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NOVA S PRO Bedienungsanleitung V1.0

Sicherheitstipps

- Lesen Sie diese Bedienungsanleitung sorgtéltig durch, bevor Sie den Roboter NOVA S
PRO in Betrieb nehmen.

- Die Eingangsspannung des Roboter-Netzteils NOVA S PRO betrigt 100-240 V
Wechselstrom.

- Bertihren Sie das Kugelvorschubrad nicht, wéahrend es arbeitet.

- Kommen Sie nicht in die Ndhe des Kugelauslasses, wihrend der Roboter arbeitet.

Warnung

- Mit Ausnahme des seitlichen Drehgelenks werden andere Gelenke dieses
Produkts automatisch eingestellt. Bitte klopfen, driicken oder lassen Sie dieses
Produkt nicht fallen.

- Dieses Produkt wird zur Unterhaltung oder zum Training im Tischtennis
verwendet. Wenn wéhrend des Gebrauchs korperliche Beschwerden auftreten,
stellen Sie die Verwendung bitte sofort ein und suchen Sie rechtzeitig einen Arzt
auf.

- Modifizieren, zerlegen oder reparieren Sie dieses Produkt nicht selbst.

Bemerken

- Bevor Sie es an die Stromquelle anschlieen, priifen Sie bitte, ob das Netzteil
beschédigt oder undicht ist. Wenn ja, verwenden Sie es nicht.

- Wenn Sie nach dem Einschalten bei diesem Produkt eine Anomalie (seltsame
Gerdusche, Geriiche usw.) feststellen, schalten Sie es bitte sofort aus und
unterbrechen Sie die Stromversorgung.

- Minderjahrige sollten dieses Produkt unter Anleitung ihrer Eltern oder Trainer
verwenden.

- Es ist strengstens verboten, schlechte Kugeln oder Fremdkdrper in das

Kugelriickfiihrmodul zu gie8en, um Fehlfunktionen der Maschine zu vermeiden.

PONGBOT NOVA S PRO



oo

Hinweis

- Mit diesem Produkt konnen nur D40+ Tischtennisbdlle verwendet werden.Es wird
empfohlen, dieses Produkt regelmiBig zu reinigen und zu pflegen, um Ihnen ein
besseres Erlebnis zu bieten.

- Es wird empfohlen, neue Tischtennisbélle vor dem Gebrauch zu waschen.

PONGBOT NOVA S PRO
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Bitte lesen Sie dieses Handbuch sorgfiltig durch und bewahren Sie es ordnungsgeméf
auf, bevor Sie das Produkt verwenden.

1. Zusammensetzung des Produkts

Seriennummer Name Menge

1 Roboter 1

2 Netzteil 1

3 Aufbewahrungsbox fiir Bélle 1

4 N-Steuerung S 1

5 Tragbare Aufbewahrungstasche 1
(optional)

6 Mobile Stromversorgung 1
(optional)

PONGBOT NOVA S PRO 1
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2. Produktinstallation und technische Parameter

2.1. Installieren Sie den Roboter

2.1.1. Offnen Sie den Verpackungskarton und nehmen Sie den Roboter und das Zubehor
heraus. (Abbildung 2-1)

Abbildung 2-1
2.1.2. Entfernen Sie die Ballaufbewahrungsbox, richten Sie den Roboterkopf auf

den Schlitz der Ballaufbewahrungsbox aus, wie in Abbildung 2-2 gezeigt, und

schieben Sie die Ballaﬁfbewahrungsbox vorsichtig nach vorne.

Abbildung 2-2
2.1.3. Driicken Sie die Befestigungsschraube der Ballautbewahrungsbox nach

unten und drehen Sie sie im Uhrzeigersinn, um sie festzuziehen. (Abbildung 2-3)

PONGBOT NOVA S PRO 2



Abbildung 2-3

2.1.4. Platzieren Sie den Roboter an einer geeigneten Position. Die
Standardpositionen sind die Standardposition und die Nettonahposition (Abbildung 2-
4, 2-5). Wenn Sie die benutzerdefinierte Kombinationsfunktion verwenden, kann der

le1
Tabletop Mode

g

Standard Position:

Near-Net Position:

Place the robot on table close to net area, make sure
that the ball export portal is alligned with the net.
Note that the center line of the robot should also be
the center line of the table. This position is
recommended for beginners with a rather soft ball
speed and hardness level, designed for fixed

. movements. y

Place the robot on table, its back end should be
aligned with table end line. Note that the center
line of the robot should also be the center line
of the table. This position is recommended for
daily training with moderate ball speed and
hardness level.

Abbildung 2-4 Abbildung 2-5

2.1.5. Werfen Sie die Tischtennisbille in die Ballaufbewahrungsbox, schlieen Sie

das Netzteil an und drehen Sie den Schalter auf die Position " |". (Abbildung 2-6)

PONGBOT NOVA S PRO 3
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Abbildung 2-6

Erweiterungen:

Schlieflen Sie das Netzteil an

Nehmen Sie das Netzteil heraus und schlieBen Sie den Kabelbaum an den Eingang
an. Das Eingangsende ist mit der Stromversorgung verbunden, und das

Ausgangsende ist mit dem DC-Stecker des Roboters verbunden.

Ein-/Ausschalten des Roboters

Einschalten: Drehen Sie den Roboterschalter in die Position " |", und die
Kontrollleuchte am Roboterkopf leuchtet auf.

Herunterfahren: Drehen Sie den Roboterschalter in die Position "O" und die

Kontrollleuchte am Roboterkopf erlischt.

Tischtennisbélle einfiillen

Gieflen Sie die gereinigten Tischtennisbille in die Ballaufbewahrungsbox. Es wird
empfohlen, fiir den ersten Gebrauch etwa 150 Tischtennisbille zu giellen.

Es ist strengstens verboten, zerbrochene Bille oder Fremdkorper in die

Ballaufbewahrungsbox zu gieflen, um Fehlfunktionen des Roboters zu vermeiden.

PONGBOT NOVA S PRO
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2.2. Technische Parameter des Roboters

Modell NOVA S PRO
Art der Ballabgabe Bille senkrecht nach oben fiittern
Serviermethode ZweiradKonter
Geschwindigkeit des 2~15m/s
Balls
Top-Spin, linker Top-Spin, linker Spin, links unter Spin,
Art der Drehung unter Spin,
Rechts unter Spin, Rechts Spin, Rechts Top Spin, Kein Spin
Drehzahl Maximal 60 U/min

Ball-Frequenz

30 ~ 90 Stiick / Minute

Programmierte Ubungen: Standardposition, endkonturnahe

Einbauort Position
Benutzerdefinierte Bohrer: jede Position auf dem Tisch
Links- und
Rechtsschwung Automatisch, kontinuierlich
Funktion
Links- und
Rechtsschwung 44 ° (-22°~22 ° ) mechanischer Winkel +25 °
Winkel
Bogen nach oben und
unten Nicht automatisch
Einstellfunktion
Bogen nach oben N
und unten 50° (-20° 30 ° ) mechanischer Winkel -17-33 °
Einstellwinkel
Einstellung des
Seitenspins Manuell
Funktion
Einstellung des o oo
Seitenspins 180°+90
Winkel
Zwei Sprungbille Unterstiitzen

PONGBOT NOVA S PRO
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Verpackungsgrofie des 600 * 460 * 230 mm
Produkts
Nennspannung Gleichstrom24V
Enthaltenes Produkt Adapter (AC100~240, 50/60HZ)

Drahtlos

Art der Kommunikation

Bluetooth

Schalter/Taster

Netzschalter/Netzwerk-Pairing-Taste (Bluetooth)

OTA-Aktualisierung

Unterstiitzen

Android/IOS

Unterstiitzung (Mobile APP)

2.3. N-Control S Technische Parameter

Pairing-Methode

Anpassung Norm

N-Control Typ S Knopf
Displaygrofie 1,5 Zoll
Bluetooth

Programmierte Bohrer

Standardposition: 36 (programmierte Kombinationen) X 2
(linke und rechte Hand) X 3 (Schwierigkeitsgrad) =216
Netznahe: 8 (programmierte Kombinationen) X 2 (linke und
rechte Hand) X 3 (Schwierigkeitsgrad) = 48
Insgesamt programmierte Kombinationen: 44 (36+8)

Gesamtzahl der programmierten Ubungen: 264 (216+48)

Kundenspezifischer Unterstiitzt eine Kombination
Bohrer
Héndchen halten Links-/Rechtshander

Unterstiitzte Sprachen

Chinesisch/Englisch

Firmware-

Firmware-Upgrade fiir die mobile APP

Aktualisierung

* Nach Erhalt von N-Control S miissen Benutzer 2 AAA-Batterien kaufen und diese

gemil} den positiven un:

Umweltschutz

PONGBOT NOVA S PRO

d negativen Polaritdtsmarkierungen einlegen.



oo

Elektro- und Elektronikaltgerite diirfen nicht mit unsortierten Siedlungsabfallen

vermischt werden. Die korrekte Entsorgung dieses Produkts trigt dazu bei, wertvolle

Ressourcen zu sparen und mogliche negative Auswirkungen auf die menschliche

Gesundheit und die Umwelt zu vermeiden, die andernfalls durch unsachgeméife

Abfallentsorgung verursacht werden konnten.

Warnung

* Werfen Sie den Akku nicht ins Feuer, um zu verhindern, dass der Akku explodiert

oder giftige oder gefdhrliche Substanzen freisetzt.

* Schlieflen Sie die Batterie nicht kurz, um zu verhindern, dass die Batterie verbrennt

und einen Brand verursacht.

2.4. Sprache der Roboter-Kontrollleuchte

Oberes Licht Geringeres Licht
Erkliarung der
Frequenz Frequenz .
Farbe Farbe leichten
(Zeiten/Sek.) (Zeiten/Sek.) Sprache
Bluetooth nicht
Blaues Licht 1 Blaues Licht 1
verbunden
Blaues Licht| Immeran |Blaues Licht Immer an Bluetooth-Verbindung
Gelb Gelb Bluetooth-Kopplung
1 1
Licht Licht Modus
Weil3 Weil3 Firmware-Aktualisierung
Immer an Immer an
Licht Licht Status

Die Drehung verschiedenfarbiger Lichter im Aufschlag:

Je hoher die
obere
Raddrehzahl,
desto ndher
leuchtet die
Kontrollleucht

Wenn die

EEEEEEEEEEN
RZ1 B2 R225 R232 R2%6 R242 R248 R2SE RZSS R2SS

fR t G4s G52 G&1 G72 GT8 GET
€ aul Rot.

838 B3¢ B3 B27 B23 BW B2 B

R254 R254 R

G9 G105 GN7 G52 GMB G3 GI78 GIW6 G2N G219 G219 G220 G221 G222 G225 G226 G217
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Auf 0 gesetzt,
liegt die
Farbe der
Kontrollleuch
te ndher an
Blau.

Je hoher die
niedrigere
Raddrehzahl,
desto néher ist
die
Kontrollleucht

e auf Rot.
Wenn die EHEEEEEEE NN

242 R:248 R:255 R255 R255 R254 R254 R254 R253 R253 R246 R236 R225 R214 R206 RASE RI47 RI37 RIZ3 R129 RI2Z RUE RN

Geschwindig | BB S E S C e e s E S SR ea,
keit nahe O
liegt, liegt die
Farbe der
Kontrollleuch

te ndher

zu blau.

1. Leuchtet die obere Kontrollleuchte rot und die untere Kontrollleuchte blau, handelt es
sich bei dem Aufschlag um einen starken Topspin-Ball.

2. Wenn die obere Kontrollleuchte rot und die untere Kontrollleuchte rot leuchtet,
handelt es sich bei dem Aufschlag um einen Hochgeschwindigkeitsball ohne Spin.

3. Leuchtet die obere Kontrollleuchte blau und die untere Kontrollleuchte rot, handelt es
sich bei dem Aufschlag um einen starken Backspin-Ball.

4. Wenn die obere Kontrollleuchte blau und die untere Kontrollleuchte blau leuchtet, ist der
Aufschlag ein

Ball ohne Spin bei niedriger Geschwindigkeit.

3. Verwendung der PONGBOT APP

3.1. APP Download und Installation

Benutzer konnen die PONGBOT APP herunterladen und die Installation iiber die
folgenden Kanile abschlieBen: Google Play Store, Apple Store oder scannen Sie den

QR-Code unten, um sie herunterzuladen.

