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RoboPro Genius

CCoommppoonneennttss  nnaammee  ooff  tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott  aanndd  bbaallll  ccoolllleeccttiinngg  nneett  
Bestandteile des Tischtennisroboters und Fangnetz

Composants du robot de tennis de table et filet de collection des balles

TToopp--wwhheeeell
Oberes Laufrad

Roue supérieure
LLoooopp  mmoodduullaattiioonn  kknnoobb
Knopf zur Einstellung der Flugkurve

Bouton de réglage de l’angle de la balle

SSuuppppoorrtt  ffrraammee
Vorrichtung zur Anbringung

des Fangnetzes

Dispositif pour la fixation du

filet de collection des balles

PPoowweerr  sswwiittcchh..
Ein-/Ausschalter

Interrupteur

CCoonnttrrooll  bbooxx
Kontrollgerät zum Einstellen

der Roboterfunktionen

Boîtier de contrôle pour aju-

ster les fonctions du robot

BBoottttoomm--wwhheeeell
Unteres Laufrad

Roue inférieure

BBaallll  ccoonnttaaiinneerr
Ballbehälter

Conteneur pour balles

NNeett  SSuuppppoorrtt
Netzpfosten zur

Befestigung des

Ballauffangnetzes am Tisch

Poteaux de fixation du filet

à la table

CCoonnttrrooll  bbooxx''ss  ssuuppppoorrtt
Befestigung des Kontrollgeräts

auf der Seite des Spielers

Support pour le boîtier de con-

trôle sur le côté du joueur

BBaallll  ccoolllleeccttiinngg  nneett
Ballauffangnetz, das um den

Roboter gespannt wird

Filet de collection des balles 
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HHooww  ttoo  aasssseemmbbllee  tthhee  bbaallll  ccoolllleeccttiinngg  nneett
Anbringen des Fangnetzes

Fixation du filet de collection des balles

WWhheeeell  LLoocckk
Bremse

Frein de roue

11..  FFiirrsstt,,  ooppeenn  tthhee  lloocckk
bbuucckklleess  ooff  tthhee  bbaallll
ccoolllleeccttiinngg  nneett..

1. Öffnen Sie den

Steckerverschluss.

1. Ouvrir les sangles qui

se situent sur le filet.
22..  PPaarrttiiaallllyy  uunnffoolldd  tthhee  bbaallll  ccoolllleeccttiinngg

nneett,,  aaddaapptt  tthhee  ssqquuaarree  oouuttlleett  ooff  tthhee  nneett
wwiitthh  tthhee  rroobboott  hheeaadd..  IInnsseerrtt  tthhee  ppiinn  iinn
tthhee  bbaallll  ccoolllleeccttiinngg  nneett  iinnttoo  tthhee  ssuupp--
ppoorrtt  ffrraammee  ooff  tthhee  rroobboott..

2. Entfalten Sie das Netz nur teilweise 

und passen Sie den Roboterkopf der

Aussparung im Netz an.

2. Déplier partiellement le filet, faire pas-

ser la tête du robot par l’ouverture rec-

tangulaire du filet.

33..  SSpprreeaadd  oouutt  tthhee  bbaallll  ccoolllleeccttiinngg
nneett  wwiitthh  bbootthh  ssiiddeess..

3. Öffnen Sie das Fangnetz.

3. Déplier le filet de collection des

balles.

44..  PPuutt  tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott  cclloossee  ttoo
tthhee  eeddggee  ooff  ttaabbllee..  OOppeenn  tthhee  wwhheeeell
lloocckk  wwhheenn  mmoovviinngg  tthhee  rroobboott..

4. Stellen Sie den Roboter mit ausge-

breitetem Netz an das Tischende. Öff-

nen Sie vorher die Bremsvorrichtung

an den Rädern des Roboters.

4. Positionner le robot avec filet déplié à

l’extrémité de la table. Ouvrir le

loquet de fermeture des roues du

robot avant de déplacer le robot.

SSuuppppoorrtt  ffrraammee
Vorrichtung um das Netz

anzubringen

Support de fixation du filet
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HHooww  ttoo  ppoossiittiioonn  tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott
Aufstellen des Tischtennisroboters

Positionnement du robot de tennis de table

88..  AAfftteerr  ttrraaiinniinngg,,  ffoolldd  bbaacckk  tthhee  bbaallll  ccoolllleecc--
ttiinngg  nneett  iinn  aa  rreevveerrssee  oorrddeerr  ooff  tthhee  oorriiggiinnaall
pprroocceessss,,  lloocckk  tthhee  bbuucckklleess  iinn  aa  rriigghhtt  wwaayy,,
aanndd  ppuutt  iitt  iinn  aannyy  ssuuiittaabbllee  ppllaaccee..

8. Klappen Sie nach dem Training das

Fangnetz wieder in seine

Ausgangsposition zurück. Schließen Sie

den Steckverschluss und bewahren Sie

den Roboter an einem sicheren und

geschützten Ort auf.

8. Après la séance d’entraînement, replier

le filet dans sa position d’origine.

Fermer les sangles et placer le robot

dans un endroit sûr et couvert.

55..  PPuutt  bbootthh  eenndd  sslleeeevveess  ooff  tthhee  bbaallll  ccooll--
lleeccttiinngg  nneett  oonn  tthhee  nneett  ssuuppppoorrttss..

5. Stecken Sie die beiden Enden des

Fangnetzes auf die Vorrichtungen an

den beiliegenden Netzpfosten.

5. Insérer les deux extrémités du filet

dans les poteaux de fixation du filet.

66..  TThhee  nneett  ssuuppppoorrttss  aarree
ccllaammppeedd  ttoo  bbootthh
ssiiddeess  ooff  tthhee  ttaabbllee
nneeaarr  tthhee  nneett..

6. Befestigen Sie die

Netzpfosten an beiden

Seiten des Tisches

möglichst nahe am

Netz.

6. Fixer les poteaux du

filet des deux côtés de

la table, aussi près

que possible du filet.

77..  AAnndd  tthhee  rruubbbbeerr  rriinnggss
aarree  ttoo  bbee  bbuucckklleedd  ttoo  tthhee
oouuttssiiddeess  ooff  tthhee  nneett  ssuupp--
ppoorrtt..
7. Spannen Sie die

Schleifen an den beiden

Enden des Fangnetzes

um die Netzpfosten des

Roboters. 

7. Fermer les embouts

des poteaux du filet avec

les bagues en plastic. 

TThhee  pprreesseennttiinngg  ppiiccttuurree  ooff  aa  ccoommpplleetteedd  iinnssttaallllaattiioonn
Dieses Bild zeigt die komplette Installation

Cette photo montre l’installation complète 
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TThhee  ddaattaa  ooff  pprrooppeerr  ppoowweerr
ssoouurrccee  ffoorr  rroobboott  iiss  mmaarrkkeedd
oonn  tthhee  ssiiddee  ooff  mmaacchhiinnee  bbooddyy,,
wwhhiicchh  mmaayy  bbee  sseelleecctteedd  aanndd
uusseedd  ooppttiioonnaallllyy..  TThhee  ccoonnnneecc--
ttiioonn  bbeettwweeeenn  pplluugg  aanndd  ssoocckkeett
sshhoouulldd  bbee  ppeerrffeecctt..  TThheeyy  mmuusstt
bbee  ppuulllleedd  aanndd  sseeppaarraatteedd
ccoommpplleetteellyy  aafftteerr  uussee..

Die Informationen zu der

Betriebsspannung des

Roboters sind auf dem

Roboter angegeben. Die

Verbindung zwischen dem

Stecker und der Steckdose

muss einwandfrei sein. Bitte

ziehen Sie nach dem Gebrauch

des Gerätes den Stecker aus

der Steckdose!

Les informations relatives à

l’alimentation électrique du

robot figurent sur le côté du

corps du robot. La connexion

entre la fiche d’alimentation et

le secteur doit être parfaite. Il

faut impérativement retirer la

fiche d’alimentation du sec-

teur après chaque utilisation.

WWhhaatt  ppoowweerr  ssuuppppllyy  ttoo  uussee
Stromzufuhr

Alimentation électrique 

TThhee  ppoowweerr  sswwiittcchh  llooccaatteess  aatt
tthhee  bbaacckk  ssiiddee  ooff  tthhee  mmaacchhiinnee
bbooddyy,,  ttuurrnn  tthhee  sswwiittcchh  ““oonn””
bbeeffoorree  tthhee  uussee  ooff  rroobboott  aanndd
ttuurrnn  tthhee  sswwiittcchh  ““ooffff””  aafftteerr
uussee..

