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Nazev uzitného vzoru:

Roboticka elektroplatforma s
rekonfigurovatelnym subsystémem mobility
a vnitinim prostorem urcenym pro
implementaci robotickych manipulatoru

Utad priimyslového vlastnictvi v zapisném Fizeni nezjistuje, zda pfedmét uzitného vzoru
spliiuje podminky zpiisobilosti k ochrané podle § 1 zak. ¢. 478/1992 Sb.
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Roboticka elektroplatforma s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility a vnitinim
prostorem urc¢enym pro implementaci robotickych manipulatora

Oblast techniky

Reseni se tyka modularni robotické elektroplatformy s rekonfigurovatelnym subsystémem
mobility a vnitfnim prostorem pro implementaci robotickych manipulatori uréené zejména pro
prevazeni a vertikalni ukladani uloznych obalovych souborii s vyhofelym jadernym palivem
v hlubinném ulozisti.

Dosavadni stav techniky

Oblast transportnich zafizeni, vyuzivajicich vnitini prostor k rizné formé manipulace s objekty
neni nova a jiz fadu let existuji vdanych oblastech vyuziti ur¢ita konkurenéni feSeni. V oblasti
manipulace s kontejnery naplnénymi vyhorfelym jadernym palivem je konkurenénim feSenim
vozidlo Magne Svédské spolecnosti SKB, reprezentované patentem EP2139005 Al. Jedna se
o ¢tytkolovy prototyp autonomniho ukladaciho vozu, ktery je pro prvni testovaci faze provozu
vybaven také kabinou pro fidice. Ram vozu ma v pldoryse tvar pismene O. Vozidlo s délkou
presahujici 14 m, Sitkou 3 m a celkovou hmotnosti 100 t je vybaveno dvojici naprav s koly
natacejicimi se proti sobé. Z dostupnych materialli neni zcela zfejmé, zda je vozidlo vybaveno
pouze fizenim kol obou naprav, aby byl zmensen polomér otaceni, anebo konstrukéni reseni
podvozku umoziuje nezavislé fizeni vSech kol, které by umoznilo naptiklad jizdu kosouhle apod.
Pohon vozidla je zajistén Sestivalcovym dieselovym motorem a dale zaloZnim elektromotorem,
ktery, po pfipojeni do sité hlubinného tlozisté, dokaze zabezpecit chod vozidla v ptipadé vypadku
spalovaciho motoru. Vozidlo Magne je dale vybaveno manipulacni technologii s hydraulickymi
pohony, ktera slouzi k ukladani kontejnerti s vyhofelym jadernym palivem do vertikalnich vrtg,
pfi¢emz béhem transportu 1 manipulacniho procesu je vyuzivan vnitini prostor vozidla, stojiciho
nad vertikalnim vrtem. Vozidlo je dale vybaveno hydraulickymi patkami, které umozni zafixovat
polohu vozidla a eliminuji pruznost pneumatik béhem manipulace nad ukladacim vrtem. Vozidlo
Magne je konstruovano jako kolové, bez moznosti provozu po kolejich. Dalsi nevyhodou vozidla
je jeho vysoka hmotnost. Z pohledu energetické tcinnosti lze jako nevyhodu vnimat také
hydraulické pohony manipulac¢ni technologie. Vzhledem k tomu, Ze vyrobce nikde neprezentuje
moznost nezavislého natoceni jednotlivych kol podvozku umoziujici naptiklad jizdu kosouhle
nebo rotaci na misté, 1ze tuto skutecnost rovnéz povazovat za dalsi nevyhodu uvedené technologie.

