Acemate S10 INSTRUKCJA OBStUGI

Wazne informacje

Uzywaj robota na korcie z wyraznymi liniami oraz czysta nawierzchnia, wolng od
zanieczyszczen, gwozdzi i ostrych przedmiotow.

Nie uzywaj robota na zewnatrz podczas deszczu. W niekorzystnych warunkach pogodowych
(np. deszcz, $nieg, burza piaskowa) uzywaj robota wytacznie na krytym korcie tenisowym.

Nie uzywaj robota przy stabym oswietleniu.
Nie stdj przed robotem, aby zapewnié¢ prawidtowe rozpoznawanie kortu.

Przed pierwszym uzyciem upewnij sie, ze robot jest w petni natadowany. Unikaj
przetadowywania oraz catkowitego roztadowywania akumulatora.

Nie uzywaj trybu Wymiana na niestandardowych kortach, aby unikna¢ powaznych kolizji. Na
kortach niestandardowych wybierz tryb Wyrzutnia pitek.

Podczas korzystania z trybu Wymiana zachowaj odlegtos¢ co najmniej 2 metrow od robota.
Nie wktadaj do kosza na pitki zadnych przedmiotéw innych niz pitki tenisowe.

Uzywaj suchych pitek tenisowych. Nie uzywaj pitek mokrych ani uszkodzonych.

Elementy urzadzeniai instrukcja montazu

Schemat ogolny produktu


Wojtek
INSTRUKCJA OBSŁUGI


Teleskopowa siatka
zbierajaca
|
AGEMATE
Kosz na pitki —_
a= —al
Kamery stereoskopowe ©

Otwor wyrzutowy

Kota Mecanum -

Montaz siatki zbierajacej
Aby zamontowac siatke zbierajaca, wykonaj ponizsze kroki zgodnie z ilustracjami.

1. Zamontuj cztery teleskopowe wsporniki zgodnie z ilustracja. Ustaw otwor siatki po przednie;j
(krétszej) stronie kosza.
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2. Przymocuj cztery wsporniki za pomocg dotaczonych srub i Srubokreta.

3. Przetnij plastikowe opaski zaciskowe na dwéch wspornikach. Roztéz catkowicie cztery
wsporniki, wysuwajac je krotkimi ruchami.



Uwaga: Unikaj nadmiernego wysuwania pojedynczego drazka
oraz zaplatania siatki.

4. Przymocuj siatke do kosza na pitki za pomoca dotgczonych paskow.
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e Uwaga:
1. Podczas rozktadania lub sktadania siatki zbierajacej nie wysuwaj ani nie chowaj jednego
wspornika od razu do konca. Reguluj kolejno wszystkie cztery wsporniki teleskopowe, az

osiagna gorne lub dolne potozenie.

2. Podczas regulacji uwazaj, aby siatka nie zahaczyta o wewnetrzne mieszadto ani o $ruby.



3. Nie wysuwaj nadmiernie pojedynczego wspornika i nie dopuszczaj do splatania siatki.

Montaz kosza na pitki

1. Dopasuj zaczepy kosza na pitki do zaczepow w podstawie. Zamontuj kosz na pitki na

podstawie robota.

e Uwaga:
1. Upewnij sie, ze wszystkie zaczepy sa prawidtowo zablokowane, aby nie poluzowaty sie

podczas pracy.

2. Przed montazem lub demontazem wytgcz robota.

Wymiana akumulatora

1. Otworz pokrywe akumulatora znajdujaca sie w dolnej prawej czesci tylnego panelu robota

(zgodnie z ilustracja).



Przycisk zasilania Dioda LED

Wskaznik poziomu

baterii Port tadowania DC 2.1

Komora baterii

Pokrywa baterii

Odtacz przewdd zasilajgcy DC akumulatora.
Wyjmij akumulator.
W16z nowy akumulator.

Podtacz przewdd zasilajacy DC nowego akumulatora.
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Zamknij pokrywe akumulatora.

Kontrola bezpieczenstwa

Przed uzyciem ACEMATE upewnij sie, ze:

Akumulator jest wystarczajgco natadowany.

