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(1) motorovych vozidel a z parkovacich rovin (2), v nichZ
jsou uspofadiny radiilng k centrilni ose (5) parkovaci pole
(4) a jednak z automaticky fizenjch mechanicckych dopra-
vnich ustroji pro svisl§ a vodorovny transport motorovych
vozidel. Zafizeni je opatfeno alespoii jednou v pidorysu
kruhovou autonomni parkovaci jednotkou (S) s pfifazenym
vozidlovym vytahem (10), ktery mi v oblasti vrcholu
sektoru uspofddané svislé vedeni (11) a z n&j vy¢&nivajici
vykyvnutelnou plosinu (12). Kazda parkovaci jednotka (S)
mi nejméné jednu uvnitf sektoru na zajizdéci a vyjizdéci
roviné (1) uspofidanou otocnou ploSinu (8) s odstavnou
plochou (9) vozidla pro volitelné nasmérovini do zajizdéci
polohy (9a), vyjizd&ci polohy (9¢) nebo do radidln€ souosé
polohy (9b).




Vynadlez se tyka zarizeni pro parkovani motorovych vo-
zidel, které je opatfeno jednak vice zajiZidécimi a vyjiz-
décimi misty motorovych vozidel, jednak ve vice parkova-
cich rovinach usporadanymi, radidlné a hvézdicovité k cen-
tralni{ spole&né ose sméfujicimi parkovacimi poli a jednak
automaticky fizenymi mechanickymi dopravnimi idstrojimi pro
svisly a vodorovny transport motorovych vozidel mezi zajiZ=-
décimi a vyjiZdécimi misty a mezi parkovacimi poli, jakoZ
i pro radialni pfemistovani vozidel,

Dosavadni_stav_techniky

Je jiZ znadmy velky poéet ndvrhd pro mechanicka parko-
vaci{ zarfizeni, u kterych nemusi fidi¢ motorového vozidla
pojiZzddt vnitfkem parkovaci budovy po pojizdnych cestéch,
pfipadné rampach aZi k volnému parkovacimu mistu, nybrz
u nich pfevezmou pfichazejici vozidla mechanické dopravni
prostfedky, samolinné je ulozii a pozdéji je opét transpor-
tuji{ nazpét pro predani Ffidiéi., Kromé zarizeni, ktera jsou
vystavéna ve tvaru vysokého ukladdaciho regalu a jejichZ par-
kovaci pole jsou upravena rovnobéiné vedle sebe a nad se~-
bou, jsou také zndma zarizeni v iivodu uvedeného typu v po-
dobé kruhovych parkovacich domi, jejichZi parkovaci pole
jsou vytvorena ve skupinach hvézdicovité kolem jedné osy
a které maji vice nad sebou usporiadanych parkovacich rovin.

Hlavni poZadavek, ktery je na takov4 mechanicka zari-
zeni kladen, spolivd v zajisSténi rychlého prekladani vo-




zidel pri jejich zaparkovani a odbavovani, to znamen4, po-
kud moZno co nejkrat$i &ekaci doby pro uZivatele. Pfitom

Jje treba podle situace zafizeni a typu pouZzivani &asto po-
t¢itat s narazovym provozem, kdy je tfeba v kratké dobé
pfevzit, pfipadné vydat velky podet vozidel. Tento dile-
Zity poZadavek zatim neni vzat ani u véZovych zafizeni,

ani u zarizeni ve tvaru sila dostate®n® v dvahu. Tak na-
pfiklad u mechanického véZového parkovaciho zarfizeni po-
dle DE-A-40 11 088 najede pfichazejic{ vozidlo v jediném
zajizdécim a vyjiZdécim boxu na stoh palet, je spolu s nej-
vys$si paletou pfevzatovytahem, je svisle transportovano

v centralni vytahové Sachté a potom je v poloze primdru vé-
Ze otoleno kolem vlastni osy, aby se dostalo prfed voln%

box a bylo v ném uloZeno spoleéné s paletou,

Podle dalSich zndmych ndvrhd, které jsou patrny na-
pfiklad z DE-P-1 531 991 nebo z DE-P-1 684 724, je upra-
vena Sroubovicovéd stavba, kterid mi podle Sroubovice ve
tvaru véze nad sebou usporddané vozidlové boxy. V central-
ni Sachté stavby se pohybuje zdvihaci ploSina pro vozidla,
ktera je rovnéi uspofddédna ve sméru priméru Sachty, a to
podél Sroubovicové &ary. Dalsi znamé zafizeni tohoto typu,
které je popsédno v DE-P-23 15 648 md vice zajiZdécich a
vyjiZd&cich mist, jakoz i vice zaffzeni pro umistovani
nad sefyou, ktera jsou pojizdnd po uzaviené kruhové draze
kolem spoleéné osy. Pfitom mohou tato zdvihaci dstroji
bjt naplnovéna ze vSech poloh, avSak pfitom si jejich po-
mocna ustrojf na obéZnych drahadch navzdjem prekaZeji, &imZ
se do znaliné miry omezuje jejich pohyblivest a vyuZitel-
nost,