Der Ein-/Ausschalter befindet

sich rechts unten auf der

Hinterseite des Roboters. Um

den Roboter einzuschalten,

stellen Sie den Schalter auf

„ON“. Nach dem Gebrauch des

Roboters stellen Sie den

Schalter auf „OFF“, um das

Gerät auszuschalten.

L’interrupteur se situe à l’ar-

rière du corps du robot en bas

à droite. Afin d’allumer le

robot appuyer sur « ON ».

Après chaque utilisation du

robot, appuyer sur « OFF »

pour l’éteindre.

TThhee  wwaayyss  ooff  sseerrvviinngg  tthhee  bbaallllss  ccoonnssiissttss
iinn  tthhee  ddiirreecctt  wwaayy  aanndd  iinnddiirreecctt  wwaayy..  TThhee
ssppeeeedd  aanndd  ssppiinn  ooff  tthhee  ffoorrmmeerr  wwiillll  bbee
ssttrroonnggeerr  tthhaann  tthhoossee  ooff  tthhee  llaatttteerr..  TThheeyy
mmaayy  bbee  aaddjjuusstteedd  wwiitthh  tthhee  lloooopp  aaddjjuusstt--
mmeenntt  kknnoobb..

Der Balleinwurf kann auf direktem

oder indirektem Weg durchgeführt

werden. Die Geschwindigkeit und die

Rotation der ersten Bälle ist weitaus

stärker als die der Bälle, die danach

vom Roboter gespielt werden. Die

Bälle können jedoch durch die

Beeinflussung der Flugkurve ange-

passt werden.

La lancer de balle peut être exécuté

de façon directe ou indirecte. La vites-

se et la rotation des premières balles

sont beaucoup plus fortes que les bal-

les qui seront jouées ultérieurement

par le robot. Le lancer de balle peut

cependant être adapté grâce à la

modulation de la trajectoire.

WWaayyss  ttoo  sseerrvvee  tthhee  bbaallll
Möglichkeiten des Balleinwurfs

Réglage du lancer de balle
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BBaallll  ssppeeeedd  ccaann  bbee  aaddjjuusstteedd  iinn  tthhee
““WWoorrkkiinngg””  oorr  ““SSttaanndd--bbyy””  ccoonnddiittiioonn  ooff
tthhee  rroobboott..  TThhee  ssttaaggee--lleevveell  lliigghhtt  oonn  tthhee
ccoonnttrrooll  bbooxx  wwiillll  ffllaasshh  wwhheenn  tthhee  ppoowweerr
ooff  tthhee  rroobboott  iiss  oonn..  IIff  tthhee  ssttaaggee  ddooeessnn''tt
nneeeedd  ttoo  bbee  cchhaannggeedd,,  pprreessss  tthhee  ssttaarrtt
kkeeyy  ddiirreeccttllyy  ttoo  ppllaayy..  OOtthheerrwwiissee,,  aaddjjuusstt
tthhee  ssttaaggee  lleevveell  bbyy  pprreessssiinngg  tthhee
““IInnccrreeaassee””  oorr  ““DDeeccrreeaassee””  kkeeyy..  TThheerree
aarree  ttoottaallllyy  1100  ssttaaggeess  ffrroomm  lloowweesstt  ttoo
hhiigghheesstt  lleevveell..  TThhee  ttoopp  wwhheeeell  aanndd  bboott--
ttoomm  wwhheeeell  ccaann  wwoorrkk  aatt  tthhee  ssaammee  ttiimmee
oorr  wwoorrkk  iinnddeeppeennddeennttllyy  ((oonnllyy  ffoorr  998899EE
mmooddeell))..  TThhee  hhiigghheerr  tthhee  ssttaaggee  bbeeiinngg
sseelleecctteedd,,  tthhee  ffaasstteerr  tthhee  bbaallll  ssppeeeedd  wwiillll
bbeeccoommee..  BBaassiiccaallllyy  tthhee  ssppeeeedd  ooff  tthhee  bbaallll
iiss  pprrooppoorrttiioonnaall  ttoo  tthhee  ssttrreennggtthh  ooff  tthhee
ssppiinn..  IIff  tthhee  ssttaaggeess  ooff  ttwwoo  wwhheeeellss  aarree
cclloossee  eennoouugghh,,  tthhee  bbaallll  tthhaatt  hhaass  bbeeeenn
pprroodduucceedd  iiss  nneeaarrllyy  nnoo  ssppiinnnniinngg..  TThhee
ccoonnttrrooll  bbooxx  aallssoo  hhaass  aa  mmeemmoorryy  ffuunnccttii--
oonn  tthhaatt  mmeemmoorriizzee  tthhee  ccuurrrreenntt  sseettttiinngg
wwhhiicchh  iiss  ccaappaabbllee  ttoo  ppllaayy  wwiitthh  tthhee  ssaammee
sseettttiinngg  aass  nneexxtt  ttiimmee  yyoouu  ssttaarrtt..

Die Geschwindigkeit des Roboters

kann sowohl im “Stand-by”-Zustand

als auch während des Spiels einge-

stellt werden. Die Statusanzeige am

Kontrollgerät leuchtet auf, wenn der

Roboter eingeschaltet ist. Wenn Sie die

Geschwindigkeit nicht ändern möch-

ten, drücken Sie sofort auf den

„Start“-Knopf, um mit dem Spielen zu

beginnen. Anderenfalls ändern Sie mit

dem „+“- und „-„-Knopf die Geschwin-

digkeit. Es stehen 10 Geschwindig-

keitsstufen zur Verfügung. Die

Geschwindigkeit des oberen und unte-

ren Laufrades kann unabhängig von-

einander reguliert werden. Je höher

das Niveau auf der Statusanzeige

gewählt wird, desto höher wird die

Geschwindigkeit des Balls. Die

Geschwindigkeit des Balls hängt pro-

portional mit der Stärke des Spins

zusammen. Wenn das obere und unte-

re Laufrad die gleiche Geschwindigkeit

besitzen, enthält der Ball keine

Rotation. Das Kontrollgerät verfügt

über eine Speicherfunktion, die die

Geschwindigkeit und die Frequenz der

letzten Einstellung speichert.

La vitesse du robot peut être modifiée

pendant le jeu mais aussi en mode 

« stand-by ». L’indicateur d’état du

boîtier s’allume dès lors que le robot

est allumé. Si la vitesse ne doit pas

être modifiée, appuyer immédiatement

sur le bouton « Start » afin de com-

mencer à jouer. Dans les autres cas

moduler la vitesse avec le bouton « +

» et « - ». 10 vitesses différentes sont

disponibles. La vitesse de la roue

supérieure et la vitesse de la roue

inférieure peuvent être modulées indi-

viduellement. Plus le niveau figurant

sur l’indicateur est élevé, plus la vites-

se de la balle augmentera. La vitesse

de la balle est proportionnelle à la

force du spin. Si la roue supérieure et

la roue inférieure possèdent la même

vitesse, la balle n’obtiendra pas de

rotation.

L’appareil de contrôle dispose d’une

fonction mémoire, sauvegardant la

vitesse et la fréquence de la dernière

utilisation.

SSppeeeedd  mmoodduullaattiioonn
Regulierung der Geschwindigkeit

Réglage de la vitesse

DDeeccrreeaassee  kkeeyy
Reduzierung der

Geschwindigkeit

Réduction de la

vitesse

IInnccrreeaassee  kkeeyy
Steigerung der

Geschwindigkeit

Augmentation de

la vitesse TToopp--wwhheeeell  ssppeeeedd
Einstellung der Geschwindigkeit des oberen Laufrads

Réglage de la vitesse de la roue supérieure

BBoottttoomm--wwhheeeell  ssppeeeedd  
Einstellung der Geschwindigkeit des unteren Laufrads

Réglage de la vitesse de la roue inférieure
FFrreeqquueennccyy
Einstellung der Ballfwurffrequenz

Réglage de la fréquence du lancer de balle

Start /Pause

Start/Pause-Knopf

Bouton Start/Pause
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FFrreeqquueennccyy  mmoodduullaattiioonn
Regulierung der Ballwurffrequenz

Réglage de la fréquence

HHooww  ttoo  sseelleecctt  ssppiinn
Regulierung der Ballrotation

Réglage de la rotation

WWiitthh  tthhee  ssaammee  mmoodduullaattiioonn  mmeetthhoodd  aass
ssppeeeedd''ss,,  tthhee  ffrreeqquueennccyy  ccaann  aallssoo  bbee
aaddjjuusstteedd  bbyy  pprreessssiinngg  tthhee  ““IInnccrreeaassee””  
oorr  ““DDeeccrreeaassee””  kkeeyy  wwiitthh  ttoottaallllyy1100  ssttaaggee
lleevveell..  TThhee  lloowweesstt  ssttaaggee  ooff  ffrreeqquueennccyy  
iiss  aabboouutt  2255  bbaallllss  ppeerr  mmiinnuuttee  aanndd  tthhee
hhiigghheesstt  ssttaaggee  iiss  aabboouutt  9955  bbaallllss  ppeerr
mmiinnuuttee..  

