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Sestava mobilni platformy s prumyslovym robotem

Oblast techniky

Technické rfeSeni se tyka oblasti robotiky, predev§im pak utilizace mobilnich platforem
s prumyslovymi roboty pro uziti v prumyslu.

Dosavadni stav techniky

V soucasnosti je v souvislosti s pfechodem na primysl 4.0 stale vice vyuzivano robotu a mobilnich
platforem pro pfepravu materialu, kolaborativni praci s lidskymi pracovniky a podobné¢. VyuZziti
prumyslovych roboti pro vyrobu je znamo jiz mnoha desetileti, jejich hlavni nevyhodou byla
nutnost statického umisténi pracovisté na jedno konkrétni misto. Primyslovy robot ma radu vyhod
oproti jednoucelovym manipulatorim. Mezi hlavni vyhody patfi vysoké vykony, obratnost
prumyslového robota a standardizované koncové efektory, které umoziiuji primyslovému robotu
plnit Sirokou skalu funkci.

Statické umisténi primyslového robota ¢astecné fesi pohybliva roboticka pracovisté. Priklad
takového feseni je uveden v Ceském patentu CZ 308 474 B6, kde je primyslovy robot umistén na
zvedaku a okolo néj jsou karuselové stoly, na které Ize umistit matenal. Toto feSeni fesi problém
jen castecné, predné je relativné nakladné a vhodné pouze pro nékteré aplikace, jako je
vychystavani dila pro dalsi operace, ¢i logistické operace, pfipadné€ drobna montaz, kterou dokaze
provést prumyslovy robot. Hlavni nevyhodou takového feseni je nutnost vyuziti znacné¢ho poctu
vozika, pripadné automaticky navadénych vozidel, které pfivazi material k robotickému pracovisti,
které se pohybuje pouze ve sméru svislém. Primyslovy robot se vSak nemuze pohybovat mezi
pracovisti ani jim nelze Géelné pfemistit material na delsi vzdalenost.

Alternativni feSeni predstavuje patentovy spis DE 102018109495 B4, kde je zvefejnéno feseni
umisténi prumyslového robota na platformu, ktera je pohybliva v kolejnicich a je také vysuvna
z dané kolejnice. Toto feSeni jiz umoziiuje pfesun prumyslového robota mezi jednotlivymi
pracovisti, pramyslovy robot, potazmo platforma, na které je prumyslovy robot uchycen, je vSak
svazan svym pohybem s kolejnici a kinematickou vazbou platformy. Toto feSeni je mimo jiné
obtizn¢ adaptabilni a vyzaduje stavebni upravy v ramci vyrobniho zavodu.

Prichod mobilnich platforem, jako jsou autonomni mobilni roboti (AMR), které¢ jsou urceny
primamé pro pfesuny mezi jednotlivymi pracovisti a plnéni ukoll jako jsou logistické operace,
uklid a dalsi umoznil instalovat prumyslové roboty 1 na takovéto mobilni platformy. Pfikladem
takového feseni je feSeni robotického asistenta, které je popsano v korejském patentovém spisu
KR 20230004866 A. Toto feseni jiz eliminuje problémy prfemistitelnosti robota. Toto feseni vSak
neni zpusobilé pro vyuziti primyslového robota vétsiho rozméru. Zatimco robotické rameno, ¢i
prumyslovy robot mensiho rozméru lze libovolné umistit, tak vétsi primyslovy robot schopny plnit
ukoly napf. v automobilovém primyslu lze pripadné umistit pouze do stfedu mobilni platformy
z okrajui. Takovéto feSeni je teoreticky mozné u malych robotickych ramen a v pfipadech, kdy je
celé zarizeni vyrobeno jako jeden celek (jednim vyrobcem) a je mozné tomuto uzpusobit mobilni
platformu. V pfipadech, kdy neni mozné zasahovat do konstrukce mobilni platformy neni mozné
prumyslovy robot umistit na kraj mobilni platformy z divodu kritického snizeni stability celé
sestavy, coz snizuje dosah prumyslového robota a znemoziuje utilizaci zbytkové nosné plochy
mobilni platformy.
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Podstata technického feseni

Cilem technického feSeni je poskytnout feSeni pro sestavy mobilni platformy s primyslovym
robotem, které¢ umozni zvysené vyuziti plochy mobilni platformy a zvétSeni dosahu prumyslového
robota.