V oblasti manipulace s vyhofelym jadernym palivem miizeme dale z existujicich feSeni jmenovat
zatizeni pro transport prepravnich souboril typu CASTOR spolecnosti Konecranes Global Corp,
uvedené ve vynalezu US 9786397 B2 (US 20180047472). Jedna se o kolové vozidlo pohanéné
spalovacim motorem a hydraulickymi pohony, jehoz ram ma v plidoryse tvar pismene U a nad
vnitinim prostorem je vybaveno portalovym zdvihacim zafizenim, podobné jako tomu je
u obkro¢nych nosicli. Vozidlo je urceno pro manipulaci s CASTORy, uloZzenymi vertikalné,
ptiéemZ zdvihaci mechanizmus vozidla neumoznuje ménit polohu CASTORu z vertikalni do
horizontalni a naopak, vzdy s nim manipuluje vyhradné ve vertikalni poloze. Vozidlo je obvykle
koncipovano jako ctyfnapravové, pficemz nezavislé nataceni jednotlivych kol hydraulickymi
pohony umoziuje rotaci na misté, ptipadné jizdu do boku nebo kosouhle. Vzhledem k jinému ucelu
pouziti se jedna o vozidlo jiné vahové kategorie a jinych rozmérl, z hlediska ucelu pouziti se tedy
nejedna o ekvivalentni feSeni. Jeho nevyhodou je opét prevazujici vyuzivani hydraulickych pohoni
a pouze kolova varianta podvozku bez moZnosti provozu po kolejich. Také neni dosud znamo, Ze
by tato zatizeni byla provozovana jako autonomni bez primé obsluhy.

Mimo oblast manipulace s vyhofelym jadernym palivem mutzeme jmenovat feSeni z pomérné
pocetného portfolia obkroénych (portalovych) nosicii, které jsou hojné vyuzivany pro manipulaci
s lodnimi kontejnery. Jedna se naptiklad o feSeni spole¢nosti COMBILIFT reprezentované



20

25

30

35

40

45

50

55

CZ36735U1

patentem WO/2015/154790, nebo vynalez spolecnosti Demag Cranes and Components s ¢islem
US 20140017046 Al. V obou ptipadech se, z hlediska prostorového usporadani, jedna o typické
obkrocné nosice lodnich kontejneri s tim, Ze feSeni spole¢nosti Demag Cranes and Components se
vyznacuje pouzitim vyhradné elektrickych pohontl se zdrojem energie v podobé akumulatoru.
Standardem u téchto zatizeni je dieselovy spalovaci motor v kombinaci s hydraulickymi pohony
pro zajisténi funkci vS§ech mechanizmii véetné pojezdu. Uvedena zatizeni jsou postavena na kolech
s nezavislym fizenim. Jsou znama také feSeni urcena k provozu po kolejovych drahach, pricemz
zaména smérove natacenych kol za kola kolejova nevyzaduje slozité konstrukéni ipravy z hlediska
nosnych struktur obkro¢ného nosice. Rovnéz jsou znama autonomné tizena provedeni. Obkrocné
nosice kontejnert jsou pomérné specificka zatizeni, jejichz konstrukéni feSeni je pomérné hodné
odlisné od nami vyvinutého feSeni. V ptipadé konvencnich provedeni mizeme jako nevyhodu opét
jmenovat hydraulické pohony. V pfipad¢ inovativniho feSeni s elektrickymi pohony je limitujicim
faktorem, a tedy i nevyhodou, akumulatorovy zdroj.

Nakonec Ize jmenovat konstrukéni feSeni z oblasti kovacich manipulatori pro volné kovani.
Naptiklad feSeni italské spolecnosti VECCHIATO OFFICINE MECCANICHE uvedené pod
¢islem WO 2020129105. Jedna se o ¢tytkolovy kovaci manipulator, jenZ ma ve vnitinim prostoru
ramu ve tvaru pismene U implementovan polohovaci mechanizmus s uchopovacim efektorem.
Jedna se o specifické zatizeni s vysokou nosnosti, jehoZ manipulator i efektor jsou osazeny
vyhradné hydraulickymi akénimi ¢leny. Jedna se o feSeni na neodpruzenych kolech, pficemz tizeni
sméru jizdy stroje zajiStuje pouze zadni naprava. Kola predni napravy jsou pevna. Kovaci
manipulatory jsou obvykle fizeny prostfednictvim dalkového ovladani z velinu. Mezi hlavni
nevyhody této koncepce patfi omezené manévrovaci schopnosti a nemodularni systém podvozku.

