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Features

+ Hochmoderne 3-Rad-Ballfiihrungstechnologie fiir jede Form von Spin
+ Hartschaumrader mit spezieller Beschichtung fiir eine lange Haltbarkeit
« Unbegrenzter Speicherplatz fiir Ubungen, 45 vorprogrammierte Ubungen

+ Programmierbarer oder zufalliger Auswurf von Ballen mit
unterschiedlichem Spin, Geschwindigkeit, Richtung und Flugbahn

+ Spineinstellungen von leeren Bllen bis hin zur extremen Rotation
(169 verschiedene Spinkombinationen)

« Natiirliches Timing der Bélle innerhalb einer Ubung dank IFC (Individual Frequency Control)

« Spiegelfunktion fiir ein schnelles Anpassen der Ubungen fiir Links-
und Rechtshander

« App fiir i0S und Android kostenlos verfiighar
(s. Abschnitt ,Download der Power Pong App*)

« Erstellen Sie Ubungen direkt in der App, egal ob in der Trainingshalle
oder zu Hause auf der Couch.

+ Teilen Sie Ihre Lieblingsiibungen iiber die App mit Freunden
« Starten und stoppen Sie Ubungen mit handlicher Fernbedienung

« Intervalltraining bei einer oder mehreren verschiedenen Ubungen mit
frei anpassbaren Zeitintervallen und Pausen

« Integriertes Fangnetz fiir eine einfache Ballriickfiihrung

+ Der Auswurfkopf ldsst sich in 4 unterschiedlichen Hohen einstellen, um
noch mehr Spielsituationen realistisch zu simulieren.

+ Leichter Transport dank geringem Gewicht von 6 kg
+ 30 Monate Garantie (s. Abschnitt ,Garantie”)

Wichtige Hinweise!

+ Bitte lesen Sie dieses Benutzerhandbuch aufmerksam durch.

+ Der Roboter darf nur an Stromversorgungen mit 100 V - 230 V angeschlossen werden.
+ Die Rader rotieren mit hohem Tempo. Beriihren Sie diese nicht wahrend des Betriebs!

+ Verwenden Sie den GEWO Omega Nexxt nur in trockenen Rdumen.
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1. Lieferumfang & Aufbau

Lieferumfang
Roboter inkl. Netzaufbau, Stromkabel und Netzteil (Input: 100~240 V, Output: 24 V), Fernbedienung

Weitere Teile im Lieferumfang: Inbusschliissel (2 und 4 mm) fiir Auswurfscheiben, Einpassstiick fiir
Auswurfrader, Ersatzgummiringe fiir Ballfangnetz, Klettstreifen, weiler Ersatzstahlstreifen fiir die
Deflektorplatte, Tischhalterung fiir optional erwerbbares Tablet

Aufbau

1. Platzieren Sie den Roboter auf der Tischtennisplatte und klappen Sie beide Seiten des Netzes nach
unten, bis diese auf etwa 45° einrasten (Bild 7). Drehen Sie dann die Haltehaken bis auf etwa 20 cm Ab-
stand heraus (Bild 2).

2. Losen Sie die Feststellschraube hinter dem Ballrohr vorsichtig (Bild 3), wahrend Sie den Kopf mit der
anderen Hand festhalten und drehen Sie den Kopf um 180°, sodass der Auswurf genau Richtung Mittellinie
zeigt. Ziehen Sie den Kopf dabei so nach oben heraus, bis der zweite Ring leicht oberhalb des Fiihrungsroh-
res zu sehen ist (Bild 4). Drehen Sie dann die Feststellschraube wieder fest, um die Hohe zu fixieren.

u ACHTUNG: Ziehen Sie die Schraube nicht zu fest, ansonsten kann es zu Beschadigungen an der
Rohre kommen.

3. Heben Sie den Roboter nun mit beiden Handen hoch und winkeln Sie ihn leicht an, sodass die Halte-
haken unter die Tischzarge gefiihrt werden konnen. Fiihren Sie den Roboter bis zur Tischkante und setzen
Sie ihn dann vorsichtig ab. (Bild 5). Verbinden Sie das Kabel des Auswurfkopfes mit der Schnittstelle der
Basis (Bild 6).



u ACHTUNG: Die GEWO Omega Nexxt Roboter sind auf Tische mit 25 mm Oberflache voreingestellt.
Um auch bei diinneren Oberflachen einen guten Halt und einen sauberen Ballauswurf zu gewahrleisten,
sind die Haltehaken an ihrem oberen Ende mit einer Hohenverstellung versehen. Drehen Sie bei Bedarf
die Verstellkopfe so weit nach oben, dass die Differenz der Oberfliche gegeniiber den 25 mm der
Standardeinstellung ausgeglichen wird.

D TIPP: Bei Bedarf konnen Sie das langste der mitgelieferten Klettbander an der Riickseite der Tisch-
oberflache anbringen, um den Roboterkopf zusétzlich am Tisch zu fixieren.

4. Falten Sie nun das Ballfangnetz komplett herunter.

5. Ziehen Sie die seitlichen Ballfangnetze entlang der seitlichen Tischkante zu lhrem Netz. Fiihren Sie
die Gummischlinge zunachst unter der Netzgarnitur (Bild 7) hindurch und befestigen Sie die Gummi-
schlinge anschlieBend an der Stellschraube des jeweiligen Netzpfostens.

6. Bringen Sie anschlieRend die Eckkappen an den Tischkanten an und verbinden Sie den Klettver-
schlussstreifen des Netzes mit dem der jeweiligen Halterung an den Tischecken, um fiir zusatzliche
Stabilitét zu sorgen (Bild 8).

D TIPP: Bei Bedarf konnen die beiden kurzen Klettstreifen zusatzlich auf den Eckkappen angebracht
werden, um dem Netz noch mehr Halt zu geben.



7. SchlieRen Sie das Netzteil an Ihr Stromnetz
an und verbinden Sie den Stecker mit dem An-
schluss an der Seite Ihres Roboters (Bild 9).