Uvedeného cile je dosazeno sestavou mobilni platformy s primyslovym robotem. Mobilni
platforma ma pii pohledu shora pfiblizn¢ obdélnikovy tvar, pficemz prumyslovy robot je uchycené
k mobilni platformé mimo stfed mobilni platformy bliZze jedné z hran mobilni platformy. Sestava
dale zahrmuje baterii pro napajeni primyslového robota a kontrolér primyslového robota. Sestava
je dale opatfena nadstavbou, pri¢emz nadstavba je uchycena k mobilni platform¢ blize hrané
protéjsi té, u které¢ je uchycen prumyslovy robot, a tuto hranu pfesahuje. Toto feSeni nejenze
zabranéno snizen¢ stabilité sestavy. Dale pak pfidanim baterie pro prumyslového robota je
zajist€no samostatné napajeni pramyslového robota, které prodluzuje produktivni ¢as.

S vyhodou lze vyuzit, Ze nadstavba je dale uchycena k mobilni platformé 1 v blizkosti hrany
mobilni platformy u které je uchycen prumyslovy robot, pficemz prumyslovy robot je uchycen
k mobilni platformé pres nadstavbu.

Vyhodné¢ lze vyuzit, Ze nadstavba zahrnuje prvni nosnou ¢ast nadstavby, ktera se alespon castecné
nachazi nad plochou mobilni platformy a druhou nosnou ¢ast nadstavy, ktera plné presahuje
mobilni platformu, pfi¢emz prvni nosna ¢ast nadstavby a druhda nosna cast nadstavby jsou
orientovany vodorovné. Vodorovnou orientaci nadstavby je zajisténa plocha pro ulozeni predméta
napf. soucasti sestavy nebo nakladu na tyto plochy.

Vyhodn¢ je nadstavba provedena jako svafenec. Predevsim pak jako svarenec standardizovanych
profila, napriklad ctvercového prurezu. Provedeni nadstavby jako svafence umoziuje vetsi
robustnost a nosnost nadstavby a tim 1 celé sestavy.

V obzvlasté vyhodném provedeni je kontrolér uchycen k druh€ nosné ¢asti nadstavby. Kontrolér,
ktery je obecné vnéjsi kryt s vypocetnim zafizenim uloZenym v krytu ma definovanou hmotnost
blize stfedu. Presné definovana hmotnost ma vyhodu také pfi programovani pohybovych omezeni
prumyslového robota, jelikoz prili§ proménna hmotnost by znamenala nutnost dynamické definice
omezeni pohybu primyslového robota, pripadné pfiliSné zuzeni rozsahu. Kontrolér je vyhodné
ulozen v krytu a spolecné s nim muizou byt uloZzeny 1 dal§i elektronicka zafizenimi jako jsou
ovladace, rozhrani c¢loveék-stroj, fidici jednotky separatnich systémi, komunikacni jednotky,
baterie, proudové ménice a podobné. V tomto piipade je taktéz vyhodné zajistén primy pristup ke
vSem témto elektronickym zafizenim v pfipadé nutnosti vymény ¢i ovladani pramyslového robota.
S vyhodou je vyuzito, Ze uvnitf kontroléru je umisténa baterie. S vyhodou je vyuZzito, Ze sestava
dale zahrnuje tfi proudové meéniée, pricemz dva proudové ménice jsou umistény v blizkosti
prumyslového robota a tfeti proudovy méni€ je umistén pod kontrolér.

Vyhodné¢ je prvni nosna ¢ast nadstavby uzpusobena pro uloZeni nakladu. Tedy jeji horni strana
umoziuje ulozeni napfiklad KLT (kleine ladung transporter) prepravek (urenych napf.
doporuéenim VDA (Verband der Automobielindustrie) ¢. 4530 z 1.1.2013, ¢. 4504 2 6.11.2015
a dalSich), ¢i1 jinych prepravek a palet. Pripadné pak 1ze tuto prvni nosnou ¢ast upravit tak aby byla
opatfena sténami a dnem a uzit ji pro umisténi dili, obrobku, pfipadné sypkého materialu.

Kontrolér je vyhodné na své horni ploSe opatfen povrchem s protiskluzovou upravou, ktera slouzi
k uloZeni nakladu.
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S vyhodou je vyuzito, Ze kontrolér na své homi plose dale zahmuje ulozny prostor kontroléru, ktery
je tvofen horni plochou kontroléru a ¢tyfmi zabranami, které¢ vystupuji po hranach homi plochy
kontroléru.

