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(57)Anotace:

Systém (10) pro manipulaci se zavazadly (14) zahrnuje
mnoZstvi zavazadlovych mis (14) pro nesen{ zavazadel (16) a
dopravnik (12) pro neseni téchto zavazadlovych mis (14) pfi
dané rychlosti. Shrnovag (20) selektivné vybird zavazadlové
misy (14) z dopravniku (12) a umistuje je na sbérny
dopravnik (18). Pro vykladani zavazadel (16) ze sbémého
dopravniku (18) je pouZit vykladag. Sbéry dopravnik (18) v
jednom reZimu zpomaluje zavazadla (16) pfijimana z
dopravniku (12) a prezentuje tato zpomalend zavazadla (16)
vykladacimu zafizen{ pii obecné konstantni rychlosti, ktera je
nezé4visla na rychlosti shrnovéni zavazadel (16) z dopravniku
(12). Vykladag vyuziva sklap&ci mechanismus pouZivajici
voditka koletek a ovladag pro jemné vyklopeni zavazadel (16)
ze sb&rného dopravniku (18) do dalsi z6ny jako je vyvaZovaci
oblast (24) v letigtnim systému pro manipulaci se zavazadly

(16).
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Zpusob a za¥izeni pro vysokorychlostni manipulaci s

predméty

Oblast techniky

predkladany vynalez se tykd zpusobu a zarizeni pro
manipulaci s predméty, pridem? presné&ji se vynalez tyké
zpusobu a zafizenl pro zpracovani a tridéni prepravovanych
nadklad, které zpracovatelskému stanovidti prezentuje poloZky

¥izenym zpusobem.

Dosavadni stav_techniky

Pro transport materidll z jednoho mista do jiného
jsou $iroce vyuZivany dopravnikové systémy. V tovarnach
dopravniky nesou predméty podél montésnich linek z jednoho
zpracovatelského stanovidté& do néasledujiciho, transportujl
materidly ze skladu a vraci dokon&ené produkty do da151ch
skladovacich prostor. Na letidtich jsou dopravniky pouzivany
pro presun zavazadel a jinych pFfepravovanych ndkladl od
odbavovacich prepéazek do vyvazZovacich prostor, kde jsou
polozky ukladany na voziky a prevéazZeny do Cekajicich letadel.
Dopravniky jsou rovnédZ pouZivany pro presun polozek z letadla
do prostoru vyzvedavani zavazadel uvnit# letiStniho
terminalu. Tyto systémy mohou byt pom&rné& dlouhé, mohou se
pohybovat v 8irokém rozsahu rychlosti a mohou byt usporadany

v mnoha odlidnych konfiguracich.

Kdy? predmé&ty, jako jsou zavazadla, pfijedou do
cilového nebo mezilehlého mista urceni, musi byt obecné
uvedeny do klidu pfed dalSim zpracovéanim. P¥i nizkych
rychlostech predméty mohou spadavat z konce dopravniku na
hromadu pro dalsi manualni zpracovéni, nebo mohu byt

vytlagovany do strany z dopravniku prostfednictvim shrnovace
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nebo posunovace. KdyZ jsou predmé&ty neseny na mise nebo v
jiném nosic¢i, jak Je pom&rn& bé&Zné u zavazadel, musi byt
pouzito zarizeni, jako je sklapéc, pro vyklopeni nebo jiné
vyjmuti zavazadla z nosice. Zavazadla jsou relativné
trvanliva a takové postupy zptsobuji malo gkod. Pokud se ale
savazadla nebo jiné predméty pohybuji vysokymi rychlostmi,
nemohou byt bezpeind vyklapény nebo spadavany z dopravniku.
Kinetickéd energie pohybujiciho se zavazadla musi byt
absorbovana, aby se predmé&t zastavil, a kdyZ je tato energie
absorbovana samotnym zavazadlem nebo jinymi sousednimi
zav§§iy, dochazi &asto k podkozeni. Sklapéce pracujici pri
vysokych rychlostech mohou rovnés zavazadla poskodit. Navic,
kdy? maji byt zavazadla manudlné zpracovana po opusténi
dopravniku, je moZnost Grazu osob pracujicich v blizkosti
cilového konce dopravniku vysoka. Nakonec, pokud polozky
zavazadel prijedou v rychlém sledu do stanovisté, mazZe byt
obtiZné pro osoby zpracovavajici tyto poloZky, aby pracovaly
efektivn&. Zpomaleni dopravniku ma ale za nasledek rovné&z
niz3i préchodnost a snizeni celkové u&innosti. Proto systémy
v soulasné dobé& pracuji obecné pri relativné& vysokych
rychlostech a musi byt provad&na bezpeénostni opatfeni pro
minimalizaci podkozeni zavazadel nebo jinych predmeétl
opoudt&jicich dopravnik a pro minimalizaci urazl osob