PONGBOT NOVA S PRO
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Wenn Sie wihrend der Installation aufgefordert werden, Standort- oder Bluetooth-

Berechtigungen zu aktivieren, wéhlen Sie bitte die Option "Aktivieren".

3.2. Kontoregistrierung und Systemeinstellungen

3.2.1. Nach dem Offnen der APP klicken neue Benutzer auf der Anmeldeoberfliche
auf "Neues Konto registrieren" und registrieren sich gemif3 den Aufforderungen.
Nach erfolgreicher Registrierung konnen sie sich mit ihrem Konto und Passwort

anmelden. Bei der Registrierung ist der Verifizierungscode 60 Minuten lang giiltig.

Register New Account Register New Account

|

t@gmail.com

=1

Agree to User Agreement and Privacy Policy

(Abbildung 3-1, Abbildung 3-2)

Abbildung 3-1

PONGBOT NOVA S PRO
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Register New Account - ) Dr.PingPong

i

fanjie_amber@gmail.com

123456_fanjie

Forgot Password >

M= T

@wen to User Agreement and Privacy Policy

Abbildung 3-2

3.2.2. Benutzername, Avatar und Passwort dndern

Klicken Sie auf das Avatar-Symbol in der oberen linken Ecke der APP-Startseite -

Mein Konto, um Anderungen vorzunehmen. (Abbildung 3-3)

My Account
Account Email fan****@gmail.com ——
General Settings User Name Dr.PingPong
Holp/&:Support Profile Photo ) —

Change Password

Abbildung 3-3

PONGBOT NOVA S PRO
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3.2.3. Systemeinstellungen

Klicken Sie auf das Avatar-Symbol in der oberen linken Ecke der APP-Startseite -
Systemeinstellungen. Sie konnen die APP-Version in "Info" anzeigen oder aktualisieren,
in den Sprachoptionen zu anderen Sprachen wechseln und die Benutzervereinbarung

und die Datenschutzrichtlinie in den rechtlichen Informationen anzeigen. ( Abbildung 3-

4 ) General Settings
About i
Language English

Legal Information —

Abbildung 3-4
3.2.4. Hilfe und Unterstiitzung
Klicken Sie auf das Avatar-Symbol in der oberen linken Ecke der APP-Startseite -

Systemeinstellungen, um das Hilfevideo des entsprechenden Produkts anzuzeigen. (

Abbildung 3-5)

PONGBOT NOVA S PRO 11
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Help & Support
NOVA S Pro
OMNI S Pro
HALO S Pro
N-CONTROL S

E-PAD S

Abbildung 3-5

3.3. Hinzufiigen von Robotern

Die Kommunikationsmethode zwischen der PONGBOT APP und der Maschine ist
die Bluetooth-Kommunikation.

3.3.1. Bluetooth-Kopplung des Roboters

SchlieBen Sie den Roboter an die Stromversorgung an und drehen Sie den Schalter
in die Position " |". Schalten Sie die Bluetooth-Funktion des Mobiltelefons ein, rufen
Sie die Pongbot-APP auf, klicken Sie auf das "+" in der oberen rechten Ecke der
Seite, wihlen Sie den Roboter des Modells NOVA S PRO aus und die

APP sucht automatisch nach Robotern desselben Modells in der Ndhe. Wihlen Sie in
der Geriteliste das Gerit aus, das mit den letzten beiden Ziffern der SN auf dem
Typenschild des Roboters ilibereinstimmt, klicken Sie auf die Kopplungsschaltfliche
und warten Sie, bis die APP die Bluetooth-Kopplung mit dem Roboter abgeschlossen
hat. ( Abbildung 3-6)

PONGBOT NOVA S PRO 12
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- ) Dr.PingPong Q Add Device Training Robot

3]
NOVA S Pro Tabletop Training Robot i

OMNI S Pro attachabie Training Robot written on product lable located on the back

‘, NOVA S Pro_083211200001

HALO S Pro roveabte Training Robot -
I NOVA S Pro_083211200001

SN: 0832112x000x

Select your device based on its serial number (SN)

N-CONTROL S rotot Remote Control

E-PAD S Robot Touch-Screen

y
- |

Abbildung 3-6
3.3.2. Initialisierung des Gerits
Wihlen Sie den Roboter aus, der iiber Bluetooth verbunden wurde, klicken Sie auf die
Schaltflache Start, warten Sie, bis der Roboter die Initialisierung abgeschlossen hat,

und rufen Sie die Roboterseite auf. ( Abbildung 3-7 )

) Dr.PingPong NOVA S Pro

NOVA S Pro rabletop Training Robot

0 Tonnected ) (v vaianio) NOVA S Pro Tabletop Mode '

TableTop Training Robot

Mode Details 4

Abbildung 3-7

PONGBOT NOVA S PRO 13
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3.4. Verwendung von programmierten Kombinationen

Wir haben die PongSmart Al-Plattform entwickelt, die es uns ermoglicht, eine
kollaborative Mensch-Maschine-Trainingsumgebung zu etablieren, und wir haben auch
eine strategische Partnerschaft mit der China Table Tennis Academy (CTTC, unter der
Leitung von Shi Zhihao, dem ehemaligen Cheftrainer der chinesischen Tischtennis-
Nationalmannschaft) geschlossen.

3.4.1. Bestitigen Sie die Roboterposition

In der Tischbedienoberfliche ist die Roboterplatzierung in den Standard-
Positionsmodus, den Net-Near-Positionsmodus und den benutzerdefinierten
Positionsmodus unterteilt. Uberpriifen Sie auf den Standard-Positions- und Near-Net-

Positionsseiten zunichst die Platzierungsdetails und platzieren Sie den Roboter nach

Vo D .--=\

Programmed Drills (Standard)

Tabletop Mode ] Mode Details

Tabletop Mode

Programmed Drills (Standard)

( isic ) 52Combined Complex

Robot Position Demo (Place robot as shown below)

Programmed Drills (Near-Net)

Custom Drills

Standard Position:

Place the robot on table, its back end should be

aligned with table end line. Note that the center (F): Forehand  (B): Backhand
line of the robot should also be the center line
of the table. This position is recommended for Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)

daily training with moderate ball speed and
hardness level

Drive(F) - Drive(F) - Drive(8) - Drive(8)

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)

Near-Net Position: Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)

Place the robot on table close to net area, make sure
that the ball export portal is alligned with the net Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)
Note that the center line of the robot should also be
the center line of the table. This position is
recommended for beginners with a rather soft ball
speed and hardness level, designed for fixed

4\ movements. Yl Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) -

A
Bedarf in der richtigen Position. (Abbildung 3-8)

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)

Abbildung 3-8

3.4.2. Details zu den programmierten Kombinationsparametern

PONGBOT NOVA S PRO 14
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Einfiihrung in die
Kombination

My
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Ired °s od
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Die Trainingstechnik

fiir Riickhand Schupf

betont den Umgang mit
Unterspin auf dem kurzen Platz
Bille innerhalb des Tisches
Tischtennisplatte. Wéhrend der

Schupf B,US, Ausbildungsprozess,
chup

(B)

SC einen Schritt nach vorne machen und

Den Schléger zuriickziehen
erforderlich sind, indem die
Unterseite des Balls.
Finger und Handgelenke
sollte beauftragt werden,

Vervollstindigen Sie den Treffer.

uonIsog-piepueis

(ppung 10upozuio) oiseq

Die Trainingstechnik fiir Vorhand Schupf
konzentriert sich vor allem auf

Umgang mit dem Kurzplatz

Bille im Inneren unterdrehen

die Tischtennisplatte.

Schupf Wihrend des Trainings ist es

notwendig, um einen Schritt nach vorne

zu machen und die

Schldger und schiebt die
Unterer Rand der Tabelle
Tennisball. Finger und

Handgelenke sollten verwendet werden,
um
Strom fiir die schlagen

PONGBOT NOVA S PRO 15
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Konter

(B)

B,TS,
LC

Die Trainingskombination

fiir den RiickhandKonter ist die
Am héufigsten verwendet
Topspin Riickhand Return
Technik, erfordert es, den Ball mit
seiner

hochster Punkt.

Den Schlédger zuriickziehen
und schnelle Kontraktion
der Unterarm sind essentiell

fiir die Vollendung des Treffers.

Konter(F)

F, TS,
LC

Die Trainingskombination
fur den VorhandKonter, die
Am héufigsten verwendet
Topspin-Return-Technik
im Tischtennis, beinhaltet

Sicherstellen, dass der Treffer
erzielt, wird

am hochsten Punkt des
Ankommender Ball. Das

Schldger muss gezogen werden
Riicken und der Unterarm
schnell unter Vertrag genommen

Vervollstindigen Sie den Treffer.

Topspin
®

F,US,
LC

Forehand Topspin ist ein
géangige Technik fir

Umgang mit langen

Bille mit Unterspin wegdrehen
aus der Tabelle. Wann

Wenn du diesen Schuss ausfiihrst, ist
es
entscheidend ist, um die

Schlager friih, drehen Sie die
Koérper, in die Hocke gehen, den
Boden und wenden. Bein

Strom wird zur Ubertragung von

Gewicht bis zur Taille,
Drehen des Korpers und
Arm, um den Treffer zu
vervollstandigen.

Beim Umgang mit

stark drehend

Biille unterdrehen, reduzieren
Ballaufprall und -erhéhung
Schlagerverpackung und

Reibung.

PONGBOT NOVA S PRO
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Topspin
(B)

B,US,
LC

Der Riickhand-Topspin ist
eine gangige Technik fiir
den Umgang mit langen
Unterspinbéllen. Es
erfordert eine friihe
Vorbereitung des
Schldgers, Korperrotation,
Kniebeugen, Abstoflen
vom Boden und Drehen.
Die Beinkraft wird genutzt,
um das Gewicht auf die
Taille zu verlagern, indem
Kérper und Arm gedreht
werden, um den Schlag zu
vervollstandigen. Fiir stark
drehende Bille reduzieren
den Aufprall und erhdhen
die Umhiillung und
Reibung des Schlégers.

Topspin
(F)-
Konter(B)

F,US,
LC

B,TS,
LC

Der Vorhand-Topspin mit
Riickhand-Konter
konzentriert sich auf den
Ubergang zwischen Unter-
und Topspin und erfordert
Anpassungen der
Beinarbeit und eine
frithzeitige Vorbereitung
des Schlédgers auf
unterschiedliche Spin-
Arten.

(opjung 10MZ) HATUIqUIOY

Topspin

(F)-
Konter(F)

F,US,
LC

F, TS,
LC

Forehand Topspin mit
Forehand Konter trainiert
den Ubergang zwischen
Unter- und Topspin. Wenn
Sie mit verschiedenen
Spin-Arten konfrontiert
sind, passen Sie Thre
Haltung durch Beinarbeit
an, um den Sweet Spot zu
lokalisieren und den
Schldger im Voraus
vorzubereiten.

PONGBOT NOVA S PRO
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Konter(F)-
Konter(B)

TS,
LC

TS,
LC

VorhandKonter und
RiickhandKonter
kombinieren
VorhandKonter,
RiickhandKonter und
Beinbewegungen.

Setze nach jedem Schlag
deine Haltung zuriick und
passe deine Schritte an die
Position des ankommenden
Balls an.

Schupf(F)-
Konter(F)

Us,
SC

M,TS,
LC

Beim Vorhand-Schupf mit
Vorhand-Konter passt man
nach einem Vorhand-
Schupf die Haltung an, um
einen seitlichen Topspin-
Konter auszufithren. Wenn
du den Vorhand-Schupf
ausfiihrst, bringe den Ball
vorzugsweise auf die
Riickhandseite des Gegners
zuriick und zwinge ihn so
zu einem Riickhand-
Underspin-Topspin, um so
eine Strategie fiir einen
seitlichen Topspin-Konter
bei deinem néchsten Schlag
zu entwickeln.