Objasnéni vvkresu

Podstata technického feseni je dale objasnéna na pfikladech jeho uskuteénéni, které jsou popsany
s vyuzitim pripojenych vykresu, kde na:

obr. 1 je znazornéna sestava mobilni platformy s primyslovym robotem a dokovaci stanici, dle
tohoto technického fesenti;

obr. 2 je znazomeéna sestava mobilni platformy s primyslovym robotem v rozpadu;

obr. 3 je schematicky znazornéna sestava mobilni platformy s primyslovym robotem v pohledu
z boku v prvnim pfikladném provedeni;

obr. 4 nadstavba v pohledu zboku a shora; a

obr. 5 je znazoména nadstavba v izometrickém pohledu.

Priklady uskuteénéni technického reSeni

Technické feseni bude dale objasnéno na prikladech uskuteénéni s odkazem na prislusné vykresy.
Sestava mobilni platformy 2 s primyslovym robotem 1, je vyobrazena v detailnim provedeni na
obr.1 ana obr.2 vrozpadu hlavnich ¢asti, které zasadné pfispivaji technickému efektu
technického feseni.

Priklad 1

Sestava sestava z nasledujicich zakladnich casti, mobilni platformy 2, prumyslového robota 1
a nadstavby 6. Dale pak sestava zahmuje alesponn jednu baterii pro napajeni prumyslového
robota 1, kontrolér 3 prumyslového robotal a alesponn jeden proudovy méni¢ 5. Mobilni
platforma 2 je robotické zafizeni, které je uzptisobeno pro pohyb po pevném podlozi a je k tomuto
ucelu opatfeno pohonnou jednotkou zahrnujici nejéastéji elektromotor a kola, baterii, €1 jinym
zdrojem energie, napajecim konektorem, fidici jednotkou, snimaci okoli 12 a nosnou konstrukei,
pfi¢emZ mobilni platforma 2 je v tomto prikladném provedeni platformy 2 opatfena krytem, ktery
zakryva jednotlivé soucasti mobilni platformy 2. Napajeni mobilni platformy 2 v pfipad€ vyuziti
elektrického pohonu je provadéno pomoci dokovaci stanice 7, ke které je pripojitelna napajecim
konektorem. V horni c¢asti mobilni platformy 2 je vtomto piikladném provedeni mobilni
platformy 2 opatfena pfipojnou deskou, ktera je opatfena spojovacimi prvky, jako jsou otvory pro
Srouby, zapadky a podobné. Jako snimace okoli 12 jsou vyuzity proximitni snimace, 3D kamery,
lasery, pfipadné jejich kombinace. V altemativnim pfikladném provedeni mobilni platformy 2 je
mobilni platforma 2 tzv. automaticky mobilni robot.

Mobilni platforma 2 je dale vybavena kterymkoliv z nasledujicich pfidavnych systému: svételnou
signalizaci, modulem pro bezdratovou komunikaci, ethernetovym modulem s konektorem, jinymi
konektory pro prenos dat, zvukovym reproduktorem a dal§imi pridavnymi systémy. Samotna
konstrukce mobilni platformy 2 neni pfedmétem tohoto technického feseni a je odbomikovi
v oboru znama. Pro ucely tohoto technického feseni je nutné pouze aby mobilni platforma 2 méla
pfi pohledu shora pfiblizné obdélnikovy tvar.
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Pramyslovy robot 1 (n¢kdy téz oznaovano jako kloubovy robot) zahmuje zakladnu, ktera je skrze
upeviiovaci desku 14 a nadstavbu 6 uchycena k mobilni platform¢ 2. Dale pak zahruje
ramena, ktera jsou spojena klouby a vtomto provedeni zahmuje 1 elektromotory, které
pohybuji jednotlivymi rameny. Pro ucely tohoto technického feseni lze vyuzit primyslovy robot 1
se4,5,6 avice stupni volnosti. Primyslovy robot 1 je vtomto provedeni opatfen koncovym
efektorem, vyhodné pak koncovym efektorem provedenym jako zapéstni kloub. Samotna
konstrukce primyslového robota 1 neni pfedmétem tohoto technického feseni aje odbornikovi
v oboru znama. Pro ucely tohoto technické¢ho feseni je nutné pouze to, aby Slo o prumyslovy
robot 1.