pracujicich v blizkosti dopravniku.

Podstata vynalezu

pP¥edkladany vyndlez res3i tyto a daldi problémy
prostfednictvim vytvofeni systému pro manipulaci s predméty,
ktery zahrnuje vysokorychlostni dopravnik pro transport

pfedm&tu, shrnovac pro selektivni odebirani predmé&tl z
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vysokorychlostniho dopravniku, sbérny dopravnik pro prijiméni
predmétl z vysokorychlostniho dopravniku, a vykladaci
zatizeni pro odebiradni predmétl ze sb&rného dopravniku,
pfi¢emz timto zarizenim mize byt sklapég, kdyz jsou pfedmeéty
na dopravnicich neseny v misach. Sbé&rny dopravnik zpomaluje
predméty opoustéjici vysokorychlostni dopravnik a prezentuje
je vykladacimu zatizeni pfi obecné konstantni rychlosti,
pricemz tato rychlost je nezavisld na rychlosti, se kterou

jsou predméty shrnovany z vysokorychlostniho dopravniku.

Navic predklédany vynalez zahrnuje novy sklépéci
mechanismus, ktery jemn& vyklapi predméty z dopravniku
hladkym, netrhavym pohybem a ktery ma jednodudsi konstrukci
oproti doposud znamym sklap&dtum. Sklapé&& je znalné uzitecny
ve spdjeni se systém pro manipulaci s predméty podle
predkladaného vynalezu, ale maZe byt rovné&Z pouZit pomérné
efektivnd ve vé&t3iné jinych situacich, které si Zadajil
pouziti skléapéle pro zavazadla, a dokonce v nékterych
aplikacich, ve kterych by sklépéce podle dosavadniho stavu
techniky byly pfilis hrubé nebo pfilis nakladné na udrzbu.
Sklap&& zahrnuje obecné horizontalni plodinu majici predni
hranu a zadni hranu a drzak pro dr¥eni kontejneru na této
plodiné. PloSina m& prvni podpéru plo3iny a voditko pro
vedeni uvedené prvni podpéry plodiny. Voditko ma prvni konec
v prvni urovni a druhy konec v druhé urovni, pri¢emz druha
4roveli je niZe neZ prvni Grovefi. Druhd podpéra ploSiny nese
sadni hranu v urovni vy33i neZ je druhd urovehn. Ovladac je
umistén pro posun plosiny a prvni podpéry plosiny podél
voditka, dokud podpéra pfedni hrany nedosahne druhého konce

voditka.
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pfedkladany vynadlez rovné&Z popisuje zplsob manipulace
s predméty, ktery zahrnuje transport zavazadlovych mis
nesoucich zavazadla na dopravniku pri prvni rychlosti a
shrnovani alespoil &asti zavazadlovych mis transportovanych na
dopravniku do sbé&rného z4sobniku pro vytvoreni sbé&rné linky.
zavazadla jsou vykladana ze shrnutych mis pfi druhé rychlosti
nezavislé na rychlosti dopravniku. Misy mohu byt potom
odstranény ze sbérné linky po vyloZeni zavazadel. Druhé
rychlost miZe byt obecné konstantni rychlost pro zlepSeni
vykladani. Vykladéni miZe zahrnovat sklopeni kaZdé misy pro
vyloZeni zavazadla. Béhem sklapéni se pfedni &ast misy maze
posouvat podél sak#ivené dold sm&fujici drahy béhem vykladéani
a zadni ¢ast misy se mlZe pohybovat po obecné& horizontdlni

draze bé&hem vykladani.