Schupf(B)
- Topspin
(F)

uUs,
SC

US,
LC

Der Riickhand-Schupf mit
dem Vorhand-Topspin
beginnt mit der Kontrolle
kurzer Unterspinbille,
wobei oft eine kurze
Platzierung zur Kontrolle
verwendet wird. Wenn der
Gegner einen langen Ball
auf deine Vorhand
zuriickbringt, passe deine
Haltung an, um einen
Vorhand-Underspin-
Topspin fiir einen Angriff
auszufiithren.
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Topspin
(F)-
Konter(B)

uUs,
LC

TS,
LC

Der Vorhand-Topspin mit
Riickhand-Konter
konzentriert sich auf den
Ubergang zwischen Unter-
und Topspin und erfordert
Anpassungen der
Beinarbeit und eine
frithzeitige Vorbereitung
des Schlédgers auf
unterschiedliche Spin-
Arten.

Schupf(F)-
Topspin
B)

uUs,
SC

US,
LC

Beim Vorhand-Schupf mit
Riickhandschlaufe geht es
um den Umgang mit
kurzen Unterspin-Billen,
wobei in der Regel eine
kurze Platzierung
verwendet wird, um den
Gegner zu kontrollieren.
Wenn der Gegner einen
langen Ball auf deine
Riickhand zuriickbringt,
passe deine Haltung an, um
einen Riickhand-
Underspin-Topspin fiir
einen Angriff auszufiihren.

Konter(F)-
Konter(F)

TS,
LC

M,TS,
LC

Forehand Konter mit
Forehand Konter
kombiniert den Vorhand-
Konter mit dem Training
der Beinarbeit. Nach der
Stabilisierung der Leistung
und kehrt mit
VorhandKonter mit festen
Punkten, mit
Beinbewegungen, um
Bille an zwei
verschiedenen
Landepunkten zu
handhaben. Setze nach
jedem Schlag deine
Haltung zuriick und passe
deine Schritte an die
Position des ankommenden
Balls an.
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Schupf(B)
- Topspin

®)

Us,
SC

Us,
LC

Der Riickhand-Schupf mit
dem Riickhand-Topspin
beginnt mit dem Umgang
mit kurzen Unterspin-
Ballen, oft mit einer kurzen
Platzierung. Wenn der
Gegner einen langen Ball
auf deine Riickhand
zuriickbringt, passe deine
Haltung an, um einen
Riickhand-Underspin-
Topspin fiir einen Angriff
auszufiihren.

Schupf(F)-
Topspin
(F)

Us,
SC

Us,
LC

Der Vorhand-Schupf mit
dem Vorhand-Topspin
beginnt mit dem Umgang
mit kurzen Unterspin-
Ballen, wobei oft eine
kurze Platzierung
verwendet wird, um den
Gegner zu kontrollieren.
Nachdem der Gegner einen
langen Ball auf deine
Vorhand zuriickgespielt
hat, passe deine Haltung
an, um eine Vorhand-
Unterspinschlaufe fiir
einen Angriff auszufiihren.

Topspin

(F)-
Topspin

()

Us,
LC

M,US,
LC

Der Vorhand-Topspin mit
dem Vorhand-Topspin
integriert Vorhand-,
Unterspin-Schlaufe und
FuBarbeitseinstellungen. Er
befasst sich in erster Linie
mit aufeinanderfolgenden
Unterspinbéllen mit
unterschiedlichen
Landepunkten. Nach jedem
Vorhand-Unterspin-
Topspin setzen Sie schnell
zuriick, passen Sie Thre
Haltung an, lokalisieren Sie
den Sweet Spot des
nichsten Schlags und
ziehen Sie den Schlédger
zuriick, um den Schlag zu
vervollstiandigen.
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Topspin

(B)-
Konter(F)

Us,
LC

TS,
LC

Der Riickhand-Topspin mit
Vorhand-Konter betont den
Ubergang zwischen Unter-
und Topspin und nutzt die
Beinarbeit, um den Sweet
Spot zu lokalisieren und
den Schldger im Voraus
vorzubereiten.

Topspin
(B)-
Konter(B)
-Konter(F)

Us,
LC

TS,
LC

TS,
LC

Der Riickhand-Topspin mit
Riickhand-Konter und
Vorhand-Konter simuliert
reale Spiel-Returns, das
Trainieren strategischer
Verlagerungen durch
Unterspin-Topspins, den
Ubergang zu Topspin-
Attacken und
anschliefende Vorhand-
/Riickhand-Returns.

Driicken
(F)-
Topspin
(F)-
Konter(B)

(apqung aro1yowr)xordwos|

uUs,
SC

US,
LC

TS,
LC

Der Vorhand-Schupf mit
Vorhandschlaufe und
RiickhandKonter simuliert
reale Returns, was
rechtzeitige
Riicksetzungen und
Anpassungen von Haltung
und Beinarbeit basierend
auf der Position und dem
Spin des ankommenden
Balls erfordert.

Schupf(B)

Topspin

(F)-
Konter(F)

Us,
SC

Us,
LC

TS,
LC

Backhand Schupf mit
Vorhandschlaufe und
VorhandKonter simuliert
reale Returns und betont
rechtzeitige
Riicksetzungen und
Anpassungen von Haltung
und Beinarbeit basierend
auf der Flugbahn und dem
Spin des Balls.
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Schupf(B)

Topspin

(B)-
Konter(F)

Us,
SC

uUs,
LC

TS,
LC

Der Riickhand Schupf mit
Riickhand Topspin und
VorhandKonter ist ein
umfassendes
Real-Game-Simulation,
wobei der Schwerpunkt
auf rechtzeitigem
Zuriicksetzen und
Anpassungen der
Haltung/FuBarbeit fiir
unterschiedliche
Eingehende Bille.

Konter(B)
-Konter(F)
-Konter(F)

TS,
LC

TS,
LC

TS,
LC

Der Riickhand-Konter mit
Vorhand-Konter und
Vorhand-Konter
kombiniert
Seitwértsangriffe und
Vorhand-Verteidigung, um
offensive und defensive
Rhythmen in einem
umfassenden Topspin-
Beinarbeitstraining

anzupassen.

Driicken
(F)-
Topspin
(F)-
Konter(F)

Us,
LC

US,
LC

TS,
LC

Forehand Schupf mit
Vorhandschlaufe und
VorhandKonter ist
umfangreich
Real-Game-Simulation,
die rechtzeitige
Riicksetzungen und
Anpassungen der Haltung
und Beinarbeit basierend
auf den Eigenschaften des
ankommenden Balls
erfordert.

Zufillig
es
Laufwer
k

TS,LC

TS,L
CR

TS,L
CR

TS,L
CR

TS,L
CR

Random Konter Trains fiir
inkonsistente Topspin-
Returns sowohl mit der
Vorhand als auch mit der
Riickhand. Finde durch
Anpassungen der
Beinarbeit den besten
Riickkehrpunkt und
vollende den Schlag.
Unvorhersehbare
Landepunkte erfordern
Schnelligkeit

Resets und Beinarbeit
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Anderungen.

2/3 Court
Random
Konter

TS,LC

TS,L
CR

TS,L
CR

TS,L
CR

TS,L
CR

2/3 Court Random Konter
sorgt fiir inkonsistente
Topspin-Returns auf der
Vorhandhilfte des Tisches.
Finde durch Anpassungen
der Beinarbeit den
optimalen Riickkehrpunkt
und vollende den Schlag.
Inkonsistente Landepunkte
erhdhen die
Unberechenbarkeit und
erfordern schnelles
Zuriicksetzen und
Beinarbeit

Anpassungen.

Topspin
(F)-
Konter(B)
-Konter(F)

Us,
LC

TS,
LC

TS,
LC

Vorhand-Topspin mit
Riickhand und
VorhandKonter simuliert
Real-Game-Returns, mit
Fokus auf strategische
Anpassungen durch
Unterspin-Schlaufen gegen
lange Underspin-Bille,
Ubergang zu Topspin-
Angriffen und
anschlieender Vor-
/Riickhand

Ertrag.

Driicken
¥)-
Topspin
(¥)-
Konter(F)

Us,
SC

Us,
LC

TS,
LC

Forehand Schupf,
Forehand Topspin with
Forehand Konter ist eine
umfassende
Trainingstechnik mit
mehreren Landepunkten
und Spin-Variationen. Es
trainiert verschiedene
technische Bewegungen
und Spinwechsel, die
sich auf die gesamte
Offensive auswirken und
Abwehrsysteme, von
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Table Control fiir
Seitwirtsangriffe und
defensive Tauchschiisse.

Schupf(B)

Topspin

(B)-
Konter(B)

Us,
SC

Us,
LC

TS,
LC

Backhand Schupf,
Backhand Topspin mit
Backhand Konter simuliert
reale Returns und erfordert
rechtzeitige
Riicksetzungen und
Anpassungen in Haltung
und Beinarbeit, um
eingehende Bille effektiv
zu handhaben.

Driicken
(F)-
Topspin
B)-
Konter(B)

uUs,
SC

US,
LC

TS,
LC

Forehand Schupf,
Backhand Topspin mit
Backhand Konter simuliert
reale Returns und erfordert
rechtzeitige Riicksetzungen
und Anpassungen von
Haltung und Beinarbeit
basierend auf der Position
und dem Spin des
ankommenden Balls.

Alle
zufillig

TS,R

TS,R

TS,R

Alle Random-Trainings
beinhalten kurze
Unterspin-Bille innerhalb
des Tisches und
inkonsistente Topspin-
Biille bei

Mittlere bis weite
Distanzen. Schnelle
Anpassungen der
Beinarbeit sind
entscheidend, um den
Sweet Spot zu lokalisieren
und die Rendite zu
vervollstandigen.

PONGBOT NOVA S PRO

24




oo

Backhand Schupf mit
Vorhandschlaufe und
RiickhandKonter simuliert
reale Returns und erfordert
schnelle Riicksetzungen

Schupf(B) und Anpassungen von

- B, F, B, Haltung und Beinarbeit
Topspin US, Us, TS, basierend auf der Position
(F)- SC LC LC und dem Spin des Balls.
Konter(B)

Forehand Schupf mit
Riickhand  Topspin

und Vorhand Konter

ist ein umfassendes
Real-Game-Simulation, die

Driicken

(F)- F, B, F, schnelle Resets und

Topspin US, Us, TS, Anpassungen in Haltung und

(B)- SC LC LC Beinarbeit an ankommende
Bille erfordert.

Konter(F)
Vorhand-Topspin mit
Vorhand- und
RiickhandKonter simuliert
Real-Game-Returns,
Trainingsanpassungen in
offensiven und defensiven
Strategien durch

Topspin Underspin-Topspin-

(F)- F, F, B, Techniken gegen lange

Konter(F)- Us, TS, TS, Underspin-Biille, Ubergang

Konter(B) LC LC LC in Topspin-Attacken und

aufeinanderfolgende
Vorhand-/Riickhand-
Returns.
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Topspin
B
(B)- ’
Konter(F)- Us,
Konter(B) LC

TS,
LC

TS,
LC

Riickhand Topspin mit Vorhand
und Riickhand Konter simuliert
Real-Game-Returns, wobei
strategische Veranderungen
durch Unterspin-Schlaufen, den
Ubergang zu Topspin-Angriffen
und aufeinanderfolgende
Vorhand-/Riickhand im
Vordergrund stehen

Ertrag.

Konter(F)-
Konter(F)-

TS,
Konter(F)

LC

M,TS,
LC

TS,
LC

Forehand Konter 3 Shots ist
eine umfassende Topspin-
Beinarbeitsiibung, die sich auf
den Umgang mit Topspin-
Billen an verschiedenen
Landepunkten konzentriert.
Passen Sie nach jedem Schlag
sofort Thre Haltung und
Beinarbeit an.

Konter

(F) TS,

LC

Die Trainingskombination fiir
den Forehand Konter, die im
Tischtennis am haufigsten
verwendete Topspin-Return-
Technik, besteht darin,
sicherzustellen, dass der Schlag
am hochsten Punkt des
ankommenden Balls ausgefiihrt
wird. Der Schlidger muss
zuriickgezogen und der
Unterarm schnell
zusammengezogen werden, um
Vervollstindigen Sie den Treffer.

UonISOJ 9UYEUONIN
(ppung 12upozuId) oIseq

Schupf Us
) ’

SC

Die Trainingstechnik fiir
Forehand Schupf konzentriert
sich vor allem auf den Umgang
mit Shortcourt-Unterspinbillen
innerhalb der Tischtennisplatte.
Wiéhrend des Trainings ist es
notwendig, einen Schritt nach
vorne zu machen und den
Schlager zuriickzuziehen, um
den Schliger zu driicken
Unterer Rand der Tabelle
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Tennisball. Finger und
Handgelenke sollten verwendet
werden, um Strom fur die
schlagen.