Prumyslovy robot 1 je pfipojen k mobilni platformé 2 mimo stfed mobilni platformy 2, toto plati
jak pro geometricky stfed mobilni platformy 2, tak pro stfed jeji horni plochy pii pohledu shora.
Pramyslovy robot 1 je tedy uchycen blize jedné z hran mobilni platformy 2, vvhodn¢ pak jedné
z krat§ich hran mobilni platformy 2.

Nadstavba 6 je uchycena k mobilni platformé 2 blize hrané, ktera je prot€jsi hrané v jejiz blizkosti
je k mobilni platformé 2 uchycen primyslovy robot 1. Nadstavba 6 pak tuto hranu alespon svou
Casti presahuje a presahuje za touto hranou mobilni platformu 2. Dle konkrétniho provedeni
nadstavby 6 ajeji délky zasahuje nadstavba 6 po stfed mobilni platformy nebo az pres stfed mobilni
platformy 2 a to az za zakladnu primyslového robota 1 az ku hrané mobilni platformy 2 v jejiz
blizkosti je uchycen prumyslovy robot 1.

Nadstavba 6 dle vyobrazeného provedeni zahmuje prvni nosnou ¢ast 9 nadstavby 6, druhou
nosnou ¢ast 10 nadstavby 6 a kolmou ¢ast 11 nadstavby 6. Prvni nosna ¢ast 9 nadstavby 6 a druha
nosna ¢ast 10 nadstavby 6 jsou orientovany vodorovné, tedy mimo jiné lezi jejich horni plocha ve
vodorovné rovin€. Prvni nosna ¢ast 9 nadstavby 6 je uchycena k homi plose mobilni platformy 2,
pfiéemz toto uchyceni je provedeno Sroubovym spojem, v alternativnich provedenich tohoto
spojeni je spojeni realizovano pomoci tvarovych prvka jisticiho koliku, pfipadné nyty.

Nadstavba 6 je vytvofena jako svarenec tvarovych profila, napfiklad ¢tvercového prifezu.
V alternativnim provedeni nadstavby 6 je nadstavba 6 provedena jako sestava vzajemné
propojenych profili pomoci Sroubovych spojeni, nytovych spojeni, ¢i jinych spojovacich prvku.

v v

smérem do stfedu a kontrolér 3 je uchycen k druhé nosné casti 10 nadstavby 6. Samotny
kontrolér 3 zahmuje krytu a vypocetni zafizeni a spolecné s nim mohou byt v krytu uloZeny 1 dalsi
elektronicka zafizeni jako jsou ovladace, rozhrani Clovék-stroj, fidici jednotky separatnich
systému, komunikaéni jednotky, baterie, proudové méniée 5 a podobné.

Baterie pro prumyslového robota 1 je ulozena v kontroléru 3. Proudovy méni¢ 5, potazmo
proudové ménice 5 jsou uréeny pro napajeni prumyslového robota 1 z baterie, pfipadné pro
napajeni baterie pri jejim nabijeni. Dva proudové ménice 5 jsou umistény v blizkosti zakladny
prumyslového robota 1, tedy po jejich bocich a jsou uchyceny k mobilni platform¢ 2 nebo
k nadstavbé 6. Treti proudovy méni€ 5 je umistén pod kontrolérem 3 (na obr. neni vyobrazen), tedy
mezi kontrolérem 3 a druhou nosnou ¢asti 10 nadstavby 6. Takovéto umisténi nejenze utilizuje
zastavbovy prostor, ale také umoziuje dostatecné pasivni chlazeni proudovych ménicu 5.

Prvni nosna ¢ast9 nadstavby 6 je uzpusobena pro uloZeni nadkladu 4, pfi¢emz prostor 8 pro
naklad 4 je vymezen horni plochou prvni nosné ¢asti 9 nadstavby 6. Prvni nosna ¢ast 9 nadstavby 6
je dle n¢kterych provedeni opatfena deskou, ktera tvori, ¢i spolutvofi homi plochu prvni nosné
casti 9 nadstavby 6.

Prvnim pfikladnym provedenim sestavy je provedeni sestavy mobilni platformy 2 a prumyslového
robota 1 vyobrazené na obr. 3 s dectailem nadstavby 6 vyobrazenym na obr.4 a5. V tomto
pfikladném provedeni je nadstavba 6 provedena tak, Ze prvni nosna ¢ast 9 nadstavby 6 zasahuje po
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celé podstatné délce mobilni platformy 2 v jejim del§Sim sméru. Prvni nosna ¢ast 9 nadstavby 6
a druha nosna cast 10 nadstavby 6 jsou ve stejné vysce.