predkladany vynadlez je obzvlasté uZiteény ve spojeni
se systémy pro manipulaci se zavazadly, Jjako jsou systémy
pouzivané na letistich, pfiéemZ pro jednoduchost bude
pfedkladany vynalez v tomto popisu popsan ve spojeni s
letidtnim systémem pro manipulaci se zavazadly. M&lo by ale
byt zcela zrejmé, e predkladany vynalez neni omezen na
letistni aplikace a miZe byt pouZit ve spojeni s jakymkoliv
systémem manipulujicim s pfedméty, ve kterém je poZadovano
jemné zachazenl s témito pfedmety.

74kladnim cilem pfedkléddaného vyndlezu Je tudiz
vytvoZfit systém pro manipulaci s pfedméty pro minimalizaci
%$kod na zpracovavanych pfedmeétech.

Dalsim cilem predkladaného vynalezu je vytvorit

zlepSené vyklapécil zafizeni pro vyklépéni pfedm&t z misy.
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Jest& daldim cilem predkladaného vynélezu Jje vytvorit

systém pro manipulaci se zavazadly, ktery zahrnuje sb&rny
z4sobnik mezi vysokorychlostnim dopravnikem pro zavazadla a
sklapé&em zavazadlovych mis pro umoZnéni sklapéci, aby
pracoval pfi rychlosti nezavislé na rychlosti

vysokorychlostniho dopravniku.

Jesté jednim daldim cilem predklédaného vynalezu je
vytvorit systém pro manipulaci se zavazadly, ve kterém jsou
savazadlové misy sm&rovény do vhodného zpracovatelského

stanovidté, vyprazdiiovédny od jejich obsahl a automaticky

pfenadSeny do skladovaciho prostoru, odkud mohou byt odebirany

pro dalsi pouziti.

Jestd daldim cilem predkladaného vynalezu je vytvorit

zlepSeny sklapéc zavazadlovych mis, ktery je pohanén otacenim

rotadniho motoru.

Vytedeni shora uvedenych a daldich cill pfredkléadaného

vynalezu bude lépe pochopitelné po pro&teni a pochopeni
nasledujiciho detailniho popisu prikladnych provedeni
predkladaného vynalezu ve spojeni s odkazy na pripojené

vykresy.

P¥ehled obrazkl na vykresech

Obr.l znazoriuje pudorys systému pro manipulaci se
zavazadly podle pfedkladaneho vynalezu,
pri&emZ tento systém zahrnuje skléapéc

zavazadlovych mis;

Obr.?2 znazoriiuje bokorys sklapéce zndzornéného na

obr. 1;
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Obr.3 znazorfiuje zvétdeny pohled v bokorysu na
zavazadlovou misu na sklépeci zndzornéném na
obr. 2;

Obr.4 znazornuje pohled shora na zavazadlovou misu
zndzornénou na obr. 2;

Obr.5 znazorfiuje bokorys zavazadlove misy
zndzornéné na obr. 2;

Obr.6 znadzoriuje pohled zezadu na zavazadlovou misu
znazorndnou na obr. 2;

Obr.7 znazoriuje pohled zpfedu na sklépec
znadzornény na obr. 2;

Obr.8A aZ obr. 8J znazornujl bokorysy sklap&ce podle

obr. 2, ilustrujici pohyb sklapéce v pribé&hu

jednoho uplného operaéniho cyklu;

Obr.9 =znazoriuje pohled shora na druhé provedeni
sklap&ce podle pfredkladaného vyndlezu; a
Obr.10 znazorfiuje bokorys sklapéce zndzornéného na

obr. 9.