Topspin
(B)

Us,
LC

Der Riickhand-Topspin ist eine
gingige Technik fiir den Umgang
mit langen Unterspinbéllen. Es
erfordert eine frithe Vorbereitung
des Schlédgers, Korperrotation,
Kniebeugen, Abstoen vom Boden
und Drehen. Die Beinkraft wird
genutzt, um das Gewicht auf die
Taille zu verlagern, indem Koérper
und Arm gedreht werden, um den
Schlag zu vervollstandigen. Fiir
stark drehende Bille, reduzieren
den Aufprall und erhéhen die
Schlagerumhiillung

und Reibung.

Konter

(B)

TS,
LC

Die Trainingskombination fiir den
Riickhand Konter, die am
haufigsten verwendete Topspin-
Riickhand-Return-Technik,
erfordert es, den Ball an seinem
hochsten Punkt zu treffen.

Das Zuriickziehen des Schligers
und das schnelle Zusammenziehen
des Unterarms sind unerlésslich
fiir die Vollendung des Treffers.

Schupf
(B)

Us,
SC

Die Trainingstechnik fiir Backhand
Schupf legt den Schwerpunkt auf
den Umgang mit Shortcourt-
Unterspinbéllen innerhalb der
Tischtennisplatte. Wahrend des
Trainingsprozesses ist ein Schritt
nach vorne und ein Zuriickziehen
des Schlégers erforderlich, wobei
die Unterseite des Balls gedriickt
wird.

Finger und Handgelenke

sollte beauftragt werden,
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Vervollstindigen Sie den Treffer.

Topspin
()

uUs,
LC

Der Vorhand-Topspin ist eine
gingige Technik fiir den Umgang
mit langen Underspin-Billen
abseits des Tisches. Bei der
Ausfithrung dieses Schlags ist es
entscheidend, den Schliger frith
zuriickzuziehen, den Korper zu
drehen, in die Hocke zu gehen,
sich vom Boden abzustof3en und
sich zu drehen. Die Beinkraft wird
verwendet, um das Gewicht auf
die Taille zu verlagern, wobei
Koérper und Arm gedreht werden,
um den Schlag zu
vervollstandigen. Bei stark
drehenden Unterspinbéllen ist der
Ballaufprall zu reduzieren und die
Umbhiillung des Schldgers zu
erhdhen.

Reibung.

Konter(F)-
Konter(F)

(epyungd 1oMz) HISTUIqUIOT

TS,
LC

M,TS,
LC

Forehand Konter mit Forehand
Konter kombiniert den Vorhand-
Konter mit dem Training der
Beinarbeit. Nach der Stabilisierung
der Leistung und kehrt mit
VorhandKonter mit festen
Punkten, mit Beinbewegungen, um
Bille an zwei verschiedenen
Landepunkten zu handhaben. Setze
nach jedem Schlag deine Haltung
zuriick und passe deine Schritte
basierend auf dem

Position des ankommenden Balls.

Konter(F)-
Konter(B)

TS,
LC

TS,
LC

Der VorhandKonter mit
RiickhandKonter kombiniert
VorhandKonter, RiickhandK onter
mit FuBBbewegungen.

Setze nach jedem Schlag deine
Haltung zuriick und passe deine
Schritte gemal den
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Position des
ankommenden Balls.

Abkiirzungen: F - Vorhand, B - Riickhand, M-Mitte, TS - Topspin, US - Unter Spin,NS -
Kein Spin, SC-Short Court, MC-Middle Court, LC-Long Court, R - Random

3.4.3. Serve-Einstellungen

Nachdem Sie die Platzierung des Roboters bestétigt haben, wihlen Sie die Kombination aus,
die trainiert werden soll. Auf der Seite zur Serviervorbereitung muss der Benutzer zunéchst
den Kopf des Roboters geméll dem Diagramm in die Probenposition drehen.

Die Standardiibungszeit betrdgt 5 Minuten. Benutzer konnen auf die Schaltflichen "+" oder
"_" klicken, um die Ubungszeit je nach Trainingsbedarf zu erhdhen oder zu verkiirzen.

Der Schwierigkeitsgrad ist standardméBig auf 1 Stern eingestellt. Wenn der Benutzer den
Schwierigkeitsgrad erhoht, erhoht die Aufschlaggeschwindigkeit, die
Rotationsgeschwindigkeit, die Frequenz usw. den Schwierigkeitsgrad bis zu einem
gewissen Grad.

Bei Einzelpunktkombinationen erfolgt die Auswahl der Servierreihenfolge sequenziell oder
zufallig, und der Effekt ist derselbe. Wenn eine Kombination aus 2 oder mehr Einzelbéllen
besteht und die Auswahl der Servierreihenfolge sequentiell ist, serviert der Roboter nach dem
Start des Trainings in der Reihenfolge der einzelnen Kugeln in der Kombination. Zum
Beispiel wird der Roboter fiir die Kombination Konter(F)-Konter(B) im sequenziellen
Modus wiederholt in der Reihenfolge von einem linken und einem rechten Dienst dienen.
Wenn die Auswahl der Aufschlagreihenfolge zufillig ist, serviert der Roboter nicht mehr in
der Reihenfolge der einzelnen Bille, und die Wahrscheinlichkeit, dass jeder einzelne Ball in
jedem Aufschlag erscheint, ist gleich.

Die Nutzer konnen die Schldgerhand nach ihren eigenen Gewohnheiten wihlen. Die Wahl
verschiedener Schldgerhénde fiihrt dazu, dass der Landepunkt der Vorhand auf eine andere
Halfte des Tisches fillt. Wenn zum Beispiel die Schldgerhand als linke Hand ausgewéh 1t
wird, landet der Konter(F) in der programmierten Kombination auf der linken Hélfte des

Tisches.
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Nachdem Sie die Parameter eingestellt haben, klicken Sie auf die Schaltflache Start

und der Roboter beginnt mit der Bedienung. (Abbildung 3-9)

Programmed Drills (Standard) Programmed Drills (Near-Net) Drill Prep

k Basic Combined Complex ( Basic ) Combined Complex Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) —

sl el
Top
Rotation &
Under
Type Spin

Robot Position Demo (Place robot as shown below) Robot Position Demo (Place robot as shown below)

(F): Forehand (8): Backhand (P Forshend | (B) Backherd Time 10 min
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)
Difficulty & *
. . Level o <
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(8) Sequence  ( Sequen ) Random
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Dominant Vet 7 N
ef Right
Hand \ /
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)
Calibration is des ated to either left or right hand
Change of dominant hand might need ta readjust calibration
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)
Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(8) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(8) Clibration

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(8) Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) M
r\"&
\ i ik 4

Abbildung 3-9
3.4.4. Pause/Stopp
In der Serving-Oberflidche konnen Benutzer die Trainingszieldauer und die kumulative
Trainingsdauer anzeigen und das Training auch pausieren/fortsetzen/stoppen. (

Abblldung 3-10 ) Drill in Process

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B) Drill in Process

Drive(F) - Drive(F) - Drive(B) - Drive(B)
Top
Rotation :: —
Under g i A 2
Type Spin

Rotation
Type

Accumulative

2059 Pl

Pause

Continue
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Abbildung 3-10
3.4.5. Kalibrierung
Wenn die Standardparameter des Balls nicht den Trainingsanforderungen
entsprechen, kann der Benutzer zur Seite fiir die Aufschlagvorbereitung
zurlickkehren. In der Balleinstellung kann der Benutzer auch die Aufschlagfrequenz
einstellen und den Aufschlaglandepunkt anpassen.

Je grofBBer der Frequenzparameter ist, desto mehr Aufschldge werden pro Minute
ausgefiihrt.

Wenn der Parameter "Links" und "Rechts" ein positiver Wert ist, wird der
Landepunkt auf die rechte Seite des Spielers angepasst (der Spieler steht dem
Roboter gegeniiber) und je grofer der Wert, desto weiter wird der Landepunkt nach
rechts verschoben. Im Gegenteil, wenn der Parameter ein negativer Wert ist, wird der
Landepunkt auf die linke Seite des Spielers angepasst , und je kleiner der Wert, desto
weiter wird der Landepunkt nach links verschoben. Wenn der Parameter "Vorder-
und Riickseite" ein positiver Wert ist, wird der Landepunkt an das Netz des Tisches
angepasst, und je groBBer der Wert, desto ndher liegt der Landepunkt am Netz. Im
Gegenteil, wenn der Parameter ein negativer Wert ist, wird der Podestpunkt an die
untere Kante der Tabelle angepasst, und je kleiner der Wert ist, desto weiter wird der
Podestpunkt an die untere Kante angepasst.

Nachdem die Anpassung abgeschlossen ist, klicken Sie auf die Schaltfliche
Testkombination, um zu {iberpriifen, ob sie die Schulungsanforderungen erfiillt.
Wenn es die Anforderungen erfiillt, klicken Sie auf die Schaltfliche Bestétigen, um
zur Seite fiir die Zubereitung der Serve zuriickzukehren. Klicken Sie auf die
Schaltfliche Start, um das Training zu starten.

Auf der Seite mit der Balleinstellung wird nach dem Andern der Parameter die

Wirkung auf alle einzelnen Bille in der Kombination wirksam. (Abbildung 3-11)
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Calibration

Combo Test

Abbildung 3-11

3.5. Benutzerdefinierte Kombinationen

3.5.1. Benutzerdefinierte Kombinationen hinzufligen/l6schen

Klicken Sie auf der benutzerdefinierten Seite auf die Schaltfliche Hinzufiigen in der
unteren rechten Ecke der Seite, um mit der Bearbeitung Ihrer eigenen
Trainingskombination zu beginnen. Zuerst miissen Sie auf der Seite zur Auswahl der
Maschinenposition die entsprechende Position im Neun-Quadrat-Raster entsprechend
der tatsdchlichen Position und dem Winkel des Roboters auswihlen und den Winkel
unten so anpassen, dass der Animationseffekt im schematischen Diagramm mit dem
tatsdchlichen Winkel des Roboters iibereinstimmt. Die Anpassungsmethode besteht
darin, den Halbkreis direkt um die Mitte des Rings zu ziehen, um ihn zu drehen, oder
auf "+" oder "-" zu klicken, um die Feinabstimmung vorzunehmen.

Die Reset-Taste setzt den Maschinenwinkel auf den Standardwert von 0° zuriick.

Klicken Sie auf die Schaltfliche Bestétigen, um die Schnittstelle zur Einstellung der
Serve-Parameter aufzurufen.