Die Ballwurffrequenz wird ähnlich wie

die Geschwindigkeit eingestellt. Mit

dem „+“-Knopf wird die Geschwindig-

keit erhöht und mit „-„ reduziert. Es

gibt 10 verschiedene Stufen, mit 25

Bällen pro Minute auf der kleinsten

Stufe und 95 Bällen pro Minute auf der

höchsten Stufe.

La fréquence du lancer de balle est

réglée de la même manière que la

vitesse. Grâce au bouton «+» la vitesse

est augmentée, avec le bouton «-» la

vitesse est réduite. Il existe 10 niveaux

de réglage différents. 25 balles par

minute sur le plus bas niveau, 95 bal-

les par minute sur le niveau le plus

élevé.

FFoorr  RRoobbooPPrroo  GGeenniiuuss  mmooddeell
tthhee  ssppiinn  ccaann  bbee  sseelleecctteedd  bbyy
aaddjjuussttiinngg  bbootthh  tthhee  ssppeeeedd  ooff
ttoopp--wwhheeeell  aanndd  bboottttoomm--
wwhheeeell  aanndd  bbyy  rroottaattiinngg  tthhee
mmoottoorr  hheeaadd  ooff  rroobboott..  TThheerree
aarree  ttoottaallllyy  99  ddiiffffeerreenntt  ssppiinnss
yyoouu  ccaann  cchhoooossee  ffrroomm::  ttoopp
ssppiinn,,  uunnddeerr  ssppiinn,,  nnoo  ssppiinn
((pprroodduucceedd  bbyy  vvaarryyiinngg  tthhee
ssppeeeedd  ooff  ttoopp  aanndd  bboottttoomm
wwhheeeell)),,  lleefftt  ssiiddee  ssppiinn,,  rriigghhtt
ssiiddee  ssppiinn,,  lleefftt--ssiiddee  ttoopp  ssppiinn,,
lleefftt--ssiiddee  uunnddeerr  ssppiinn,,  rriigghhtt--
ssiiddee  ttoopp  ssppiinn  aanndd  rriigghhtt--ssiiddee
uunnddeerr  ssppiinn..

Die Erzeugung der Rotation

erfolgt beim Robo-Pro

Genius über die Regulierung

des oberen und unteren

Laufrades sowie der Aus-

richtung des Roboterkopfes.

Insgesamt können neun ver-

schiedene Rotationsarten

durch Variation der Ge-

schwindigkeit des oberen

und unteren Laufrades

erzeugt werden: keine

Rotation, Topspin, Unter-

schnitt, Linksdrall, Rechts-

drall, Topspin mit Links-

drall, Topspin mit Rechts-

drall, Unterschnitt mit

Linksdrall und Unterschnitt

mit Rechtsdrall.

La rotation sur le Robo-Pro

Genius s’effectue en aju-

stant à la fois la roue supé-

rieure et la roue inférieure

ainsi qu’en tournant la tête

du robot. En tout 9 niveaux

de rotation sont possibles :

zéro rotation, Topspin, spin

coupé, rotation avec effet à

gauche, rotation avec effet à

droite, Topspin avec effet à

gauche, Topspin avec effet à

droite, balle coupée avec

effet à gauche, balle coupée

avec effet à droite.
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SSeelleeccttiinngg  tthhee  llaannddiinngg  ssppoott
Einstellung der Ballplatzierung auf dem Tisch

Réglage de la position de la balle sur la table

TThhee  llaannddiinngg  ssppoott  sshhoouulldd  bbee  sseelleecctteedd  iinn
tthhee  ““ssttaanndd--bbyy””  ccoonnddiittiioonn  ooff  rroobboott..    TThhee
rroobboott  ccaann  ppeerrffoorrmm  tthhrreeee  mmaaiinn  kkiinnddss  ooff
sseerrvviinngg  ssttyyllee::  ffiixxeedd  ccoouurrssee,,  ssttaannddaarrdd
aalltteerrnnaattiivvee  ccoouurrssee  aanndd  rraannddoomm  ccoouurrssee..
TThheerree  aarree  1111  ddiiggiitt  kkeeyyss  llooccaatteedd  aatt  tthhee
bboottttoomm  ppoorrttiioonn  ooff  ccoonnttrrooll  bbooxx..  TThhoossee
kkeeyyss  iinnddiiccaattee  tthhee  1111  ppoossiittiioonnss  ooff  tthhee
ttaabbllee  wwhhiicchh  tthhee  bblluuee  ppaarrtt  iinnddiiccaatteess  tthhee
wwhhoollee  ttaabbllee  aarreeaa  oonn  tthhee  ppllaayy  ssiiddee..  TToo
sseelleecctt  tthhee  llaannddiinngg  ssppoott  ooff  tthhee  bbaallll,,  ffiirrsstt
pprreessss  tthhee  ““SSeelleecctt  tthhee  llaannddiinngg  ssppoott””
kkeeyy,,  aallll  iinnddiiccaattoorr  lliigghhttss  ooff  11--1111  ppoossiittiioonn
wwiillll  bbee  ttuurrnneedd  ooffff  aatt  tthhiiss  ppooiinntt..  NNooww  wwee
ccaann  pprreessss  eeiitthheerr  oonnee  ooff  tthhee  ppoossiittiioonn,,
tthheenn  tthhee  lliigghhtt  ooff  tthhee  ccoorrrreessppoonnddiinngg
ppoossiittiioonn  bbeeiinngg  ttuurrnneedd  oonn..  SSttaarrtt  tthhee
rroobboott  ttoo  ppllaayy  aafftteerr  ffiinniisshhiinngg  tthhee  sseelleecc--
ttiioonn..  FFoorr  eexxaammppllee,,  ttoo  ppllaayy  ffiixxeedd  ccoouurrssee
wwiitthh  tthhee  llaannddiinngg  ssppoott  aatt  tthhee  ##99  ppoossiittii--
oonn,,  wwee  ccaann  pprreessss  tthhee  ddiiggiitt  ““99””  kkeeyy  ttoo
ssttaarrtt..  IIff  wwee  wwaanntt  ttoo  ppllaayy  aalltteerrnnaattiivvee
ccoouurrssee  aanndd  tthhee  bbaallll  wwiillll  bbee  llaannddiinngg  aatt
tthhee  ##  1111  ppoossiittiioonn  tthhrreeee  ttiimmeess,,  aanndd  aatt
tthhee  ##33  ppoossiittiioonn  ttwwiiccee,,  wwee  ccaann  ffoollllooww
tthhee  aabboovvee  pprroocceedduurreess,,  tthheenn  pprreessss  tthhee
ddiiggiitt  ““1111””  kkeeyy  tthhrreeee  ttiimmeess  aanndd  ddiiggiitt  ““33””
kkeeyy  ttwwiiccee..  TThhee  nnuummbbeerrss  ooff  bbaallll  wwhhiicchh
llaanndd  oonn  tthhee  ssaammee  ssppoott  ddeeppeenndd  oonn  hhooww
mmaannyy  ttiimmeess  yyoouu  pprreessss  oonn  tthhee  ssaammee
ppoossiittiioonn  kkeeyy..  YYoouu  ccaann  ccrreeaattee  aass  mmaannyy
aass  ccoommbbiinnaattiioonn  ooff  tthhee  sseerrvviinngg  ssttyyllee..
TThhee  ccoonnttrrooll  bbooxx  aallssoo  hhaass  aa  mmeemmoorryy
ffuunnccttiioonn  tthhaatt  mmeemmoorriizzee  tthhee  ccuurrrreenntt
sseettttiinngg  wwhhiicchh  iiss  ccaappaabbllee  ttoo  ppllaayy  wwiitthh
tthhee  ssaammee  sseettttiinngg  aass  nneexxtt  ttiimmee  yyoouu
ssttaarrtt..  