Podstata technického FeSeni

Uvedené nevyhody do zna¢né miry odstraiiuje Roboticka elektroplatforma s rekonfigurovatelnym
subsystémem mobility dimenzovana pro prevazeni a vertikalni ukladani uloznych obalovych
soubort s vyhotelym jadernym palivem v hlubinném ulozisti, ktera je tvofena ramem s rohovymi
komorami, které jsou ve spodni ¢asti opatfeny pfipojovacimi plochami moduld kol na néz dosedaji
propojovaci prvky, pficemz horni plochy ramu jsou osazeny pfipojovacimi prvky manipulatoru
ulozného obalového souboru tvofené pripojovacimi plochami osy naklapéni umisténymi v zadni
¢asti ramu a pfipojovacimi plochami linearniho aktuatoru umisténymi ve stfedové casti a po
stranach ramu, pficemz ram disponuje vnitinim vybranim uzplisobenym pro implementaci
robotickych manipulatorti, pficemz dale je na hornim povrchu ramu umisténa pripojovaci plocha
proudového sbérace, pricemz zadni ¢ast ramu je opatfena dvojkomorou modulu zdrojQ, pficemz
po stranach ramu jsou umistény dvojkomory elektrorozvodu.

Dale je vyhodné, kdyZ jsou rohové komory ¢tyfti.

Dale je vyhodné, kdyz je roboticka elektroplatforma osazena modulem kolejového kola opatfeného
propojovacim prvkem.

Dale je vyhodné, kdyZ je roboticka elektroplatforma osazena modulem oto¢ného kola opatfeného
pohonem nataceni a propajovacim prvkem.

Dale je vyhodné, kdyZ jsou v rohovych komorach umistény pohony nataceni modulll otoéného
kola.

Dale je vyhodné, kdyZ je na pripojovaci ploSe proudového sbérace uloZzen modul proudového
sbérace tvoteny pruzici sekci a proudovym sbéracem s vozikem.

Dale je vyhodné, kdyz je ve spodni ¢asti dvojkomory modulu zdrojt uloZen motorgenerator.
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Dale je vyhodné, kdyz je v horni €asti dvojkomory modulu zdrojli ulozen akumulatorovy blok.

Dale je vyhodné, kdyZ jsou dvojkomory elektrorozvodii osazené elektrorozvadédi.

Dale je vyhodné, kdyZ jsou v zadni ¢asti dvojkomory elektrorozvodl pridavné elektrorozvadéce.

Vyhody feseni:

Modularni koncepce podvozku - do stejného ramu je mozné bez dalSich konstrukénich
uprav implementovat jak moduly kolejového kola, tak moduly oto¢ného kola.

Modularni koncepce subsystému zdroji - pohony jsou vyhradné elektrické, nicméné
zdrajem muze byt napajeci trolej (v zavislosti na provoznich podminkach to plati nejen
pro variantu provozovanou na kolejich, ale 1 pro konfiguraci s moduly otoéného kola),
nebo dieselagregat v kombinaci s akumulatorem nebo bez.

V konfiguraci s moduly oto¢ného kola vyborné manévrovaci schopnosti platformy diky
nezavislému fizeni natoceni vSech kol.

Dvojkomora elektrorozvodii v ramu je dimenzovana nejen pro uloZeni potfebnych
komponentil pro fizeni a provoz platformy v obou konfiguracich, ale 1 pro prvky pohonti
a fizeni v budoucnu implementované manipulacni technologie.

Konfigurace elektrickych pohonll v kombinaci s napajenim troleji je z hlediska celkové
uéinnosti  systému bezkonkurencni (bez ohledu na variantu modull subsystému
mobility).

Vyhodou konfigurace s moduly kolejového kola je nizka energeticka narocnost na
provoz.

Vyhodou konfigurace s moduly kolejového kola je vysoka troven pasivni bezpecnosti
autonomniho provozu dana jasné definovanou trajektorii pohybu. Sekundarnim efektem
vyplyvajicim z této skutecnosti jsou niZ$i naroky na HW komponenty pro zajiSténi
provozni bezpecnosti.

Ram elektroplatformy ma v pidoryse tvar pismene O, nikoliv U, coZ se pozitivné
projevuje v jeho vyssi tuhosti.

Vyrazné niz§i hmotnost elektroplatformy (i celého zatizeni vcetné planovaného
manipulatoru pro ukladani kontejnerii s vyhotelym jadernym palivem) v porovnani
s vozidlem Magne.

