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SPEED CALIB bruges til at finjustere BOLDHASTIGHEDEN. For at gvelser, der er blevet oprettet
pa en anden Robo-Pong, fungerer korrekt pa din robot, er det vigtigt, at BOLDHASTIGHEDER pa
de to maskiner kalibreres, sa en veerdi pa f.eks. 15 resulterer i den samme landingsplads pa begge
robotter .

Dette problem vil sandsynligvis veere forarsaget af komponenter, der beerer eller zeldes.

Veerdier spaender fra O til 20 med 10 som standardveerdi. Forggelse af vaerdien resulterer i mere
hastighed, der tilfgjes til bolden; reducere veerdien i mindre hastighed. Der er dog en gvre greense
for denne effekt - ingen bolde, der er indstillet til BALLHASTIGHED 25 eller hgjere, pavirkes ikke af
SPEED CALIB. Sa tro ikke, at forggelse af denne vaerdi vil resultere i hurtigere tophastigheder.

BOLDHASTIGHED 30 er allerede indstillet til maksimum for motoren og elektronikken, der styrer
denne motor. S& hvis du seetter SPEED CALIB til 20 og bruger en BOLDHASTIGHED pa 30, ville
det ikke resultere i, at endnu mere hastighed blev pafart bolden. Faktisk ville det fa robotten til at
kare darligere, muligvis resultere i en overspaendingssituation, hvor strammen til kontrolboksen
afbrydes og fa den til at nulstille.

SPEED CALIB bgr kun bruges som en sidste udvej, nar alle andre mulige lgsninger ikke laser
problemet. Det fgrste, du skal kontrollere, om bolde ikke lander, hvor de skal, er at kontrollere, at
robotten er i vater og hovedvinklen er indstillet korrekt.

Justering af hovedvinkel

Mekanismen er ikke praecis, sa en indstilling for hovedvinkel bgr bruges som en generel
retningslinje, ikke som en absolut. Generelt er den acceptable tolerance * 0,25 for en given
hovedvinkel. Sa hvis den givne hovedvinkel er 8, er det acceptable omrade for denne indstilling
7,75 til 8,25. Mange gange kan hastigheds "problemer" lgses ved blot at justere hovedvinklen.

En anden almindelig arsag til lavere kuglehastigheder er, at gummiafladningshjulet og/eller
friktionsblokken er snavset. Snavsdannelse pa disse to dele kan forarsage en betydelig reduktion i
boldhastigheder. Renggr disse dele regelmaessigt for at opretholde tophastigheder. Se side 37 for
anbefalede renggringsprocedurer.

For at bruge SPEED CALIB skal du lave et 6 x 6 tommer papirmal. Det ene findes pa side 27(US
manual), men i stedet for at skeere det mal ud, anbefaler vi at tage en kopi og bruge kopien. Falg
derefter instruktionerne som angivet pa malet.

Indstil hovedvinklen til 8 og centrifugering til topspin. Tryk pa knappen Menu péa kontrolboksen.
Vaelg OPSATNING, og veelg derefter HASTIGHEDSKALIB. Tryk pa den gule TEST -knap.
Robotten kaster 5 bolde mod mélet. Bemaerk, hvor disse bolde lander i forhold til malet. Hvis bolde
lander pa malet, er ingen hastighedskalibrering ngdvendig. Hvis kuglerne kommer til kort, skal du
farst prave at justere hovedvinklen lidt. Hvis du kan fa boldene til at ramme malet ved hjeelp af
vinkler fra cirka 7,75 til 8,25, sa er ingen kalibrering nadvendig. Hvis justering af hovedvinklen ikke
virker, skal du justere veerdien af SPEED CALIB, indtil bolde lander pa malet. Hvis bolde leveres
forbi malet, seenkes veerdien af SPEED CALIB, indtil bolde lander pa malet; hvis de kommer til
kort, gges veerdien.
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ALARM CALIB , saette alarm, s maskinen i god tid advarer om uhensigtsmeessigheder