Otoczenie jest bezpieczne.

Nawierzchnia kortu jest réwna i wolna od przeszkod.

Sprawdz wszystkie elementy urzadzenia i upewnij sie, ze sa w dobrym stanie. Upewnij sie, ze
otwor wyrzutowy jest drozny, a kota dziatajg prawidtowo.

Opis ekranow aplikacji

Ekran "Trening"

Wybierz odpowiednie ¢wiczenie, zapoznaj sie z jego opisem i szybko rozpocznij trening.
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1. Wyswietlanie statusu robota
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1.1 Status potaczenia Bluetooth:
e W lewym gérnym rogu wyswietlany jest status potaczenia Bluetooth. Po wigczeniu robota

potacz sie z urzadzeniem ACEMATE_XXXX, aby sterowac robotem i rozpocza¢ trening.

1.2 Status rozpoznawania pozycji robota:
e Ustaw robota mozliwie jak najblizej srodka linii koncowe;.

* Po rozpoznaniu pozycji przez robota status zmieni sie z ,Nieprawidtowe ustawienie” na
,Prawidiowe ustawienie” .

2. Kategorie treningowe i ¢wiczenia



| Forehand — Midcourt
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2.1 Klasyfikacja treningow
e Ostatnie treningi: Wyswietla 10 ostatnio uzywanych éwiczen.

» Kategorie: Uporzadkowane wedtug kombinacji [Srodek / Forhend / Bekhend] + [Krotko /
Potkort / Gteboko]. Wybierz ¢wiczenie najlepiej dopasowane do Twoich potrzeb
treningowych.

2.2 Karta ¢wiczenia
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Forehand MidCourt —
Down the Line

Podglad ¢wiczenia:



 lkony trybow: Od lewej oznaczajg tryb Cwiczenie, tryb Wymiana, oraz tryb Wyrzutnia
pitek.

e Schemat: kolor pomaranczowy oznacza strefe lgdowania pitek podawanych przez robota; a
kolor niebieski oznacza docelowa strefe Twojego odegrania.

e Poziom trudnosci: W skali od 1 do 5 gwiazdek. Im wiecej gwiazdek, tym wyzszy poziom
trudnosci.

 Dotknij, aby otworzy¢ okno Szczegoty Cwiczenia, ktdre zawiera nastepujgce ustawienia:

16:43 A R 48 ]
Forehand MidCourt - Down the Line X
Mode @
©)
Drill Rally Ball Machine
Difficulty Recommended Level (NTRP)
1.5~2

Shot and Target Landing

Target Area

Blue

Placement

Ball Height

1.5~1.8

Ball Spin

No Spin

Total Balls

Until no balls remain

Machine Catch Ball R

Start Training

2.1.1 Przetgczanie trybu
Dotknij, aby przetgczac sie miedzy nastepujgcymi trybami:



e Tryb Cwiczenie: Koncentruje sie na odgrywaniu pitek do stref celu. Wynik jest obliczany na
podstawie celnosci i jakosci uderzen.

e Tryb Wymiana: Koncentruje sie na ciggtej wymianie z robotem. Wynik jest obliczany na
podstawie regularnosci i jakosci uderzen.

e Tryb Wyrzutnia pitek: Robot pozostaje nieruchomy, dzieki czemu mozesz skupic sie
wytacznie na technice i formie uderzenia.

2.1.2 Trudnosc i zalecany poziom
e Ocena trudnosci: Wzgledny poziom trudnosci od 1 do 5 gwiazdek.

e Zalecany poziom: Sugestie wyboru ¢wiczen na podstawie Twojego aktualnego poziomu
tenisowego.

2.1.3 Animacja ¢wiczenia i parametry podan
e Po lewej: Podglad animacji pokazujacej podania robota i odegrania zawodnika.

e Po prawej: Wyswietla strefe celu, strefe ladowania pitki podawanej przez robota, wysokos$¢
nad siatka (wysokos$¢ pitki) oraz intensywnos¢ rotacji.

