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(57) Anotace:

Reseni se tyka samohybného voziku na kolech (3) pro
vodorovné pfemistovani motorovych vozidel prostfednictvim
* zdvihani dvou nebo vice kol v automatickych mechanickych

parkovistich. Vozik méa jednu nebo dvé& dvojice podpémych
prostiedki (58, 59) pro kola na kaZdé nebo obou napravach
motorového vozidla, pfi¢emz tyto prostfedky jsou pohyblivé
soumérné a kolmo vzhledem k podélné ose voziku, a jsou
urleny pro stfedéni, znehybnéni a zdvihani uvedenych kol
zespoda. Vozik dale mé prostiedky pro omezeni ptemistované
hmotnosti, prostfedky pro kontinudlni snimani polohy
pfemisténi voziku béhem ptemistovani, prostfedky pro
snimani pfitomnosti motorového vozdla na voziku a pro
méfeni predni a zadni délky motorového vozidla vzhledem k
jeho pfedni napravé, a prostiedky pro sniméani nadmérmého
premisténi podélné osy motorového vozidla vzhledem k

~ T podéiné ose voziku; pokud byio motorové vozidio umiistétio”
uzivatelem ve vstupnim oddgleni.
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Jsou "nainstdlovany nezbytné manipula&ni systémy a strojni

“parkovacim odd€lenim "a vstupnim ‘a vystupnim oddé&lenim, nebo
z

01-1993-03-Ce /

Vozik pro vodorovné pfemistovani motorovych vozidel

v automatickych mechanickych parkovistich

Cblast techniky

Vynalez se tykd automatickych mechanickych parkovist.
Takova parkovisté obecné sestavaji z obvodové budovy, ktera

ma konstrukci z vyztuZeného betonu nebo oceli, pricemZ uvnit#

vybaveni, s automatickym shromaZzdovanim ze vstupniho
oddéleni, kde uzivatel zaneché motorové vozidlo, a
s automatickym navratem motorového vozidla uZivateli ve
vystupnim oddé&leni, pficemZ motorové vozidlo Jje uloZeno

v uvedené budové béhem parkovaciho obdobi.

Vynalez se zejména tykd Jjednoho ze systéml, b&%né&
vyuzivanych p¥i manipulaci s motorovymi vozidly v této
oblasti, zejména voziku pro vodorovné premistovani motorovych
vozidel z parkovaciho oddéleni (nebo ze vstupniho oddé&leni)
na manipulac¢ni ploSinu, jehoZ funkci je pfepravovat vozik, at

jiZz s motorovym vozidel nebo bez motorového vozidla, mezi

manipula¢ni ploSiny do parkovaciho odd&leni (nebo do

vystupniho oddé&leni).

Béhem prepravy vozidla pak manipula&ni plo3ina, na které

je wvozik obvykle zaparkovdn, a parkovaci ‘odd&leni (nebo




vstupni nebo vystupni oddéleni), zahrnuté v pfeprave, leZi ve
stejné rovin&, pficemZ jejich pfisludné podélné osy ve sméru

pfemistovaciho pohybu jsou vyrovnany.

Dosavadni stav techniky -

Pokud se tyce zndmych vozikl a pfistupovych systému, je
mozZno citovat nasledujici feseni, predstavujici
nejvyznamné€jsi dosavadni stav techniky: patentové spisy
EP 430 892, EP 236 278, EP 875 644, EP 933 493, WO 96/05390,
WO 88/04350, DE 38 20 891, DE 197 41 638, US 5 148 752,
US 3 159 293, US 2 890 802.
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"Za&dny ze shora uvedenych patentovych spis@ nefe
uspokojive v3echny problémy, spjaté se spolehlivym
pfemistovéanim motorového vozidla, rychlosti pfemistovani,
minimalizaci prostoru, nezbytného pro pfemistovani a
parkovani motorového vozidla, a minimalizaci dhrnnych naklada
na vozik a pridruZené systémy pro premistovani a parkovani

motorového vozidla.