Sie konnen sich auch auf die Auslieferungsabdeckung des aktuellen Roboter-
Platzierungswinkels im Schaltplan beziehen, um den tatsdchlichen Platzierungswinkel

des Roboters anzupassen. (Abbildung 3-12)
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Select Robot Position

Custom Drills Select Robot Position

3 4 A Reset 3 A

Abbildung 3-12

3.5.2. Benennung von benutzerdefinierten Kombinationen

Geben Sie den Namen der benutzerdefinierten Kombination in das Eingabefeld oben
auf der Seite mit der Einstellung der benutzerdefinierten Parameter ein. Der Name
wird vom Benutzer angegeben. Die allgemeine Benennungsregel lautet, sie nach den
Merkmalen der benutzerdefinierten Kombination zu benennen, wie z. B. Vor- und
Riickhand, Ober- und Unterspin usw. Ein benutzerdefinierter Name kann mit bis zu

35 Zeichen eingegeben werden. (Abbildung 3-13)
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l Custom Drill Title Exa | I

Abbildung 3-13

3.5.3. Art der Drehung

Nachdem Sie die Benennung der benutzerdefinierten Kombination abgeschlossen
haben, miissen Sie den Rotationstyp der Kombination auswihlen und den
Rotationstyp mit einem Ball weiter bestdtigen. Wenn Sie einen Rechtshénder-Ball
einstellen miissen, wéhlen Sie zuerst den Rotationstyp nach links, rechts und rechts,
drehen Sie dann den Roboterkopf in die im Diagramm gezeigte Position und wihlen
Sie schlieBlich den Einzelball-Rotationstyp nach rechts. Dariiber hinaus miissen Sie
beachten, dass nach dem Bestétigen des ersten Rotationstyps mit einem Ball der
nachfolgende Kombinationsrotationstyp nicht gedndert werden kann und nur der

Rotationstyp mit einem Ball gedndert werden kann. (Abbildung
3-14)
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I Custom Drill Title Example 1

Combo
Rotation Type
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Rotation Type S~————

o5 |

| ComboTest 3 4
Abbildung 3-14

3.5.4. Hohe des Balls
Der Parameter fiir die Ballhdhe passt die Hohe des Balls vom Roboter an, wenn er durch das
Netz fliegt. Sobald die Hohe der ersten einzelnen Kugel bestitigt wurde, verwendet die neu
hinzugefiigte einzelne Kugel automatisch den Hohenparameter der ersten einzelnen Kugel.
Wenn der Parameter fiir die Ballhohe des neu hinzugefiigten Einzelballs gedndert wird,
dndern sich auch die eingestellten Parameter fiir einen einzelnen Ball entsprechend. Daher
kann der Roboter den Neigungswinkel des Aufschlags wihrend des Aufschlags nicht
einstellen.
Anpassungsmethode: Sie konnen die Skalenmarkierung auf der Gleitschiene ziehen oder die
linken und rechten Schaltflichen "+" und "-" verwenden, um Feineinstellungen vorzunehmen.
Die Anpassungsmethode fiir andere Parameter ist die gleiche.
Wenn Sie 2 Sprungbille einstellen miissen (der erste Landepunkt befindet sich auf der
Roboterhilfte des Tisches und der zweite Landepunkt befindet sich auf der Spielerhilfte des
Tisches), konnen Sie den Ballhohenparameter auf einen negativen Wert setzen und den
Geschwindigkeitsparameter anpassen, um 2 Sprungbille zu erreichen. Wenn Sie 1
Sprungball setzen miissen (der Roboter serviert den Ball direkt auf die Spielerhilfte des

Tisches), um 2 Sprungbille in der gleichen Kombination zu verbinden,
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1 Sprungball, passen Sie die Geschwindigkeit des zweiten Einzelballs an, um 2

Sprungbille fiir den zweiten Einzelball zu erhalten. (Abbildung 3-15)

16528 8 9 - ° d CB 16528 8@ @ d ap
001 001
Combo op & Under Combo Rotation Type Combo Rotation Type
Rotation Tupe )}
am— )
Ball
Height 3 U ‘ ‘ { ’ -
Bl J
Ball Ball gl
Height 180 = [] +* Height 18.0 U =
-500 1000 0.0 00.0

Single Ball { \ 0 @

2 Under Spir
Rotation Type — B

Single Ball f Single Ball (C Right )
Rotation Type Left N ) Rotation Type Lt iy
Drop
Point S ﬂ
‘ Drop Drop =
Paint 49 = U U Point ) U +
) 100

100
Speed S m
Speed 4.0 - [] + Speed 05 — [] +
00 00

Spin 3 ﬂ Spin 0.0 - ﬂ 4 Spin 00 —: ﬂ ™
L Combo Test }J Combo Test ) Combo Test }
. — ]

Abbildung 3-15
3.5.5. Echtzeit-Animation
Der Animationseffekt auf der Seite zeigt den Landepunkt und die Flugbahn des
einzelnen Balls in der benutzerdefinierten Kombination an, was fiir Kunden praktisch
ist, um zu beurteilen, ob der einzelne Ball auf dem Netz gelandet oder aus dem Tisch

verschwunden ist. Dieser Animationseffekt dient nur als Referenz. ( Abbildung 3-16

)
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001

Combo Rotation Type

Single Ball

Rotation Type Left

40 - U +

Abbildung 3-16

Drop
Point

3.5.6. Abwurfpunkt

Wenn der Parameter 0 ist, befindet sich der Landepunkt in der Ndhe der Mittellinie
der Tabelle. Wenn der Parameter ein positiver Wert ist, befindet sich der Landepunkt
auf der rechten Seite der Tabelle. Wenn der Parameter ein negativer Wert ist,
befindet sich der Landepunkt auf der linken Seite der Tabelle. Je groBer der absolute
Wert des Parameters ist, desto weiter ist er von der Mittellinie der Tabelle entfernt. (

Abbildung 3-17)

Combo p & Unde:
Rotation Type Spin

Ball i
Height 3 ﬂ

[

Under Spin

Spin 3 J]
L Combo Test D‘

Abbildung 3-17
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3.5.7. Geschwindigkeit

Der Parameter Geschwindigkeit passt die Geschwindigkeit des vom Roboter in die
Luft geschleuderten Balls an, was auch als die Kraft des in der Luft vorwirts
fliegenden Balls verstanden werden kann. Wenn andere Parameter gleich sind, gilt:
Je grofer der Geschwindigkeitsparameter, desto schneller wird der Ball geschickt. Je
grofer der Geschwindigkeitsparameter fiir den Aufschlagpunkt ist, desto néher liegt
aer Landepunkt an der unteren Kante des Tisches. (Abbildung 3-18)

L Combo Test

Abbildung 3-18
3.5.8. Drehen
Der Spin-Parameter passt die Geschwindigkeit der Drehung des Tischtennisballs um
seine Achse an. Die Einheit ist Umdrehungen pro Sekunde (r/s). Je grofer der Spin-
Parameter, desto schneller dreht sich der vom Roboter gesendete Ball. Wenn der
Spin 0 ist, ist der vom Roboter gesendete Ball ein Non-Spin-Ball.
Es ist zu beachten, dass sich das System beim Einstellen der Geschwindigkeit
automatisch an den maximalen Spin-Bereich bei dieser Geschwindigkeit anpasst.

(Abbildung 3-19)
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Abbildung 3-19
3.5.9. Frequenz
Der Frequenzparameter passt die Anzahl der Bélle an, die der Roboter in einer
Minute serviert (30-90 pro Minute). Je groBer der Frequenzparameter, desto mehr
Bille werden pro Minute serviert. Der Frequenzpegel ist in 100 Stufen unterteilt, und
jede Erhohung des Frequenzparameters um 10 erhoht die Anzahl der Aufschldge pro
Minute um ca. 6. Wenn Sie das Zeitintervall zwischen den einzelnen Aufschligen
erhohen miissen, damit Sie in den Bereitschaftszustand zuriickkehren konnen, konnen
Sie auBBerdem den Frequenzparameter des ersten einzelnen Balls reduzieren. In
dhnlicher Weise miissen Sie in einigen speziellen Kombinationen eine Kombination
von einzelnen Billen mit unterschiedlichen Rhythmen trainieren, was durch

Anpassen der Frequenz jedes einzelnen Balls erreicht werden kann. (Abbildung 3-20)
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Abbildung 3-20
3.5.10. Anzahl der Wiederholungen
Die Anzahl der Wiederholungen mit einem Ball passt an, wie oft der einzelne Ball in
einer Aufschlagrunde serviert wird. Wenn Sie den Vorhanddruck trainieren miissen,
um den 2-Schuss-RiickhandKonter zu verbinden, gibt es 2 Moglichkeiten, dies zu
erreichen. Der erste besteht darin, 3 einzelne Bélle zu setzen, der erste einzelne Ball
wird als Vorhandstof3 eingestellt und der zweite und dritte einzelne Ball werden als
RiickhandKonter eingestellt; Die zweite besteht darin, den ersten Einzelball als
Vorhandstof3, den zweiten Einzelball als RiickhandKonter einzustellen und die

Anzahl der Einzelballwiederholungen des zweiten Einzelballs auf 2 zu setzen.

(Abbildung 3-21)
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Abbildung 3-21

200

3.5.11. Einzelne Kugel hinzufligen/l6schen

Nachdem Sie die erste einzelne Kugel eingestellt haben, konnen Sie auf "+" klicken, um mit
der Einstellung der nichsten einzelnen Kugel zu beginnen. Eine Kombination kann bis zu 5
einzelne Kugeln setzen. Wenn Sie eine einzelne Kugel 16schen mochten, driicken Sie lange
auf die Nummer der einzelnen Kugel, ziehen Sie sie in den Loschbereich darunter und
klicken Sie auf die Bestitigungsschaltfliche, um den Loschvorgang abzuschlieBen.

(Abbildung 3-22)
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Abbildung 3-22
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3.5.12. Kombi-Test

Drehen Sie nach dem Einstellen der benutzerdefinierten Kombination den
Roboterkopf in die entsprechende Position gemdfl dem Diagramm auf der rechten
Seite des Kombinationsrotationstyps (achten Sie auf die Auf- und Abwértsrichtung
des Roboterkopfes, die obere Linse ist breit und die untere Linse ist schmal.
Nachdem Sie sich in einen bestimmten Winkel gedreht haben, macht der Joint ein
klares "Klick"-Gerdusch), klicken Sie auf die Schaltfliche Combo-Test und
versuchen Sie, den benutzerdefinierten Kombinationsball zu spielen. Wenn es die
Anforderungen nicht erfiillt, konnen Sie die Parameter jeder einzelnen Kugel
entsprechend der Differenz anpassen. Wenn sie die Anforderungen erfiillt, benennen
Sie die Kombin: Sasston D e B | d i Srisingt ten auf die

Schaltﬂéche Spf Rotation Type n Rotation Type

£ 8 0

Ball ) Ball
Height 3 ﬂ Height 3 []
S v

|

1 @ U 2

Single Ball Single Ball
Under Spir
Rotation Type b P 2P Rotation Type St o0

ro) Drop 1
ju\:)l -5 j] —j‘)LuL»( =5 !J
Y D, o (X,

Abbildung 3-23

Under Spir

3.5.13. Serve-Einstellungen

Nachdem die benutzerdefinierte Kombination gespeichert wurde, springt sie automatisch zur
Liste der benutzerdefinierten Kombinationen. Wenn Sie mit dem Training beginnen
mochten, miissen Sie die Trainingskombination auswéhlen. Auf der Seite zur Vorbereitung
des Servierens muss der Benutzer iiberpriifen, ob der Kopf des Roboters mit dem
Beispieldiagramm fiir den Rotationstyp auf der Seite iibereinstimmt. Wenn nicht, miissen Sie

es zuerst anpassen, um konsistent zu sein.
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In dem Bild in der Mitte der Seite kénnen Sie die Position und den Winkel des Roboters auf
dem Tisch anzeigen, was fiir Benutzer praktisch ist, um den Roboter beim nichsten Training
schnell in die entsprechende Position zu bringen. Dariiber hinaus konnen Sie im Bild intuitiv
nachvollziehen, wie viele einzelne Bille in der Kombination vorhanden sind, wie viel
Drehung und Reihenfolge jeder einzelnen Ball hat und ob es sich bei jedem einzelnen Ball
um einen Einsprungball handelt oder ob es sich um einen Ball handelt.

Bille mit zwei Spriingen.

Unten auf der Seite konnen Sie die Ubungszeit und die Reihenfolge der Aufschlige
festlegen. Nach der Einstellung kdnnen Sie auf die Schaltfliche Start klicken, um diesen
benutzerdefinierten Kombinationsball zu erleben.

In der Serving-Oberfldche konnen Benutzer die Trainingszieldauer und die kumulative
Trainingsdauer anzeigen und das Training auch pausieren/fortsetzen/stoppen. ( Abbildung 3-24)
Wenn Sie die Parameter eines einzelnen Balls dndern miissen, klicken Sie auf die
Schaltflache Edit Combo, um die Parameterbearbeitungsseite aufzurufen. Die
Bearbeitungsmethode ist die gleiche wie beim Hinzufiigen einer neuen Kombination.
Nachdem Sie die Anderung abgeschlossen und bestitigt haben, klicken Sie zum Speichern

auf die Schaltflache Speichern.

Drill Prep Drill in Process

Custom Orill Title Text Area Custom Drill Title Text Area

Rotation %
Type "‘f"‘

Accumulative

20 : 59

Right

Rotation
Type

Position
& Angle

-15°

Time 10 min
Sequence  ( Sequential ) Random
Edit Combo Pause
A A A 4

Abbildung 3-24

3.5.14. Beispiele fiir Anpassungen
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Um den Benutzern zu helfen, sich schneller mit der benutzerdefinierten Bearbeitung vertraut
zu machen, nehmen wir Konter(F)-Konter(B) und Schupf(F)-Konter(B) als Beispiele, um
jedem zu helfen, die Fahigkeiten der benutzerdefinierten Kombinationsbearbeitung zu
verstehen.