2.1.4 Ustawienia tacznej liczby pitek
Dostosuj taczna liczbe pitek w sesji:
Do oprodznienia: Sesja koriczy sie automatycznie, gdy robotowi skoficza sie pitki.

e Okreslona liczba pitek: Ustaw zakres od 1 do 80 pitek. Sesja konczy sie po osiggnieciu
ustawionego limitu.

2.1.5 Przetacznik odgrywania pitek przez robota (tylko tryb Cwiczenie)
e WEACZONE: Robot sprébuje odegrac kazda pitke, ktorag uderzysz w strefe celu.

e WYLACZONE: Robot pozostanie w wyznaczonej strefie podawania i nie bedzie odgrywat
uderzen.

o Zalecane przy éwiczeniach z przemieszczaniem na boki, aby utrzymac staty rytm podan i
skupic sie na celnosci.

2.1.6 Rozpoczecie treningu



Dotknij, aby rozpoczaé. Przed rozpoczeciem sesji pojawi sie okno z odliczaniem.

2.1.7 Dodawanie wtasnego ¢wiczenia
W trybach Wymiana lub Wyrzutnia pitek na dole pojawi sie przycisk edycji:

 Dotknij, aby przejs¢ do szczegdtowych parametréw robota. Zmienione ustawienia mozna
zapisac jako wtasne ¢wiczenie bez modyfikowania oryginalnego szablonu.

3. Moje ¢wiczenia

l ® Disconnected - B My Drill

! Recent Training

T .‘* I!

Backhand Midcourt - Center Midcourt - Forehanc
Cross Court Down the Line Cross Ca

Przejdz do podstrony ,,Moje éwiczenia” , aby tworzy¢ i zarzadzaé wtasnymi éwiczeniami w
trybie Wymiana lub Wyrzutnia pitek. Mozesz skonfigurowa¢ szczegotowe parametry robota i
dopasowac trening do swoich potrzeb. Dotknij dowolnego zapisanego ¢wiczenia, aby od razu

rozpoczac sesje.

3.1 Dodawanie wiasnego ¢wiczenia
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< My Training Plans -

No Custom Training Yet

Tap the top-right button to create your first training plan

3.1.1 Nazwa éwiczenia

e Dostosuj nazwe swojego ¢wiczenia.

3.1.2 Tryb treningu

e Przelgczaj sie miedzy trybem Wymiana oraz trybem Wyrzutnia pitek. Parametry zostang
automatycznie zaktualizowane zgodnie z wybranym trybem:

A. Ustawienia trybu Wymiana
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Add Custom Training X Add Custom Training X

Training Name

Ball Settings

My Training 01 l—\

Mode @

Ball Settings Single Ball Set ®
l—\ $ 9

EE——
Machine Vertical Position 3
O

Single Ball Set ®

Machine Horizontal Position 0

i L+
Ball Spin 0 gl
Total Balls
- +
until no balls remail 20
Ball Height

) .
e Pozycjarobota i strefa ladowania: Wizualny schemat ustawienia na korcie.

» Konfiguracja pojedynczej serii: Dotknij [+], aby doda¢ pitke; dotknij [-] na ikonie pitki, aby ja
usunac.

o Dotknij wybranej pitki, aby edytowac jej parametry:
» Strefa ladowania: Dotknij schematu, aby zmienic strefe celu.

= Rotacja: Domyslnie 0 (ptasko). Zakres: od -3 (mocny slajs/backspin) do 3 (mocny
topspin).

= Wysokos$é: Skala od 1 do 10 (wyzsza warto$¢ oznacza wyzszy tor lotu pitki).
e Pozycjonowanie robota:

o Pozycja w pionie kortu: Zakres 1-5. Domyslnie 3 (linia koncowa). 1 oznacza pozycje
najblizej siatki, a 5 najdalej od siatki.

o Pozycja w poziomie kortu: Zakres 1-9. Domyslnie 5 (Srodek). 1 oznacza pozycje po
prawej, a 9 po lewej stronie (z perspektywy robota).

e taczna liczba pitek:
o Do oproznienia: Robot zatrzymuje sie automatycznie, gdy skofcza sie pitki.

o Ustaw liczbe pitek: Wybierz od 1 do 80 pitek.