p7¥iklady provedeni vynalezu

Ve vyhodném provedeni systému 10 pro manipulaci s
predméty podle predkladaného vyndlezu, jak je znézornén na
obr. 1, vynadlez zahrnuje linku vysokorychlostniho dopravniku
12 pro neseni zavazadlovych mis 14 obsahujicich poloZky
zavazadel 16 nebo jiného prepravovaného nakladu, alespon
jeden sbérny dopravnik 18, vysokorychlostni shrnovac¢ 20 pro
selektivni shrnovéni zavazadlovych mis 14 z
vysokorychlostniho dopravniku 12 na jeden ze sbé&rnych

dopravnik 18, a sklapec 22 pro prijiméni zavazadlovych mis
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14 ze sbé&rného dopravniku 18 a vyklapéni zavazadel 16 ze
zavazadlovych mis 14 do jedné z vyvazovacich oblasti 24
letidté pro dalsi zpracovani. Vysokorychlostni dopravnik 12
je vyhodné pasovy dopravnik, sbérny dopravnik 18 miZe byt
sbérnym dopravnikem s nulovym tlakem, nebo sbérnym
dopravnikem jednodussi konstrukce, kterd umoZiiuje misam
naradzet vzéjemn& do sebe. Jak Je znadzornéno na obr. 7, Jje na
konci sbd&rného dopravniku 18 pfes skléapécem 22 upravena

zardzka 25 pro zabranéni zavazadlovym misam 14 v pohybu na
sklép&& 22, dokud nebudou vyzvany. Toto usporadani umoziuje
sklap&ci 22 pracovat se stalou rychlosti a vyklapet predmeéty
jemn& do vyvazovaci oblasti 24. KdyZ jsou zavazadlové misy 14
shrnovany z vysokorychlostniho dopravniku 12 s rychlosti
v&tii ne? na jakou je nastavena Cinnost sklapéce 22,
shromazduji se tyto zavazadlové misy 14 pres sklépé&em 22,
ani? by ovliviiovaly rychlost sklapéce 22 nebo zpomalovaly
vysokorychlostnil dopravnik 12. Délka sbérného dopravniku 18
bude zaviset na rychlosti vysokorychlostniho dopravniku 12,
pracovni rychlosti sklap&Ze 22 a pocltu zavazadlovych mis 14,
ktery miZe byt obvykle olekdvan ve sbérném dopravniku 18 v
daném Gasovém Useku. V typickém letistnim nastaveni,
napriklad, miZe byt znédmo, Ze priblizZné& 180 zavazadlovych mis
14 lze o&ekavat v dané vyvaZovaci oblasti 24 béhem 30
minutové &asové periody s rychlosti pfiblizné Sest
zavazadlovych mis 14 za minutu. Sklapé¢ 22 mhZe pracovat
bezpe&né& pri rychlosti Sest zavazadel za minutu nebo vy$3i a
tudiz sbérny zasobnik musi byt dostatedné& dlouhy pouze pPro
prijeti vykyvd v poctu zavazadlovych mis 14. Za sklépélem 22
je umisté&n pridavny dopravnik 26 pro pfijiméni prazdnych

zavazadlovych mis 14 a pro jejich transport do skladovaciho
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prostoru (neni znazornén) nebo pro jejich navrat k
odbavovacim prepaZkam nebo pro transport do jinych mist, kde

jsou potrebné.