Dalsi nevyhoda znédmjch zaffzeni tohoto druhu spo&ivi
v tom, Ze Fidi¢ pfi ukonéeni parkovédni musi s pfevzatym




vozidlem opustit parkovaci zaffzen{ couvénim, coZ ma jako
disledek prfidavné naroky na &as a brzdi to dopravni pritoke.
Koneéné jsou zminéni zndmd zafizeni se svymi dopravnimi
prostiedky koncipovéna jiZ pfedem jako kruhové stavby a jen
tak jsou skute&ndé dobfe realizovatelnd, Tim je ovSem pla-
novani, pripadné realizace takovych zarfizeni nékdy velmi
podstatné omezena, protoie &asto neni moiné na daném po-
zemku uskuteénit architektonicky, dopravné technicky a uspo-
kojivé ekonomicky v podstaté kruhovou stavbu.

Podstata_vyndlezu

Podle pfedlozeného vyndlezu se navrhuji zafizeni pro
parkovani motorovych vezidel v tGvodu uvedeného typu, které
prekonavaji uvedené nedostatky znamého stavu techniky. Ze jmé-
na se maji dosadhnout kratké doby taktu prfi ukladddni a ode-
birédni vozidel, to znamené prijatelné &ekaci doby pro uZi-
vatele i pii ndrazovém provozu. Stejné tak je zde vytvofena
snaha vysokého pfizpisobeni plidorysu pozemku, aby bylo moZ-
né ulelné realizovat zaffzeni podle vynidlezu jak na vétsSich,
tak i na mensich pozemcich, a to v souladu s odpovidajici
stavebni situaci,

Vytéeny ukol se Fe$i podle vyndlezu znaky vyznakové
¢asti patentového naroku l. Podle néj mad nejméné jedna
v ptidorysu kruhové autonomni parkovaci jednotka prirazeny
vozidlovy vytah. Tento vozidlovy vytah kaidé jednotky ma
v oblasti vrcholu sektoru usporfddané svislé vedeni a z néj
vyénivajici, po uhlu sektoru vykyvnutelnou vozidlovou ploJ
Sinu. Dale jsou ke kazdé autonomni parkovaci jednotce pri-
Fazeny prostfedky pro otofeni vidy jednoho vozidla na mis-
té,



Vynédlez umoiﬁuje v souladu s pozadovanou kapacitou
a stavebni, dopravné technickou a provozn{ situaci vystavét
z hlediska velikosti a celkového usporadéni rizna zaritent
z jedné nebo vice sektorovych autonomnich jednotek. PFitom
se dosahuje vysokd pruinost z hlediska planovani a provozu
jakoZ i vysokd vyuZitelnost a provozni spolehlivost zaffize-
ni, Dik moduldrni vystavbéd celého zafizeni se vysoce vy-
plat{ zdénlivé vySS{i strojni nadklady spojené s pfifazenim
samostatného vytahu pro vozidla ke kazdé autonomni parkova-
ci jednotce. Mimoto se tak vytvafeji podstatné vyhody pro
idrzibu a predevsim pro automatické rizeni zarizeni.

Zvlastni a podle poZadavki ulelni vytvoreni v paten-
tovém niroku 1 definovaného vynilezu jsou uvedena v zavis-
lych patentovych narocich 2 az 11,

Vynalez je v dalSim podrobnéji vysvétlen na ridznych
pfikladech provedeni zarizeni podle vynidlezu ve spojeni
S vykresovou ¢&ast{.

Na obr. 1 je schematicky zndzornéno zarFizeni, které
je vytvoreno jako kruhovy parkovaci dim a sestavd z péti
autonomnich parkovacich jednotek, a to v pldorysu ve své
zajiZzdéci a vyjiZidéci roviné. Na obr. 2 je schematicky znae
zornén pldorys jednotlivé parkovaci jednotky zarfizeni po-
dle obr. 1 v jedné z jeho parkovacich rovin. Na obr. 3 je
znazornén svisly rfez parkovaci jednotkou zafizeni podle
obr. 1.

Na obr. 4 jsou schematicky znidzornény tfi rdzné pro-




vozni stavy v oblasti zajiZdécich a vyjiZdécich mist vozi-
del autonomni parkovaci jednotky.