B. Ustawienia trybu Wyrzutnia pitek

15:358 HHHRC 49 3 15:358 ul! = @
Add Custom Training X Add Custom Training X
Training Name - 3.0s +
My Training 01 Ball Height
1.5~1.8 m
Mode @ Ball Spin
No Spin
Rally Efr Ball Machine
Landing Point & Distance Preview Ball Order ®
Serve Interval (-} °
- 3.0s +
Direction 0°
Ball Height
1.5~1.8 Ball Spin o
Ball Spin
No Spin Ball Speed 5
Elevation 10°
Ball Order @
Total Balls
e +) - 20 +
Until no balls remain

e Schemat kierunku i odlegtosci:

o Wyswietla odlegtosc¢ i kierunek kazdego podania na podstawie standardowej pozycji
robota na korcie.

¢ Interwat podawania:
o Czas miedzy kolejnymi podaniami. Zakres: 1.0 s - 15.0 s (domyslnie: 3.0 s).
o Regulacja za pomoca przyciskow [+] lub [-].
e Wysokosé¢ podania: Wyswietla zakres wysokosci dla wybranej pitki.
 Sita rotacji: Wyswietla site rotacji wybranej pitki.
e Sekwencja podan i ustawienia pojedynczych pitek:
o Dotknij [+] aby doda¢ pitke; dotknij [-] aby usunag.
o Dotknij pitke, aby edytowac jej indywidualne parametry:

= Kierunek: Poczatkowy kierunek podania. Wartos$ci ujemne oznaczaja kierunek w
lewo; wartosci dodatnie w prawo.



= Rotacja: Domyslnie 0 (ptasko). Zakres: od -3 (mocny slajs/backspin) do 3 (mocny
topspin).

= Predkosé: Wyzsze wartosci oznaczajg wieksza predkose.
= Kat wyrzutu: Wyzsze wartosci zwiekszajg wysokos¢ lotu pitki.
e taczna liczba pitek:
o Do oproéznienia: koriczy sesje, gdy robotowi skoficza sie pitki.

o Ustaw liczbe pitek: Wybierz od 1 do 80 pitek.

3.1.3 Zapis

» Dotknij ,,Zapisz” , aby zapisaé¢ konfiguracje trybu i pitek na liscie "Moje ¢wiczenia".

3.2 Uruchamianie wiasnego ¢wiczenia

e Dotknij dowolnego ¢wiczenia z listy "Moje éwiczenia", a nastepnie wybierz [Rozpocznij
trening] w wyskakujacym okienku, aby rozpoczag.

3.3 Edycja wiasnego ¢wiczenia

e Dotknij ¢wiczenia z listy ""Moje éwiczenia" aby zmodyfikowac jego nazwe lub parametry w
wyskakujacym okienku. Wybierz [Zapisz zmiany] aby zaktualizowa¢ ¢wiczenie.

3.4 Usuwanie wtasnego ¢wiczenia



4 My Training Plans -+

My Training 02
Rally

Delete Plan

o My Training 01

@/l Ball Machine

e Przesuri dowolne ¢éwiczenie na liscie w lewo i dotknij [Usun], aby usunaé zapisane éwiczenie.

Ekran "Dane"

Przegladaj dane treningowe w Acemate, korzystaj ze szczegétowych metryk oraz otrzymu;j
analizy i rekomendacje wspierane przez Al.
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Data
Overview
0.6+ 23
Total Hours Total Sessions

Training Records

Backhand Midcourt - Cross
Court 46

04-1021:119 ® 1m

Hit Rate

40%

Avg Speed

59.6 kmn

Center Midcourt - Down the Line
04-10 21117 ® 1m 55

Hit Rate

55%

Avg Speed

56.1 km/n
~ —
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1. Przeglad treningow (Gtowny ekran)

1.1 Podsumowanie danych

Wyswietla tgczna liczbe uderzen oraz taczny czas trwania treningu.