8. Fiillen Sie mindestens 50 saubere Tischtennis-
bélle in den Ballauffangbereich, bevor Sie mit
dem Spielen beginnen.

2. Betrieb
Anpassen der Kopfhdohe

Um das reale Spiel so gut wie moglich zu
simulieren, bieten die Roboter der GEWO Power
Pong Nexxt Serie die Moglichkeit, die Kopfhohe
anzupassen. Halten Sie dafiir die Ballrohre mit
einer Hand gut fest und ldsen Sie die groRe
schwarze Fliigelschraube mit der anderen Hand.
Danach ldsst sich die Rohre durch leichtes Schie-
ben oder Ziehen auf eine andere Hohe bringen.
Stellen Sie fiir die Auswahl einer anderen Hohe sicher, dass einer der silbernen Ringe am Ubergang der
unteren Rohre leicht sichtbar ist (Bild 70), bevor Sie die Schraube wieder festziehen.

u ACHTUNG: Ziehen Sie die Schraube nicht zu fest, ansonsten kann es zu Beschadigungen an der
Rohre kommen. Drehen Sie die Schraube ausschlieBlich an den 4 markierten Positionen fest. Eine
falsche Kopfhohe kann zu Ballblockaden, fehlerhaften Auswiirfen oder anderweitigen Problemen fiihren.

Download der Power Pong App

Als Vorbereitung vor der Erstnutzung des GEWO Omega Nexxt Roboters sollten Sie die Power Pong App
auf lhrem mobilen Endgerét installieren. Dafiir ist eine Verbindung mit dem Internet notwendig. Die App
ist fir Sie kostenlos sowohl im App Store fiir iOS als auch im Google Play Store fiir Android erhaltlich.
Nutzen Sie den folgenden QR Code/Link, um zum Download zu gelangen.

P~ Gﬂoéie Play

https://play.google.com/store/apps/details?id=org.powerpong.robot

& AppStore

https://apps.apple.com/de/app/power-pong-robot/id1479348540




Roboter mit dem Smartphone/Tablet verbinden

Verbinden Sie lhr mobiles Endgerat nun mit dem Roboter via
Bluetooth. Wahlen Sie dafiir den Reiter ,Verbindung” und tippen
Sie auf ,Scannen”, um nach GEWO Omega Nexxt Robotern in der
Nahe zu suchen. Tippen Sie dann in der Liste auf Ihren Omega
Roboter, um ihn mit hrem Endgerat zu verbinden (Bild 17). Ist die
Verbindung aufgebaut, kehren Sie in die Ubungsiibersicht zuriick.

Wenn Sie Ihren Roboter nicht in der Liste finden kdnnen, gibt es
verschieden Methoden der Fehlerbehebung:

1. Vergewissern Sie sich, ob die Bluetooth-Verbindung an lhrem
Endgerat ordnungsgemaR eingeschaltet ist. Trennen Sie die
Bluetooth-Verbindung einmal und aktivieren Sie diese erneut.

2. Priifen Sie, ob der Roboter schon mit einem anderen Gerét
verbunden ist. Ihr GEWO Omega Nexxt Roboter kann nur mit
einem Gerat zurzeit verbunden sein. Wenn Sie ein anderes Gerat
mit lhrem Roboter verwenden wollen, trennen Sie zuerst die be-
stehende Verbindung, bevor Sie eine neue Verbindung aufbauen.
3. Wenn Sie weiterhin lhren Roboter nicht finden konnen, schlieBen
Sie die App auf lhrem Endgerat und starten Sie diese erneut und
versuchen Sie nochmals, den Roboter zu verbinden.
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4. Trennen Sie den Roboter vom Strom, indem Sie das Netzteil herausziehen und warten Sie mindestens
eine Minute, bevor Sie das Netzteil wieder einstecken, um den Roboter neu zu starten. Und versuchen Sie

erneut, ob Sie Ihren Roboter verbinden konnen.

5. Wenn ein Neustart des Roboters nicht hilft, dann starten Sie Ihr Endgerét einmal neu.

6. Wenn alle genannten Methoden keine Verbindung erzielen konnen, testen Sie bitte, ob Sie ein anderes

Gerat mit lhrem Roboter verbinden konnen.

7. Falls sich der Roboter auch von anderen Endgeraten nicht finden lasst, kontaktieren Sie bitte Ihren

GEWO Handler.



01. Topspin 1o FH

02, Topspem fo BH
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02, Topspem fo BH

Zentrierung des Roboters

Wihlen Sie nun in der Power Pong App unter dem Reiter Drills die
Ubung ,Test Drill 1* aus und tippen Sie auf ,Ubung starten".

Nun sollten Bélle entlang der Mittellinie ausgeworfen werden. Falls
die Bélle nicht auf oder nahe der Mittelllinie des Tisches landen,
stoppen Sie die Ubung, I5sen Sie die schwarze Feststellschraube
am Rohr des Roboterkopfes und drehen Sie den Kopf vorsichtig.
Ziehen Sie nun die Feststellschraube wieder fest und wiederholen
Sie die Schritte, bis die Balle mdglichst nahe der Mittellinie landen.

u ACHTUNG: Wenn der Roboter vor dem Spielen nicht richtig
zentriert wurde, ist es maglich, dass bei manchen Ubungen Bille
nicht auf dem Tisch landen!

Ubungsubersmht Tags, Ordnen, Teilen und Ko-
pieren von Ubungen

(Bild 12) In der Ubungsiibersicht sehen Sie alle eingespeicherten
Ubungen auf lhrem Gerat. Darunter sind auch die 45 voreingespei-
cherten Ubungen. Wenn Sie in der Liste eine bestimmte Ubung
schneller finden wollen, nutzen Sie dafiir die Suchfunktion, die Sie
tiber die Lupe am oberen rechten Rand des Bildschirms 6ffnen kon-
nen. In der Suche kénnen Sie lhre Ubungen entweder nach Namen
oder nach den lhren Ubungen zugewiesenen Tags (# + Ubergriff der
Ubung) durchsuchen (Bild 13). Eine andere Méglichkeit, bestimmte
Ubungen zu finden, ist es auf einen Tag unter einer der abgebildeten
Ubungen zu tippen. So 6ffnet sich direkt die Suchfunktion und die
Ubungen werden nach dem jeweiligen Tag gefiltert.