Na obr. 5 je schematicky v pudoryse na zajizdéci a vy~
jizdéci roviné znazornén priklad dalsSiho zarizeni, které je
vytvofeno z jedné jediné autonomni jednotky.

Na obr. 6 je znazorn&no analogické vyobrazeni dal$§iho
pfikladu provedeni zafizeni podle vynalezu, které je vytvo-
feno ze tii shodnych parkovacich jednotek jako u piikladu
podle obr., 1 aZ 3.

Obr. 7 znazornuje analogickym zplsobem jesté dalSi pri-
klad provedeni, av$ak s ponékud jeSté jinak usporadanymi
autonomnimi parkovacimi jednotkami.

Na obr. 8 je schematicky znazornén bokorys vozidlového
vftahu podle vyhodného pfikladu provedeni, pficéemZz parkovaci
roviny jsou znazornény v fezu. Na obr. 9 je vyobrazen odpo-~
vidajici pidorys sektorové parkovaci jednotky s pudorysem
vozidlového vytahu podle obr. 8.

Na obr. 1 aZz 3 znazornéné zarizeni pro parkovani mo-
torovych vozidel podle prvniho prikladu provedeni{ je vy-
tvofeno jako kruhové zafizeni, s centrdlni svislou spoleé~-
nou osou 5. K jedné zajizdéci a vyjiidéci roviné 1 je pri-
fazeno vice parkovacich rovin 2, které jsou podle obr. 3
upraveny pod zajizdéci a vyjiZdéci rovinou 1 nebo mohou
také byt v pripadé pozemni stavby upraveny nad ni, Parkova-
ci roviny 2 vychéazeji od kruhové obvodové zdi 3 a maji vét-



§1 polet parkovacich poli 4, jak je to patrno z obr. 2,
kterd sméruji ne jméné zhruba radiilné na centralni svislou
spole€nou osu 5. Radidlné uvnitf parkovacich poli 4 je upra-
vena Sachta, ve které jsou upraveny v dal$im popsané mecha=-
nické dopravni prostiedky tohoto zafizeni. Tyto dopravni
prostfedky jsou automaticky fizeny a zajidtujf svislou a
vodorovnou pfepravu vozidel uvnitf parkovaciho ‘zaifzéni,
to znamend mezi zajiZldécimi a vyjiZdécimi misty na zaji{Zdé-
ci a vyjiZdéci roviné 1 a mezi parkovacimi poli 4 na parko-
vacich rovindch 2, jakoZ i radidlni premistovani vozidel na
vSech téchto rovindch. Po zajiidéci a vyjfzdéef roving 1
mohou v kruhovém provozu ta vozidla, kterd pfijiZdé&ji a bu-
dou parkovat, jakoZz i ta vozidla, kterd svoje parkovéini
ukonfila a opousSté ji zarfizeni, objiZdét zarfizeni v kruho-
vém Provozu.

Zatfizeni je u zndzorndného pifikladu provedeni vytvorfe-
no z péti, v podstaté shodnych autonomnich parkovacich jed~
notek S. Parkovaci jednotky S maji ve svém plidoryse tvar
kruhového sektoru, ktery ma u daného provedeni vrcholovy
ihel o hodnoté 72°., Geometrické hranice parkovacich jedno-
tek S, které jsou na obr. 1 olisloviany Fimskymi &i{slicemi
I az V, jsou oznaleny &erchované, av3ak ani z hlediska stav-
by, ani z hlediska pohledu nemusi byt nijak oznadovény,
Téchto pét parkovacich jednotek S je v pddoryse na sebe
napojeno tak, Ze vrcholy vSech sektord jsou na spoleé&né
ose 5.

Ke kazdé autonomni parkovaci jednotce S pfislu3i je-
den vozidlovy vytah 10. Ten mé v oblasti vrcholu sektoru
uspoifddané svislé vedeni 11, napfiklad vodici kolejnidky,
vodici sloupek, teleskopicky sloupek nebo podobné, jakoz i




zdvihatelnou a spustitelnou vozidlovou ploSinu 12, ktera
vyénivad od svislého vedeni 11 a kterd je vykyvnutelna pres
odpovidajici sektorovy ihel, jak je to schematicky znédzor-
néno prostrednictvim vykyvné osy 13. Svislad vedeni 11 vSech
vozidlovych vytahi 10 zafizeni mohou byt ifelné namontovéi-
na na spoledném centrdlnim sloupku 14. Vozidlovou ploSinu
12 kazdého vozidlového vytahu 10 lze tedy nastavit na dro-
ven vSech zajiZdécich a vyjizd&cich rovin 1 a parkovacich
rovin 2 a na parkovacich rovinach 2 ji lze nasmérovat na
jednotliva, uvnitr sektoru vedle sebe upravenéd parkovaci
pole 4. U znazornéného prikladu proveden{ se Sesti parkova-
cimi rovinami 2 a se vidy Sesti vedle sebe upravenymi parko-
vacimi poli 4 jednoho sektoru obsluhuje tedy vozidlovy vy-
tah 10 tricet8est parkovacich poli 4 své parkovaci jednot-
ky S. Zvl14asté vhodny priklad provedeni vozidlového vytahu
10 bude jesté popsén v dalSim ve spojeni s pfiklady prove-
deni na obr. 8 a 9,