1.2 Historia treningow

Lista wszystkich sesji treningowych uporzadkowana chronologicznie (od najnowszych do
najstarszych). Kazda karta zawiera podsumowanie sesji.

e Dotknij karty trybu Cwiczenie lub trybu Wymiana, aby wyswietlié strone ze szczegbtowymi
danymi.

e Uwaga: szczegotowe dane nie sa obecnie dostepne dla trybu Wyrzutnia pitek.

2. Szczegdty danych (podstrona)
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< Backhand Midcourt — Cross Court 4 Backhand Midcourt — Cross Court
Hit Streak Net Pass Count
Training Score @ 3 17
E Shot Quality
Ball Speed
Tap analyze to get Al guopesd @ Max Speed
o insights about your training 59.6 i/ 73.2 kmjn

session

Accuracy

Net Clearance @

B Avg Net Height Net Pass Rate

1.8m 85%
Hit Rate Hits / Total Shots “am - 6%
40% 8/20

1-1.5 M em— 24%
In-bounds Return Rate In-bounds Returns | Total Shots

15-2m  emm— 24%
80% 16/20

25 e— 0%

Hit Streak Net Pass Count
3 17 >25m = 6%

Shot Quality

2.1taczny wynik i analiza Al

Wyswietla ogdlny wynik sesji, obliczony na podstawie wybranego trybu, poziomu trudnosci oraz
Twoich rzeczywistych wynikdw.

 Analiza Al: Dotknij przycisku analizy, aby otrzymac spersonalizowang ocene i wskazowki
coachingowe oparte na Twoich danych.

2.2 Karta celnosci

o Rozktad uderzen: wizualne przedstawienie miejsc, w ktdrych ladowaty Twoje odegrania
podczas sesji.

¢ Kluczowe metryki:

o Tryb Cwiczenie: wyswietla celnosc¢ trafien w cel (trafienia/pudia), procent pitek w korcie i
poza kortem oraz dane dotyczace przelotu nad siatka.

o Tryb Wymiana: wyswietla najdtuzsza serie wymian oraz tgczna liczbe uderzen.

2.3 Jakosé uderzen
Szczegotowe dane dotyczace predkosci pitki i przelotu nad siatka:

* Predkos¢ pitki: srednia predkos$¢, maksymalna predkos¢ oraz wykres rozktadu predkosci.



e Przelot nad siatka: $rednia wysokos$¢ przelotu, procent pitek nad siatkg oraz rozktad
wysokosci.

o Przelot nad siatka oznacza wysokosc¢ Twojego odegrania w momencie, gdy pitka
przelatuje nad siatka.

Ekran "Robot"

Zarzadzaj potaczeniem robota, ruchem, kalibracja, aktualizacjami firmware i innymi
ustawieniami.
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Device

Camera Calibration >
Backlight Mode
Data Diagnosis >

Firmware Version >
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1. Sterowanie robotem

1.1 Status robota
e Status potaczenia: Wyswietla aktualny stan potaczenia.

 Sledzenie pozycji: Wyswietla status rozpoznawania potozenia na korcie.

1.2 Zdalne sterowanie



Za pomoca joysticka na ekranie mozna sterowa¢ ruchem robota (do przodu, do tytu, w lewo, w

prawo) oraz jego obrotem.

1.3 Ustawienia robota

1.3.1 Kalibracja kamer

Jesli robot ma problemy ze $ledzeniem pitki lub doktadnoscig podawania, wykonaj ponizsze

kroki, aby skalibrowa¢ kamery.

9:4 il ¥ . 9:41 ull ¥ ==
< Camera Calibration < Camera Calibration

Annotation Progress 1/3 Annotation Progress 2/3

] ]

Step 1: Position the Robot Step 2: Capture Camera Images

Position the robot correctly according to the Tap Capture Image to get images from the left and

illustration and instructions below. right cameras.

Left Camera

Right Camera

+  Place the robot at the center of the baseline.

Align the rear wheels with the inner edge of the
baseline.