D TIPP: Tags eignen sich hervorragend, um Ihre Ubungen zu or-
ganisieren. Weisen Sie Ihren Ubungen Tags wie zum Beispiel , Ser-
ve’, , Topspin“ oder ,,Backspin“ zu, damit Sie stets einen schnellen
Zugriff auf geeignete Ubungen haben.

Um in den Bearbeitungsmodus zu gelangen, tippen Sie auf eine der
Ubungen und halten Sie ihren Finger auf dem Bildschirm, bis sich
der Hintergrund griin farbt (Bild 74). Sobald Sie im Bearbeitungs-
modus sind, kénnen Sie weitere Ubungen markieren, indem Sie
diese kurz antippen und wieder entmarkieren, indem Sie markierte
Ubungen nochmals antippen.

Alle markierten Ubungen kénnen dann iiber die 3 Punkte am oberen
rechten Bildschirmrand zu einer Ubungsgruppierung hinzugefiigt
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werden. Tippen Sie dafiir ,,Zur Gruppe hinzufiigen“ an und wiahlen
Sie alle Gruppierungen aus, zu denen Sie die markierten Ubungen
hinzufiigen wollen. Uber das ,+“-Zeichen kénnen Sie weiterhin
auch eine neue Gruppierung erstellen. Wenn Sie alle Gruppierungen
ausgewahlt haben, tippen Sie auf ,Bestiatigen”, um Ihre Auswahl zu
bestatigen.

Dariiber hinaus lassen sich markierte Ubungen auch mithilfe des
+Kopieren“-Buttons kopieren, mit dem , Teilen“-Button verschicken
oder mit ,Loschen” unwiderruflich I6schen.

Wenn Sie den Bearbeitungsmodus wieder verlassen wollen, tippen
Sie auf das ,x" oben links.

Um jetzt eine neue Ubung zu erstellen, tippen Sie auf das groRe
»+“ Symbol am unteren rechten Bildschirmrand.

Ubungseinstellungen - Random- und Mirror-
modus, Intervalltraining und Ballfrequenz

(Bild 15) Wenn Sie einer Ubung einen neuen Ball hinzufiigen wollen,
dann tippen Sie auf den blauen Button ,Ball hinzufiigen“. Dann
o6ffnen sich fiir den neu hinzugefiigten Ball die Balleinstellungen

(s. Seite 10).

Unterhalb des ,Ball hinzufiigen“-Buttons befinden sich 4 weitere
Einstellungen, mit denen die Ubung veréndert werden kann.

Der ,Zufalls"-Modus sorgt dafiir, dass die innerhalb einer Ubung ein-
gespeicherten Bille in zufélliger Reihenfolge ausgeworfen werden.
Dieser Modus ist notwendig, wenn Sie mit dem Roboter realitatsnahe
unregelmiRige Ubungen trainieren wollen.

Der ,Spiegel“-Modus spiegelt die Bille der konfigurierten Ubung.
Diese Einstellung hat zweierlei Nutzen. Zunéchst einmal l@sst sich
eine fiir Rechts- beziehungsweise Linkshénder erstellte Ubung so
kurzerhand anpassen, dass sie auch mit der jeweils anderen Hand
gespielt werden kann. Dariiber hinaus ist eine zweite praktische
Nebenfunktion, dass sich so unkompliziert und schnell eine ganz
neue Ubung erstellen I4sst. So kann beispielsweise eine Vorhand-
Ubung in Sekundenschnelle in eine Riickhand-Ubung verandert
werden.

Mit dem ,Dauer*-Modus wird der Ubung ein Timer verpasst. Sie
konnen durch Tippen auf die Zeitanzeige eine Spielzeit zwischen 10
Sekunden und 10 Minuten auswahlen (Bild 16). Sobald die ausge-
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wihlte Zeit abgelaufen ist, bricht der Roboter die Ubung ab. Wenn
der ,Dauer“-Modus aktiviert ist, kann zusétzlich ,Pause” aktiviert
werden, um in ein Intervalltraining zu wechseln. Die Zeitanzeige
rechts neben dem Break-Schalter gibt dabei an, wie lange die
Pausenzeit nach Ablauf der ausgewahlten Spielzeit ist, bevor die
Ubung von vorne beginnt. Die Pausenzeit kann wie die Spielzeit
Duration auch durch ein Tippen auf die Anzeige von einer 1 Sekunde bis zu
5 Minuten angepasst werden.

Unter den 4 auswahlbaren Einstellungen befindet sich ein BPM
Regler mit dem sich die Ballauswurfgeschwindigkeit konfigurieren
lasst. Hier lassen sich Geschwindigkeiten zwischen 10 und 120
Béllen pro Minute einstellen.

Uber dem abgebildeten Tisch befindet sich noch eine weitere Leis-
te. Hier ist zunchst einmal der Name der Ubung zu sehen. Dieser
lasst sich per Tipp dandern. Rechts neben dem Namen ist weiterhin
eine Diskette, mit der Anderungen gespeichert werden kénnen
und 3 Punkte. Per Tipp auf die 3 Punkte 6ffnet sich ein weiteres
Menii. Dariiber kénnen der Ubung Tags hinzugefiigt werden oder
die Ubung kann einer Gruppe zugewiesen, kopiert, mit Freunden
geteilt oder geloscht werden.

Wenn Sie sich in einer vorprogrammierten Ubungsansicht be-
finden, ist auf der rechten Seite neben des abgebildeten Tisches auBerdem ein Bildschirm-lcon. Mit
einem Tipp darauf werden Sie auf ein YouTube-Video geleitet, in dem die Ubungen von professionellen
Nachwuchsspielern vorgestellt werden.

Wenn alle notwendigen Einstellungen getroffen worden sind, kdnnen Sie mithilfe des griinen Buttons
,Ubung starten” die Ubung starten.