Die Regelung der Ballplatzierung soll-

te im “Stand-by”-Zustand erfolgen.

Der Roboter kann zwei verschiedene

Arten der Ballplatzierung erzeugen:

konstante Platzierung und alternieren-

de Platzierung. 

Zur Einstellung der Ballplatzierung

befinden sich im unteren Teil des

Kontrollgeräts elf Positionstasten.

Diese Positionstasten zeigen die elf

Positionen des Tisches, die vom

Roboter angespielt werden können.

Um die Ballplatzierung festzulegen,

drücken Sie zunächst auf die „Select

the landing spot“-Taste, sodass alle elf

Kontrollleuchten über den Positions-

tasten ausgeschaltet sind. Nun können

Sie durch Drücken der gewünschten

Positionstaste den jeweiligen Platzie-

rungspunkt festlegen. Nach dem

Drücken soll die jeweilige Kontroll-

leuchte über der gedrückten Posi-

tionstaste aufleuchten. Nach Ihrer

Eingabe können Sie den Roboter star-

ten. Für eine konstante Platzierung

wählen Sie diese durch Drücken ledig-

lich einer Positionstaste aus.

Für die alternierende Platzierung

drücken Sie die Positionstasten in der

von Ihnen gewünschten Abfolge.

Beispiel: Sie möchten 2 Bälle auf

Position 2, 2 Bälle auf Position 10 und 1

Ball auf Position 6: drücken Sie zwei-

mal die Positionstaste 2, zweimal die

Positionstaste 10 und einmal die

Positionstaste 6. Nach Ihrer Eingabe

können Sie den Roboter starten. Die

Anzahl der Bälle, die auf die gleiche

Stelle platziert werden, hängt also

davon ab, wie oft Sie die jeweilige

Positionstaste drücken.

Das Kontrollgerät verfügt außerdem

über eine „Memory“-Funktion, die sich

die gegenwärtige Einstellung spei-

chert, sodass diese nach einer

Spielpause nicht wieder erneut pro-

grammiert werden muss.

Le réglage de la position de la balle

sur la table devrait être réalisé en

mode « stand-by ». Le robot peut

effectuer deux positionnements diffé-

rents : un positionnement constant ou

en alternance.

Pour le réglage de la position de la

balle, l’appareil de contrôle dispose de

11 touches. Ces touches montrent les

11 positions sur la table. Afin de choisir

une position, appuyer tout d’abord sur

la touche « select the landing spot »,

afin d’éteindre les témoins lumineux

des 11 touches de position. A présent,

sélectionner une touche de position en

appuyant sur celle-ci. Le témoin lumi-

neux de la touche choisie doit s’allu-

mer. Le robot peut être mis en route.

Pour un positionnement constant,

n’appuyer que sur une touche.

Pour un positionnement en alternance,

appuyer sur plusieurs touches. Par

exemple : 2 balles en position 2, 2 bal-

les en position 10 et 1 balle en position

6 : appuyer deux fois sur la touche de

position numéro 2, deux fois sur la

touche de position numéro 10 et une

fois sur la touche de position numéro

6. Le robot peut être mis en marche.

Le nombre de balles placées sur la

même position dépendra du nombre

de fois où la même touche de position

aura été sélectionnée. Le boîtier de

contrôle dispose en outre d’une foncti-

on mémoire qui sauvegarde les der-

niers réglages du robot, de sorte qu’il

n’est pas nécessaire de programmer à

nouveau le robot après une pause.

IInnddiiccaattoorr  lliigghhtt  ooff  11  ttoo  1111  ppoossiittiioonnss
Kontrollleuchten der 11 Platzierungspunkte

Témoins lumineux des 11 touches de réglage de la

position de la balle

11ttoo  1111  ppoossiittiioonn  sseelleeccttiinngg  kkeeyyss
11 verschiedene Platzierungspunkte

11 touches de réglage de la position de la balle

LLaannddiinngg  ssppoott  sseelleeccttiioonn  kkeeyy
Taste zum Auswählen der Platzierungspunkte

Touche pour le réglage de la position de la balle



DDiiggiittaall  ddiissppllaayy
Digitalanzeige für die Ballanzahl

Affichage digital du nombre de balles

AAmmoouunntt  sseelleeccttiioonn  kkeeyy
Einstellen der Ballanzahl

Touche de sélection du nombre de balles

AAmmoouunntt  eenntteerr  kkeeyy
“Enter”-Taste

Touche “Enter”

LLoonngg  aanndd  sshhoorrtt  bbaallll  kkeeyy
“Long and short ball”-Taste

Réglage de la longueur de la trajectoire de la balle

IInnddiiccaattoorr  lliigghhtt
Kontrollleuchte

Témoin lumineux
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TToo  sseelleecctt  tthhee  aammoouunntt  ooff  bbaallll  ttoo  ppllaayy
dduurriinngg  tthhee  rroobboott  iinn  ””ssttaanndd--bbyy””  ccoonnddiittii--
oonn..  AAfftteerr  tthhee  sseelleeccttiioonn,,  pprreessss  tthhee
““EEnntteerr““  kkeeyy  ttoo  iinnppuutt  tthhee  nnuummbbeerr..  TThhee
nnuummbbeerr  ooff  bbaallllss  ccaann  bbee  sseelleecctteedd  aatt  tthhee
rraannggee  ffrroomm  11  ttoo  999999..  TThheerree  aarree  ttoottaallllyy
1100  nnuummbbeerrss  wwhhiicchh  ffrroomm  00--99  iinn  eeaacchh
oonneess,,  tteennss  aanndd  hhuunnddrreeddss  ppllaaccee..  TThhee
nnuummbbeerr  wwiillll  iinnccrreeaassee  bbyy  oonnee  ddiiggiitt
eevveerryy  ttiimmee  pprreessssiinngg  tthhee  sseelleeccttiioonn  kkeeyy..
OOnnccee  tthhee  aammoouunntt  hhaass  bbeeeenn  eenntteerreedd,,
tthhee  ddiiggiittaall  ddiissppllaayy  sshhoowwss  tthhaatt  tthhee  nnuumm--
bbeerr  ddeeccrreeaassee  oonnee  bbyy  oonnee  aauuttoommaattiiccaall--
llyy..  TThhee  rroobboott  wwiillll  ssttoopp  rriigghhtt  aawwaayy  wwhheenn
tthhee  nnuummbbeerrss  rreeaacchh  ttoo  00..  TToo  sseett  tthhee
””IInnffiinniittee””  bbaallllss,,  ssttaarrtt  tthhee  rroobboott  ddiirreeccttllyy
wwiitthhoouutt  iinnppuuttttiinngg  aannyy  nnuummbbeerr..

Die Anzahl der zu spielenden Bälle

wird im “Stand-by”-Zustand einge-

stellt. Um die Anzahl festzulegen,

drücken Sie zuerst die „Enter“-Taste.

Nun können Sie mit Hilfe der drei

Betragstasten die Menge der zu spie-

lenden Bälle eingeben, wobei die

jeweilige Taste von 0-9 für die einer,

zehner bzw. hunderter Stelle der

Gesamtanzahl steht. Es können somit

insgesamt bis zu 999 Bälle program-

miert werden. Die Digitalanzeige im

Kontrollgerät zeigt, nachdem die

Anzahl eingegeben und die Sequenz

gestartet wurde, die Menge der ver-

bleibenden Bälle an. Der Roboter

stoppt automatisch, wenn alle Bälle

gespielt wurden und die Anzeige 0

Bälle anzeigt. Um eine unbegrenzte

Menge an Bällen zu spielen, starten

Sie den Roboter ohne Eingabe einer

Ballanzahl.

Le réglage du nombre de balles se fait

en mode « stand-by ». Afin de déter-

miner le nombre, appuyer tout d’abord

sur la touche „Enter“. A présent avec

l’aide des 3 touches à nombre, entrer

le nombre de balles à jouer, en

sachant que les touches de 0 à 9 cor-

respondent aux unités, dizaines et

centaines du nombre choisi. En tout

999 balles peuvent ainsi être program-

mées. Une fois le nombre entré et dès

le démarrage de la séquence, la tou-

che digitale sur le boîtier de contrôle

affiche le nombre de balles restant

encore.