Podstata vyndlezu

Ukolem predm&tu tohoto vyndlezu je proto vyfedit vedkeré

shora uvedené problémy, a to vyvinutim voziku, ktery bude

inovovan z hlediska soudtu jeho odlisnych charaktetisticchh

znakl, ~takZe bude optimdlni pro provadéni jeho funkci a pro

pfekonani omezeni, znédmych z dosavadniho stavu techniky.

Shora uvedené odli3né charakteristické znaky Jsou

nasledujici:
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- Spolehlivost pfepravy motorového vozidla:

Kriticky je zplsob zablokovani motorového vozidla, které

je v souladu s predmé&tem tohoto vynalezu zdvihdno pouze

prostfednictvim jeho kol zespoda, =za u&elem pokud moZno

nejlep$i reprodukce jeho b&Zného provozniho stavu.

Kola motorového vozidla jsou zablokovana vozikem b&hem
pfepravy takovym zpisobem, Ze neni rozhodujici, zda je nebo

.neni zataZena runi brzda nebo zafazena néktera rychlost,

pri¢emZ Zadné problémy tohoto typu nevznikaji bé&hem pfepravy

motorového vozidla.

Hmothost, = ktera "md "byt prepravovéna, je automaticky
omezena vozikem za UCelem zamezeni podkozeni nebo nespravné
funkce, zplUsobené motorovym vozidlem, které by mohlo byt

prilid tézkeé.

Pokud vozik pfemistuje motorové vozidlo ze vstupniho
odd&leni, tak p¥i umistfovani voziku pod motorové vozidlo
existuje riziko, Ze pokud bylo motorové vozidlo zanechano
uzivatelem s jeho podélnou osou ve velké vzdalenosti od
podélné osy voziku, a pokud vozidlo nebylo nejprve vystfedé&no
s pomoci prostfedkll, nezavislych na voziku, miZe pfi pohybu

dochazet k dotyku s koly vozidla a k naraeni na pneumatiky.

h S _ .

Sttka—vozi
jakakoliv Sifka &&sti voziku, ktera zasahuje nad vys$ku spodku
kol motorového vozidla, je provedena velmi mala pro umoZnéni
obecné tolerance p#i pFfemistovani podélné osy motorového

vozidla od podélné osy voziku.

upodle T tohoto Vyndlezu nebo T



Zatizeni Jje rovn&Z uspotfadano tak, aby napom&halo
uzivateli p#i zaujeti spravné polohy motorového vozidla ve
vstupnim oddéleni tak, aby podélnd osa motorového vozidla

byla pokud mozZno co nejvice vyrovnana s podélnou osou voziku.
- Rychlost pfemistovani motorového vozidla:

Za predpokladu stejného zrychleni a rychlosti

pfemistovaciho pohybu voziku, které vsak v urc¢itych mezich

LA R 2

R mohou byt vys5i, pokud je motorové vozidlo bezpe&né upevnéno

~na voziku, je celkovd rychlost pfemistovani vy$3i, pokud je
zpusob zdvihé&ni motorového vozidla takovy, Ze je

minimalizovan potfebny ¢&as, takZe v souladu s pfedmétem

tohotsd “vyndlezu Jjeé zZdvihaci
viech <¢&ty¥ kol motorového vozidla, pficemZ néasleduje za
umisténim voziku pod vozidlo v jednom kroku, spise nezZ

nejprve na dvou kolech jedné napravy, a poté na dvou kolech

druhé napravy.

Cim krat3i bude svisly zdvihaci zdvih, umoZné&ny
konstrukci voziku, tim krat3i doba je nezbytnd k provedeni
této funkce, v disledku &ehos je u voziku podle tohoto

vynalezu jeho svisly zdvih minimalizovan.