Balleinstellungen - Platzierung, Flugkurve, Geschwindigkeit, Spin und IFC

(Bild 17) Wenn Sie innerhalb einer Ubung einen Ball anpassen wollen, wéhlen Sie den Ball zunachst durch
einen Klick aus. Wenn Sie einen Ball ausgewahlt haben, wird der ausgewahlte Ball durch einen gelben Rah-
men markiert und die jeweils ausgewahlten Balleinstellungen werden sichtbar.

Nun konnen Sie 6 unterschiedliche Einstellungen fiir lhren Ball vornehmen:

Via ,Drag & Drop“ lasst sich die Platzierung des Balles auf dem Tisch anpassen. Tippen Sie dafiir den Ball an
und ziehen Sie ihn an Ihren gewiinschten Landepunkt. Dies kann auch Auswirkungen auf 2 der anderen Einstel-
lungen haben: ,Flugbahn & Geschwindigkeit”. Die Lange der gespielten Balle hangt maRgeblich von ,Flug-
bahn”, ,Tempo" und Spin ab. Durch ein Verschieben der Lange via Drag & Drop in einer neuen Ubung werden
Trajectory und Speed so angepasst, dass die Bélle immer korrekt zugespielt werden.

Die ,Flugbahn" I3sst sich nun aber bei Bedarf trotzdem iiber den Regler auf der rechten Seite neben dem



abgehildeten Tisch verandern. Hier sind Einstellungen zwischen 0
(flacher Auswurf) und 175 (hoher Auswurf) méglich. Nach erstma-
ligen Andern der Trajectory wird auf der Skala immer ein kleiner
Schattenkreis angezeigt (Bild 18). Dieser Schattenkreis gibt die
notwendige Trajectory an, um mit den ausgewahlten Speed- und
Spin-Werten, die eigentlich gewiinschte Platzierung zu erreichen.

Unter dem abgebildeten Tisch befinden sich weiterhin die 4 Regler
,Tempo*, ,Spin“, ,Sidespin & Verzogerung”.

Mit dem , Tempo“-Regler ldsst sich die Geschwindigkeit des Balles
anpassen. Dafiir stehen die Werte von 1 (sehr langsam) bis 25 (sehr
schnell) zur Verfiigung.

Mit ,Spin“ lasst sich der Unter- bzw. Uberschnitt des Balles einstellen.
Dabei entspricht die Einstellung 0 keinem Spin, -5 erzeugt starken
Unterschnitt und 7 erzeugt starken Topspin.

Durch ,Sidespin“ wird den ausgeworfenen Ballen Sidespin hinzuge-
fiigt. Hier entspricht die Einstellung 0 wieder keinem Spin. Die nega-
tiven Werte von -6 (sehr stark) bis -1 (leicht) entsprechen dabei linkem
Sidespin, wahrend die positiven Werte von 1 (leicht) bis 6 (sehr stark)
rechtem Sidespin entsprechen.

Mit dem ,Verzogerungs“-Regler ldsst sich die IFC (Individual
Frequency Control) steuern. Ist dieser auf 0 % gesetzt, wird der aus-
gewihlte Ball genau im eingestellten Tempo der Ubung ausgeworfen.
Positive Werte sorgen dafiir, dass der Ball etwas friiher ausgeworfen
wird. Durch einen negativen Wert kann dem ausgewahlten Ball eine
Verzogerung hinzugefiigt werden.

Wenn mit Hilfe der verschiedenen Regler ein Ball eingestellt wurde,
lassen sich die getroffenen Einstellungen mit dem griinen ,Sample“-
Button testen. Wenn Sie auf den Sample-Button tippen, wirft der
Roboter einmalig genau den ausgewahlten Ball aus, sodass Sie priifen
kénnen, ob der eingestellte Ball tatsachlich Ihren Vorstellungen ent-
spricht.

Der blaue ,Kopieren“-Button sorgt dafiir, dass mit exakt den aus-
gewihlten Einstellungen ein neuer Ball in der Ubung angelegt wird. Der
,Kopieren“-Button ist besonders hilfreich, wenn man einen weiteren
Ball mit nur einer abweichenden Eigenschaft anlegen mochte. So kann
man zum Beispiel aus einem eingestellten Ball, mithilfe des ,Kopieren"-
Buttons mehrere weitere Balle erzeugen und dann die Platzierung der
neu angelegten Bille schnell anpassen, um eine vollstandige Ubung zu
kreieren.

[x] Dill 46




Mencyy Practice

Der rote ,Loschen"Button |6scht den ausgewahliten Ball. Dieser Button
sollte nur dann angetippt werden, wenn der Ball nicht mehr gebraucht wird.
Ein geloschter Ball Iasst sich nachtrdglich nicht mehr wiederherstellen.

Um die Balleinstellungen zu verlassen und in die allgemeinen Ubungs-
einstellungen zuriickzukommen, tippen Sie entweder auf das ,x“ am
oberen linken Bildschirmrand neben dem Ubungsnamen oder tippen Sie
auf einen beliebigen freien Punkt auf der Tischabbildung beziehungs-
weise in der Balliibersicht links neben dem Tisch.

Gruppierungsiibersicht - Kopieren, Teilen,
Erstellen und Loschen von Gruppierungen

(Bild 19) In die Gruppierungsiibersicht gelangen Sie iiber das Icon,
das sich in der Ubungsiibersicht oben rechts neben der Lupe befindet.
Hier sehen Sie alle eingespeicherten Gruppierungen auf lhrem Gerat.
Darunter sind 2 voreingespeicherte Gruppierungen, ,Preset Drills“ und
,Test Drills". Wie die Ubungsiibersicht lassen sich die Gruppierungen
mithilfe der Suchfunktion iiber die Lupe durchsuchen. Und auch hier
konnen Sie in den Bearbeitungsmodus gelangen, indem Sie langer

auf eine Gruppierung tippen, um Ubungen zu kopieren, zu teilen oder
sie zu l6schen. Um eine Gruppierung auszuwdahlen und zu bearbeiten
oder zu spielen, tippen Sie auf die gewiinschte Gruppierung. Eine neue
Gruppierung konnen Sie mit dem ,+“-Zeichen erstellen. Dann werden
Sie direkt in die Gruppierungseinstellungen der neuen Ubung weiter-
geleitet.