Le robot s’arrête automatiquement

quand toutes les balles sélectionnées

ont été jouées et que la touche affiche

le chiffre 0.

Pour jouer une quantité illimitée de

balles démarrer le robot sans entrer

le nombre de balles à jouer.

SSeelleeccttiinngg  nnuummbbeerr  ooff  bbaallllss
Einstellung der Ballanzahl

Réglage du nombre de balles

SSeelleeccttiinngg  lloonngg  aanndd  sshhoorrtt  bbaallllss  ((aatt  rraannddoomm))
Einstellung kurzer und langer Bälle per Zufall

Réglage aléatoire de la longueur de la trajectoire de la balle (courte ou longue)

TThhee  lloonngg  aanndd  sshhoorrtt  bbaallll  mmooddee  ccaann  bbee
sseelleecctteedd  iinn  tthhee  ““WWoorrkkiinngg””  oorr  ““SSttaanndd--
bbyy””  ccoonnddiittiioonn  ooff  tthhee  rroobboott..  AAfftteerr  tthhee
lloonngg  aanndd  sshhoorrtt  bbaallll  kkeeyy  hhaass  bbeeeenn  pprreess--
sseedd,,  tthhee  iinnddiiccaattoorr  lliigghhtt  iinnddiiccaatteess  tthhaatt
tthhee  bbaallll  bbeeccoommee  lloonngg  aanndd  sshhoorrtt  rraann--
ddoommllyy..  OOtthheerrwwiissee,,  iiff  tthhee  kkeeyy  bbeeiinngg
pprreesssseedd  aaggaaiinn,,  tthhee  iinnddiiccaattoorr  lliigghhtt  wwiillll
ttuurrnn  ooffff  aanndd  tthhee  bbaallll  wwiillll  ggoo  bbaacckk  ttoo
oorriiggiinnaall  ssttaannddaarrdd  sseerrvviinngg  ssttyyllee..

Die Regelung der langen und kurzen

Bälle kann sowohl während des Spiels,

als auch im “Stand-by”-Zustand erfol-

gen. Dazu drücken Sie die „Long and

short ball“-Taste auf dem

Kontrollgerät, sodass die

Kontrollleuchte darüber aufleuchtet. 

Um diese Funktion auszuschalten,

drücken Sie die Taste erneut und der

Roboter wechselt wieder in den

Normalzustand.

Le réglage de la longueur de la trajec-

toire de la balle (courte ou longue)

peut s’effectuer pendant le jeu, mais

aussi en mode « stand-by ». A cet effet

appuyer sur la touche « Long and

short ball » se situant sur le boîtier de

contrôle. Le témoin lumineux de la

touche doit s’allumer.

Afin de désactiver cette fonction,

appuyer à nouveau sur la touche. Le

service revient à sa position initiale.
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LLoooopp  mmoodduullaattiioonn
Einstellung der Flugkurve

Réglage de la trajectoire

CCaappaacciittyy  ooff  tthhee  BBaallll  CCoonnttaaiinneerr  
Kapazität des Ballbehälters

Capacité du récipient pour balles 

WWhheenn  mmoodduullaattiinngg  tthhee
lloooopp  ooff  tthhee  sseerrvvee,,  lloooosseenn
tthhee  lloooopp  lloocckk  kknnoobb  wwiitthh
yyoouurr  lleefftt  hhaanndd,,  wwhhiillee
aaddjjuussttiinngg  tthhee  lloooopp  mmoodduu--
llaattiioonn  wwhheeeell  wwiitthh  yyoouurr
rriigghhtt  hhaanndd..    WWhheenn  aacchhiiee--
vviinngg  yyoouurr  ddeessiirreedd  lloooopp,,
lloocckk  tthhee  kknnoobb..

Wenn Sie die Flugkurve

des Balles ändern

möchten, dann schrau-

ben Sie mit der linken

Hand den Winkelrege-

lungsknopf auf, während

sie mit der rechten Hand

die Flugkurve einstellen.

Wenn die gewünschte

Flugbahn erreicht ist,

drehen sie den Knopf

wieder zu.

Pour régler la trajectoi-

re de la balle, desserrer

le bouton du réglage de

la trajectoire avec la

main gauche tout en aju-

stant la roue de la tra-

jectoire avec la main

droite. Resserrer le bou-

ton du réglage de la tra-

jectoire à gauche dès

que l’angle désiré a été

trouvé.

TThhee  bbaallll  ccoonnttaaiinneerr  mmaayy
ccoonnttaaiinn  110000  bbaallllss  iinn
4400mmmm  ssiizzee..  TThhee  lleevveell  ooff
tthhee  bbaallllss  iinn  tthhee  bbaallll  ccoonn--
ttaaiinneerr  sshhoouulldd  nnoott  bbee  hhiigg--
hheerr  tthhaann  tthhee  llaabbeell  ((yyeell--
llooww  lliinnee))  ppoossiittiioonneedd
iinnssiiddee..  OOtthheerr  tthhiinnggss
((eexxcceepptt  ttaabbllee  tteennnniiss
bbaallllss))  sshhoouulldd  nnoott  bbee  ppuutt
iinnttoo  bbaallll  ccoonnttaaiinneerr;;
ootthheerrwwiissee  iittss  ppaarrttss  mmaayy
bbee  ddaammaaggeedd,,  aaffffeeccttiinngg
nnoorrmmaall  ooppeerraattiioonn  ooff
rroobboott..

Das Ballfach kann bis zu

100 Bällen mit 40 mm

Durchmesser aufneh-

men. Die Menge an

Bällen in dem Ballfach

sollte nicht die gelbe

Linie des Logos über-

schreiten, das auf der

Innenseite angebracht

ist. Andere Gegenstände

(ausser Tischtennisbälle)

sollten nicht in das

Ballfach getan werden,

da sonst Beschädigun-

gen an dem Gerät ent-

stehen können, die den

normalen Betrieb des

Gerätes behindern.

Le récipient pour balles

peut contenir jusqu’à 100

balles de 40 mm de dia-

mètre. Cependant le

niveau des balles ne doit

pas dépasser la ligne

jaune qui se trouve à

l’intérieur du récipient.

Ce récipient ne peut con-

tenir que des balles de

tennis de table afin de

ne pas subir de domma-

ges qui affecteraient le

cours normal des opéra-

tions.
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EElleeccttrriicc  ccoommppoonneenntt
EElleeccttrriicc  ccoommppoonneenntt  iinn  tthhiiss  pprroodduucctt  ccoonnssiissttss  mmaaiinnllyy  ooff  tthhee  bbaassee  mmaacchhiinnee''ss
cciirrccuuiitt  bbooaarrddss  aanndd  tthhee  ccoonnttrrooll  bbooxx,,  wwhhiicchh  iiss  tthhee  ccoommmmaanndd  cceennttrree  ooff  tthhee
ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott..  TThheerreeffoorree,,  iitt  sshhoouulldd  aavvooiidd  aannyy  ssttrroonngg  oosscciillllaattiioonn  aass  mmuucchh
aass  ppoossssiibbllee..  TThhee  ccoonnttrrooll  bbooxx  mmuusstt  bbee  iinnsseerrtteedd  ttoo  tthhee  ssuuppppoorrtt  aatt  tthhee  ssiiddee  ooff
tthhee  ttaabbllee  ttoo  aavvooiidd  aannyy  ddrrooppppiinngg  aanndd  bbrreeaakkiinngg..  NNeevveerr  sspprreeaadd  aannyy  lliiqquuiidd  ttoo  iittss
ssuurrffaaccee,,  iinn  oorrddeerr  ttoo  pprreevveenntt  eelleeccttrriicc  lleeaakkaaggee  aanndd//oorr  ddaammaaggee  ttoo  iittss  iinntteerrnnaall
eelleeccttrroonniicc  uunniittss..

Elektrische Komponenten

Die elektrischen Bauteile des Roboters bestehen weitgehend aus dem

Ballfördermechanismus und dem Kontrollgerät, das die Steuerzentrale des

Roboters darstellt. Aus diesem Grund sollten harte Stöße gegen das Gerät

vermieden werden. Das Kontrollgerät muss sich in der Halterung an der

Seite des Tisches befinden, um jegliche Beschädigungen des Gerätes zu

vermeiden. Um elektrische Kurzschlüsse und interne Schäden zu vermei-

den, bitte keine Flüssigkeiten auf das Gerät spritzen.