+~  Make sure the camera view is unobstructed. -

_— | Capture Image

9:41 all ¥ .

< Camera Calibration

Annotation Progress 3/3
e

Step 3: Check Auto-Annotated
Court Lines

1. Tap the left and right camera images to mark the
court lines.

Left: Incomplete Right: Incomplete

LFollow the numbering order below exactly:

[=-3) Left Singles Sideline
K Center Service Line
Right Singles Sideline

[P Service Line

Net Top Line (line connecting the
@ highest points of the left and right net
posts)

(Uwaga: jesli robot dziata prawidtowo na tym samym korcie, ponowna kalibracja nie jest

konieczna).

e Krok 1: Ustawienie robota: Prawidtowe ustawienie jest kluczowe. Kalibracja nie powiedzie
sie, jesli robot nie zostanie prawidtowo ustawiony we wtasciwym miejscu na korcie.

e Krok 2: Przechwytywanie obrazéw: Dotknij, aby pobra¢ aktualne obrazy z lewej i prawej

kamery.

e Krok 3: Sprawdzenie linii kortu: Dotknij obrazu z lewej i prawej kamery, aby sprawdzi¢ i
skorygowa¢ automatycznie wykryte linie kortu. Upewnij sie, ze znaczniki sg ustawione w

nastepujacej kolejnosci:



o 1-2:Lewa linia boczna singlowa

o 3-4: Srodkowa linia serwisowa

o 5-6: Prawa linia boczna singlowa

o T-8: Linia serwisowa

o 9-10: Gorna linia siatki (linia taczaca najwyzsze punkty stupkow siatki)

o . Wskazowka: Uszczypnij ekran, aby powiekszyé szczegdty. Dotknij punktu, aby go
zaznaczyé, a nastepnie przeciagnij, aby zmienic jego pozycje. Dopasuj punkty mozliwie
najdoktadniej do rzeczywistych linii kortu.

e Krok 4: Przestanie danych: Gdy wszystkie 10 punktow zostanie doktadnie ustawionych na
obu obrazach, dotknij zielonego przycisku ,,Przeslij kalibracje” .

e Krok 5: Test na korcie: Kalibracja zakorczona! Zalecamy przetestowanie robota na korcie,
aby sprawdzi¢ poprawe doktadnosci $ledzenia oraz dziatania Al.

1.3.2 Tryb pod swiatto

Silne $wiatto padajace w strone kamer moze zaktdcaé rozpoznawanie obrazu. W srodowiskach o
duzym odblasku wiacz tryb pod $wiatto, aby poprawi¢ skuteczno$é odgrywania pitek przez
robota i stabilnos$¢ $ledzenia.

1.3.3 Diagnostyka danych

Jesli wystepuja powtarzajace sie problemy, przejdz do Diagnostyki danych i opisz problem.
Mozesz przestac logi urzadzenia, dane systemowe oraz swoje dane kontaktowe, aby nasz zespot
mogt udzieli¢ wsparcia technicznego.

1.3.4 Wersja oprogramowania firmware

Regularnie udostepniamy aktualizacje firmware, aby wprowadza¢ nowe funkcje i usuwac btedy
oprogramowania.

e Powiadomienia o aktualizacjach: Gdy dostepna bedzie nowa wersja, otrzymasz
powiadomienie w aplikacji.

o Lista kontrolna przed aktualizacja: Upewnij sie, ze robot ma wystarczajgco natadowany
akumulator i pozostaje wtagczony. Podczas aktualizacji trzymaj smartfon w zasiegu
Bluetooth/Wi-Fi, aby unikna¢ przerwania procesu.



Ekran "Profil"

Uzyskaj dostep do instrukcji obstugi, FAQ, wsparcia, opinii oraz ustawien systemowych, takich
jak jednostki i jezyk.

15:34A T <7 ;

Me
Common Questions

B User Guide >

® FAQ >
Support & Feedback

£ 9 Customer Support >

B Feature Requests >
Settings

o Data Unit >

3 Language >
About

@ Privacy Policy >

1. Pomoci FAQ

1.1 Instrukcja obstugi
Dotknij, aby wyswietli¢ petng instrukcje obstugi produktu.
1.2 Najczestsze pytania

Dotknij, aby przejrze¢ odpowiedzi na najczestsze pytania dotyczace uzytkowania produktu.