Objasnéni vykresu

Na pfiloZenych listech jsou znazornény obrazky a legenda.

OBR. |

OBR. 2

roboticka elektroplatforma ve varianté s osazenym modulem kolejového kola, kde jsou
patrny - horni pfipojovaci plochy technologie, modul proudového sbérace, dvojkomora
modulu zdroji, kryty a bezpec¢nostni prvky

roboticka elektroplatforma ve varianté s osazenym modulem otoc¢ného kola, kde jsou
patrny - horni ptipojovaci plochy technologie, dvojkomora modulu zdrojt, kryty
a bezpecnostni prvky
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horni axonometricky pohled na zadni roh vozu s moduly kolejového kola, kde jsou
patrny rohové kryty nad rohovymi komorami, v zadni ¢asti pfipojovaci plochy osy
naklapéni, ve stfedové, Sikmé casti pfipojovaci plocha proudového sbérace s pevné
ptipojenym proudovym sbéracem s vozikem, ptipojovaci plochy linearniho aktuatoru
a ve stfedové casti ramu vybrani pro ukladaci manipulator uloznych obalovych souborti

spodni axonometricky pohled na zadni roh vozu s moduly kolejového kola, kde jsou
patrny uvedené moduly subsystému mobility, ve spodnich rohovych ¢&astech jsou
ptipojovaci plochy moduli kol, v boénicich ramu jsou dvojkomora elektrorozvodu
s elektrorozvadéCem a na vnitini ¢asti kryty elektrorozvodii. V zadni ¢asti jsou patrny
dvojkomora modulu zdrojii pro vloZeni motorgeneratoru a akumulatorového bloku

horni axonometricky pohled na zadni roh vozu s moduly otoéného kola, kde jsou patrny
rohové kryty nad rohovymi komorami, ve kterych jsou umistény pohony nataceni kol,
v zadni ¢asti, na horni plose ramu ptipojovaci plochy osy naklapéni, ve stitedové, Sikmé
¢asti pripojovaci plocha proudového sbérace, a dale jsou tam dvé ptipojovaci plochy
linearniho aktuatoru a uprostied vybrani v ramu pro ukladaci manipulator s tloznymi
obalovymi soubory

spodni axonometricky pohled na zadni roh vozu s moduly oto¢ného kola, kde jsou
patrny v bocnich castech dvojkomora elektrorozvodill, elektrorozvadée, pridavny
elektrorozvadé¢ s kryty elektrorozvodii. V zadni éasti to potom jsou dvojkomora
modulu zdroji s motorgeneratorem ve spodni €asti a v horni ¢asti akumulatorovy blok

detail horniho axonometrického pohledu na roh ramu a od ramu oddaleny modul
kolejového kola, kde je patrno pfipojeni modulu kolejového kola k ramu
prostfednictvim pripojovaci plochy modull kol a propojovaciho prvku

zde je detail fezu horniho axonometrického pohledu, kde je detailné zobrazen ram
s ptipojovaci plochou modultl kol a propcjovacim prvkem

detail horniho axonometrického pohledu na roh ramu a od ramu oddaleny modul
oto¢ného kola, kde je patrno pfipojeni modulu otocného kola k ramu prosttednictvim
ptipcjovaci plochy moduli kol, a navic jsou zde zobrazeny pohony nataceni kola
umisténé v rohové komote ramu a jejich pevné propojeni s propojovacim prvkem
moduli kol

detail fezu horniho axonometrického pohledu, kde je detailné zobrazeno pripojeni
modulu otoéného kola k ramu prostfednictvim pripojovaci plochy modulii kol
s vyuzitim propojovaciho prvku moduli kol

spodni axonometricky pohled na robotickou elektroplatformu osazenou moduly
oto¢ného kola se zachycenim polohy natoceni kol pro jizdu vpted nebo vzad

spodni axonometricky pohled na robotickou elektroplatformu osazenou moduly
oto¢ného kola se zachycenim polohy natoceni kol pro jizdu do bokli vlevo nebo vpravo

spodni axonometricky pohled na robotickou elektroplatformu osazenou moduly
oto¢ného kola se zachycenim polohy natoceni kol pro jizdu Sikmo, vpted nebo vzad

spodni axonometricky pohled na robotickou elektroplatformu osazenou moduly
oto¢ného kola se zachycenim polohy natoceni kol pro jizdu do zatacky s minimalnim
polomérem otaceni, pti¢emz kola zadni napravy jsou natocena zrcadlové viici kolim
predni napravy