. Doba, nezbytnd pro vyst¥ed&ni motorového vozidla na

voziku podle tohoto vynalezu, se s&itd s dobou, nezbytnou pro

operace provadéna sou&asné u

ochazi ke snizeni celkové

furkce—cyklu—vozikurTim d

doby cyklu a ke =zvy3eni rychlosti pfemistovani motorového

vozidla.
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- Minimalizace velikosti prostoru, nezbytného pro

pfemistovani a parkovani motorového vozidla:

Pro stejné maximdlni rozmé&ry motorového vozidla, které
ma byt uloZeno, umoZfiuje vozik podle tohoto vyndlezu, aby

parkovaci oddéleni byla velmi mala.
Z tohoto hlediska:

Sifka je minimalizovana prostfednictvim podélného
vyrovnani motorového vozidla v jedné pfimce s pfemistovacim
pohybem (vystfedéni).

Za uelem minimalizace ‘délky je vozik zkonstruovan tak,
aby bylo umozZnéno uvolné&ni motorového vozidla v parkovacim
oddéleni v ruzné poloze v zavislosti na délce vlastniho

motorového vozidla.

Za UcCelem minimalizace vySky je vozik proveden pokud

mozno co nejniZ3i p#¥i zachovani schopnosti =zaparkovat

motorové vozidlo, pokud je vozik umistén pod nim, pricemZ
jeho C&tyfi kola spo&ivaji na ploSe, kterd je pouze mirné&
vy88i, nez je plocha, nesouci vozik nebo nesouci systémy,
které jej ponesou. Rovné&Z konstrukce voziku je takova, aby
umoziiovala velmi malou svislou drdhu pf¥i =zdvihani &ty¥ kol

motorového vozidla nad plochu, na které stoji.

[ XXX

- Minimalizace souhrnnych ndkladd na vozik a pfidruZené

systémy pro pfemistovéni a parkovani motorového vozidla:

Existuji zde funkce, jako napriklad funkce pti

vystfedovani nebo funkce p¥i omezovani z&dtéZe, které Jjsou
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v soucCasné dobé& provadény sloZitymi systémy, nezdvislymi na
voziku, avSak zcela zfejmé& se zvySenymi nadklady na zajisténi

pfislusnych sk¥ini a pf¥idavnych podpér.

Je proto vyhodné, Ze vozik podle tohoto vynalezu je
schopen pokud moZno co nejvice s&m vykonavat nejenom své
vlastni funkce, to znamend pfemistovani motorového vozidla,

ale rovnéZ i p¥idavné funkce.

Kromé toho jsou nejvy3si néaklady vynakladany na systémy,
které zajistuji zaparkovani vozidla v parkovacich oddé&lenich,
které prestoZe pfimo nesouviseji s vozikem museji byt

povazovany za disledek konstrukce voziku jako takového. Vozik

je proto podle tohoto vyndlezu zkonstruovan takovym zplUsobem,

Ze dochdzi rovné&Z k minimalizaci néklad& na tyto systémy.

Pfedmét tohoto vyndlezu vykazuje vedkeré shora uvedené
charakteristické vlastnosti, pfricéemZz Je velice vyhodny

v porovnani se vSemi shora citovanymi znamymi FreSenimi.

Zejména v porovnadni s feSenim podle patentového spisu
EP 430 892 vykazuje vozik podle tohoto vynalezu vyhodu vétsi
spolehlivosti p¥i premistovani motorového vozidla, nebot
zajistuje omezeni hmotnosti tohoto motorového vozidla a je

opatfen systémy pro napom&hdni uZivateli pfi umistovani

motorového vozidla daleko p¥esn&ji ve vstupnim oddéleni.