V detailech zde neni zn&zornéno tak zvané pfemisiova-
ci dstroji, kterym je opatren kaidy vozidlovy v§tah 10,
pfipadné jeho vozidlovad ploSina 12. Toto ustroji slouZi
pro radidlni pfemistovani vozidel, a to jednak na parkova-
cich rovinidch 2 mezi vogidlovou ploSinou 12 a mezi parkova=-
cimi poli 4, a jednak na zajiZdéci a vyjiidéci roviné 1 pfi
prijmu, pfipadné pfi opétovném prfeddvani motorového vozidla.
U tohoto predidvaciho tstroji se jednd napfiklad o druh te=-
leskopicky zasouvatelného a vysouvatelného jazyku, ktery
miZe popojiZdét po vozidlové ploSiné 12 a po radiidlné od ni
navenek upravené roviné a ktery pfitom vozidlo snadno nad-
zdvihne z jeho podkladu. U tohoto pfemisfovaciho tustrojf
se miZe jednat o nékterou ze zndm§ch konstrukcf, kterd je
popséna napiiklad v DE-A-20 02 867 nebo v DE-A-23 15 648,



Ke kazdé autonomni parkovaci jednotce S jsou dile pri-
Fazeny prostfedky, které umoinuji otodeni vozidla na misté,
U zarizeni podle obr. 1 aZ obr. 3 jsou k tomuto Giéelu na za-
jizdéci a vyjiZzdéci roviné ] uspofaddidny uvnitf kaidého sek-
toru napriklad dvé otoéné ploSiny 8. Kazda z téchto otoénych
plosin 8 m4 odstavnou plochu 9 a je otoénad prostifednictvim
nezndzornéného otoiného pohonu s vyhodou o 360°, Na obr. 4
jsou znézornény rizné otoéné polohy jedné, v daném pfipa-
dé levé ototné ploliny 8. Podle obr. 4a je odpovidajfici
otodné ploSina 8 se svou odstavnou plochou v zajiZzdéci po-
loze 9a, ve které lze pfi uvedeném kruhovém provozu podle
obr., 1 zaparkovivané vozidlo pohodlné vykyvnout na odstav-
nou plochu. Podle obr. 4c je shodnd otoénid ploSina 8 s od-
stavnou plochou nastavena do vyjiZdéci polohy 9c a podle
obr. 4b je otoénd ploSina 8 nastavena tak, Ze odstavni plo-
cha je v souosé poloze 9b s vozidlovou plosinou 12, které4
je prislusné vykyvnutd, to znameni, Ze odstavna plocha je
pak nasmérovédna radidlné k vrcholu sektoru. Podle polohy
otoéné ploSiny 8 na obvodu zafizeni se potom miZe zajiZdé-
ci, pripadné vyjizd&ci poloha odliSovat od usporadiani po-
dle obr., 4a, pripadné obr. 4c, jak je to patrno ze zajii-
déci polohy prvni otodné ploSiny 8 v sektoru I a z vyjiz-
déci polohy posledni otoéné ploSiny 8 v sektoru ¥V podle
obr. 1. Z toho je patrno, Ze v podstaté miZe kazZd4d otoéné
ploSina 8 u zarizeni zaujmout kaZzidou otoénou polohu, pri-
¢emz zminéné zakreslené polohy 9a, 9b a 9c mohou byt pro
kazdou oto&nou ploSinu 8 naprogramoviny.

U pfikladné situace podle obr. 1 miZe byt tedy prfiché-
zejic{ zaparkovavané vozidlo Fizeno Fididéem pfimo na odstav=-
nou plochu 9 prvni otoéné ploSiny 8 v sektoru I, pokud mu
sigﬂal ukidZe volné parkovaci pole v odpovidajic{ parkovaci




jednotce S, nebo miZe jet ridié déle vpravo v kruhu a vy~
uzit nadsledujici, pro parkovdni pripravené odstavné plochy
9, napriklad té na druhé otoiné plosiné 8 v sektoru II atd.
V sektoru IV je odstavnad plocha 9 druhé otodné plosiny 8