(1) Konter(F)-Konter(B)

Der Vorhand-Konter mit Riickhand-Konter kombiniert Vorhand-Konter, Riickhand-Konter
mit Beinarbeit. Nach jedem Schlag muss der Spieler seine Haltung und Beinarbeit
entsprechend der Position des Balls anpassen.

Gemadl der Beschreibung der Kombination Konter(F)-Konter(B) kdnnen wir wissen, dass die
Kombination 2 Einzelbille enthéilt, der erste Einzelball ist ein Vorhandball, der zweite
Einzelball ist ein Riickhandball und beide Einzelbélle sind Topspin-Bille.

Nehmen Sie den Roboter in der Standardposition als Beispiel, rufen Sie die Seite fiir die
benutzerdefinierte Kombination auf, klicken Sie auf die Schaltfliche Hinzufiligen, wéhlen Sie
Position 8 aus, wihlen Sie den Standardlandebereich aus und klicken Sie auf die Schaltflache
Bestitigen, um die Seite zur Parameterbearbeitung aufzurufen.

i. Geben Sie im Eingabefeld oben auf der Seite "Laufwerk(F)-Laufwerk(B)" ein, um das
Benennung der Kombination;

1i. Wihlen Sie Top & Under Spin als kombinierten Rotationstyp aus.

1ii. Die Ballhohe ist auf 50 eingestellt;

1v. Beginnen Sie mit dem Einstellen der Parameter der ersten einzelnen Kugel. Wihlen Sie
Topspin als Rotationstyp fiir einen einzelnen Ball aus, setzen Sie den Drop-Point-Parameter
auf 4, den Geschwindigkeits-Parameter auf 3, den Spin-Parameter auf 2, den Frequenz-
Parameter auf 50 % und die Anzahl der Wiederholungen auf 1.

v. Beginnen Sie mit dem Einstellen der Parameter fiir die zweite einzelne Kugel. Wéhlen
Sie Topspin als Einzelball-Rotationstyp, setzen Sie den Drop-Point-Parameter auf -4, den
Speed-Parameter auf 3, den Spin-Parameter auf 2, den Frequenz-Parameter auf 50 % und die
Anzahl der Wiederholungen auf 1.

vi. Klicken Sie auf die Schaltfliche Combo-Test, um zu {iberpriifen, ob der vom Roboter
gesendete Ball die Trainingsanforderungen erfiillt. Wenn ja, klicken Sie zum Speichern auf
die Schaltfliche Speichern.

(2) Schupf(F)-Konter(B)

Der Vorhand-Schupf mit Riickhand-Konter ist ein Short-Court-Spin zu einem Long-Court-

Topspin, der vor allem dazu dient, die Anpassung der Beinarbeit und Wechsel des Schldgertyps
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Zu trainieren.
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Gemal der Beschreibung der Kombination Schupf(F)-Konter(B) konnen wir wissen, dass
die Kombination 2 Einzelbdille enthélt, der erste Einzelball ist ein Vorhand-Shortcourt-
Underspin-Ball und der zweite Einzelball ist ein Riickhand-Flong-Court-Topspin-Ball.
Nehmen Sie den Roboter in der Standardposition als Beispiel, rufen Sie die Seite fiir die
benutzerdefinierte Kombination auf, klicken Sie auf die Schaltfliche Hinzufiigen, wéhlen Sie
Position 8 aus, wihlen Sie den Standardlandebereich aus und klicken Sie auf die Schaltflaiche
Bestétigen, um die Seite zur Parameterbearbeitung aufzurufen.

i. Geben Sie im Eingabefeld oben auf der Seite "Schupf(F)-Konter(B) " ein, um die
Benennung der Kombination;

11. Wihlen Sie Top & Under Spin als kombinierten Rotationstyp aus.

1ii. Die Ballhohe ist auf 40 eingestellt;

iv. Beginnen Sie mit dem Einstellen der Parameter der ersten einzelnen Kugel. Wihlen Sie
underspin als Rotationstyp fiir einen einzelnen Ball aus, setzen Sie den Drop-Point-
Parameter auf 6, den Speed-Parameter auf 2, den Spin-Parameter auf 4, den Frequenz-
Parameter auf 10 % und die Anzahl der Wiederholungen auf 1.

v. Beginnen Sie mit dem Einstellen der Parameter fiir die zweite einzelne Kugel. Wéhlen
Sie Topspin als Einzelball-Rotationstyp, setzen Sie den Drop-Point-Parameter auf -7, den
Speed-Parameter auf 3, den Spin-Parameter auf 3,5, den Frequenz-Parameter auf 50 % und

die Anzahl der Wiederholungen auf 1.

vi. Klicken Sie auf die Schaltfliche Combo-Test, um zu iiberpriifen, ob der vom Roboter
gesendete Ball die Trainingsanforderungen erfiillt. Wenn ja, klicken Sie zum Speichern auf
die Schaltflache Speichern.

3.5.15. Tipps fiir benutzerdefinierte Kombinationseinstellungen:

»¢ Um den Landepunkt vorwirts oder riickwirts einzustellen, konnen Sie die Parameter flir
die Ballhohe und die Geschwindigkeit anpassen (sobald die Ballhéhe gedndert wird, wirkt
sie sich auf alle einzelnen Bélle aus. Sie miissen iiberpriifen, ob die bearbeitete einzelne
Kugel fiir den gedanderten Kugelhdhenparameter geeignet ist.

»Um die Genauigkeit des Animationseffekts zu gewidhrleisten, muss die tatsdchliche Position
des Roboters mit der Position im Animationseffekt {ibereinstimmen.

2% Der Roboter unterstiitzt nicht das Umschalten zwischen verschiedenen
Kombinationsrotationstypen wiahrend des Aufschlags, wie z. B. das Umschalten von Topspin
auf Sidespin, daher muss der Benutzer den Kombinationsrotationstyp vor der Bearbeitung

bestétigen.
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%2 Sprungbille koémnen durch Absenken der Ballhéhe oder durch Verringern der
Geschwindigkeit erreicht werden.

3.5.16. Verwaltung von benutzerdefinierten Kombinationslisten

Auf der Seite fiir benutzerdefinierte Kombinationen kdnnen Benutzer auf die Schaltfliche
Verwalten klicken, um die Seite fiir die Kombinationsverwaltung aufzurufen. Auf dieser Seite
konnen Benutzer die Auswahl auswidhlen oder verwerfen, indem sie auf den
Kombinationsnamen klicken, oder auf die Schaltfliche Alle auswihlen klicken, um schnell alle
Kombinationen auszuwéhlen. Klicken Sie auf die Schaltfliche Loschen und bestitigen Sie, um
die ausgewihlte Kombination zu l6schen. Sobald die Kombination geldscht wurde, kann sie
nicht wiederhergestellt werden. Benutzer sollten die Loschfunktion mit Vorsicht verwenden.

(Abbildung 3-25)
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Abbildung 3-25

3.5.17. APP-Einstellungen
Klicken Sie auf die Schaltflache "Einstellungen” in der oberen rechten Ecke, um die
zugehorigen Informationen des Roboters anzuzeigen und festzulegen. (Abbildung 3-26-1)

Geben Sie die Seite mit dem Gerédtenamen ein, der Benutzer kann den Namen des

Roboters dndern. (Abbildung 3-26-2)
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Rufen Sie die Seite mit den Geriteinformationen auf, der Benutzer kann den Namen, die
Seriennummer und die Informationen zur aktuellen Version des Roboters anzeigen.
(Abbildung 3-26-3)

Rufen Sie die Firmware-Upgrade-Seite auf, der Benutzer kann die aktuellen
Versionsinformationen anzeigen, wenn es eine neue Version gibt, kdnnen Sie auf die
Schaltflache Upgrade klicken, um die Version zu aktualisieren.

Wihrend des Upgrade-Vorgangs konnen Sie es nicht nach Belieben beenden, z. B. durch
Trennen des Mobilfunknetzes, Beenden der APP, Ausschalten des Roboters usw., um
Fehlfunktionen des Roboters zu vermeiden.

Rufen Sie die Kalibrierungsseite der programmierten Bohrer auf, der Benutzer kann den
Landepunkt geméaB den Eingabeaufforderungen einstellen und die Wirkung des Landepunkts
testen ( die Methode ist die gleiche wie die Kugelverstellung der programmierten Bohrer ).
Nachdem die Anpassung abgeschlossen ist, klicken Sie auf die Bestétigungsschaltfliche, um
zu speichern. Die Einstellung gilt nur fiir die standardmifig positionsprogrammierten Bohrer.
( Abbildung 3-26-4 )

Rufen Sie die Seite "Hilfe und Support" auf, auf der Benutzer relevante Hilfevideos oder
Dokumente iiber den Roboter anzeigen kdnnen. ( Abbildung 3-26-5 )

Klicken Sie auf die Schaltfliche Gerét 16schen, um die APP vom Roboter zu trennen.

Device Info

NOVA S Pro Settings Device Name

Device Name NOVA S Pro

Training Robot #1 Tl

Device Info

* Firmware Upgrade

Programmed Drill Calibration

Help & Support
Name NOVA S Pro

Serial Nubmer 083211200001

Version 12

Abbildung 3-26-1 Abbildung 3-26-2 Abbildung 3-26-3
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Zudem sind der Roboter und die APP nicht stark eins zu eins gebunden. Wenn sich
das aktuelle Bluetooth-gekoppelte APP-Telefon nicht in der Néhe des Roboters
befindet oder das aktuelle Bluetooth-gekoppelte APP-Telefon die Bluetooth-
Funktion ausschaltet, konnen andere Personen den Roboter auch iiber die
PONGBOT-APP mit der Maschine koppeln, um sie zu verwenden, und es besteht
keine Notwendigkeit fiir die Person, die die Bluetooth-Kopplung beim letzten Mal

abgeschlossen hat, den Roboter in der APP zu 16schen.

4. Verwendung von N-Control S

4.1. Hardware-Einfithrung

4.1.1. Einfiihrung in die Schaltflache
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Abbildung 4-1
4.1.2 Anzeige der Bluetooth-Verbindung
Das Robotersymbol ist verbunden. (Abbildung 4-2)

Mode Selection @iD

My Devices

[Connect to NOVA S Pro @)

Abbildung 4-2

4.1.3. Erinnerung an den Batteriestand

@ Mode Selection @

My Devices

(Connect to NOVA S Pro @)

Abbildung 4-3

4.2. Bluetooth-Kopplung
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Die Bluetooth-Kopplung zwischen N-Control S und dem Roboter ist abgeschlossen, wenn
der Roboter das Werk verldsst. Nachdem der Benutzer den Akku des N-Control S installiert
und bestitigt hat, dass das Robotersymbol in der oberen linken Ecke angezeigt wird
(Abbildung 4-2), kann der Benutzer den Roboter direkt auswéhlen und die Bestitigungstaste
driicken, um die Seite zur Roboternutzung aufzurufen. Wenn die empfangene N-Control S
nicht direkt verwendet werden kann, kann der Benutzer die Bluetooth-Kopplung zwischen N-
Control S und dem Roboter auch geméf den folgenden Schritten abschlie3en.

Schalten Sie den Roboter NOVA S PRO ein, suchen Sie die Umschalttaste fiir die
Netzwerkkonfiguration auf der Riickseite des Roboters (Abbildung 4-4) und driicken Sie sie
zweimal schnell, um die Kontrollleuchte des Roboters auf gelbes Blinken zu schalten

(Bluetooth-Verbindungsmodus).

FCC ID: 2AQXP-LCR1-1276H

This device complies with Part 15 of the FCC Rules.

Operation is subject to the following two conditions:

(1) this device may not cause harmful interference, and

(2) this device must accept any interference received,
including interference that may cause undesired operation.