Composantes électriques 

Les composantes électriques du robot se situent principalement dans la

partie inférieure du robot et dans le boîtier de contrôle. C’est pourquoi tout

mouvement brusque est à éviter. Le boîtier de contrôle doit être inséré

dans le support prévu à cet effet sur le côté de la table afin d’éviter qu’il ne

tombe et ne se casse. Ne jamais verser de produit liquide sur la surface du

boîtier afin d’éviter des fuites électriques et/ou l’endommagement du cir-

cuit électronique interne.

HHooww  ttoo  mmaaiinnttaaiinn  tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott
Wartung des Roboters

Maintenance du robot

MMeecchhaanniiccaall  ccoommppoonneenntt
MMeecchhaanniiccaall  ccoommppoonneenntt  iinn  tthhee  ttaabbllee
tteennnniiss  rroobboott  iiss  ccoonncceennttrraatteedd  mmaaiinnllyy  oonn
tthhee  mmeecchhaanniissmmss  ffoorr  bbaallll  sseerrvviiccee  aanndd
ddeelliivveerryy..  SSppeecciiaall  aatttteennttiioonn  sshhoouulldd  bbee
ppaaiidd  tthhaatt  aannyy  ffoorreeiiggnn  ssuubbssttaanncceess
sshhoouulldd  nnoott  ppuutt  iinnttoo  tthhee  bbaallll  ccoonnttaaiinneerr
eexxcceepptt  ffoorr  tthhee  bbaallllss..  OOtthheerrwwiissee,,  tthheeyy
wwoouulldd  bblloocckk  tthhee  ddeelliivveerryy  wwhheeeell  iinn  tthhee
rroobboott,,  aanndd  wwoouulldd  rreessuulltt  iinn  nnoo  bbaallll  ddeellii--
vveerryy  aanndd  eevveenn  mmaakkee  ddaammaaggee  ttoo  tthhee
rroobboott..  TThheerree  iiss  aa  vviieeww  wwiinnddooww  ffiixxeedd  aatt
tthhee  uunnddeerr  ssiiddee  ooff  tthhee  mmoovvaabbllee  ddoooorr..  SSoo
tthhaatt  yyoouu  ccaann  ooppeenn  tthhee  mmoovvaabbllee  ddoooorr,,
rreemmoovvee  tthhee  ttrraannssppaarreenntt  gguuaarrdd  ppllaattee,,
aanndd  ttaakkee  oouutt  aannyy  ffoorreeiiggnn  oobbjjeeccttss  iiff
ssuucchh  tthhiinnggss  hhaavvee  eenntteerreedd,,  tthhuuss  rreettuurr--
nniinngg  tthhee  rroobboott  ttoo  iittss  nnoorrmmaall  ooppeerraattiioonn..
WWhheenn  tthhee  ppookkee  bbaarr  iinnssiiddee  tthhee  bbaallll  ccoonn--
ttaaiinneerr  hhaass  wwoorrkkeedd  ffoorr  aa  lloonngg  ttiimmee,,  iitt
sshhoouulldd  bbee  cchheecckkeedd  ffoorr  lloooossee  ssccrreewwss
aanndd//oorr  bbrrookkeenn  ppookkee  bbaarr,,  ssoo  aass  ttoo  pprree--
vveenntt  aannyy  ttrroouubbllee  ffrroomm  hhaappppeenniinngg  wwhhiicchh
wwoouulldd  lleeaadd  ttoo  rroouugghh  ddeelliivveerryy  ooff  tthhee
bbaallllss..

Mechanische Komponenten

Diese beziehen sich größtenteils auf

den Angabe- und  Ballfördermechanis-

mus. Besonders darauf zu achten ist,

dass keine anderen Teile als Tisch-

tennisbälle in das Ballfach kommen

dürfen. Ansonsten würde das Förder-

rad beschädigt werden und keine Bälle

mehr fördern können oder sogar gro-

ßen Schaden nehmen. Falls fremde

Gegenstände in den Mechanismus ein-

gedrungen sein sollten, bitte die unte-

re Tür des Roboters öffnen, die trans-

parente Platte lösen und alle

Fremdkörper entnehmen, die den nor-

malen Betrieb des Gerätes stören.

Nach einer langen Nutzungsdauer des

Gerätes ist es möglich, dass die

Schraube der Ballförderstange inner-

halb des Ballfaches nachgezogen wer-

den muss.

Composantes mécaniques 

Les composantes mécaniques se situ-

ent principalement au niveau des

mécanismes de service et d’envoi de la

balle. Il faut faire tout particulière-

ment attention à ce qu’aucun objet

autre que les balles de tennis de table

pénètre dans le récipient pour balles

car cela pourrait bloquer la roulette

de livraison des balles dans le robot et

même endommager le robot lui-

même. Une petite fenêtre située dans

la partie inférieure de la porte du

robot permet de voir si un objet 

« intrus » s’est introduit dans ce der-

nier. Si tel est le cas, ouvrir la porte,

enlever le plastique de protection

transparent et dégager « l’intrus ». La

barre située au fond du récipient pour

balles et qui sert à pousser les balles

peut, après une longue période d’utili-

sation, nécessiter un resserrage de vis

et éventuellement être remplacée si

elle est cassée.

LLoooosseenn
Lösen

Dévisser

LLoooosseenn  ffoouurr
ssccrreewwss

Vier Schrauben

lösen

Dévisser 4 vis

TTaakkee  oouutt  
tthhee  ttrraasshh
Schmutz 

entfernen

Retirer la

saleté 

PPookkee  bbaarr
Ballförderstange

Barre de sélection

FFaasstteenn
Festmachen

Visser
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HHooww  ttoo  mmaaiinnttaaiinn  tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott
Wartung des Roboters

Maintenance du robot

UUnnddeerr  nnoorrmmaall  ccoonnddiittiioonnss,,  tthhee  ttoopp  aanndd  bboottttoomm  wwhheeeell  ((ffrriiccttiioonn  wwhheeeell))  ccaann  wwoorrkk
ffoorr  55000000  hhoouurrss  oorr  lloonnggeerr..  HHoowweevveerr,,  tthhee  ffrriiccttiioonn  wwhheeeell  sshhoouulldd  bbee  rreeppllaacceedd  aafftteerr
oovveerr  ttiimmee  uussee..  WWhheenn  rreeppllaacciinngg,,  ffiirrsstt  ooff  aallll,,  lloooosseenn  tthhee  pprrootteeccttiivvee  ccoovveerr  aanndd
ttaakkee  oouutt  tthhee  ssccrreeww  aatt  tthhee  ffrriiccttiioonn  wwhheeeell  wwiitthh  aa  ssccrreewwddrriivveerr,,  wwhhiicchh  iiss  ttoo  bbee
ttiigghhtteenneedd  cclloocckkwwiissee  aanndd  ttoo  bbee  lloooosseenneedd  ccoouunntteerr--cclloocckkwwiissee..

TThhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott  sshhoouulldd  bbee  kkeepptt  cclleeaann..  TThheerree  wwoouulldd  bbee  ssoommee  ddiirrtt  oonn  tthhee
ssuurrffaaccee  ooff  ttoopp  aanndd  bboottttoomm  wwhheeeell  ((ffrriiccttiioonn  wwhheeeell))..  BBuutt  ssuucchh  ddiirrtt  ccaann  bbee  wwiippeedd
ooffff  wwiitthh  aa  wweett  rraagg,,  ssoo  aass  ttoo  eennssuurree  aa  qquuaalliittyy  sshhoooott  ooff  tthhee  bbaallll..  SSuuiittaabbllee  ssttrreennggtthh
sshhoouulldd  bbee  uusseedd  wwhheenn  ttuurrnniinngg  tthhee  rreegguullaattiioonn  kknnoobbss  aatt  tthhee  ootthheerr  ppllaacceess  dduurriinngg
aann  ooppeerraattiioonn..  NNeevveerr  ddoo  iitt  wwiitthh  aa  rroouugghh  oorr  sshhoocckk  ffoorrccee,,  ssoo  aass  ttoo  pprreevveenntt  ddaammaa--
ggee  ttoo  tthhee  iinntteerrnnaall  ppaarrttss..  DDuurriinngg  aann  ooppeerraattiioonn  aanndd//oorr  ttrraannssppoorrttaattiioonn,,  pprrootteecctt
tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  rroobboott  aaggaaiinnsstt  aannyy  ssttrroonngg  iimmppaacctt  oorr  oosscciillllaattiioonn..  UUnnpplluugg  aanndd  ccuutt
ooffff  tthhee  ppoowweerr  ssuuppppllyy  wwhheenn  yyoouu  hhaavvee  ffiinniisshheedd  yyoouurr  eexxeerrcciissee..

