

53 2000-160A BT Stromkabel (Abb. J &1, S. 25)

54 2040-161B BT Feder kurz

55 2040-162A BT Durchsichtige Frontabdeckung, 40mm

57 2040-164B BT Obere Fihrung, 40+mm

58 2040-166A BT Ballentladerohr, 40mm

== =] =N =] =] =] =] =] =] =] =|N]|w|—=|—

59 2000-168 BT Bremse Ballentladerohr

60 2000-170A BT Ballentladefeder (Abb. E, S. 24)

61 2050-173 Roboterkopf Gehéuse (RK), links, 40mm
63 2050-174 RK Gehéuse, rechts, 40mm

64 2000-320 RK, 8 x 30 mm Maschinenschraube

66 2050-177 Rastbolzen

67 2040-180 RK Knopf zur Einstellung des Auswurfwinkels 1
68 2040-321 RK Drehschraube 2
69 2000-322 RK Knopf zur Einstellung des Auswurfwinkels 1
70 2040+-323 RK Mutter zum Knopf zur Einstellung des AW 2
71 2000-182 RK Gradanzeiger 1
72 2000-184 Ballspeed-Motor (BM) mit Messingnarbe 1
73 2000-186B BM Zusammengerolltes Stromkabel 1
74 2000-188 BM Motorabdeckung 1
75 2000-190 BM Auswurfrad 1
76 2000-324 BM Drehschraube zum Auswurfrad (Linksgewinde) 1
77 2040-192A BM Antriebsblock 1
78 2050-193 BM Buchse Antriebsblock 1
79 2040-196B Schwenkfihrung Ostzillator (OZ) mit Arretier Stift 1
80 2000-198 OZ Bedienhebel Adapter 1,2 1
81 2000-200A OZ Bedienhebel, links 1,2 1
82 2000-202A OZ Bedienhebel, rechts 1,2 1
83 2000-204 OZ Motorabdeckung 1,2 1
84 545-204 OZ Abdeckung mit Arretier Stift 5 1
85 2000-206 OZ Motor Ladeplatte 1,2 (Fig. B) 1
86 2000-208 OZ Motor mit Getriebe 1,2 1
87 2000-210A OZ Stromkabel mit Stecker (Abb. B) 1,2 (Fig. B) 1
88 2000-212 OZ Motor Befestigungsstitze 1,2 1
89 2000-214A OZ Ubertragungsgetriebe 1,2 (Fig. B, pg. 24) 3
90 2000-216 OZ Antriebsgetriebe 1,2 (Fig. B, pg. 24) 1 545/1040
91 2000-326 OZ #1x 3/16" Maschinenschraube 12 4 ONLY
92 2000-218 5-Stift Stecker 1
93 2000-328 #4 x 9mm Selbstsichernde Schraube 211/242/165




ROBO-PONG 545 AIM TEILE

Schlissel#  Teil# Bezeichnung Menge N
— XOxX—
57 2050-164A BT obere Fihrung, 40+mm 1 o o

79 2040-196B OZ DrehfGhrung mit Arretier Stift, 40+mm 1
84 540-204 OZ Abdeckung mit Arretier Stift 1
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GARANTIE INFO

2-Jahre-Herstellergarantie

Der Hersteller gewahrt dem urspringlichen Ersterwerber ab Kaufdatum zwei Jahre Garantie auf Materialmangel
und Verarbeitung.

Sollte bei diesem Produkt wahrend der Garantiezeit ein Materialfehler oder Verarbeitungsfehler festgestellt
werden, kontaktieren Sie bitte unsere NEWGY - DONIC Service Abteilung und beschreiben Sie den Mangel. Bitte
nennen Sie immer die Seriennummer. Wir werden |hnen dann gegebenenfalls eine RlUcksendegenehmigung und
Versandinstruktionen mitteilen. Falls Sie darum gebeten wurden, das Gerat zurlckzuschicken, verpacken Sie
dieses transportsicher und senden es FRANKO an die vorgegebene Adresse.

Falls das Gerat laut den Garantiebedingungen fehlerhaft ist, werden wir nach eigenem Ermessen das Produkt
reparieren oder ersetzen und frachtfrei an eine Adresse in Deutschland schicken (bei anderen Landern fallen
eventuell Versandkosten an).

Diese Garantie ist nicht Ubertragbar und deckt keinen normalen Verschlei oder Schaden, die durch
unsachgemaBe Benutzung, Installation oder Verwendung entstanden sind. Diese Garantie ist nichtig, wenn das
Produkt nicht sachgemaB verwendet, beschadigt oder der Originalzustand verandert wurde

Garantie und Service sind nur gulltig im Gebiet des Originalbezugs.

CONTACT US

DONIC Sportartikel Vertriebs-GmbH Manufactured under the following U.S. patents:
i ; 8758174, D663757, 5485995 & 4844458.
Donlc-NeWgy Service Center Additional U.S. and foreign patents pending.
Vorderster Berg 7 Robo-Pong, Pong-Master, Robo-Balls, Pong-Pal,
66333 Volklingen Newgy, and The Quicker Ball Picker Upper are
+49 6898 2909 03 trademarks owned or exclusively licensed to

+49 6898 2909 80 Newgy Industries, Inc., Tennessee, USA.

info@donic.com
www.donic.com
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