Gruppierungseinstellungen - Auswahl und
Bearbeiten von Ubungen und Einstellen von Spiel-
und Pausenzeiten

(Bild 20) In den Gruppierungseinstellungen stehen Ihnen folgende
Einstellungen zur Auswahl. Uber das ,+"-Zeichen in der oberen Leiste
konnen der Gruppierung weitere Ubungen hinzugefiigt werden.
Zundchst erscheint eine Liste mit allen auf lhrem Gerdt eingespei-
cherten Ubungen. Hier kénnen Sie alle Ubungen markieren, die Sie
hinzufiigen wollen und dann mit ,Bestatigen” bestatigen (Bild 21).
Bei Bedarf kinnen Sie mit dem ,+“-Zeichen auch neue Ubungen
erstellen, die Sie hinzufiigen konnen. Im Anschluss lassen sich neue
Ubungen wie auch schon bestehende Ubungen anpassen, indem die
jeweilige Ubung markiert wird, indem Sie auf die gewiinschte Ubung
tippen. Es erscheint ein griiner Rahmen um die markierte Ubung und
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dann tippen Sie auf den Stift, um die Ubungseinstellungen fiir die
ausgewihlte Ubung aufzurufen.

u ACHTUNG: Wenn Sie iiber die Gruppierungseinstellungen
Anpassungen an Ihren Ubungen vornehmen und speichern, wirken
sich diese immer auch auf die Ubung auBerhalb der aktuell aus-
gewdhlten Gruppierung aus. Stellen Sie sicher, dass sie nicht ver-
sehentlich Ubungen iiberarbeiten, die Sie eigentlich noch brauchen.

T Topspen o BH
Topspin lo FH/EH

& Topagen Lo FH, Tepapn

Wenn Sie versehentlich Ubungen hinzugefiigt haben, die Sie nicht
mehr brauchen, markieren Sie die iiberfliissige Ubung und tippen Sie
auf das rote ,Xx“-Icon neben dem Bearbeitungssymbol.

Sobald Sie Ihre Gruppierung um alle gewiinschten Ubungen ergénzt
haben, sortieren Sie die Ubungen, indem Sie diese antippen, den
Finger kurz auf der Ubung lassen, an die richtige Stelle ziehen und
dann wieder loslassen (Bild 22). Falls Sie die Ubungen nicht in einer
bestimmten Abfolge spielen mdchten, aktivieren Sie den Random-
Schalter am unteren linken Rand des Bildschirms.

Nachdem die Reihenfolge angepasst ist, miissen Dauer und Pausen-
zeiten der Ubungen eingestellt werden. Wahlen Sie dafiir zunéchst
die erste Ubung aus und tippen Sie auf das ,Dauer”-Zeitfenster

am unteren rechten Bildschirmrand. Wahlen Sie dann die Dauer

aus, iiber die Sie die ausgewahlte Ubung spielen wollen. Wenn
erwiinscht, kann die ausgewahlte Dauer iiber den ,Fiir alle Ubungen Monday Practice
iibernehmen‘-Schalter auch fiir alle Ubungen der Gruppierung
aktiviert werden (Bild 23). Bestétigen Sie Ihre Auswahl dann mit ,Be-
statigen“. Analog dazu kann iiber das ,Pause”-Zeitfernster darunter 2
auch die Pausenzeit eingestellt werden. Diese gibt an, wie lange
nach dem Spielen der Ubung pausiert werden soll, bevor die néchste
Ubung startet. Auch hier gibt es iiber den ,Fiir alle Ubungen iiber-
nehmen“-Schalter die Mdglichkeit, die Pausenzeiten zu vereinheit-
lichen. Falls Sie verschiedene Dauer- und Pausenzeiten wiinschen,
gehen Sie jetzt im gleichen Verfahren alle Ubungen durch.

Wenn Sie alle Gruppierungseinstellungen vor-
genommen haben, geben Sie lhrer Gruppierung
einen geeigneten Namen, indem Sie auf den
aktuellen Namen in der oberen Leiste tippen o 20
und lhren gewiinschten Namen eingeben. Da-
nach kdnnen Sie durch Tippen auf den groBen s e pancksm wtan (0]
griinen Button ,Gruppe starten” die Gruppie-
rung starten. . @ g rose [V 2 22

Duration




Fernbedienung - Pairing, Bedienung und Batteriewechsel

m Zu lhrem GEWO Omega Nexxt Roboter gehdrt auch die kleine hand-
liche Fernbedienung in Form eines Autoschliissels. Vor der ersten

Connected Robot Benutzung muss die Fernbedienung zunachst mit lhrem Endgerat

verbunden werden. Um den Verbindungsvorgang zu starten, tippen
Sie auf den ,Verbindung“-Reiter und wihlen Sie ,Fernbedienung

m [ oucsmmet | koppeln“ aus (Bild 24). Es wird ein Countdown von 10 Sekunden ge-

startet. Driicken Sie innerhalb dieser 10 Sekunden eine der 4 Tasten
auf Ihrer Fernbedienung. Sobald die 10 Sekunden abgelaufen sind,
Scan Results @ @& | st Ihre Fernbedienung startbereit.

Die Fernbedienung bietet folgende Funktionen:
1. Durch Driicken der ,START“-Taste wird die
auf dem Endgerit angezeigte Ubung gestartet.

2. Durch Driicken der ,+" bzw. der ,-“ -Taste wird
die Ballauswurfgeschwindigkeit jeweils um 5 Bille
pro Minute erhoht bzw. reduziert. Wenn die Tasten
gedriickt gehalten werden, dann kann die Geschwindig-
keit schneller angepasst werden

W 3. Durch Driicken der ,STOP“-Taste wird die gespielte Ubung
gestoppt.