Vyhodou je rovné rychlej3i p¥emistovani, nebot aniz by
bylo nutno provadét modifikaci jakékoliv z dalsich podminek,
ovliviujicich dobu, nezbytnou pro provedeni premistovaciho

cyklu, tak umoZifiuje krat3i svisly zdvihaci zdvih.
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Dalsi vyhodou je skute&nost, 3e parkovaci oddéleni pro
motorova vozidla mohou byt kratsi, nebot jsou zde zahrnuty
systémy pro snimani vglikosti pfemistovaného motorového
vozidla a pro snimdni polohy voziku za tim GCelem, aby
motorové vozidlo mohlo byt uvolnéno v razné poloze
v zavislosti na délce motorového vozidla, stejné& Jjako mlzZe
byt vySka parkovacich odd&leni pro motorovd vozidla nizsi
v disledku konstrukce voziku, ktera umozniuje snizZeni vysky
vzhledem k podlaze parkovaciho odd&leni, do které jsou kola

motorového vozidla zdvihdna bé&hem prepravy.

Dalsi vyhodou je sniZeni celkovych nédkladd na vozik a
pridruZené systémy pro premistovani a parkovadni motorového

vozidlia; “‘nebot “systély "pro parkovani ~motorovych vozidel

v parkovacich oddé&lenich, které Jjsou u

¢

eSeni podle
patentového spisu EP 430 892 velice sloZité a nakladné,
pricemZ nejsou schopny byt jednoduSe poloZeny na podlahu
parkovaciho oddé&leni, nebot pracuji s konzolovymi nosniky,
mohou byt u pfedmé&tného feéeni mnohem jednodu33i a mnohem

méné néakladné, nebot jednodude stoji na podlaze parkovaciho

oddéleni.

TakZe v souladu s predmé&tem tohoto vynalezu byl vyvinut
samohybny vozik na kolech pro vodorovné premistovani
motorovych vozidel mezi odd&lenimi, umisténymi podél podélné

osy voziku prostfednictvim zdvihani dvou nebo vice kol

,
v-jedno- -peschedevych-—neb

mechanickych parkovistich, obsahujicich mnoZinu pevnych
a/nebo pohyblivych odd&leni pro vstup, vystup, parkovani a

manipulaci s motorovymi vozidly, kteryzto vozik obsahuje:

o——viceposciiodovych —automatickysh




»

]

. . e
e e — R 28 G&—~dvogice—prostie

e [ XY (2]

cecsen
sove
sens
soee
L]
esee
*
L]
sove
soee

jednu nebo dvé dvojice podpé&rnych prostfedkl pro kola
kazdé nebo obou né&prav . motorového vozidla, pric¢emZz tyto
prostfedky jsou pohyblivé soumé&rné a kolmo vzhledem k podélné
ose voziku a Jsou uspofadany tak, aby provadély stfedici
pisobeni prostfednictvim vodorovného pohybu kol vozidla
v zavislosti na m&Feni vnitfni stopy dvojic kol, coz
zplisobuje, Ze podélnd osa vozidla splyvd s podélnou osou
voziku, pficemZz uvedené podpérné prostfedky Jjsou rovnéz
uspofadany pro znehybnéni a zdvihani zespoda uvedenych kol,
pricemZz uvedeny samohybny vozik je pfipojen prostfednictvim
zavésnych &epl vodorovné osy, kolmé k jeho podélné ose, pro

umoznéni vzdjemného otaceni mezi dvéma Sastmi voziku, Jjeden

na kazdé strané z&vésného &epu, jedna East ma alespon cCtyfi

“podpérnaT kolaaTdruha 4st m& aléspoii dvé podpErna kola,

jedna Cast m& rovn&Z dvojici prostfedktl, které jsou pohyblivé
soumérné a kolmo vzhledem k podélné ose voziku, a které jsou
usporadény pro podpirani, stredéni, znehybnéni a zdvihéani
dvou kol jedné népravy motorového vozidla, pficemZ druhd &ast
ma dvojici prostfedkd, které jsou pohyblivé soumé&rn& a kolmo
vzhledem k podélné ose voziku, a které jsou uspotadany pro
podepiréni, stfedéni, znehybné&ni a zdvihani dvou kol druhé
napravy motorového vozidla, piidem: tyto dvojice prostfedkl
jsou tvarovény a umisté&ny takovym zplisobem, aby byly schopny
souCasné podepirat &ty¥i kola motorového vozidla nezavisle na
jejich rozvoru.