Abbildung 4-4
Wecken Sie den N-Control S-Bildschirm auf, indem Sie eine beliebige Taste driicken,
verwenden Sie die Pfeiltasten, um den gekoppelten Roboter auszuwihlen (Abbildung 4-5),
driicken Sie die Bestdtigungstaste, wihlen Sie die Schaltfldche fiir die emeute Kopplung und

warten Sie, bis der Roboter und N-Control S die Bluetooth-Kopplung und die

@ MOde SElection o [ [) @ Connection n

[« None 3

Device Connected

My Devices Version : 080 - 1.01

Connect to NOVA S Pro SN: 080220100173

Back Disconnect

Kursaktualisierung abgeschlossen haben. (Abbildung 4-6)

Abbildung 4-5 Abbildung 4-6
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4.3. Programmierte Kombinationen

4.3.1. Auswahl der Position

Rufen Sie die Roboterseite auf. Wie bei der PONGBOT APP muss der Benutzer die
Standardposition oder die Netznahposition entsprechend der Position des Roboters
auswihlen und die Bestdtigungstaste driicken, um die programmierte
Kombinationsseite aufzurufen. Stellen Sie in der Standardposition sicher, dass die
Unterkante des Kugelriicklaufmoduls des Roboters mit der kurzen Seite des Tisches
ausgerichtet ist und sich der Roboter an der Mittellinie des Tisches befindet
(Abbildung 4-7-1) . Stellen Sie sicher, dass der Kugelauslass des Roboters in der
netznahen Position biindig mit dem Netz abschlie3t und sich der Roboter an der
Mittellinie des Tisches befindet (Abbildung 4-7-2) . Die Funktionsweise der
programmierten Kombinationen in der Standardstellung und

Die Position in der Ndhe des Netzes ist die gleiche.

® Robot Position {@ED ® Robot Position @i

< Tabletop Standard » < Tabletop Near-Net »

INOVA Me INOVA Me

Back Back
Abbildung 4-7-1 Abbildung 4-7-2

4.3.2. Kombinationsauswahl und Aufserve-Einstellungen

Wie die PONGBOT APP sind auch die programmierten Kombinationen von N-Control S in
Basic-Kombinationen (Einzelpunkt), Kombiniert (Zweipunkt) und Komplexe (Mehrpunkt-
Kombinationen) unterteilt (Abbildung 4-8-1). Nachdem Sie sich vergewissert haben, dass der
Roboterkopf gemédBl den Fingabeaufforderungen (Abbildung 4-8-2) mit dem Beispiel
iibereinstimmt, wéhlen Sie die gewlinschte Trainingskombination aus. Auf der Single-Point-
Kombinationsseite konnen Sie die entsprechende Kombination entsprechend Thren
Trainingsbediirfnissen auswéhlen. Die Reihenfolge der Portionen kann nacheinander oder
zufdllig gewihlt werden. Es gibt keine weitere Parameterdnderung. Driicken Sie die Starttaste,

um das Training zu starten. (Abbildung 4-8-3)
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@ Program(Standard) @il @ Attention QL)

L2 ( 1
00 &e
Basic Combined Complex g

Please manually rotate the
robot’s head as shown below

Back Back Confirm
Abbildung 4-8-1 Abbildung 4-8-2
@ Basic QL)
Push(F)

C—_Calibration ]

[ Restore Calibration |
Back

Abbildung 4-8-3
4.3.3. Echtzeit-Anpassung der Ballhéhe und des Schwierigkeitsgrads
Wihrend des Trainings kann der Benutzer den Schwierigkeitsgrad der Kombination
mit den Pfeiltasten nach links und rechts anpassen und auch die Auf- und Ab-Tasten
verwenden, um die Hohe des Aufschlags liber dem Netz in Echtzeit anzupassen. Wenn

Sie den Servieren pausieren/stoppen miissen, driicken Sie einfach die entsprechende

® DOrillIn Process <@

Push(F)
‘W
Ball I
Height ¢
Stop Pause

Abbildung 4-9
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4.3.4. Anderung von Parametern

Wenn der Drop-Point und die Ballhdhe der programmierten Kombination nicht den
Trainingsanforderungen entsprechen, kann der Benutzer zur Seite mit den
Aufschlageinstellungen der Kombination zuriickkehren, Kalibrierung auswéhlen
(Abbildung 4-10) und dann die Parameter Shorter&Longer und Lefe&Right &dndern,
den Drop-Punkt und die Aufschlagfrequenz auf der Sprungseite feinabstimmen. Die
Bedienungsmethode lautet wie folgt: Verwenden Sie zunéchst die Richtungstasten, um
den zu d@ndernden Parameter auszuwihlen, und driicken Sie die Bestdtigungstaste. Zu
diesem Zeitpunkt wechselt der Hintergrund des zu dndernden Parameters von weillem
Hintergrund zu schwarzem Hintergrund, und verwenden Sie dann die linke und rechte

Taste, um den zu dndernden Parameter anzupassen. Nachdem die Parameteranpassung

@ Basic (i

Push(F)

ER (oo
||| Calibration II

[  Restore Calibration |

Back Start
abgeschlossen ist, driicken Sie die Bestitigungstaste erneut, um die

Parameterbearbeitung zu beenden.

Abbildung 4-10

Kiirzer&Langer: Ein positiver Wert des Parameters erhoht die Hohe iiber dem Netz. Je hoher
der Wert, desto hoher ist die Hohe tiber dem Netz und desto ndher an der unteren Tischkante
landet der Ball. Ein negativer Wert verringert die Hohe des Netzes. Je niedriger der Wert, desto
niedriger ist die Hohe des Netzes und desto néher landet der Aufschlag am Netz des Tisches.
Links&Rechts: Wenn der Parameter positiv ist, verschiebt sich der Landepunkt des Aufschlags
auf die rechte Seite des Trainers. Je groBBer der Wert, desto gro3er ist der Abstand, den er nach
rechts verschiebt. Wenn der Parameter negativ ist, verschiebt sich der Landepunkt des
Aufschlags auf die linke Seite des Trainers. Je kleiner der Wert, desto groBer ist der Abstand,
den er nach links verschiebt.

Haufigkeit: Je groBer der Wert dieses Parameters ist, desto mehr Aufschléige erhalten Sie
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pro Minute. Die Basisnummer fiir jede Anderung ist 10.

Nachdem die oben genannten drei Parameter angepasst wurden, wirken sie sich nur auf alle
einzelnen Kugeln dieser Kombination aus.

Nachdem er alle Parameter gedndert hat, kann der Benutzer den Aufschlagtest auswéhlen und
die Bestitigungstaste driicken, um zu {iberpriifen, ob der Aufschlag die Trainingsanforderungen
erfiillt. Driicken Sie die Bestétigungstaste erneut, um den Aufschlagtest zu beenden. Nachdem
Sie alle Parameter gedndert haben, driicken Sie zum Speichern die Bestétigungstaste in der
oberen rechten Ecke.

Wenn Sie die Standardparameter der Kombination wiederherstellen miissen, wéhlen Sie
einfach Kalibrierung wiederherstellen aus, driicken Sie die Bestétigungstaste und wihlen Sie

auf der Bestitigungsseite Ja aus, um die Standardparameter wiederherzustellen. ( Abbildung

@ Basic ()

Push(F)

Calibration
Restore Calibration

Back Start

Abbildung 4-11

4.4. Gewohnheit

Benutzer konnen N-Control S verwenden, um benutzerdefinierte Kombinationen zu bearbeiten.
Die Bearbeitungslogik ist konsistent mit der APP. N-Control S kann nur eine benutzerdefinierte
Kombination speichern.

4.4.1. Rotationstyp auswéhlen

Bei Verwendung von Custom wird die Roboterposition nicht eingeschrénkt. Nach Eingabe der
Benutzerdefiniert muss der Benutzer zunichst den kombinierten Rotationstyp auswéhlen. Nach
der Bestitigung kann der kombinierte Rotationstyp nicht mehr gedndert werden. Es kann nur
die Art der Einzelballdrehung ausgewidhlt werden (Abbildung 4-12). Driicken Sie die

Schaltflache Weiter, um die Seite mit der Einstellung einzelner Kugeln aufzurufen.
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® Custom (i

Choose a rotation type and
manually rotate the robot’s head

Top & Under

v

Back Next

Abbildung 4-12

4.4.2. Anpassen der Parameter fiir eine einzelne Kugel

Der Custom kann bis zu 5 einzelne Kugeln hinzufiigen. Driicken Sie die Bestitigungstaste, um
die erste Bearbeitungsseite mit einem Ball aufzurufen. Auf dieser Seite konnen Benutzer mit
der linken und rechten Taste verschiedene Parameter umschalten und die Parameterwerte mit
den Tasten nach oben und unten anpassen (Abbildung 4-13-1) . Nachdem die Parameter des
ersten einzelnen Balls eingestellt sind, driicken Sie die Probetaste, um zu iiberpriifen, ob der
Aufschlag den Trainingsanforderungen entspricht. Auf der Testseite konnen Benutzer die
Bogenparameter entsprechend der Flugbahn des Aufschlags anpassen und die Auf- und Ab-
Tasten fiir die Feinabstimmung sowie die linke und rechte Taste fiir grofl angelegte
Anpassungen verwenden (Abbildung 4-13-2). Nachdem Sie sich vergewissert haben, dass alle
Parameter den Trainingsanforderungen entsprechen, driicken Sie die Stopp-Taste, um zur Seite

mit den Parametereinstellungen zuriickzukehren. Driicken Sie zu diesem Zeitpunkt die

® Editing Ball #1 @ ® Cusien 1)

Baut @ - - - 01000

m m Ball
Height |y
Rotation Top Spin
Type Left and right button
allows quick adjustment

Save Combo Test Back Save
Eingabetaste in der oberen linken Ecke, um zur Seite Benutzerdefiniert zuriickzukehren.

Abbildung 4-13-1 Abbildung 1-13-2

4.4.3. Einzelne Kugel hinzugefiigt
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Wenn Sie eine einzelne Kugel hinzufiigen miissen, wiahlen Sie mit der linken und rechten Taste
den Cursor ® aus und driicken Sie die Bestdtigungstaste, um die Bearbeitung der zweiten

einzelnen Kugel zu starten. ( Abbildung 4-14 )

® Custom (i

Click "Confirm”(the big round
button in the middle) to start
editing ball #1. Select and click
“+" to add more balls, a maximum
of five balls is allowed

Back

Abbildung 4-14
Auf der Seite Benutzerdefiniert kdnnen Benutzer den Parameter fiir die Ballhdhe entsprechend
der Flugbahn des Aufschlags anpassen. Die Aufwirts- und Ab-Tasten konnen fiir
Feineinstellungen verwendet werden, und die linke und rechte Taste konnen fiir grofle
Einstellungen verwendet werden. Die gednderten Bogenparameter wirken sich auf alle
einzelnen Kugeln aus.
Nachdem alle einzelnen Kugeln gesetzt sind, driicken Sie die Schaltfliche Speichern in der

oberen rechten Ecke, um die benutzerdefinierte Kombination zu speichern. (Abbildung 4-15)

® Custom (i

Back

Abbildung 4-15
4.4.4. Serve-Einstellungen
Der Benutzer kann je nach Schulungsbedarf eine sequenzielle oder zufillige Servierreihenfolge
auswihlen (Abbildung 4-16). Nachdem Sie die Auswahl bestétigt haben, driicken Sie die
Starttaste in der oberen rechten Ecke. Nachdem Sie bestitigt haben, dass der Roboterkopf mit

dem Schaltplan iibereinstimmt,
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Driicken Sie die Start-Taste, um das Training zu starten.
@ Custom (W

( Edit Combo |
( Reset Combo |
Back Start

Abbildung 4-16
Auf der Ubungsseite konnen die Benutzer die Ballhdhe mit den Auf- und Ab-Tasten
entsprechend dem tatsdchlichen Aufschlageffekt anpassen. Nachdem der Parameter

gedndert wurde, wird er auf alle einzelnen Bille in der Kombination wirksam.

@ Drill In Process il

Ball I
Height -

Stop Pause
(Abbildung 4-17)
Abbildung 4-17
Wenn Sie die Parameter der benutzerdefinierten Kombination dndern miissen, wihlen
Sie auf der Seite Benutzerdefiniert die Kombination bearbeiten aus, und driicken Sie die
Bestdtigungstaste, um sie zu dndern. Wenn Sie die benutzerdefinierte Kombination
l6schen miissen, wihlen Sie auf der Seite Benutzerdefiniert die Kombination
zuriicksetzen aus, und driicken Sie die Bestitigungstaste, um die benutzerdefinierte

Kombination zuriickzusetzen. (Abbildung 4-18)
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| Edit Combo |

Reset Combo
Back Start
Abbildung 4-18

4.5. Einstellungen

Waihlen Sie Einstellungen und driicken Sie die Bestdtigungstaste, um die Seite
"Einstellungen" aufzurufen, auf der Benutzer Systemparameter festlegen konnen,
und die Parameter gelten fiir alle Kombinationen (einschlieBlich programmierter
Ubungen und benutzerdefinierter Ubungen).