Jak je patrné na obr. 2, sklépec 22 podle vyhodného
provedeni predklédaného vynalezu zahrnuje Usek pasoveho
dopravniku 28, namontovany na pohyblivé plo3iné 30 tak, zZe
miZe prijimat zavazadlové misy 14 ze sbé&rného dopravniku 18.
Plofina 30 ma& pfedni hranu 31 a zadni hranu 33. Plo3ina 30 mé
také dvé kolejnice 32, pficemZ cast 34 ka?dé zavazadlové misy
14 je umisténa pod témito kolejnicemi 32, kdyz Jje zavazadlova
misa 14 na skléap&ci 22, aby zavazadlovd misa 14 byla drZena
na sklapé&ci 22, kdyZ Je sklapé&n. PloSina 30 je namontovana na
dvou sadach kole&ek, pfedni sadé 36 kole&ek, kterd jsou
oddalena od sebe o prvni vzdalenost, a zadni "sad& 38 kolecek,
kterd jsou oddalena od sebe o druhou vzdalenost. V dusledku
rozdild v oddalenich mezi kolelky v téchto sadach 36, 38 jsou
pro kazdou sadu 36, 38 vytvoreny samostatné depéry 40, 42.
Ob& sady podpér 40, 42 zahrnuji prvni Zast 44, 46 pro neseni
plosiny 30 a pasoveého dopravniku 28 v obecné horizontdlnim
uspotadani. Podpéry 40 pro pfedni sadu 36 kolelek Jsou
zakriveny smérem ven a doldd od této prvni cCéasti 44, zatimco
podp&ry 42 pro zadni sadu 38 kolelek jsou obecné
horizontalni. Kdyz je tedy ploSina 30 tla&ena ve sméru k
presni sadé& 36 kolecek vhodnym ovladalem 48, posouva se
predni hrana 31 ploginy 30 ve sméru dol®, zatimco zadni hrana
33 plosiny 30 zustéva v podstaté& na jeji plavodni trovni. To
zpusobuje, ze se savazadlovd misa 14, drZend na sklépéci 22,
vyklopi dopfedu a vyloZi svij obsah do pfijimaci oblasti 30
pod ni. Ovladal 48 potom tahne predni hranu 33 plo$iny 30

zpé&t sm&rem k ovladaci 48 pro vraceni plosiny 30 do jeji
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pivodni polohy. Oproti sklap&&im podle dosavadniho stavu
techniky, kde zavazadla byla nidhle vyklopena z misy, umoZiiuje
usporaddani podle predkléddaného vynalezu vytvofeni hladce
pracujiciho systému, ktery sklapi zavazadlové misy 14
postupné pro jemne vyjmuti zavazadel z téchto mis. Zakriveni
nebo velky polom&r vnitfnich stén 52 zavazadlovych mis 14
pfispiva k tomuto hladkému prenosu nebo vyklopeni zavazadel z
nis. Uplny cyklus vyklapé&ci sekvence je znazornén na obr. 8A

az obr. 8J.

Vedle jemného vyklapéni zavazadlovych mis 14 je dalsi
vyhodou, Ze ovladaCem 48 poh&n&jicim sklapél 22 maze byt
b&¥ny rota&ni motor 54. Sklapec 22 je posouvan z jeho
horizontalni po&ate&ni polohy, zndzornéné na obr. 8A pres.
cely vyklépéci cyklus a vracen do této horizontalni polohy s
jednou ota&kou hnaciho hiidele 56 motoru. To je zlepSeni
oproti systémim podle dosavadniho stavu tecﬁniky, ve kterych
byly pouZivéany slozZité ovlada&e pro fizeni polohy a ¢innosti

sklapé&de. Toto vylepSeni tudiz umoZiiuje vytvofrit sklapéce s

ekonomic¢téjsim provozem a konstrukci. Zadni hrana 33
30 sklapé&ce je zavéSena k prvni ty&i 58 majici volny
59, ktery vystupuje Vv obecném sméru motoru 54. Druha
je pevné spojena s hnacim hfidelem 56 motoru a otaci

Konec 62 této druhé tyCe 60 je potom spojen s volnym

plosiny
konec
ty¢ 60
se snim.

koncem

59 prvni tyce 58 prostfednictvim kolik 63 nebo jiného
mechanismu, ktery umoZiluje spojenym konctm tyci, aby se
ota&ely kolem spoleéné osy. Jak se druhd ty& 60 otdci pres
prvnich 180 stupnu cyklu motoru, je prvni ty& 58 a tudiz
plodina 30 tlacena ve sm&ru presni hrany 31 ploSiny 30, pryc
od motoru 54. Tato sekvence je znazornéna na obr. 8A aZ obr.