%7

Ai .

ol

N«

dvou néaprav motorového vozidla, je s vyhodou vytvo¥ena ze
dvou protilehlych réama, uspofadanych pro premistovaci pohyb
soumérny a kolmy vzhledem k podélné ose voziku, pricemZ tyto
ramy jsou charakterizovany tim, Ze kazdy ram m& stfedici ty&,

rovnobéZnou s podélnou osou voziku pro zab&r s bod&ni st&nou

KU, uspotddanych Proé podpirani kol
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pneumatiky motorového vozidla a pro jeji vytlalovani ven na
stranu, pricCemz rovnéZ ma kovové op&ry pod stredici tyéi,
pfipojené kolmo ke stfedici ty&i tak, aby byly umistény pod
pneumatikou motorového vozidla p¥i pfitlac¢ovani pneumatiky, a
byly s ni v z&b&ru zespoda pro jeji zdvihdni p¥i svislém

pohybu.

4 .
Kazda stfedici ty& je s vyhodou opatfena jednim nebo

vice snimadi pro zjistovanti pfitomnosti kola motorového

vozidla ve styku nebo bezprost¥edni blizkosti vnéjsi plochy

‘uvedené tyce.

SnimaCe pro zjistovani pFitomnosti kola motorového

vozidla s vyhodou sestavaji ze samolepicich pasek z vodiveé

pryZze s proménlivym odporem, nanesenych na povrchové plose

kazdé stredici ty&e, kterd p¥ichézi do styku s pneumatikou

motorového vozidla, a pripojenych k elektrického fidibimu
obvodu takovym zplsobem, 3Ze pokud Jjsou ob& samolepici
pasky kazdé dvojice protilehlych rémd, p¥isludné ke kolltm
jedné napravy motorového vozidla, souCasné stlacdovany, tak
tento elektricky obvod je automaticky uzavfen a premistovaci
pohyb je =zastaven, pricemZ dvé& kola této napravy motorového

vozidla Jjsou nyni ve stejné vzdalenosti od podélné osy

voziku.

Svisly pfemistovaci pohyb dvojice prost¥edkl pro
od

Fn

4 7
f'\-]
rahk KCw—TaO

D Ta—Je s vyhodou ovIiviiovana

Z ~

souCasné prostfednictvim ota&eni shodnych osovych vadek,

z nichZ se kazdad ota¢i kolem osy, ktera je svisld a protina

podélnou osu voziku.
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Kazdad jednotlivd vadka ma s vyhodou dvé& shodné p¥imé
Sroubovicové plochy, pooto&ené o 180° vzajemné vuci sobé
kolem své osy takovym zplisobem, e systémy pro svisly
ptemistovaci pohyb prostfedkt pro podpirdni kol motorového
vozidla mohou reagovat a pohybovat se na nich ve svislém
sméru soum&rné& vzhledem ke svislé rovin€, prochéazejici
podélnou osou vozikuy, za UCelem stabilizace zbytkové
excentricity vzhledem k uvedené ose hmotnosti motorového

vozidla po vyst¥ed&ni motorového vozidla.

Vozik podle tohoto vynalezu je s vyhodou opat#en
systémem pro omezeni hmotnosti motorového vozidla, které m&

byt pfepravovano, obsahujici mechanickou treci spogku, kterd

pfi ~odchylkach ~tlaku, vyvozovaného na — tieci krouzqu
prostfednictvim stlaCovani jedné nebo vice pruZin,
nastavitelnych prostfednictvim dynamometrického upnuti,
stanovuje maximadlni kroutici moment, prfenosny na zdvihaci

systémy.