2. Wsparcie i opinie

2.1 Obstuga klienta

Wyswietla numer kontaktowy do wsparcia oraz godziny pracy obstugi.

2.2 Propozycje funkgji



Przeslij swoje pomysty na nowe funkcje lub sugestie dotyczace ulepszenia obecnych funkgji.

3. Ustawienia

3.1 Jednostki

Przetagczaj miedzy metrycznym i imperialnym systemem miar.

3.2 Jezyk

Zmien jezyk wyéwietlania aplikacji: polski, chinski, angielski, japonski lub koreanski.

4. Informacje

4.1 Polityka prywatnosci

Zapoznaj sie z naszg polityka prywatnosci i warunkami ochrony danych.

Instrukcje i rekomendacje treningowe

1. Opisy trybow treningowych

Acemate ma byé Twoim sparingpartnerem i trenerem, ktéry pomoze Ci podnies¢ poziom gry w
tenisa. Nasze ¢wiczenia obstuguja obecnie trzy tryby:
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2. Rekomendacje treningowe

2.1 Jak wybrac¢ ¢wiczenie

Na stronie Trening wybierz ¢wiczenie na podstawie gwiazdek wskazujacych poziom trudnosci,

zalecanego poziomu zaawansowania oraz konkretnych elementéw ¢wiczenia.

NTRP 1.0-3.0: Zalecane korzystanie z szablonow

Skorzystaj z gotowych szablondw, aby szybko rozpoczaé trening bez koniecznosci ustawiania

ztozonych parametrow. Nasze éwiczenia obejmuja:



e Cwiczenia podstawowe: Podzielone wedtug [Forhend/Bekhend/Srodek] +

[Krotko/Pétkort/Gteboko]l. Obejmujg konkretne kierunki, takie jak po linii, cross-court oraz
inside-out. Skup sie na swoich stabszych elementach i postaraj sie uzyskac jak najlepszy
wynik.

Cwiczenia kompleksowe: Przeznaczone dla graczy NTRP 3.0+. Obejmuja ztozone,

wielouderzeniowe uktady o wysokim poziomie trudnosci.

Podanie pitki do serwisu (éwiczenie serwisu): Dla graczy ¢wiczacych serwis. Ustaw robota
po swojej stronie linii koncowej, blisko linii bocznej. Robot bedzie regularnie podawat pitki,
oszczedzajac czas potrzebny na ich zbieranie.

Stale aktualizujemy biblioteke ¢wiczen. Jesli masz pomyst na konkretne ¢wiczenie, daj nam
znac przez ,,Profil - Propozycje funkcji” !

2.2 Rekomendacje dotyczace wiasnych treningow

NTRP 3.5+ / Zaawansowani uzytkownicy:

Najlepsze dla osob, ktdre rozumiejg parametry robota i chca precyzyjnie dopasowad trening do
swoich potrzeb.

Modyfikowanie istniejacych éwiczen: mozesz edytowaé i zapisywacé jako wiasne ¢wiczenia
dla trybéw Wymiana lub Wyrzutnia pitek. Jesli szablon treningu jest prawie idealny, ale
wymaga drobnej korekty, dotknij ikony edycji w lewym dolnym rogu podgladu ¢wiczenia,
aby go dostosowac i zapisac.

Tworzenie od podstaw: Jesli nasze szablony nie spetniaja Twoich konkretnych potrzeb,
przejdz do ,,Moje éwiczenia” w prawym gérnym rogu strony Trening, aby zbudowaé wiasny
spersonalizowany ukfad treningowy od podstaw.

Typowe problemy (FAQ)

Problemy sprzetowe

Siatka zbierajaca tapie pitki, ale wiele z nich odbija sie i wypada.

o Rozi6z siatke zbierajaca na odpowiednig wysoko$¢. Zalecane jest najwyzsze ustawienie
wspornikow teleskopowych.

o Pracujemy nad poprawa skutecznosci zbierania pitek przez siatke.