8E. V polovin& drahy pfes uplné oto&eni hnaciho hridele 34
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motoru, jak je zndzornéno na obr. 8E, je plo3ina 30 v obecne
vertikalni poloze, takZe jakékoliv zavazadlo v mise na
ploding se mbZe z této misy vyklopit. Jak druhd ty¢ 60
pokra&duje v otaceni s hnacim hfidelem 54 motoru zpét smérem
do jeji polZateéni polohy, Jak je znazornéno na obr. 8E az
obr. 8J, je prvni tyc 58 tasena ve sméru zadni hrany 33
plodiny 30 zpét smérem k motoru 54, dokud se plodina 30
nevrati do jeji plvodni potate&ni polohy, kdyZ motor dokonci
jeden cyklus. Tak kaZdy cyklus sklépé&le odpovida jednomu
cyklu motoru a poloha sklapé&le miZe byt snadno fizena
prostfednictvim #izeni motoru a bez pouZiti sloZitych pakovi
a fizeni.

Obr. 9 a obr. 10 znézorfuji druhé provedeni
predklédaného vynalezu, ve kterém je pfedni sada 36° koledek
umistédna v blizkosti pfedni hrany 31 plosiny 30, ale které je
jinak v podstaté shodné se sklapé&cem podle prvniho provedeni.
A¢koliv sady 36, 36" a 38 nosnych kolecek byly popsany jako
dvojice kolecek, jedno koledko nebo tf¥i kolecka nebo dokonce
vice kole&ek by snadno mohlo nahradit popisovanou dvojici,

ani? by byl néjak pfekrocen rozsah predkladaného vynalezu.

Vynadlez byl popsan ve spojeni s vyhodnymi
provedenimi, ktera spliiuji jeden kaZdy z cila predkléadaného
vynalezu, jak byly uvedeny vySe a poskytuji novy a zlepSeny
zplisob a zafizeni pro vysokorychlostni zpracovani pfedmétu.

Je zfejmé, Ze ruzné zmény, modifikace a Upravy oproti
uvedenému popisu pfedkladaného vynalezu snadno nahlédnou
osoby v oboru znalé, ani? by byl pfekrolen rozsah vynélezu,

ktery je definovan obsahem pripojenych narokil.

Zastupuje
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PATENTOUVE NAROKY

1. Systém pro manipulaci se zavazadly, ktery zahrnuje:
mnozstvi zavazadlovych mis pro neseni zavazadel;
prvni dopravnik pro transport uvedenych zavazadlovych

mis p¥i dané rychlosti;
alesponl jeden vykladac pro vykladdani zavazadel z

uvedenych zavazadlovych mis;
sbérny zasobnik mezi uvedenym prvnim dopravnikem a

uvedenym alesponi jednim vykladacem; a
shrnovaé pro selektivni shrnovani zavazadlovych mis z

uvedeného prvniho dopravniku na uvedeny alespon jeden sbé&rny

z&dsobnik;
vyznadujici se tim, ze uvedené zavazadlové misy mohou byt
vykladéany uvedenym vykladacem p¥i rychlosti v podstaté

nezavislé na uvedené rychlosti.

2. Systém pro manipulaci se zavazadly podle naroku 1,
vyznadujici se tim, Ze zahrnuje druhy dopravnik spojeny s
uvedenym vykladaclem pro neseni uvedenych zavazadlovych mis
pry& od uvedeného vykladage po vyloZeni uvedenych

zavazadlovych mis.

3. Systém pro manipulaci se zavazadly podle naroku 2,
vyznadujici se tim, ze zahrnuje prostfedek pro individualni
pfesouvani zavazadlovych mis z uvedeného sbé&rného zasobniku

na uvedeny vykladac.