Sollte Ihre Fernbedienung nicht mehr ordnungsgemaR funktionieren,
kann es sein, dass Sie die Batterien der Fernbedienung austauschen miissen. Die Fernbedienung wird
durch zwei 3 V, CR2016 Knopfzelle betrieben. Sie 6ffnen die Fernbedienung, indem Sie eine kleine Miinze
oder einen Schlitz-Schraubenzieher in den Schlitz am Ende der Fernbedienung stecken und anschlieBend
mit etwas Kraft drehen, um die Fernbedienung zu 6ffnen. Unter Umstanden miissen Sie zunédchst den
silbernen Metallbiigel vorsichtig von der Fernbedienung entfernen. Wenn Sie die Fernbedienung gedffnet
haben, dann entfernen Sie die Platine mit den Batterien und ziehen Sie behutsam den schwarzen Bat-
teriehalter aus der Platine. Tauschen Sie nun die beiden alten Batterien durch lhre neuen Batterien aus.
Achten Sie dabei darauf, dass beide Batterien mit der positiven Seite nach oben zeigen. Im Anschluss
fligen Sie den Batteriehalter wieder in der Platine ein und bauen die Fernbedienung wieder zusammen.

Kalibrierung des Ballauswurfs

Je nach Abnutzung der Réder und der Fiihrung sowie des Alters des Motors kann sich der Ballauswurf
geringfiigig verandern. Wenn Sie der Meinung sind, dass der Ballauswurf nicht korrekt funktioniert, dann
starten Sie die Kalibrierung, indem Sie auf den ,Einstellungen“-Reiter gehen und auf ,Roboter kalibrieren”
tippen. Mit dem griinen Button ,Kalibrierung starten” startet nun der Vorgang. Es werden Bille entlang der
Mittellinie ausgeworfen. Passen Sie nun mit den Slidern Flughthe, Geschwindigkeit, Spin und Sidespin
so an, dass die Blle mdglichst mittig und ohne Schnitt ausgeworfen werden. Wenn Sie mit den aus-
geworfenen Béllen zufrieden sind, dann tippen Sie auf ,Kalibrierung speichern, um die Einstellungen
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zu speichern (Bild 25). Sie konnen den Kalibrierungsvorgang auch _
. . o L4 Robot Calibration

abbrechen, indem Sie auf den roten Button ,Kalibrierung abbre-

chen” tippen. et ;

D HINWEIS: Fiir ein kurzes Tutorial konnen Sie auch auf das
Video-Symbol tippen.
Zuriicksetzen der App "
—_a
Um die Einstellungen der App zuriickzusetzen, stehen zwei Mog-
lichkeiten im Reiter ,Einstellungen” zur Verfiigung. te
—_—

1. Mit dem Button ,Voreinstellungen wiederherstellen” werden
alle vorgespeicherten Ubungen und Gruppierungen wieder auf
den Originalzustand zuriickgesetzt. Selbst erstellte Ubungen und
Gruppierungen bleiben dadurch erhalten.

2. Mit dem Button ,Auf Werkseinstellungen zuriicksetzen" wird

die App auf den Ursprungszustand zuriickgesetzt. Dabei gehen alle Nk i o o et

gespeicherten Ubungen und Einstellungen verloren und kdnnen E '

nicht wiederhergestellt werden. f
25

D TIPP: Wenn Sie bestimmte Ubungen/Gruppierungen vor dem
Zuriicksetzen sichern wollen, ist es moglich, diese Ubungen/Gruppierungen per TeilenFunktion an einem
anderen Ort abzuspeichern, und im Nachhinein wieder neu in die App zu laden.

3. Abbau

1. Trennen Sie den Roboter vom Strom und rollen Sie das Stromkabel auf.

2. Losen Sie die Gummibander, die die Seitennetze am Tischnetz halten und legen Sie die Seitennetze in
den Ballauffangbehilter.

3. Klappen Sie das Netz bis zum ersten Anschlag des Klappmechanismus nach oben. Hangen Sie den
Roboter nun vom Tisch ab und stellen Sie ihn im Anschluss auf den Tisch.

D TIPP: Wenn Sie den GEWO Omega Nexxt nur kurzzeitig vom Tisch abbauen, konnen Sie die Balle
im Auffangbehalter lassen und nach diesem Schritt Zubehor wie Kabel und Fernbedienung dazulegen.
Klappen Sie das Auffangnetz ganz hoch und stellen Sie den Roboter ab.

4. Halten Sie das Ballrohr unmittelbar unter dem Ballauswurfkopf gut fest, [ésen Sie die schwarze Fest-
stellschraube, drehen Sie den Kopf um 180 Grad, schieben Sie den Kopf auf den ersten Ring und drehen
Sie die Feststellschraube wieder etwas fest. Drehen Sie auch die beiden Stiitzbeine nach hinten, sodass
diese in das Netz zeigen.

5. Klappen Sie das Netz komplett nach oben, bis der Klettverschluss aneinanderhaftet. Jetzt kdnnen Sie
Roboter und Zubehor platzsparend verstauen und transportieren.



4. Ubungen

1) Topspin to FH 2) Topspin to BH 3) Topspinto FH/BH  4) Topspin to FH, Topspin
#Topspin #Topspin #Topspin to MID #Topspin

5) 2 Topspins to BH, 6) 2 Topspins to BH, 7) 2 Topspins to BH, 8) Heavy Topspin to BH
1 Topspin to FH 1 Topspin to FH 2 Topspins to FH #Topspin
#Topspin # Topspin #Topspin

9) Heavy Topspin to BH, 10) Topspin Random 11) Backspin to BH 12) Backspin to FH
Mid, FH #Topspin #Random #Topspin #Backspin #Backspin



13) Backspint to BH, 14) Backspin Random 15) Heavy Backspin 16) Heavy Backspin
Mid, FH #Backspin #Backspin #Random to Mid #Backspin Random #Backspin

17) Backspin to FH, Heavy 18) Nospin to FH 19) Smash to FH 20) Smash to FH, BH
Backspin to FH #Topspin #Topspin
#Backspin

21) Smash Random 22) Topspin Lobto FH  23) Topspin Lob to FH, BH  24) Backspin Lob to BH
#Random #Topspin #Topspin #Topspin #Backspin