Nadstavba 6 dle tohoto prikladného provedeni zahmuje tfi profily, které jsou spolu svareny do
tvaru pismene , I1* a tvofi druhou nosnou ¢ast 10 nadstavby 6 a jsou svarem spojeny s prvni nosnou
¢asti 9 nadstavby 6 jez zahmuje ¢tyfi profily, které jsou spolu svafeny tak, Ze pii pohledu shora
tvorti jejich vnéjsi obrys obdélnik, na které navazuji dva svarem piipojené profily kolmo pripojené
k jednomu z profilii zminénych ctyf profilii a dal§i dva profily které jsou k témto dvéma profilim
svarem pripojeny a jsou na n¢ kolm¢. Samotny tvar nadstavby 6 v dalSich prikladnych provedenich
nadstavby 6 ma jiné tvary. V dalSim prikladném provedeni nadstavby 6 tvofi druhou nosnou
¢ast 10 nadstavby 6 dva profily, které jsou vodorovné s delsi hranou mobilni platformy 2 a zbytek
je proveden dle prvniho piikladného provedeni nadstavby 6. V dalSim prikladném provedeni
nadstavby 6 tvofi druhou nosnou ¢ast 10 nadstavby 6 Ctyfi profily, které jsou spolu svafeny tak, ze
pii pohledu shora tvofi jejich vnéjsi obrys obdélnik, kdy na druhou nosnou ¢ast 10 nadstavby 6
navazuje prvni nosna ¢ast 9 nadstavby 6, ktera zahmuje dva profily kolmo pripojené k jednomu
z profilit zminénych ¢tyf profilii a dalsi dva profily které jsou k t€émto dvéma profilim svarem
pfipojeny a jsou na né¢ kolmé. Odbornikovi je patrmé, Ze existuje znaéné mnozstvi variant
konkrétniho provedeni nadstavby, ktery je vytvofena spojenim profili a samotné tvarové
usporadani nema na funkci technického feSeni podstatny vliv, pokud je splnéno, Ze nosnost prvni
nosné Casti 9 nadstavby 6 a druhé nosn¢ ¢asti 10 nadstavby 6 je dostate¢na pro uloZeni nakladu 4,
kontroléru 3 a pfipadné dalSich soucasti sestavy.

Kontrolér 3 je opatfen uloznym prostorem 11 kontroléru 3, ktery je tvoren horni plochou
kontroléru 3 a ¢tyfmi zabranami, které vystupuji po hranach horni plochy kontroléru 3. Zminéné
zabrany jsou provedeny jako svafenec nebo jako stény. V alternativnim provedeni tlozného
prostoru 11 kontroléru 3 zahrmuje ulozny prostor 11 kontroléru 3 dno, které je uchyceno ke
kontroléru 3 na jeho horni ploSe a zahmuje ¢tyfi zabrany, které vystupuji po hranach dna ulozného
prostoru 11 kontroléru 3. Zminéné zabrany jsou provedeny jako svafenec nebo jako stény.

Priklad 2

Druhé prikladné provedeni technického feseni je totozné jako prvni, s tim rozdilem, ze praimyslovy
robot 1 (n¢kdy téz oznacovano jako kloubovy robot) zahrnuje zakladnu a nadstavbu 6, pfiCemz
zakladna je pfimo pfes nadstavbu 6 uchycena k mobilni platformé 2.

Priklad 3

Treti prikladné provedeni je totozné jako prvni prikladné provedeni stim rozdilem, ze
v kontroléru 3 je uloZeno vice baterii.

Priklad 4

Ctvrté¢ piikladné provedeni je totozné jako druhé piikladné provedeni stim rozdilem, Ze
v kontroléru 3 je uloZeno vice baterii.

Priklad 5

Pat¢ prikladné provedeni je totozné jako prvni prikladné provedeni s tim rozdilem, Ze kontrolér 3
opatfen na své¢ homi plose opatfen povrchem s protiskluzovou upravou, ktera slouzi k uloZeni
nakladu 4.
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Priklad 6

Sesté piikladné provedeni je totozné jako druhé piikladné provedeni s tim rozdilem, e kontrolér 3
opatfen na sv¢ homi plose opatfen povrchem s protiskluzovou upravou, ktera slouzi k uloZeni
nakladu 4.