-pavirker falsomheden af kuglestopalarmen. Denne alarm aktiveres, nar kugletilfarselsmotorens
modstand stiger over et forudindstillet niveau. Dette far alarmen til at lyde, og strgm til
kuglefremfaringsmotoren afbrydes, indtil problemet er lgst. Dette forhindrer skader pa
kuglefremfaringshjulene og andre dele. For de fleste brugere er denne funktion

vil aldrig veere ngdvendig og ber holdes pa standardveerdien. Beskidte, adelagte eller
overdimensionerede bolde er de mest sandsynlige arsager til, at denne alarm aktiveres. Andre
arsager er fremmedlegemer eller andet, der forhindrer bolde i

skubbes jeevnt gennem boldkanalen.

Alarmen har en reekke justeringer, sa brugeren kan aktivere den far eller senere end "normal”.
Intervallet er fra O til 20, hvor 10 er standardveerdien. Hvis du gnsker mere falsomhed, kan du gge
veerdien. Hvis du vil

mindre folsomhed, seenk veerdien.

Et sandsynligt scenario, hvor du kan overveje at falde

folsomheden ville veere, hvis kuglerne bliver meget beskidte, og alarmen begynder at aktivere. |
stedet for at stoppe og vaske snavs af boldene, vil brugeren fortseette med at lege med beskidte
bolde. Selvom det ikke er garanteret, kan faldende ALARM CALIB muligggre, at snavsede bolde
bruges, indtil de kan renggares ordentligt.

Tomme for bolde automatisk

Placer plastbeholderen under robotens hoved. Tryk derefter p4 OK/Menu -knappen, og hold den
nede, indtil skeermen bliver blank, og slip derefter. Nar skeermen bliver helt sort, skal du trykke pa
ned -knappen. Fglgende meddelelse vises:

Om et gjeblik begynder bolde at falde ud af robotens hoved ved maksimal frekvens og lander i
plastbeholderen placeret nedenunder. | Igbet af kort tid vil alle kugler blive trukket fra bakkerne 2
eller spandenl og deponeret i skraldespanden. Laeg skraldespanden pa toppen af bordet eller i
toppen af Robo-Caddy pa serverens ende af bordet. @v nu dine serverer, og brug robotens
netsystem til at indfange og indsamle dine serverer:

Hovedet bevaeger sig ikke.

LASNINGER

A. Kontroller, at L POSITION og R POSITION er indstillet til forskellige veerdier for at muliggere
svingningsbheveegelse.

B. Noget forhindrer hovedets bevaegelse, muligvis Ball Speed Coiled Power Wire (76). Sluk for
robotten, fijern enhver forhindring, og prav igen.

C. Servo (85) kan veere slidt eller beskadiget. Se Igsning 8D. D. Kontroller forbindelsen mellem
Servotraden og

Oscillator Power Wire (86) averst pa gvre guide (54).

Hvis den er lgs, skal den sluttes sikkert.

E. Sarg for, at oscillatordele er korrekt monteret og ikke

gaet i stykker. Se figur A & B, s. 42 for korrekt montering. F. Servo karer ikke. Se Lgsninger 11A,
B, C og D.

G. Kontroller OSC CALIB -veerdi. Hvis 55, nulstilles til 25 og kali-brate oscillationen (s. 12).

GENERELLE MOTORPROBLEMER
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10. PROBLEM

Kuglehastighed eller kuglefremfgringsmotor karer bagleens (med uret).

LASNINGER

A. Tilslutningskablet er Igst. Udfer lgsninger 2A & 2B.

B. Brudt eller intermitterende jordkredslgb i stikket

Kabel. Udskift med et kendt godt kabel. Se 11B.

C. Kontroller, at ledningerne er loddet korrekt til den korrekte terminal pa den tilsvarende motor. Se
figur D & |,

side 42 og 43.
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