ve vyjiZzdéci poloze, to znamena, Ze byla pravé opusténa
vyjiZdé jicim vozidlem. Ostatni otodné ploSiny 8 jsou svy-
mi odstavnymi plochami 9 podle potfeby nasmérovany do vy=-
jizdéci polohy po té, co byly prifazenou vozidlovou ploSi-
nou 12 obsazeny vozidlem, které bude z parkovisté odjiZdét,
Opa¢né je uskuteénéno u prvni ototné plo8iny 8 v sektoru
11 pravé premisténi zaparkovadvaného vozidla z odstavné plo-
chy 9 na vozidlovou ploSinu 12 vozidlového vytahu 10. Pfe-
misténi v opalném sméru pfi ukoneni parkovdni se miZe
uskuteénit napfi{klad prfimo v sektoru IV u prvni oto&né plo-
siny 9.

ﬁplny parkovaci proces se obecné uskuteénuje tak, jak
je to popséno v dalS8im, Prichdze jici Ffidié sjede z kruhové
pojizdné drdhy na prvni volnou odstavnou plochu 9, kteréd
se nalézd v zajiZzdéci poloze. Potom opust{ vozidlo, uzamkne
jej a odebere z nezndzornéného vydavaciho ustroji parkovacich
listkd tiket, na kterém jsou natisStény, pfipadné zak&dovény
potfebné udaje. Ridi&é opusti parkovaci budova pésky. Vo-
zidlem obsazena otofnid plosina 8 je potom nasmérovina ra-
dialné a protilehle k ni se postavi vozidlovad plosSina 12.
Vozidlo je pfevzato vozidlovym vytahem 10, je zavedeno
k nejbliZSimu volnému parkovacimu poli 4 uvnitf odpovida-
jici parkovaci jednotky S a je radidlné prestaveno na toto
parkovaci pole 4. Ridig, ktery se pozdéji vrati a chce
ukonéit parkovani svého vozidla, zasune sviij tiket do po-
kladniéniho automatu a zaplati udany parkovaci poplatek.
Potom je mu oznadena otofnd plo3ina 8, na které mé ofe-



kédvat pro prevzetf{ svoje vozidlo. Po odebrani vozidla z par-
kovaciho pole 4 a po premisténi na otoénou ploSinu 8 se ta-
to otoé{ do vyjizidéci polohy 9c.

S vyhodou jiz pri zaparkovavani, a to jeSté pred pre-
misténim vozidla na vozidlovy vytah 10, se otodnad ploSina
8 spolu s vozidlem otoéi tak, aby z4d vozidla sméfovala
k vrcholu sektoru. Tato poloha vozidla se potom uvnitf za-
fizeni zachovdvad aZ do doby pozdéjSiho ukonieni zaparkova-
ni. Otoceni vozidla na misté lze vSak samozrfejmé v zésadé
také uskuteénit aZ pri ukonéeni parkovéani. V obou pfipa-
dech vsak miZe fidié¢ pri odbéru vozidla, poté, co opét na=-
stoupil do svého vozidla, opustit zarfizeni jizdou smérem
vpred.

V3echny uvedené pohybové procesy otodnych plosin 8
a vozidlovych vytahd 10 se uskutednuji automaticky, jsou
fizeny poéitadem, a to uvnitf kazdé parkovaci jednotky S
zcela autonomn® na podkladé odpovidajiciho naprogramovani
a signdld z vhodnych &idel polohy, kontrolnich orgini a
senzori. Premistovaci polohy otoénych plo&in 8 a dopravni
pohyby prirfazenych vozidlovych vytahd 10 se mohou uskuted-
novat obecné nezivisle na sobd navzijem a soulasné, prifemz
jen pri odpovidajicim premisténi v zajifdéci a vyjiZdéci
roviné 1 se samozre jmé uskutedénuje vz4 jemna koordinace.
Stejné tak se miZe samozie jmé kazdy vozidlovy vytah 10
soudasné pohybovat svisle a vozidlovd ploSina 12 se miZe
boéné vykyvovat.

Prostrednictvim popsaného usporaddni se dosahuje mimo-
Fadné pruzného prizpdsobovani riznym provoznim podminkéam,
takZe ze jména prfi velkém tlaku toho poétu vozidel, které
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chté ji zaparkovat, samozrejmé za predpokladu volnych par~
kovacich poli 4, nebo pfi prakticky souéasném odjezdu vel-
kého poétu vozidel z parkovisté. Stejné tak funguje zarfi-
zeni ve vysoké mife s poZadovanou provozni spolehlivosti,.
Tak naprfiklad v pfipadé poruchy uvnitf jedné z parkovacich
jednotek S, napriklad na jejim vozidlovém vytahu 10, mohou
zbyvajici parkovaci jednotky 8 autonomné a bez omezenf da-
le pracovat. Aby bylo moiné v pripadé vainé j$i, tedy nikoli
snadno odstranitelné poruchy na vozidlovém vytahu 10 vy~
pustit prislusna vozidla je$t& z parkovisté, miZe byt tGdel-
né uspoifddat centralni sloupek 14 podle obr. 1, na kterém
jsou namontovana svisla vedeni 11, tak, Ze je oto&né uloZen
kolem svislé spoledné osy 5. Potom je moZné jako pomocné
opatfeni prostrednictvim natodeni centralniho sloupku 14
prevést vozidlovy vytah 10 jedné ze sousedicich parkova-
cich jednotek S dodasné do sektoru s poruchou, &imZ se
umoZni obslouZit tam zaparkovanad vozidla.