25) Backspin Serve to BH 26) Backspin Lobs Random 27) Right Sidespin Serve  28) Left Sidespin Serve
#Backspin #Serve #Backspin #Random to BH to BH
#Backspin #Serve #Serve #Sidespin

29) Deep Nospin Serve  30) Nospin Serve to BH,  31) Nospin Serve to FH, ~ 32) Backspin Serve to

#Serve Topspin to FH, Topspin Topspin to BH, Topspin FH, Topspin to FH
to Mid #Serve #Topspin to FH, Lob to Mid #Backspin #Serve
#Topspin

33) Backspin Serveto  34) Right Sidespin Serve  35) Left Sidespin to FH, 36) Topspin to FH,
BH, Topspin to FH, Mid,  to BH, 2 Topspins to FH, 3 Tospins to BH, 1 Top- Smash to FH
Bh #Backspin #Serve 1 Lob to mid spin to FH #Topspin
#Topspin



37) Topspin to BH, 38) Backspin Serve to FH, 39) Backspin Serve to BH, ~ 40) Backspin Serve to

Smash to BH Backspint o FH, Topspin to Lob to Mid, Smash to FH, ~ FH, Lob to Mid, Smash to
#Topspin FH, Lob to FH, Smash to FH Lob to BH BH, Lob to FH #Backspin
#Backspin #Serve #Topspin #Serve #Topspin

41) Backspin / No-Spin 42) Backspin Floater 43) Backspin-Topspin 44) High Backspin /
Variety #Nospin Transition Balls High Topspin
#Backspin #Nospin #Backspin #Topspin #Backspin #Topspin

45) Two Ball Combination
#Backspin #Topspin



5. Wartung & Reparatur

u ACHTUNG: Bevor Sie Ihren GEWO Omega Nexxt Roboter reparieren oder warten, trennen Sie ihn
bitte aus Sicherheitsgriinden zunachst vom Strom.

VorsichtsmaBnahmen

1. Achten Sie darauf, dass keine anderen Gegenstdnde in das Netz fallen, von wo sie in die Maschine
gelangen konnten. Fremdkorper in der Rohre kdnnen fiir einen Ballstau sorgen und die korrekte Funktion
Ihres Roboters beeintrachtigen.

2. Um bestmdgliche Auswurfeigenschaften und eine lange Haltbarkeit zu garantieren, verwenden Sie
ausschliellich saubere Bille fiir Inren GEWO Omega Nexxt Roboter. Wenn Sie neue Bille hinzufiigen, die
noch mit Herstellungspulver bedeckt sind, bitte waschen Sie diese mit warmem Wasser ab und trocknen
Sie die Balle vor der ersten Benutzung.

3. Die Schussrader sind mit einer besonderen Beschichtung ausgestattet. Bitte verwenden Sie keine
Chemikalien, um die Rader zu reinigen.

4. Um eine lange Haltbarkeit zu garantieren, verwenden Sie lhren Roboter ausschlieBlich in trockenen
und geschlossenen Rdumen und vermeiden Sie es, lhren Roboter hohen Temperaturen oder Feuchtigkeit
auszusetzen.

Ballstau

Falls es zu einem Ballstau kommt, versucht der Roboter das Problem zunachst automatisch zu beheben.
Wenn die automatische Behebung nicht funktionieren sollte, trennen Sie bitte den Roboter vom Strom.

Im néachsten Schritt ziehen Sie das Kabel, das Kopf und Basiseinheit verbindet, aus der Basiseinheit und
I6sen Sie die schwarze Feststellschraube, um den Roboterkopf einmal komplett von der Basiseinheit

zu trennen. Entfernen Sie nun die iibrigen Bélle aus den Rohren und priifen Sie, ob ein Fremdkorper den
Ballfluss stort (Bild 26). Verwenden Sie einen schmalen Gegenstand wie einen Schraubenzieher, um

die Rohre von eventuellen Fremdkorpern zu befreien. Um den Balleinzugbereich bei der Basiseinheit zu
iiberpriifen, kippen Sie die Basiseinheit vorsichtig auf den Tisch. Von der Unterseite der Basiseinheit aus
existiert ein Schlitz, durch den Fremdkorper herausgeschoben werden kénnen (Bild 27).
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D TIPP: Verwenden Sie nach Moglichkeit eine Taschenlampe, um mehr erkennen zu konnen.

Fiillen Sie nun wieder Bille in den Auffangbereich, verbinden Sie den Roboter wieder mit dem Strom und
priifen Sie, ob der Roboter die Bélle wieder korrekt auswirft. Wenn das Problem nicht behoben werden
konnte, kontaktieren Sie bitte den Kundensupport.

Uberpriifung und Anpassung der Rader

Die Schussrader des GEWO Omega Nexxt sind auf eine Nutzungsdauer von etwa 1000 Stunden ausge-
legt. Bei Abnutzung der Réader vergroRert sich nach und nach der Abstand zwischen den Radern, wodurch
die Balle ungenauer und ungleichmaRiger ausgeworfen werden. Wenn Sie feststellen, dass der Ballaus-
wurf unprézise wird, sollten Sie unbedingt den Abstand der 3 Rader priifen und bei Bedarf anpassen.

1. Setzen Sie das Abstandspriifstiick (schwarze Rolle) zwischen die 3 Rader, sodass die Grate der Rolle
sich jeweils in den Liicken zwischen den Radern befinden. Bei korrektem Radabstand sollten sich alle

3 Réder leicht mitdrehen. Wenn nicht alle Rdder das Abstandspriifstiick beriihren, oder die Rader zu fest
am Priifstiick sitzen, dann sollte der Abstand angepasst werden (Bild 28).

2. Zur Anpassung des Abstands Iosen Sie die 4 mm Sechskantschraube an der Motorabdeckung eines
Rades (Bild 29) und drehen Sie den Motor leicht in die gewiinschte Richtung, bis das Rad das Priifstiick
leicht beriihrt. Ziehen Sie anschlieRend die Sechskantschraube wieder fest, um die Position zu fixieren.

3. Gehen Sie nun so auch fiir die anderen 2 Rader vor, sodass, wenn Sie das Priifstiick vorsichtig vor- und
zuriickbewegen, sich alle 3 Rader leicht mitdrehen.