Priklad 7

Sedm¢ prikladné provedeni je totozné jako treti pfikladné provedeni s tim rozdilem, Zze kontrolér 3
opatfen na sv¢ homi plose opatfen povrchem s protiskluzovou upravou, ktera slouzi k uloZeni
nakladu 4.

Priklad 8

Osmé¢ prikladné provedeni je totozné jako ¢tvrté prikladné provedeni s tim rozdilem, ze kontrolér 3
opatfen na své¢ homi plose opatfen povrchem s protiskluzovou upravou, ktera slouzi k uloZeni
nakladu 4.

Priklad 9

Devaté prikladné provedeni je totozné jako paté piikladné provedeni s tim rozdilem, ze kontrolér 3

opatfen na sv¢ homi plose opatfen povrchem s protiskluzovou upravou, ktera slouzi k uloZeni
nakladu 4.
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NAROKY NA OCHRANU

1. Sestava mobilni platformy (2) s pramyslovym robotem (1), kde mobilni platforma (2) ma pii
pohledu shora piiblizné¢ obdélnikovy tvar a primyslovy robot (1) je uchyceny k mobilni
platform¢ (2) mimo stfed mobilni platformy (2) bliZze jedné z hran mobilni platformy (2), pfi¢emz
sestava dale zahmuje baterii pro napajeni prumyslového robota (1) a kontrolér (3) primyslového
robota (1), vyznacujici se tim, Zze dale zahmuje nadstavbu (6), pfi¢emz nadstavba (6) je uchycena

k mobilni platformé (2) blize hrané protéjsi té, u které je uchycen primyslovy robot (1), a tuto hranu
pfesahuje.

2. Sestava mobilni platformy (2) s primyslovym robotem (1) podle naroku 1, vyznaé€ujici se tim,
Ze nadstavba (6) je dale uchycena k mobilni platformé (2) i v blizkosti hrany mobilni platformy (2)
u které je uchycen prumyslovy robot (1), pfiemz praimyslovy robot (1) je uchycen k mobilni
platform¢ (2) pfes nadstavbu (6).

3. Sestavamobilni platformy (2) s primyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
naroku, vyznacujici se tim, ze nadstavba (6) zahrmuje prvni nosnou ¢ast (9) nadstavby (6), ktera se
alespon ¢astecné nachazi nad plochou mobilni platformy (2) a druhou nosnou ¢ast (10) nadstavy (6),
ktera pln€ presahuje mobilni platformu (2), pfi¢emz prvni nosna ¢ast (9) nadstavby (6) a druha nosna
¢ast (10) nadstavby (6) jsou orientovany vodorovng.

4. Sestava mobilni platformy (2) s prumyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
naroku, vyznacujici se tim, Ze nadstavba (6) je provedena jako svafenec.

5. Sestava mobilni platformy (2) s prumyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z naroku 3 az
4, vyznacujici se tim, ze kontrolér (3) je uchycen k druh¢ nosné ¢asti (10) nadstavby (6).

6. Sestava mobilni platformy (2) s prumyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
naroku, vyznac€ujici se tim, Ze baterie je umisténa uvnitf kontroléru (3).

7. Sestava mobilni platformy (2) s primyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
naroki, vyzna€ujici se tim, Zze dale zahmuje tfi proudové ménice (5), pfiCemz dva proudové
meénice (5) jsou umistény v blizkosti primyslového robota (1) a tfeti proudovy ménié (5) umistén
pod kontrolérem (3).

8. Sestava mobilni platformy (2) s pruimyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z naroku 2 az
6, vyznacujici se tim, Ze prvni nosna ¢ast (9) nadstavby (6) je uzpusobena pro uloZeni nakladu (4).

9. Sestava mobilni platformy (2) s primyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
naroku, vyzna€ujici se tim, Ze kontrolér (3) je na své homi plose opatfen povrchem
s protiskluzovou upravou, ktera slouzi k ulozeni nakladu (4).

10. Sestava mobilni platformy (2) s primyslovym robotem (1) podle kteréhokoliv z pfedchazejicich
naroki, vyznacujici se tim, ze kontrolér (3) na své homi plose dale zahmuje ulozny prostor (11)
kontroléru (3), ktery je tvofen horni plochou kontroléru (3) a ¢tyfmi zabranami, které vystupuji po
hranach horni plochy kontroléru (3).

5 vykresu
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prvni nosna ¢ast nadstavby
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