Na podkladé obr. 3 a obr. 4 jsou v dal§im popséna bez-
pe€nostni opatifeni pro ochranu pouZivateld zarfizeni, pridemz
centralni Sachta, ve které se pohybuji vozidlové vytahy 10,
nenf normalné ze zajiidéci a vyjiZdéci roviny 1 pFistupni.

K tomu déelu jsou vedle otolnych plofin 8 ve sméru proti
uvedené Sachté uspofiadany uzaviraci stény 16, které jsou
posunutelné v (thlu sektoru, coZz na obr. J nenf{ znazornéno.
Uzaviraci stény 16 mohou byt pro boéni pfesouvani vedeny
napfiklad v kruhovych vodorovnych pojizdnych kolejniékach,
které jsou upraveny na Sachtu prekrjvajic{ stfednf konstruk- -
ci 15. Vidy dvé takové uzaviraci stény 16 pFfekryvaji jeden
sektorovy uhel, &imZ je Sachta normilné uzaviena, jak je to
patrno z obr. 4a a 4c. Jen pro premistovani vozidla v za-
jiZzdéci a vy jiZdéci roviné 1 je vidy jedna z uzaviracich
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stén 16 boéné presunuta za nebo pred jinou uzavirac{ sté-
nu 16, jak je to patrno z obr. 4b, aby se potom opét pre-
sunula nazpét do své uzaviraci polohy.

Jak je z obr. 1 patrno, vyplnuji u popsaného pfikladu
provedeni zafizeni parkovaci jednotky S, kterych je pét,
v pidorysu zcela kruhovou plochu. To v3ak neni Zadnd z4sad-
ni nutnost. U jiného zafizeni miZe byt se ste jnym zpisobem
vedle sebe usporddanymi sektory, ale jinym poétem sektori
a/nebo s jinym dhlem sektor® pokryta také jen &ast kruhové
plochy, napriklad polokruh nebo tfi &étvrtkruhy. Koncept za-
rizeni podle vynadlezu vSak z hlediska zdkladniho piidorysu
pfipousti i zcela jiné varianty, které mohou byt podle mist-
nich skuteénosti udelné,

Na obr. 5 je zndzornéno obdobné zarizeni, které sesti-
vd jen z jedné jediné parkovaci jednotky S. Toto zafizeni
je upraveno, jak je to vyobrazeno, uvnitf silniéniho ob~-
louku v odpovidajicim rohovém z4Fezu budovy. Sektorovy ihel
se spoleénou osou 5 pritom &ini 90° a v tomto thlu jsou roz-
délené upraveny tri otoéné ploSiny 8. Jinak je parkovaci
jednotka S vytvorena analogicky, jak jiZz bylo popséino a
je moZné vyuZit do znadné miry shodné strojni jednotky.

Pldorys dalsiho moZného uspofadiani je znazornén na
obr. 6. Podél ulice, napfiklad ve vyklenku budavy nebo v
mezere mezi budovami jsou vedle sebe usporadany tri auto-
nomni parkovaci jednotky S s navzijem se dotykajicimi
stranami sektord, avs$ak s rozliénou polohou vrcholu sekto-
ru s osou 5, protoZie sektory jsou stridavé pootoleny o 180°,
Je samozie jmé moiné zvolit také jiny polet sektori, pripad-
né parkovacich jednotek S, priéemZ sektorovy ihel miZe byt



0dliSny od sektorového thlu znazornéného na obr. 6, &imzZ

se pudorys celého zafizeni prizplisobi pfislusSnému pozemku,
dopravni situaci a poZadovanym kapacitdm parkovacich ploch,
Zarizeni podle obr. 6 lze treba také objiZdét, takie vSech-
ny autonomni parkovaci jednotky S jsou shodné pristupné.