4., Systém pro manipulaci se zavazadly podle néroku 3,
vyznadujici se tim, ze uvedeny sbé&rny zasobnik mé& prvni konec
priléhajici k uvedenému prvnimu dopravniku a druhy konec
priléhajici k uvedenému vyklada&i, priemZ uvedeny druhy

konec je na niZs$i Grovni ne? uvedeny prvni konec.
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5. Systém pro manipulaci se zavazadly podle néroku 4,
vyznadujici se tim, Ze uvedeny druhy dopravnik je na niZsi

Grovni neZ uvedeny vykladac.

6. Systém pro manipulaci se zavazadly podle naroku 5,
vyznadujici se tim, Ze uvedeny sbérny zasobnik zahrnuje

valedkovy gravitaéni dopravnik.

7. Systém pro manipulaci se zavazadly podle naroku 6,
vyznadujici se tim, ze uvedeny alespoil jeden vykladac

zahrnuje zavazadlovy sklapéc.

8. Systém pro manipulaci se zavazadly podle naroku 7,
vyznadujici se tim, zZe uvedeny zavazadlovy sklapéc zahrnuje:

obecnd horizontalni plodinu majici pfedni hranu a zadni
hranu;

dopravnik sklapéce, namontovany na uvedené plo3iné
paralelné s pfedni a zadni hranou a v zakrytu s uvedenym
sb&rnym za&sobnikem;

drzak pro drZeni zavazadlové misy na uvedeném
dopravniku sklapéce;

dvojici pfednich nosnych kolelek oddalenych o prvni
vzdalenost;

dvojici zadnich nosnych kolecek oddélenych o druhou
vzdalenost;

prvni dvojici voditek koleek pro neseni a vedeni
uvedenych pfednich nosnych kolecek, prigemz kazdad z uvedené
prvni dvojice voditek kolecek ma prvni konec v prvni Grovni a
druhy konec ve druhé urovni;

druhou dvojici voditek kolecek pro neseni a vedeni
uvedenych zadnich nosnych kolecek, pfiGemZ uvedend druha

dvojice voditek koledek je umisténa obecn& v uvedené prvni
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Grovni a je obecné horizontalni; a
ovlada& pro posouvani uvedenou plosinou podél uvedenych

voditek nosnych kolecek.

9. Systém pro manipulaci se zavazadly podle naroku 8,
vyznadujici se tim, Ze uvedené zavazadlové misy zahrnujil

hranové &asti pro spolupréaci s uvedenym drzZakem.

10. zatizeni pro vykléadani kontejnert, vyznacdujici se tim,
Ze zahrnuje:

obecnd horizontalni plodinu majici predni hranu a zadni
hranu;

drzak pro drZeni kontejneru na uvedené plo3iné&;

prvni podpéru plodiny;

voditko pro vedeni uvedené prvni podpéry plosiny,
prigem? toto voditko m& prvni konec v prvni Grovni a druhy
xonec ve druhé urovni, pricemz uvedena druhd Urovefl je niZe
ne? uvedend prvni uroven;

druhou podpéru plo3iny pro neseni uvedené zadni hrany
na urovni vy33i nei Jje uvedend druhd Groven; a

ovlada& pro posouvani uvedené plodiny a uvedené prvni
podpéry plodiny podél uvedeného voditka, dokud uvedeneé
podpé&ra pfedni hrany nedosahne uvedeného druhého konce

uvedeného voditka.

11. zatizeni podle naroku 10, vyznadujici se tim, zZe
uvedena prvni podpéra plo3iny zahrnuje alespoil jedno kolecko
a uvedené voditko zahrnuje alespoii jednu vodici plochu pro

neseni uvedeného alespofl jednoho kolecka.

12. zarizeni podle naroku 11, vyznadujici se tim, zZe
uvedené alespoil jedno kolecko zahrnuje dvojici kolelek

oddélenych o prvni vzdalenost a uvedend alespofl jedna vodici
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plocha zahrnuje dvojici vodicich ploch odddlenych o uvedenou

prvni vzdalenost.