Unter normalen Gebrauchsbedingungen hält das Laufrad etwa 5.000 Stunden

oder länger. Jedoch sollte dieses Rad nach dieser Zeit ausgetauscht werden.

Dazu entfernen Sie zuerst die Schutzhülle, dann lösen Sie die Schraube des

Laufrades, indem sie einen Schraubenzieher nehmen und ihn gegen den

Uhrzeigersinn drehen.

Der Tischtennisroboter sollte sauber gehalten werden. Nach einer längeren

Nutzungszeit kann sich Schmutz auf dem Laufrad ablagern. Zum entfernen

empfehlen wir Ihnen, ein feuchtes Tuch zu benutzen. Bei der Reinigung der

Knöpfe, gehen Sie bitte sorgfältig vor. Bewegen Sie die Knöpfe und

Einstellungsräder mit angemessener Kraft. 

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

vorne oder hinten aussetzen und ebenfalls bei dem Transport darauf achten.

Nach Beendigung des Trainings, bitte nach der Benutzung den Stecker ziehen.

Dans des conditions normales d’utilisation, la roulette supérieure et inférieu-

re (roulette de friction) a une durée de vie de 5000 heures, voire davantage.

Au-delà de cette durée elle devrait être remplacée. Pour cela, desserrer le

petit couvercle de protection et dévisser la vis de pression dans le sens con-

traire des aiguilles d’une montre.

Il est recommandé de nettoyer régulièrement le robot. Dans la roulette d’ac-

célération la saleté a tendance à s’accumuler après un laps de temps d’utili-

sation. Pour nettoyer, se servir tout simplement d’un chiffon humide. Ne pas

nettoyer de manière brusque les différents boutons que comporte le robot

afin de ne pas endommager les pièces qui se situent à l’intérieur de ces bou-

tons.

Lors de l’utilisation ou du transport du robot, faire en sorte qu’il ne subisse

aucun choc important, ni mouvement de droite à gauche. A la fin de toute uti-

lisation, débrancher le robot.
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TThhee  ccoommppaannyy  hhaass  tthhee  rriigghhtt  ttoo  aammeenndd  tthhee  ddeessccrriippttiioonn  ooff  pprroodduuccttss  iinn  tthhiiss  mmaannuuaall  wwiitthhoouutt  aannyy  nnoottiiccee  iinn  aaddvvaannccee..
Der Hersteller behält sich das Recht vor, Veränderungen an den Beschreibungen in dieser Bedienungsanleitung zu tätigen

Le fabricant se réserve le droit d’apporter des modifications à la description des produits mentionnés dans ce manuel.

TTrroouubbllee  sshhoooottiinngg
Fehlerquellen

Que faire en cas de dysfonctionnement?

FFaaiilluurree
Problem

Problème

CCaauussee
Ursache

Cause

TThhee  mmaacchhiinnee  ddooeess  nnoott  wwoorrkk
Der Roboter funktioniert nicht

La machine ne fonctionne pas

••  TThhee  sseelleecctteedd  nnuummbbeerr  ooff  bbaallllss  hhaass  rruunn  oouutt  aanndd  tthhee  rroobboott  iiss  iinn  ““ssttaanndd--bbyy””  ccoonnddiittiioonn
••  TThhee  pplluugg  aanndd  ssoocckkeett  aarree  nnoott  pprrooppeerrllyy  ccoonnttaacctteedd
••  TThhee  kkeeyy  oonn  tthhee  ccoonnttrrooll  bbooxx  iiss  nnoott  pprreesssseedd
••  TThhee  ccoonnttrrooll  bbooxx  ddooeessnn’’tt  wwoorrkk  dduuee  ttoo  ffiieerrccee  sshhaakkee
• Die Anzahl der selektierten Bälle ist ausgelaufen und der Roboter ist im “Stand-

by”Zustand

• Der Netzstecker ist nicht richtig mit der Steckdose verbunden

• Der An Knopf ist nicht gedrückt

• Das Kontrollgerät funktioniert aufgrund harter Stöße nicht

• Le nombre de balles sélectionnées est épuisé et le robot se trouve en mode 

« stand-by »

• La fiche d’alimentation électrique n’est pas branchée sur le secteur

• La clé sur le boîtier de contrôle n’est pas enclenchée

• Le boîtier de contrôle ne fonctionne pas à cause de secousses trop brusques

TThhee  mmaacchhiinnee  wwoorrkkss  bbuutt  ddooeess  nnoott
rreelleeaassee  tthhee  ttaabbllee  tteennnniiss  bbaallllss
Der Roboter funktioniert, aber

fördert keine Bälle

La machine fonctionne mais ne

libère pas de balles

••  TThhee  ppookkee  bbaarr  iinn  bbaallll  ccoonnttaaiinneerr  iiss  llaaxx
••  TThhee  bbaallll  dduucctt  iiss  jjaammmmeedd  bbyy  ffoorreeiiggnn  oobbjjeeccttss
••  TThhee  aammoouunntt  ooff  bbaallllss  iinn  tthhee  ccoonnttaaiinneerr  iiss  nnoott  ssuuffffiicciieenntt
• Das Ballfach liegt nicht richtig auf dem Gerät auf

• Das Ballförderrohr ist durch Fremdkörper verstopft

• Die Anzahl der Bälle im Ballbehälter reicht nicht aus

• Les tiges du récipient pour balles sont relâchées

• Le tube par où passent les balles est obturé par des objets étrangers

• Le nombre de balle dans le récipient pour balles n’est pas suffisent

SSppeeeedd  aanndd  ffrreeqquueennccyy  ccaannnnoott  bbee
aaddjjuusstteedd
Die Regelung der

Geschwindigkeit und der

Wiederholrate ist nicht einstell-

bar

Le réglage de la vitesse et de la

fréquence n’est pas possible

••  TThhee  ppaarrttss  iinn  ccoonnttrrooll  bbooxx  ddoo  nnoott  wwoorrkk  tteemmppoorraarriillyy
••  TThhee  ccaabbllee  ccoonnnneeccttiinngg  ttoo  tthhee  mmoottoorr  iiss  lloooosseenn
••  TThhee  pprreessssiinngg  kkeeyy  oonn  tthhee  ccoonnttrrooll  bbooxx  ddooeess  nnoott  wwoorrkk  pprrooppeerrllyy
• Die Teile auf dem Kontrollgerät funktionieren zeitwillig nicht

• Das Kontaktkabel mit dem Motor ist lose

• Der Ein-/Ausschalter auf dem Kontrollgerät funktioniert zeitweilig nicht

• Les pièces du boîtier de contrôle sont temporairement hors d’usage

• Le câble relié au moteur est relâché

• Le bouton d’allumage du boîtier de contrôle ne fonctionne pas proprement

LLaannddiinngg  ssppoott  iiss  uunnssttaabbllee
Die Ballplatzierungspunkte wer-

den nicht eingehalten

La position de la balle ne corre-

spond pas à celle sélectionnée

••  TThheerree  ccoouulldd  bbee  ddiirrtt  aanndd  wweeaarr  oonn  tthhee  ttoopp--wwhheeeell  aanndd  bboottttoomm--wwhheeeell  aafftteerr  aa  lloonngg  ttiimmee
ooff  ooppeerraattiioonn

••  TThhee  lloonngg  aanndd  sshhoorrtt  bbaallll  mmooddee  hhaass  bbeeeenn  sseelleecctteedd
• Nach langer Nutzung des Roboters kann sich Schmutz auf dem oberen  und unteren

Laufrade ablagern. Das obere bzw. untere Laufrad ist abgenutzt und zeigt einen 

großen Verschleiß

• Der „long and short ball“-Modus könnte eingeschaltet sein

• Après une longue utilisation le robot peut accumuler de la saleté et de la poussière

sur la roue supérieure ou inférieure. La roue supérieure ou inférieure présente une

grande usure

• Le robot se trouve peut-être en mode « long and short ball »
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SSoolluuttiioonn
Lösung