U dal$iho prikladu zarfizeni podle obr. 7 jsou dvé ne-
bo vice pod sebou shodné upravenych autonomnich parkovacich
jednotek §; zarazeny vedle sebe tak, Ze vrchol sektoru dany
osou 5 je na primce 19. Prostfednictvim takového usporddani
pudorysu lze vyuzit napriklad v§klenek budovy o relativné
malé hloubce ve vodorovné roviné. Toto zarfizeni lze s vfho-
dou upravit naprfiklad podél jednosmérné silnice. V takové
souvislosti md potom od predchazejicich prikladd dale uve~
dené zvlaStnosti. V zajiZdéci a vyjiZdéci roviné 1 nejsou
usporaddny otoéné plosSiny, nybrZ uvnitf kazidého sektoru
jsou napriklad dvé pevné uspofidand, na podlaze vyznaéend
zajiZdéc{ mista 17 a vyjiZidéci mista 18. Pevné nasmérovani
obou téchto mist sméruje, jak je to patrno, proti stanove-
nému sméru jizdy v jednosmérné ulici. Aby bylo moZné vo-
zidla pri zaparkovavini a vyjiZzdéni na mistéd o 180° pooto-
g¢it, je vozidlova ploSina ;g: vozidlového vytahu ;g: kazdé
parkovaci jednotky §: opatrena otoénou ploSinou §:. Tyto
odchylné znaky zafizeni podle obr. 7 lze kombinovat také
S jinymi situacemi pidorysu. U téchto variant vsSak se bu=-
dou vSeobecné vytvaret delSi doby jednotlivych takti, pro-
toze v disledku obraceni na vozidlové ploSiné ;g; je pro-
strfednictvim vozidla vozidlovy vytah ;Q: vZdy o néco déle
oblozen,

Vyhodny priklad provedeni vozidlového vytahu 10 je
v dal3im je$té podrobné ji popsén ve spojeni s obr. 8 a 9,
pri¢emZ pro hlavni souédsti jsou pouZity ste jné vztahové



znaky, jaké byly pouZity v predchdze jicim textu.

Jako svislé vedeni jsou podle obr. 9 upraveny dva pev=~
né namontované vodici profily ;;:, které jsou upraveny ve
vrcholu sektoru. Mezi témito profily je veden rémovy zdvi-
haci a spousStéci vozik 22, ktery je opatien pojizdnymi
kladkami 23. Svisly pohyb lze zajistit, jak je to vyznale~
no, prostfednictvim na zdvihacim a spousStécim voziku 22
upevnéného lana 24, které je nahoife vedeno pres neznazor-
nénou pohdnéci kladku a které je zatiZeno protizévaziim 25.
Na zdvihacim a spoustécim voziku 22 je kolem svislé vykyv-
né osy 13 vykyvné uloZeno vyénivajici rameno 26, pridemz
svisla vykyvna osa 13 je definovéna prostfednictvim horni-
ho a spodniho vykyvného loZiska a &epu, které vytvire ji
vykyvné uloZeni 27, Vydnivajici rameno 26 je vykyvnutelné
nad sektorovym ihlem mezi obéma &erchované zakreslenymi
koncovymi polohami gg: a pfitom je nasmérovatelné na stfed-
ni osu 2; kazdého parkového pole 4. Jako pohon pro vykyv-
ny pohyb, ktery neni zndzornén, miZe byt upraven mezi zdvi-
hacim a spousStécim vozikem 22 a mezi vyénivajicim ramenem
26 plisobici linedrni pohon nebo napfiklad pFfimo na vykyv-
né uloZeni 27 pisobici pohon s ozubenym kolem nebo s ozu-
benym Femenem,

