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Der Roboter simuliert realistische
Der Tischtennisroboter ist das ideale Gerat, Trainingssituationen:

um die ?igenen Tischtennis-Skills 1. Ober-, Unter-, und Seitenschnitt
selbststandig zu trainieren. Der Roboter spielt
verschiedene Aufschlage, welche der Spieler

zuriickspielen kann. Dadurch kann ohne 3. Variable Geschwindigkeiten und

Partner geiibt werden. Platzierungen

4. Mehrere Zufalls- und
Schwierigkeitsmodi

2. Unterbrechungsfreies Spielen

)

ESP32

MATLAB

Die Steuerung des Roboters erfolgt durch einen ESP32.
Durch das unterschiedliche ansteuern der Motoren
wird der Spin beliebig erzeugt. Am Ende des Tisches
befindet sich ein Netz welches die Balle auffangt. Diese
holt sich der Roboter wieder hoch um unendliches
spielen zu ermoglichen. Die Bedienung des Roboters
erfolgt durch einen Access Point. Diesen kann man an
seinem Handy 6ffnen und den Roboter beliebig

steuern.
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