20

25

30

35

40

45

50

CZ36735U1

OBR. 15 spodni axonometricky pohled na robotickou elektroplatformu osazenou moduly
oto¢ného kola se zachycenim polohy natoceni kol pro otaceni na misté kolem vertikalni
osy, prochazejici sttedem rozchodu kol a rozvoru naprav robotické elektroplatformy.

Priklad uskute¢néni technického FeSeni

Roboticka elektroplatforma 1 s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility a vnitfnim prostorem
uréenym pro implementaci robotickych manipulatort - dale jen zkracené roboticka
elektroplatforma 1 je mobilni zatizeni, které miize se vyskytovat v provedeni, bud’ ve varianté 2
s moduly kolejového kola, nebo ve varianté 3 s moduly oto¢ného kola.

Ob¢ provedeni se skladaji predevS§im z robustniho ramu 4, obsahujiciho ¢tyti rohové komory 3,
které ve spodni casti zahrnuji ptipojovaci plochy 6 modull kol, uréené bud’ k ptipojeni modulu
kolejového kola nebo variantné modulu 9 oto¢ného kola, pficemz kazda z komor je v honi ¢asti
uzaviena rohovym krytem 10. V ptipadé varianty s moduly 9 oto¢ného kola jsou v rohovych
komorach 5 umistény pohony nataéeni, které jsou soucasti modulu 9 otoéného kola, pfi vyuziti
moznosti pevného propojeni k ptipojovaci plose 6 modulii kol prostiednictvim propojovaci
mezidesky 7, ktera ma univerzalni pfipojovaci rozméry a je soucasti modulu 8 kolejového kola
1 modulu 9 oto¢ného kola.

Na horni plose ramu 4, v zadni ¢asti robotické elektroplatformy 1 jsou umistény ptipojovaci plochy
11 osy naklapéni ukladaciho manipulatoru tlozného obalového souboru, pficemz polohovani
uvedeného mechanizmu je uskuteéiovano prostfednictvim hornich a po stranach ramu 4
vytvorenych pfipojovacich ploch 12 linearniho aktuatoru.

Na levé strané horniho povrchu ramu 4 je umisténa dale ptipojovaci plocha 13 proudového sbérace,
na které je uloZzen modul 14 proudového sbérace, zahrnujici v jeho kofenové ¢asti pruzici sekei 135,
tvorici ulozeni proudového sbérace 16 s vozikem, pficemz uvedeny proudovy sbéra¢ 16 je urcen
zejména pro variantu 2 s moduly kolejového kola.

V zadni ¢asti ramu 4 robotické elektroplatformy 1 je dvojkomora 17 modulu zdrojt, v jejiz spodni
¢asti mlize byt alternativné k proudovému sbéraci 16 s vozikem uloZzen motorgenerator 18,
v souéinnosti s v horni ¢asti ulozenym akumulatorovym blokem 19.

Po stranach ramu 4 robotické elektroplatformy 1 jsou potom dvojkomory 20 elektrorozvodi,
v jejichZ prednich Eastech jsou vzdy elektrorozvadéce 21, coz plati pro obé varianty provedeni
robotické elektroplatformy 1. V ptipadé varianty 3 s moduly otocného kola jsou v zadni casti
dvojkomory 20 elektrorozvodt vzdy ptidavné elektrorozvadéce 22, pti¢emz v zadnich castech
elektrorozvadécii 21 a ptidavnych elektrorozvadeci 22 jsou kryty 23 elektrorozvodu.

V predni a v zadni ¢asti ramu 4 robotické elektroplatformy 1, v jeho spodni ¢asti jsou uloZeny
laserové skenery 24, ve vhodnych mistech po jeho obvodu jsou umisténa svétla 25 stavové
signalizace, a totéz plati pro stop tlacitka 26 z hlediska dosahu obsluhy.