Vozik pbdle tohoto vyndlezu miZe byt rovn&s s vyhodou
opatfen systémem pro kontinudlni snimani b&hem pfemistovéni
polohy voziku ve sm&ru jeho podélné osy, sestavajicim z lana,
pfipevnéného k vozikuy, které prostfednictvim vhodného
valeCku ot&¢i hridelem elektronického systému, ktery Jje
staciondrni a neni pfipojen k pohyblivému voziku, a ktery

v zavislosti na ot&&eni htidele vzhledem k linedrnimu pohybu

Tku v jeho podéIném premistovacim

s

sméru miZe byt zndma v jakémkoliv okamZiku.

Vozik podle tohoto vynalezu je dale s vyhodou opatfen
systemem pro kontinudlni snimdni bé&hem pfemistovani polohy

premisténi voziku ve smé&ru jeho podelne osy, sestavajicim

- S —
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z jednoho nebo vice elektronickych systéms, usporddanych na
voziku, pricemZ kazdy ma& vysilad& a pfijima¢ signala,
orientovany smérem pfedem stanovené odrazné ploSe, pro méfeni
okamzité vzdalenosti odrazné plochy od pfijimace takovym
zplisobem, Ze je moZno znat polohu voziku v jeho podélném

sméru v jakémkoliv okamZiku.

. Vozik podle tohoto vynalezu je rovné&Z s vyhodou opat¥en
systémem pro snimdni p¥itomnosti motorového vozidla na
voziku, sestdvajicim =z jednoho nebo vice elektronickych
systémd, z nichZ kaZdy je opat¥en vysilacem a pfijimacem
signald, zamé&fenych na hmotnost motorového vozidla, které

miZe stdt na voziku, =za udelem zjisténi p#itomnosti nebo

nepritomnosti hmotnosti, intetrferujici s prenaSenymi signaly
v oblasti v predem stanovené vzdalenosti od systému pro

vysiléni signalu.

Vozik podle tohoto vyndlezu maZe byt dé&le rovnéz
s vyhodou opatfen systémem pro sniméni pfedni a zadni délky
motoroveho vozidla vzhledem k jedné ndpravé uvedeného
vozidla, sestavajicim z dostate&ného poc¢tu elektronickych
systémi, z nichZ kazdy Jje vybaven vysiladem a pfrijimacem
signalla, vhodn& zamé&fenych svisle smérem ke hmotnosti
motorového vozidla, které miZe stit na voziku, =za udéelem

stanoveni pritomnosti nebo nepfitomnosti hmotnosti,

®
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interferujici s p¥t signdly v oblasti Vv predem
a

vzealenosti-od-systému-pro vysiléan
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Kazdé vstupni oddé&leni je s vyhodou opat¥eno systémem
pro sniméni nadm&rné nevyrovnanosti podélné osy motorového
vozidla a podélné osy voziku bé&hem umistovani motorového

vozidla uzivatelem, sestavajicim z jednoho nebo vice
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elektronickych systémd, z nichZ kaZdy je vybaven vysila&em a
‘pfijimacdem signdlua, zaméfrenych soumérné a vodorovné
S podélnou osou voziku v takové vySce a v takové vzdélenosti‘
vzajemné vali sobé&, aby bylo umonéno zjidtovani prfitomnosti
nebo nepritomnosti pneumatiky motorového vozidla, kterd maZe

byt umisténa ve stanovené vzdalenosti od podélné osy voziku.

V souladu s dalsim aspektem pfedmétu tohoto vynalezu
bylo dale rovnéZ vyvinuto rizeni, tykajici se shora uvedeného
voziku pro umistovdni a shromaidovani motorovych vozidel
v automatickém mechanickém parkovisti,. pricemZ jako funkce
snimani predni a zadni délky motorového vozidla vzhledem

k jedné nédpravé motorového vozidla, a snimédni polohy

premisténi voziku se vozik zastavi a umisti motorové vozidlo
v takové poloze, aby byla optimalizovana délka motorového

vozidla vzhledem k délce parkovaciho oddé&leni.