4.5.1. Sprache und dominante Hand

Auf der ersten Seite konnen Sie die Sprache auf Chinesisch oder Englisch einstellen.
Die dominante Hand kann je nach Haltehand des Benutzers als linke oder rechte

Hand ausgewdhlt werden. Bedienungsmethode: Verwenden Sie die Aufwiérts- und

Ab-Tasten, um zu speichern, und driicken Sie die Bestitigungstaste, um zu

si@ichern. (Abitdyge 4-19) N0

Language

-N
Dominant Right
Hand Left
Back {1 smum) About

Abbildung 4-19

4.5.2. Ubungszeit oder Anzahl der Ubungssitze

Auf der zweiten Seite konnen Sie die Zeit oder die Anzahl der Ubungssitze einstellen. Die
Standardeinstellung
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Die Parameter von time und combo sind 0, was bedeutet, dass die ganze Zeit serviert wird.
Wenn Sie eine Anderung vornehmen miissen, gehen Sie wie folgt vor: Wihlen Sie den zu
dndernden Parameternamen mit den Tasten nach oben und unten aus, und driicken Sie die
Bestitigungstaste. Zu diesem Zeitpunkt dndert sich der Hintergrund des Parameternamens
von weil} zu schwarz. Driicken Sie die Bestitigungstaste erneut, und der Hintergrund des
Parameterwerts auf der rechten Seite dndert sich von weill zu schwarz. Verwenden Sie zu
diesem Zeitpunkt die linke und rechte Taste, um den Parameterwert anzupassen. Nachdem
die Einstellung abgeschlossen ist, driicken Sie die Bestétigungstaste erneut, um den

Parameter zu speichern. (Abbildung 4-20)
@ Settings (i

3 min

Combo

Back 4n 2 0nm) About

Abbildung 4-20
4.5.3 Automatische Bildschirmsperre
Auf Seite 3 kann die Ausschaltzeit des N-Control S-Bildschirms eingestellt werden, mit den
Auf- und Ab-Tasten gewechselt werden, die Bestétigungstaste gedriickt wird, der
Parameterhintergrund #ndert sich von wei8 auf schwarz und die Anderungen werden

gespeichert. (Abbildung 4-21)

@ Settings [y
il NETT
30 sec
40 sec

Back {nm3mnm) About

Abbildung 4-21
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4.5.4. Kiirzere und langere Verstellung

Seite 4 kann die Bogenhdhe von Topspin und Backspin einstellen. Der Standardwert
von Shorter&Longer ist 0. Wenn Sie eine Anderung vornehmen miissen, lautet die
Bedienungsmethode: Wihlen Sie den Namen des gednderten Parameters mit den
Tasten nach oben und unten aus, driicken Sie die Bestdtigungstaste, und der
Hintergrund des Parameterwerts auf der rechten Seite wechselt von weill zu schwarz.
Verwenden Sie zu diesem Zeitpunkt die linke und rechte Taste, um den Parameterwert
anzupassen. Nachdem die Einstellung abgeschlossen ist, driicken Sie die
Bestitigungstaste erneut, um den Parameter zu speichern. Dieser Vorgang eignet sich
il@Allgemeiﬁmtﬁingaenen, inlfien Sie den Bogen aller programmierten Bohrungen
anpassen mussen. (Abbildung 4-22)

pleiniy
Longer
Left &
Right

Back {duuma) About

Abbildung 4-22

4.5.5. Links- und Rechtseinstellung

Seite 5 kann die Parameter des Landepunkts in Links-Rechts-Richtung einstellen.
Der Standardparameter ist 0. Wenn Sie eine Anderung vornehmen miissen, driicken
Sie die Bestitigungstaste, der Hintergrund des Parameterwerts wechselt von weil3 zu
schwarz, und passen Sie dann die Parameter mit den Pfeiltasten nach links und rechts
an. Nachdem die Anpassung abgeschlossen ist, driicken Sie die Bestitigungstaste

erneut, um die Parameter zu speichern. (Abbildung 4-23)
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@ Settings [y

ot
Right

Back {mmunms) About

Abbildung 4-23

4.5.6. Uber

Driicken Sie die Info-Taste in der oberen rechten Ecke, um die aktuelle Firmware-
Versionsnummer und die Seriennummer von N-Control S anzuzeigen.

Wenn Sie die Werkseinstellungen des programmierten Bohrers wiederherstellen
miissen, wihlen Sie die Taste zum Zuriicksetzen der programmierten Parameter auf
die Werkseinstellungen, driicken Sie die Bestitigungstaste und wéhlen Sie auf der
Bestitigungsseite Ja, um die werkseitig programmierten Parameter wiederherzustellen.
Auf dhnliche Weise konnen Sie auch alle Parameter der Werkseinstellungen auf der

Seite Info wiederherstellen. (Abbildung 4-24-1, Abbildung 4-24-2)

® About (o ® About (o

||Restore Program Drill Settingsll Do you wish to restore

program drill settings?

Restore All Settings

Abbildung 4-24-1 Abbildung 4-24-2

4.6. N-Control S Version Upgrade

Klicken Sie auf "+" in der oberen rechten Ecke der APP-Seite und wéahlen Sie das Modell
N-CONTROL S aus
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auf der Seite Gerdt hinzufiigen, und die APP sucht automatisch nach N-Control in der
Néhe

S. Wihlen Sie die Seriennummer aus, die mit der N-Control S iibereinstimmt, klicken
Sie auf die Schaltflache Pairing und warten Sie, bis die APP die Bluetooth-Kopplung
mit der Fernbedienung abgeschlossen hat. Klicken Sie nach der Bluetooth-Verbindung
auf die Schaltfliche Fertig, um das gekoppelte N-Control S in der Geriteliste
anzuzeigen.

Klicken Sie auf die gekoppelte N-Control S, um auf die Detailinformationsseite zu
gelangen. Wenn es eine aktualisierbare Version gibt, klicken Sie unten auf der Seite auf

die Schaltfliche Upgrade, um die Version zu aktualisieren. (Abbildung 4-25)

N-CONTROL S N-CONTROL S

—— Upgrade Status Notification Text Area Max 53% —
o

b
Serial Nubmer 002211200001 Attention : =
Current Version 1.2 1P 1ake sure that your device is
n
C- nake sure that your device
Naiv Varilon Eaund V121 ) lj\m_l_ul 1 is turned on and connected
3. Please stay on this page. Do not exit
This upgrade contains new Ul. Fixed a few page or put app in back stage
problems existing in the previous version. 4. Should you encounter difficul using
CUStOMEr Service XXXXXXXXXX
k Upgrade 3 ‘
4\

Abbildung 4-25

N-Control S auf der APP-Seite auf Gerit lI6schen, um es zu 16schen.
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5. Fehlerbehebung

Fehlerphiinomen

Methoden zur Fehlerbehebung

Die Kontrollleuchte am
Roboterkopf leuchtet beim

Einschalten nicht auf

1. Uberpriifen Sie, ob sich der Schalter im Zustand

"I" befindet.

2. Uberpriifen Sie, ob die Leistungsaufnahme normal ist.
3. Wenn es keine Probleme mit den oben genannten
Uberpriifungen gibt, wenden Sie sich bitte an
PONGBOT

After-Sales-Personal.

Der Roboter kann keine
Tischtennis

bille

aussenden

1. Priifen Sie, ob sich geniigend Tischtennisbille in
der Ballaufbewahrungsbox befinden.

2. Priifen Sie, ob sich schlechte Bille oder Fremdkorper
im Ballabgabekanal befinden, die dazu fiihren, dass der
Ball stecken bleibt.

3. Priifen Sie, ob das Kugelforderrad

Den Ball normal zu liefern.

Die Rotationsart des
Roboters, Entspricht dem
tatsdchlichen
Aufschlagrotationstyp

Vergewissern Sie sich, dass der Roboterkopf konsistent ist

mit dem Beispieldiagramm vom Typ Rotation

Der Aufschlagpunkt des
Roboters stimmt nicht
mit den eingestellten

Parametern tiberein

1. Priifen Sie, ob der Roboter in der richtigen Position
platziert ist.

2. Wenn ein mobiles Netzteil verwendet wird, priifen
Sie, ob die Leistung des mobilen Netzteils ausreicht.
3. Priifen Sie, ob die Tonhohe und Links- -Rechts

Die Parameter in den Einstellungen sind abnormal.

Beim Hinzufiigen eines Geréts
in der APP kann der
Roboter nicht

durchsucht werden

1. Uberpriifen Sie, ob der Roboter eingeschaltet ist.
2. Priifen Sie, ob die Bluetooth-Funktion des
Mobiltelefons eingeschaltet ist.

3. Priifen Sie, ob die Positionierfunktion

des Mobiltelefons eingeschaltet ist.
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N-Control S kann den Roboter nicht
steuern

dem Roboter

1. Bestdtigen Sie, ob N-Control S

Abgeschlossene Bluetooth-Verbindung mit

Der Bildschirm von N-Control S kann

nicht aktiviert

werden

sind.

ausreichende Leistung;

1. Bestitigen Sie, ob der Plus- und

Minuspol der Batterie korrekt installiert

2. Bestitigen Sie, ob der Akku

5.1. Roboter-Fehlerlichtsprache

Oberes Licht Geringeres Licht
Erklirung der
Frequenz Frequenz .
Farbe Farbe leichten
(mal/Sekunde) (mal/Sekunde) Sprache
Initialisierung der
Rot 1 Rot Immer an Tonhdhe
misslungen
Initialisierung nach
Rot Immer an Rot 1 links und rechts
misslungen
Ballabgabe
Rot 1 Rot 1
Versagen
Fehler bei der
Kommunikatio
Rot Immer an Rot Immer an
n zwischen
MCU und ESP
(SN-Code
Lesen
fehlgeschlagen)
5.2. Reinigung und Wartung
»¢ Reinigen Sie regelmiBig den Staub und die Fremdkorper in der
Ballautbewahrungsbox.
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> Reinigen Sie regelmdBig den Staub und die Fremdkorper des Kugelquetschrads
und des Kugelauslassrohrs.

»¢ Reinigen Sie regelmiBig die Haare und Fremdkorper auf der Motorwelle des
Kugelquetschmotors.

Hinweis: Die oben genannten Vorginge miissen ausgefiihrt werden, wenn der Roboter
ausgeschaltet ist.

6. Garantiezeit

Name Garantie
Roboter 1 Jahr
N -Steuerung S 1 Jahr
Netzteil 1 Jahr
Sonstiges Zubehor 1 Jahr
Kernkomponenten (alle Motoren) 3 Jahre

Wir garantieren Einzelhandelskdufern, dass dieses Produkt fiir einen Zeitraum von 1
Jahr ab Kaufdatum frei von Material- und Verarbeitungsfehlern ist.

Sollte das Gerdt wiahrend der Garantiezeit ausfallen, erhalten Sie ein Ersatzteil und
eine Austauschanleitung. Wenn Sie sich fiir die Riicksendung dieses Produkts
entscheiden, erfiillen Sie bitte die folgenden Anforderungen, da dies sonst Ihre
normale Riicksendung beeintrichtigt.

i . Stellen Sie die erforderlichen Rechnungen, Quittungen oder andere giiltige
Informationen zur Verfiigung;

i1 . Vergewissern Sie sich, dass alle Zubehorteile vollstindig sind und nicht fehlen.

iii. Stellen Sie sicher, dass die Verpackung sicher ist, um Transportschidden zu
vermeiden.
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Kontaktinformationen nach dem Verkauf E-Mail:

contact@pong-bot.de

Es wird keine separate Benachrichtigung im Falle einer
Aktualisierung dieses Handbuchs geben. Sie konnen die
neueste Version auf der offiziellen Website von

Pongbot herunterladen.

https://www.pong-bot.de

Business WhatsApp in Deutschland:
R

Evergold UG
wa.mef/4915565264192

WhatsApp-Unternehmenskonto

PONGBOT NOVA S PRO

67


file:///D:/Backup/Evergold%20UG/Product/Pace%20S%20Pro/contact@pong-bot.de
https://www.pong-bot.de/