D HINWEIS: Der Roboter funktioniert einwandfrei bis zu einem Radabstandsdurchmesser von 37 mm.
Der optimale Abstandsdurchmesser betragt 35 mm, was dem Durchmesser des Priifstiicks entspricht.

Austausch der Rader

Nach langer Nutzung sind die Rader unter Umstanden so abgenutzt, dass Sie nicht mehr angepasst
werden konnen. Wenn die Réder keinen sauberen Ballauswurf mehr gewéahren, sollten Sie Ersatzrader
bestellen und die Rader austauschen. Beim Austausch gehen Sie wie folgt vor:
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1. Starten Sie mit dem unteren Rad. Losen Sie mit einem 2 mm Sechskantschliissel die kleine Schraube,
die die Schussrolle auf dem Motor fixiert (Bild 30).

2. Ziehen Sie das Rad vorsichtig aus seiner Halterung und ersetzen Sie es durch das neue Rad (Bild 31).

3. Bevor Sie die Schraube wieder fest ziehen, achten Sie darauf, dass das Rad frei rotieren kann und an
keiner Seite an dem Material schleift. In der Regel muss das Rad dafiir etwas mittig auf der Halterung
platziert werden. Ziehen Sie dann die Schraube wieder fest und drehen Sie das Rad nochmals ein wenig,
um sicherzugehen, dass das Rad gut positioniert ist.

4. Fiir die beiden oberen Rader muss, bevor das Rad herausgenommen werden kann, zundchst die Stell-
schraube mit dem 4 mm Sechskantschliissel vollstandig herausgedreht werden.

5. Nun sollte das Kabel, das den Motor mit der Stromzufuhr verbindet, so weit wie moglich herausgezo-
gen werden, um mehr Spielraum fiir die Drehung des Motors zu gewéhrleisten. Ziehen Sie nicht zu fest
an dem Kabel, um es nicht zu beschéadigen.

6. Drehen Sie nun den Motor so weit wie mdglich weg von dem Ballauswurf. Jetzt kénnen Sie die Schritte
1-3 analog zum unteren Rad wiederholen. Unter Umstanden miissen Sie den Schaumstoff der Rader
dabei leicht eindriicken, um an dem Roboterkopf vorbeizukommen.

7. Achten Sie nach dem Wechsel der oberen Rdder immer darauf, dass Sie den Ballabstand mithilfe des
schwarzen Priifstiicks neu einstellen miissen. Und schieben Sie die beiden Kabel wieder etwas in die
Motorabdeckung, sodass Sie besser geschiitzt sind.

D TIPP: Um einen ungleichmaBigen Ballauswurf zu vermeiden, empfehlen wir, immer alle 3 Rader
gleichzeitig auszutauschen. Ein unterschiedlicher Abnutzungsgrad zwischen den Radern kann Auswir-
kungen auf das Auswurfverhalten haben.

Sonstige Wartungen

Bei diversen Problemen kann ein Systemneustart des Roboters zur Losung fiihren. Trennen Sie dafiir den
Roboter fiir mindestens eine Minute vom Strom, damit keine Prozesse mehr im Zwischenspeicher laufen.
Danach schlieRen Sie den Roboter wieder wie gewohnt an den Strom an.

Nach langer Nutzungsdauer kann es zum Verschleill am Auswurf kommen. Wenn die Bille nur noch sehr
unprazise ausgeworfen werden, kann es helfen, den weilen Stahlstreifen zu entfernen, den Auswurf vor-
sichtig mit Reinigungsalkohol zu reinigen und dann einen neuen Stahlstreifen anzubringen.
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2 Ersatzstreifen liegen lhrem GEWO Omega Nexxt Roboter bei. Wenn Sie weitere Ersatzstreifen bendti-
gen, kontaktieren Sie bitte einen GEWO Handler.

6. Technische Daten
Technische Spezifikationen: 100~240V, 50~60 Hz AC, Output: 24V, 3A

Fiir einen Temperaturbereich von 0~40°C geeignet.

Gewicht: ca. 6 kg mit Netz

Gesamte MaBe (mit Netz): Hohe 78 cm, Tiefe 32 cm, Breite 25 cm (zusammengeklappt)
Hohe 86 cm, Tiefe 160 cm, Breite 157 cm (aufgebaut)

7. Garantie
30 Monate Herstellergarantie

Wenn es bei lhrem GEWO Omega Nexxt Roboter wahrend der Garantiezeit zu Problemen kommen sollte,
die den Normalbetrieb einschranken, kontaktieren Sie bitte Ihren GEWO Handler und schildern Sie lhr
Problem. Wir werden Ihnen {iber Ihren Handler geeignete Ersatzteile zukommen lassen, um den Roboter
reparieren zu kdnnen. Sollte es sich um ein schwerwiegendes Problem handeln, stellen wir Ihrem GEWO
Handler ein kostenloses Austauschprodukt zur Verfiigung. Bitte sorgen Sie dafiir, dass Sie den zuriick-
zugebenen Roboter sicher verpacken und er beim Riicktransport keine weiteren Schaden erhilt.

Diese Garantie ist nicht iibertragbar und umfasst keinen normalen VerschleiRl oder Schaden, die durch
unsachgemale Behandlung oder Verwendung des Roboters entstanden sind. Die Garantie ist unwirksam,
wenn das Produkt in irgendeiner Art abgenutzt, beschadigt oder der urspriingliche Zustand verandert
worden ist.

8. Informationen zur Entsorgung

Das Symbol der durchgestrichenen Miilltonne bedeutet, dass dieses Produkt und das dazu-
gehorige Zubehdr, welches mit dem oben abgebildeten Symbol markiert ist, entsprechend
den geltenden gesetzlichen Vorschriften und getrennt vom Hausmiill entsorgt werden
muss. Wenn Sie Einzelteile, die mit der durchgestrichenen Miilltonne markiert sind, ent-
I sorgen wollen, geben Sie diese bei einer offiziellen Sammelstelle in lhrer Ndhe ab.
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