13. Zatizeni podle naroku 12, vyznadujici se tim, ze
uvedena druhd podpé&ra plodiny zahrnuje prvni a druhd zadni
nosna kolecka oddélené'é&\druhou vzdalenost, prifemZ uvedené
zatizeni dale zahrnuje voditka pro uvedena prvni a druha

zadni kolecka.

14. zarizeni podle naroku 13, vyznadujici se tim, ze
voditka pro uvedend prvni a druhé& zadni nosné kolecka
zahrnuji prvni a druhé vodici plodiny oddalené o uvedenou

druhou vzdalenost.

15. 7arizeni podle naroku 14, vyznadujici se tim, ze
uvedeny ovladac& zahrnuje motor majici hnaci hridel spojeny s

uvedenou plodinou prostfednictvim ramena.

16. zatizeni podle nadroku 15, vyznadujici se tim, Zze
uvedeny motor pohybuje uvedenou plodinou v prvnim smeru béhem
prvni poloviny svého cyklu a v druhém smé&ru béhem druhé

poloviny svého cyklu.

17. zarizeni podle naroku 15, vyznadujici se tim, Ze
uvedené zadni nosné vodici plochy jsou obecné& horizontdlni a

jsou umisténé v uvedené prvni urovni.

18. zafizeni podle naroku 10, vyznadujici se tim, Ze dale
zahrnuje dopravnik namontovany na uvedené ploSing,
prochazejici ve sméru paralelnim s uvedenou predni a zadni

hranou.
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19. zavazadlovy sklapé&& pro vyklapéni zavazadlovych mis,
vyznadujici se tim, Ze zahrnuje:

obecnd horizontalni plo3inu majici pfedni hranu a zadni
hranu;

dopravnik namontovany na uvedené plo3iné paraleln& s
uvedenou predni a zadni hranou;

drzak pro drZeni zavazadlove misy na uvedeném
dopravniku;

dvojici pfednich nosnych kole&ek oddalenych o prvni
vzdélenost;

dvojici zadnich nosnych kole&ek oddalenych o druhou
vzdalenost;

prvni dvojici voditek koleZek pro neseni a vedeni
uvedenych pfednich nosnych koledek, pricemz kazdeée z uvedené
prvni dvojice voditek koledek ma& prvni konec v prvnl trovni a
druhy konec v druhé Grovnij

druhou dvojici voditek kolecek pro neseni a vedeni
uvedenych zadnich nosnych kole&ek, pricemZ uvedena druhé
dvojice voditek kolelek je umist&na obecné& v uvedené prvni
4arovni a je obecné& horizontadlni; a

linearni ovlada& pro posouvani uvedené plodiny podél

uvedenych voditek nosnych kolecek.

20. Zplsob manipulace se zavazadly, vyznadujici se tim, zZe
zahrnuje:
a) transportovéani zavazadlovych mis nesoucich

zavazadla na dopravniku pfi prvni rychlosti;
b) shrnovani alespofi &asti zavazadlovych mis
transportovanych na dopravniku na sbérny z&4sobnik pro

vytvoreni sbérné linky; a
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c) vykladani zavazadel ze shrnutych zavazadlovych mis

pfi druhé rychlosti nezavislé na rychlosti dopravniku.

21. Zpisob podle néroku 20, vyznadujici se tim, ze dale
zahrnuje odebirani zavazadlovych mis ze sbérné linky po

vyloZeni zavazadel.

22. Zptisob podle néaroku 20, vyznadujici se tim, Ze druha

rychlost je obecné konstantni rychlosti.

23. Zpisob podle naroku 20, vyznadujici se tim, Ze zahrnuje

sklapéni kazdé zavazadlové misy pro vyloZeni zavazadel.

24. Zpusob podle naroku 23, vyznadujici se tim, Ze predni
tist zavazadlové misy se pohybuje podél zaktivené a doll
smé&fujici drdhy beéhem vykladani.

25. Zplisob podle naroku 24, vyznadujici se tim, ze zadni
ast zavazadlové misy se pohybuje obecné podél horizontalni

drahy b&hem vykladani.

Zastupuije
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