Karuzela podawania pitek jest zablokowana.



- Objawy: Po witgczeniu robot nie podaje pitek. Obserwuj robota w trybie Wyrzutnia pitek, aby
sprawdzi¢, czy karuzela podawania pitek sie nie obraca.

e Silniki wyrzutowe sa zablokowane.

- Objawy: Po wigczeniu robot nie wyrzuca pitek. W trybie Wyrzutnia pitek, po upewnieniu sie,
ze na karuzeli podajacej nie ma pitek, sprawdz, czy silniki wyrzutowe sie obracaja.

- Sprawdz, czy pitka nie utkneta miedzy gérnym i dolnym silnikiem wyrzutowym. Jesli tak,
wytgcz robota, odkre¢ sruby po obu stronach korpusu i unie$ kosz na pitki, aby usuna¢ pitke
tenisowa.

Acemate — Internal Ball Removal Guide
Instrukcja wideo w aplikacji Acemate

* Kota sie nie obracaja.

- Upewnij sie, ze robot jest prawidtowo wigczony (kontrolka $wieci na zielono lub niebiesko).
Sprawdz, czy mozesz recznie sterowac ruchem robota za pomoca funkcji zdalnego sterowania w
aplikacji.

e Jak wymienié akumulator?


Wojtek
Acemate —  Internal Ball Removal Guide   Instrukcja wideo w aplikacji Acemate


Battery Replacement Guide
Instrukcja wideo w aplikacji Acemate

e Jaktadowacé robota? Co oznaczaja kontrolki?

Charging Methods & Indicator Light Instructions
Instrukcja wideo w aplikacji Acemate

Problemy z systemem wizyjnym

e Podczas pracy robot moze napotkaé nastepujace problemy zwiazane z systemem
wizyjnym:
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o Robot nagle zatrzymuje sie podczas normalnego uzywania w trybie Wymiana. Moze
to wynikac z niewyraznych oznaczen kortu (np. linii serwisowych, linii bocznych lub
tasmy siatki), przez co robot traci swojg pozycje. Aby wznowié prace, recznie przesun go z
powrotem do prawidtowej pozycji.

o Staba skutecznosé zbierania pitek w trybie Wymiana. Sprawdz, czy w otoczeniu kortu
nie znajduja sie przedmioty lub obrazy przypominajace pitke tenisowg (z6tte, okragte).
Usun je albo zaston.

o Robot nagle porusza sie w okreslonym kierunku. W polu widzenia robota moze
poruszac sie pitka tenisowa lub podobny obiekt, co zaktdca jego ocene sytuacji, w ktorej
sie znajduje. Unikaj takich sytuacji.

Jesli urzadzenie napotka problem lub potrzebujesz pomocy, skontaktuj sie z nami,
wykonujac ponizsze kroki:

Otworz aplikacje i przejdz do strony ,,Profil” .
Wybierz opcje ,,Opinia uzytkownika” .

Opisz problem, podaj dane kontaktowe i przeslij formularz.

Nasz zespot wsparcia technicznego skontaktuje sie z Tobg niezwtocznie, aby zaproponowac

rozwigzanie.

Konserwacja i pielegnacja

Aby utrzymac optymalng wydajnosc¢ i wydtuzy¢ zywotnos¢ ACEMATE, zalecamy regularne

wykonywanie nastepujacych czynnosci konserwacyjnych:

Po uzyciu wyczysé powierzchnie urzadzenia oraz otwor wyrzutowy.

Uzyj szczotki czyszczacej, aby usungé meszek z pitek tenisowych z wnetrza urzadzenia.
Sprawdzaj i czys¢ siatke zbierajaca.

Regularnie sprawdzaj poziom natadowania akumulatora i status tadowania.
Sprawdzaj wszystkie elementy pod katem luzéw i zuzycia.

Przechowuj urzadzenie w suchym i dobrze wentylowanym miejscu.