Pokud je pritomnost motorového vozidla zjisténa, a vozik
je v parkovacim oddéleni, je spousténi prostredka,
podpirajicich dv& nebo vice kol motorového vozidla,
interpretovano s vyhodou prostfednictvim Fizeni jako ukléadani
motorového vozidla, pf¥iemZ jako takové je ulozZeno do paméti,
takze nasledujici operace v uvedeném parkovacim oddé&leni
miZe byt pouze shromazdovani motorového vozidla, =zatimco
obdobné je zdvihani prostfedky, podpirajicich dv& nebo vice

kol motorového vozidla, interpretovano rizenim jako

.
. ey

(D

motoroveno—vozidla,; ~a ~jako takové ulozeno do
paméti, takZe néasledujici operace Vv uvedeném parkovacim

oddeleni miZe byt pouze uklddiani motorového vozidla.

Jako funkce nevyrovnéni podélné osy motorového vozidla

vzhledem k podélné ose voziku a polohy pfemist&ni motorového
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vozidla je wuzZivateli s vyhodou dano svételné symbolické

znameni, tykajici se ¥izeni motorového vozidla.

Prehled obrdzkl na vykresech

Vynalez bude v dal3im podrobn&ji objasn&n na pfikladech
jeho konkrétniho provedeni, jejichz popis bude podén s

prihlédnutim k pfiloZenym obrazktm vykrest, kde:

obr. 1 znazornuje pldorysny pohled na premistovaci vozik
podle tohoto vyndlezu, umisté&ny na manipulacé¢ni plosiné 52
s podpérnymi prostfedky 58 a 59 pro podpirédni kol motorového

vozidla v zataZené poloze uvnit¥ vlastniho voziku;

D T TN

obr. 2 znézorfiuje pldorysny pohled na vstupni oddéleni;

obr. 3 zndzorfiuje pudorysny pohled na vozik, umistény ve
vstupnim oddéleni, pricemZ podpérné prostfedky pro podpirani

kol motorového vozidla jsou ve vysunuté poloze;

obr. 4 zndzornuje ve zvétSeném mé&¥itku padorysny pohled

na jednu C&st voziku;

obr. 5 zn&zorifuje pohled v ¥ezu na vozik, umistény ve
vstupnim oddéleni s podp&rnymi prostfedky pro podpirédni kol

motorového vozidla v zataZené poloze uvnit?¥ vlastniho voziku;

obr. 6 znadzorfiuje pohled v ¥ezu na vozik, umistény ve
vstupnim oddéleni s podpé&rnymi prostfedky pro podpirani kol
motorového vozidla v Castelné& vysunuté poloze a v nezdviZeném

stavu;
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obr. 7 zndzorfluje pohled v Fezu na vozik, umistény ve
vstupnim oddéleni s podpé&rnymi prostfedky pro podpirani kol
motorového vozidla ve vysunuté poloze, to znamend po

vystfedéni vozidla a v nezdviZeném stavu;

obr. 8 zndzorfiuje pohled v fezu na vozik, umistény ve
vstupnim oddé€leni s podpé&rnymi prostfedky pro podpiréni kol

motorového vozidla ve vysunuté poloze a ve zdviZeném stavu;

obr. 9 zndzorfiuje bodni narysny pohled v &astedném

podélném Ffezu na jednu East voziku;

obr. 10 zndzorfiuje pohled v ¥ezu na zafizeni, pFfipevnéné

“k'vozikuTa ‘urcené pro omezovani hmotnosti,  kterad ma byt

premistovéna, podle tohoto vynalezu; a

obr. 11 zndzorfuje pudorysny pohled na prfemistovaci
vozik podle tohoto vynalezu, umistény v parkovacim oddéleni,

béhem uklddani nebo shromaZdovani motorového vozidla.