S vyénivajicim ramenem 26 je pevné spojena vozidlova
ploSina 12. Nad vozidlovou ploSinou 12 je upraveno jiz dri-
ve uvedené, zde &erchované vyznadené radiilné pfemisiovaci
ustrojf 30. KdyZ je vozidlové& ploSina 12 vozidlového vytahu
10, jak je to znazorndno, v urovni protilehle upravené par-
kovaci roviny 2, miZe byt radidlné piemistovaci dstroji 30
radidlné vysunuto a zasunuto, aby bud posunulo na vozidlo-
vé plodiné 12 stojici vozidlo na parkovaci pole 4 nebo opad-
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né, aby privedlo nazpét zaparkované vozidlo z parkovaciho
pole 4 na vozidlovou ploSinu 12. Jak jiZz bylo drive uvede-
no, uskutednuje se analogicky proces na zajizidéci a vyjiZdé-
ci roviné 1 prostrednictvim otoéné ploSiny 8. Miie byt také
i€elné v pribshu radidlniho pifemistovéni vozidla vidy vyéni-
vajici rameno 26, pripadné jeho vozidlovou ploSinu 12 na
protilehlé parkovaci roviné 2 mechanicky uzéivorovat.
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1. Zatfizeni pro parkovéni motorovych vozidel, které je opat-
Feno jednak vice zajiZdécimi a vyj{Zdécimi misty motoro-
vych vozidel, jednak ve vice parkovacich rovinach usporae-
danymi, radidlnd k centrdalni spoleiné ose smérfujicimi par-
kovacimi poli a jednak automaticky F{zenymi mechanickymi
dopravnimi dstrojimi pro svisly a vodorovny transport mo-
torovych vozidel mezi zajiZdécimi a vyjiZdécimi misty a
mezi parkovacimi poli jakoZ i pro radiidlni premisfovani
vozidel, vy znadugjicitd S e tim, Ze ma
nejméné jednu v pidorysu kruhovou autonomni parkovaci jed-
notku (S, S°) s prifazenym vozidlovym vjtahem (10, 10°),
ktery m4 v oblasti vrcholu sektoru usporfddané svislé vede-
ni (11) a z néj vydnivajici, po Ghlu sektoru vyk§vnutelnou
vozidlovou ploSinu (12, 12‘), pfitemZ ke kaZidé autonomni
parkovaci jednotce (S, s%) Jsou dale prirazeny prostfedky
(8, 8%) pro otoéeni vidy jednoho vozidla na misté.

2, Zarfizenf podle ndroku 1, vyznadéugjici se
tim, Ze kaZzda parkovaci jednotka (S) m4 nejméné jed-
nu uvnitf sektoru na zajiZdéci a vyjiZdéc{i roviné (1) uspo-
Fadanou otofnou ploSinu (8) s odstavnou plochou (9) vozid-
la, ktera je volitelné nasmérovatelna do zajizdéci polohy
(9a), vyjiZdéci polohy (9c) nebo do radi&lné souosé polo-
hy (9b) s vozidlovou ploSinou (12),

3. Zarizeni podle ndroku 1, vyznadujici se
t im, Ze vozidlova plosina (12°) vozidlového vytahu
(10°) kazdé parkovaci jednotky (S°) je opatfena oto&nou
plodinou (8°), pfidem? v zajizdéci a vyjizdéci roviné (1)




6.

7.

jsou uvniti sektoru (S°) usporédana pevni zajiidéci mista
(17) a vyjiidéci mista (18).

Zarizeni podle jednoho z narokt 1 a2 3, vy znac¢u-
Jici 3 e tim, Ze v oblasti zajiZdécich mist
(17) a vyjiZdécich mist (18) jsou proti vozidlovému vyta-
hu (10, 10°) usporadany pristup k nému uzavirajici posuvné
uzaviraci stény (16),

Zarizeni podle jednoho z narokti 1 a2z 4, vyzna¢éu-
jici se tim, Ze vozidlovy vytah (10, 10°) ma
podél svislého vedeni (11, 11°) upraveny zdvihaci a spous-
téci{ vozik (22), na kterém je pfikloubeno vozidlovou plosi-
nu (12) unédSejici{ vyénivajici rameno (26) se svislou vykyv-
nou osou (13).

Zarizeni podle ndroku 1, vy znadugjicid s e
tim, Ze je vedle sebe upraveno vice autonomnich par-
kovacich jednotek (S, S°) s vrcholem sektoru ve spoleéné
ose (35).

Zafizeni podle ndroku 6, vy znadugjici S e
t im, ze parkovaci jednotky (S) vyplnuji dplnou kruho-
vou plochu (obr. 1),

Zaifizeni podle naroku 6 nebo 7, vy znaé&ugjici

S e tim, ze svisld vedeni (11) vozidlovych vytahd
(10, 10°) jsou uspofadéna na centrilnim sloupku (14), kte=-
ry je otolné uloZen kolem spaleéné osy (5),

Zafizeni podle jednoho z naroki 1 a2 5, vy znaé¢u-
jiciti s e tim, Ze je vedle sebe zarazeno vice
autonomnich parkovacich jednotek (S, S°) s navzajem se



10.

11,

1
b=
<c

1

stykajicimi sektorovymi Stranami, av$ak s alternujici po-
lohou vrchold sektorti (obr. 6).

Zar{zeni podle jednoho z nédrokli 1 aZ 5, vy znaéu-~=

Jici se tim, Zze je vedle sebe zarazeno vice

autonomnich parkovacich jedrotek (S, s’) s vrcholy sekto-
ri na jedné pfimce (19) (obr. 7).

Zarizeni podle jednoho z nirokd 1 az 5, vy znaéu-
jici s e tim, Ze je vytvoreno jednou jedinou
autonomni parkovaci jednotkou (S, s°) se sektorovym dhlem

o hodnoté s vyhodou 90° (obr. 5).
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