Funkce

Roboticka elektroplatforma 1 je autonomni transportni platforma uréena predevSim pro
primyslové vyuziti, zejména pro prevazeni a ukladani uloznych obalovych souborli v hlubinném
ulozisti. Je feSena modularné, a podle pouziti, vzhledem k provoznim pozadavkiim a podminkam,
ve kterych zatizeni pracuje, je mozno meénit osazeni platformy, z ¢ehoz vznika bud’ varianta 2
s moduly kolejového kola, pti pouziti modulu 8 kolejového kola, nebo pomoci jednoduché zamény
za modul 9 oto¢ného kola, je mozno konfigurovat variantu 3 s moduly oto¢ného kola, ktera se
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vyznacuje moznosti pohybu vSemi sméry s respektovanim Ackermannova principu geometrie
podvozku.

Zakladnim nosnym a propojovacim prvkem je robustni ram 4 se ¢tyfmi rohovymi komorami 3,
které ve spodni ¢asti maji ptipojovaci plochy 6 modull kol, na které dosedaji propojovaci prvky 7
moduld, unifikované z hlediska ptipojovacich rozméra.

Rohové komory 5 jsou vyuzity ve varianté s moduly 9 otoéného kola pro umisténi pohonti nataceni,
které jsou soucasti modulu 9 otoéného kola, jsou pevné propojeny s propojovacim prvkem 7
modulll, ktery je opét vzdy soucasti modulu 9 otoéného kola nebo modulu 8 kolejového kola.
Rohové komory 5 jsou z bezpecnostnich diivodt, a jako ochrana proti necistotam, v kazdé varianté
zaslepeny rohovymi kryty 10.

Vzhledem k tomu, Ze roboticka elektroplatforma 1 je urcena pro implementaci ukladaciho
manipulatoru uloznych obalovych souborli, zahrnuji horni plochy ramu 4 ptipojovaci plochy
manipulatoru. Jsou to: v zadni ¢asti ramu 4 pfipojovaci plochy 11 osy naklapéni a ve sttedové casti
ramu 4 ptipojovaci plochy 12 linearniho aktuatoru. Ram 4 je vybaven vnitinim vybranim, které
umozni uloZeni tloZného obalového souboru ukladacim manipulatorem do vertikalni studny pod
robotickou elektroplatformou 1.

Ve sttedové ¢asti je dale pripojovaci plocha 13 proudového sbérace, souzici k pevnému uchyceni
modulu 14 proudového sbérace, urceného predevsim pro variantu s moduly 8 kolejového kola. Pro
spravné zajisténi funkce zahrnuje modul 14 proudového sbérace pruzici sekei 15 zajist'ujici pritlak
na napajeci trolej a proudovy sbéra¢ 16 s vozikem pro prichod proudu mezi troleji a robotickou
elektroplatformou 1.

Pokud zatizeni nebude vyuzivat modul 14 proudového sbérace, musi mit motorgenerator 18
doplnény zasobnim a vyrovnavajicim akumulatorovym blokem 19 elektrické energie.

Akumulatorovy blok 19 je umistén v zadni casti ramu 4 robotické elektroplatformy 1 ve
dvojkomote 17 modulu zdrojt, v jejiz spodni ¢asti miiZe byt alternativné k proudovému sbéraci 16
s vozikem motorgenerator 18, ve funkéni soucinnosti s akumulatorovym blokem 19, uloZenym
v jeji horni ¢asti.

Elektrorozvody jsou realizovany ve dvojkomote 20 elektrorozvodi obsahujici elektrorozvadéc 21
a v pfipad¢ varianty robotické elektroplatformy 1 s moduly 9 oto¢ného kola je ve dvojkomote 20
elektrorozvodl jesté umistén ptidavny elektrorozvadéc 22, pricemz ve vnitfnim vybrani v ramu
pro ukladaci manipulator ilozného obalového souboru jsou pouzity kryty 23 elektrorozvodu.
Bezpecnost autonomniho provozu robotické elektroplatformy 1 zajistuji laserové skenery 24,
umisténé ve spodni urovni ramu 4, na jeho kazdé strané, dale jsou to svétla 25 stavové signalizace,
umisténa na obvodu, v horni ¢asti ramu 4, umoziujici vizualni kontrolu zakladniho zjisténi
funkcniho stavu, a nakonec stop tla¢itka 26, umisténa v poZzadované vysi na obvodu ramu 4,
slouzici pro havarijni zastaveni zatizeni.