Solution

••  PPrreessss  tthhee  ““ssttaarrtt””  kkeeyy
••  CChheecckk  tthhee  eelleeccttrriicc  ssoocckkeett
••  PPrreessss  tthhee  sswwiittcchh  uunnttiill  tthhee  nnuummbbeerr  ddiissppllaayy
••  RReeppllaaccee  tthhee  ccoonnttrrooll  bbooxx
• Drücken Sie den “Start” Knopf

• Überprüfen Sie die Steckverbindung

• Machen Sie  das Display an

• Ersetzen Sie das Kontrollgerät

• Appuyer sur le bouton « start »

• Vérifier que la fiche d’alimentation électrique est branchée sur le secteur

• Allumer l’écran

• Remplacer le boîtier de contrôle

••  FFaasstteenn  tthhee  ppookkee  bbaarr
••  CClleeaarr  tthhee  ffoorreeiiggnn  oobbjjeeccttss
••  TThhee  aammoouunntt  sshhoouulldd  bbee  kkeepptt  aatt  5500  ––  110000  bbaallllss
• Ziehen Sie die Schrauben an, die das Ballfach mit dem Roboter verbinden

• Entfernen Sie die Fremdkörper aus dem Rohr

• Die Anzahl der Bälle muss zwischen 50 und 100 liegen

• Resserrer les tiges

• Extraire les objets „intrus“ du tube

• Le nombre de balles doit se situer entre 50 et 100 

••  SSttaarrtt  uupp  aaggaaiinn  aafftteerr  sshhuutt--ooffff  ffoorr  55  sseeccoonnddss
••  CCoonnnneecctt  iitt  wwiitthh  tthhee  oorriiggiinnaall  mmeetthhoodd
••  RReeppllaaccee  tthhee  tthhiinn--ffiillmm  sswwiittcchh  oonn  tthhee  ssuurrffaaccee  ooff  tthhee  ccoonnttrrooll  bbooxx
• Schalten Sie den Roboter mitsamt Gerät für 5 Sekunden ab

• Verbinden Sie den Motor wieder mit dem Kabel

• Ersetzen Sie den Schaltknopf auf dem Kontrollgerät

• Redémarrer le robot après 5 secondes d’arrêt

• Connecter le câble au moteur

• Remplacer le bouton d’allumage sur le boîtier de contrôle 

••  CClleeaann  oorr  rreeppllaaccee  tthhee  ffrriiccttiioonn  wwhheeeell
••  CCaanncceell  tthhee  lloonngg  aanndd  sshhoorrtt  bbaallll  mmooddee
• Reinigen Sie oder ersetzen Sie die Laufräder

• Schalten Sie die „Long and short ball“-Funktion aus

• Nettoyer ou remplacer la roue

• Eteindre la touche „long and short ball“



11..  PPlleeaassee  rreeaadd  tthhee  iinnssttrruuccttiioonn  mmaannuuaall  ccaarreeffuullllyy  bbeeffoorree  uussiinngg
tthhee  rroobboott,,  aanndd  ffoollllooww  tthhee  iinnssttrruuccttiioonn  ttoo  ooppeerraattee  tthhee  rroobboott..  

1. Lesen Sie vor Gebrauch des Roboters ausführlich die

Bedienungsanleitung und folgen Sie den Anweisungen.

1. Avant l’utilisation du robot lire attentivement le mode d’em-

ploi et suivre les instructions. 

22..  IInnssttrruuccttiivvee  aaddvviiccee  sshhoouulldd  bbee  ggiivveenn  wwhheenn  mmaacchhiinnee  uusseedd  bbyy
cchhiillddrreenn..

2. Kinder sollten den Roboter nur mit Aufsichtspersonen

benutzen.

2. L’utilisation du robot par un enfant doit se faire en présence

d’un adulte.

33..  AAvvooiidd  tthhee  wwiinnddyy  aanndd  rraaiinnyy  ddaayy  ffoorr  tthhee  oouuttddoooorr  uussee..
3. Bauen Sie den Roboter nicht bei windigem oder regneri-

schem Wetter im Freien auf.

3. Le montage du robot ne doit pas se faire à l’extérieur par

temps venteux ou pluvieux.

44..  BBee  ccaarreeffuull  wwhheenn  ccoonnnneeccttiinngg  aanndd  ddiissccoonnnneeccttiinngg  tthhee  bbaallll  ccooll--
lleeccttiinngg  nneett..

4. Befestigen und entfernen Sie vorsichtig das Auffangnetz am

Roboter.

4. Il est recommandé de mettre en place et d’enlever le filet de

récupération des balles avec beaucoup de précaution.

55..  WWhheenn  tthhee  rroobboott  iiss  ooppeerraattiinngg,,  pplleeaassee  ddoonn''tt  ooppeenn  tthhee  mmoovvaabbllee
ddoooorr  aanndd  ttoouucchh  tthhee  ttoopp  aanndd  bboottttoomm  wwhheeeell,,  ppookkee  bbaarr  eeiitthheerr..

5. Öffnen Sie nicht die Verschlussklappe am Roboter und

berühren Sie nicht das obere und untere Laufrad, wenn der

Roboter in Betrieb ist.

5. Ne pas ouvrir le clapet de fermeture du robot et ne pas tou-

cher la roue supérieure et inférieure lorsque le robot foncti-

onne. 

66..  WWhheenn  tthhee  rroobboott  iiss  ooppeerraattiinngg,,  pplleeaassee  kkeeeepp  aawwaayy  ffrroomm  tthhee
sshhoooottiinngg  hheeaadd  ooff  tthhee  rroobboott  ttoo  aavvooiidd  tthhee  bbaallll  hhaarrmm  tthhee  bbooddyy..

6. Halten Sie Abstand zu dem Roboterkopf, wenn der Roboter

in Betrieb ist, um Verletzungen zu vermeiden.

6. Afin d’éviter tout accident, se tenir à bonne distance du

robot lorsque celui-ci fonctionne.

77..  WWhheenn  tthhee  rroobboott  iiss  ooppeerraattiinngg,,  iiff  yyoouu  ffoouunndd  ssoommeetthhiinngg  aabbnnoorr--
mmaall,,  ssuucchh  aass  ssoommee  ssmmookkee  ccoommee  ffrroomm  tthhee  mmaacchhiinnee,,  pplleeaassee
ssttoopp  tthhee  rroobboott  aanndd  uunnpplluugg  iitt  iimmmmeeddiiaatteellyy..  RReeppaaiirr  oorr  sseerrvviiccee
mmuusstt  bbee  ppeerrffoorrmmeedd  bbyy  aa  qquuaalliiffiieedd  rreeppaaiirr  ppeerrssoonn..

7. Wenn der Roboter in Betrieb ist und Ihnen am Gerät

Unregelmäßigkeiten auffallen, wie z.B. Rauchentstehungen,

schalten Sie den Roboter aus und ziehen Sie den Stecker

aus der Steckdose. Reparaturen bzw. Wartungen müssen

durch eine qualifizierte Person durchgeführt werden.

7. Lorsque le robot fonctionne et des irrégularités apparais-

sent, comme par exemple des fumées sortant de l’appareil,

éteindre le robot et débrancher la fiche d’alimentation élec-

trique du secteur. Toute réparation ou travail de maintenan-

ce devra être effectué par un professionnel.

88..  SSoommee  ppllaacceess  ooff  rroobboott  wwiillll  hheeaatt  uupp  dduurriinngg  tthhee  ooppeerraattiioonn..
PPlleeaassee  ppaayy  aatttteennttiioonn  ttoo  aavvooiidd  bbuurrnniinngg  yyoouurrsseellff..

8. Manche Teile des Roboters können sich während des

Gebrauchs erhitzen. Geben Sie Acht, dass Sie sich nicht ver-

brennen.

8. Certaines pièces du robot peuvent surchauffer pendant l’uti-

lisation. Faire attention à ne pas se brûler.

99..  TTuurrnn  tthhee  ppoowweerr  sswwiittcchh  ooffff  aanndd  uunnpplluugg  tthhee  rroobboott  aafftteerr  uussee..
9. Nach der Nutzung des Roboters, stellen Sie den Ein-

/Ausschalter auf “OFF“ und ziehen Sie den Stecker aus der

Steckdose.

9. Après l’utilisation du robot, appuyer sur la touche « OFF »“

et retirer le câble d’alimentation du secteur.

SSaaffeettyy  gguuiiddeelliinneess
Sicherheitsbestimmungen und –hinweise

Respect des règles de sécurité 