Primyslova vyuzitelnost

Reseni modularni robotické elektroplatformy s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility
a vnitfnim prostorem pro implementaci robotickych manipulatori je urena predevSim pro
primyslové vyuziti, zejména pro prevazeni a vertikalni ukladani uloznych obalovych soubori
v hlubinném 1lozisti. Diléi technicka feSeni a technologické uzly jsou aplikovatelné v Sirokém
spektru odvétvi vyuzivajicich transportni technologie.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility a vnitfnim
prostorem pro implementaci robotickych manipulatorii, dimenzovana pro ptevazeni a vertikalni
ukladani uloznych obalovych souborti s vyhofelym jadernym palivem v hlubinném 1lozisti,
vyznacujici se tim, Ze je tvofena ramem (4) s rohovymi komorami (5), které jsou ve spodni ¢asti
opatteny pfipojovacimi plochami (6) moduli kol na néz dosedaji propojovaci prvky (7), pticemz
horni plochy ramu (4) jsou osazeny ptipojovacimi prvky manipulatoru iloZzného obalového souboru
tvofené pfipojovacimi plochami (11) osy naklapéni umisténymi v zadni éasti ramu (4) a
ptipojovacimi plochami (12) linearniho aktuatoru umisténymi ve stiedové ¢asti a po stranach ramu
(4), pticemz ram (4) disponuje vnitinim vybranim uzplsobenym pro implementaci robotickych
manipulatorti, pficemz dale je na hornim povrchu ramu (4) umisténa pfipojovaci plocha (13)
proudového sbérace, pricemz zadni ¢ast ramu (4) je opatfena dvojkomorou (17) modulu zdroji,
pti¢emz po stranach ramu (4) jsou umistény dvojkomory (20) elektrorozvodu.

2. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze rohové komory (5) jsou Ctyfi.

3. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze je osazena modulem (8) kolejového kola opattené¢ho propojovacim prvkem

(7).

4. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze je osazena modulem (9) otocného kola opatfen¢ho pohonem nataceni a
propojovacim prvkem (7).

5. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle narokt 1
a 4, vyznacujici se tim, Ze v rohovych komorach (5) jsou umistény pohony natac¢eni moduld (9)
oto¢ného kola.

6. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze na pripojovaci plose (13) proudového sbérace je ulozen modul (14)
proudového sbérace tvoreny pruzici sekci (15) a proudovym sbéracem (16) s vozikem.

7. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze ve spodni ¢asti dvojkomory (17) modulu zdrojl je uloZzen motorgenerator

(18).

8. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze v horni ¢asti dvojkomory (17) modulu zdreji je ulozen akumulatorovy blok

(19).

9. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle naroku 1,
vyznacujici se tim, Ze dvojkomory (20) elektrorozvodi jsou osazené elektrorozvadéci (21).

10. Roboticka elektroplatforma (1) s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility podle narokt 1

a 4, vyznacujici se tim, Ze v zadni casti dvojkomory (20) elektrorozvodi jsou pridavné
elektrorozvadéce (22).

15 vykresti
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Seznam vztahovych znacek:

roboticka elektroplatforma s rekonfigurovatelnym subsystémem mobility
varianta s moduly kolejového kola
varianta s moduly oto¢ného kola

ram

rohova komora

ptipojovaci plocha modull kol
propojovaci prvek

modul kolejového kola

modul oto¢ného kola

. rohovy kryt

. pripojovaci plocha osy naklapéni

. pfipojovaci plocha linearniho aktuatoru
. pfipojovaci plocha proudového sbérace
. modul proudového sbérace

. pruzici sekce

. proudovy sbérac s vozikem

. dvojkomora modulu zdrojt

. motorgenerator

. akumulatorovy blok

. dvojkomora elektrorozvodu

. elektrorozvadéc

. ptidavny elektrorozvadéc

. kryt elektrorozvodi

. laserovy skener

. svétlo stavové signalizace

. stop tlacitko
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