P¥iklady provedeni vyndlezu

Jak je zndzornéno na obrazcich vykresl, tak predm&tny
vozik sestavad z kloubového rému 1 se zavésy ¢i klouby a
zavésnymi Cepy 2 pro umoznéni vzajemného otadeni mezi predni

a zadni Césti, na které je kloubovy rém 1 rozdé&len.

Pfedni ¢&ast mé& &ty¥i kola 3, z nichZ dvé& jsou hnacimi
koly, pohédnénymi  prostfednictvim sestavy 4 motoru a
pfevodovky s pomoci h¥idele 5 a soustavy 6 fetézl a ozubenych
kol, zatimco zadni ¢&&st m& dvé hnaci kola 3, kterd jsou

pohanéna shora uvedenym zptsobem.
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Uvedeny kloubovy ram 1 Je veden prostfednictvim ctyrt
valeCkl 7, pusobicich na dvé strany vodici prohlubné 53,
kterd je zapusté&na do vstupniho a vystupniho oddéleni,

manipulacni plodiny a parkovacich oddéleni.

Elektrick& energie a p¥islusné signadly jsou pfivadény do
voziku prostfednictvim vhodného elektrického kabeluﬁgg, ktery
je navinut na kabelovy bubenigg, usporadany na manipuladni
plo3iné 52, pricemZ elektricky kabel 48 je pripevnén k voziku
prostfednictvim tvarované podpéry 51, pridem? je veden

prostfednictvim kladek 49.

T Okamzita  poloha” Voziku ve sméru  jeho podélného

premistovani je zjistovana prostfednictvim otocného
elektronického systémﬁ 47, uspofrddaného na manipuladni
plosiné 52 za udelem dekddovani linedrniho pfemisténi
lana 45, pripevn&ného ke kloubovému réamu 1 a vedeného

prostfednictvim kladek 46.

Shora uvedeny otoé&ny elektronicky systém 47 miZe byt
rovné€Z s vyhodou nahrazen jinymi elektronickymi systény,
vhodnymi pro dany u&el, napfiklad jednim nebo vice vysilaci
laserového signalu, nainstalovanymi na voziku a zaméfenymi na

X pevnou odrazovou plochu za Gelem m&¥eni okamZité vzdalenosti

mezi vyza¥ovaci plochou a odrazovou plochou.

4 T e T

Na kaZzdé predni a zadni &&sti kloubového ramu 1 Je
usporadana rédm 8, ktery. se miZe pohybovat ve svislém sméru
vzhledem ke kloubovému iému 1. Pisobenim prost¥ednictvim
ozubeného kola 13, wvychylovaciho ozubeného kola 137 a

Fetézu 14, pak sestava 12 motoru a reduktoru souCasné otaci
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ozubenymi koly 15, a tim i osovymi vadkami 16, které jsou t¥i

a které jsou umistény na podélné ose voziku, pricemZ jsou

schopny zdvihat oba

ramy 8,

které

jsou

neseny

osovymi

vackami 16, prost¥ednictvim dvojice ramen 9 a ocelovych kol

na valeckovych loZiskach 17.

Uvedené osové vatky 16 maji kazdd dvé shodné pfimé

Sroubovité plochy,

po
otéaceni

otocené o

180°,

osovych vacek 16 t#i dvojice kol

na kteryc

17,

%

~

h se pri

fipojenych

k ramenim 9, odvaluji a jsou zdvihany vzhlru nebo spousStény

doli. Ramena 9 jsou umisténa soum&rné v urdité vzdalenosti od

podélné osy voziku, pricemZz poskytuji stabilitu ramim 8.

T Za T ucelem

prfipadnému

k podélné

zajisténi “dalsi

zatiZeni,

které mtzZe

ose

voziku,

a

za

kloubovému rédmu 1 jsou

rému 1, pricemz dvé

‘Stability rama 8 vaci
byt excentrické vzhledem
UCelem pf#ipojeni ramt 8 ke

dva Cepy 11 pfipevné&ny ke kloubovému

bronzovi

pouzdra

1,

integralni

s pfednim rémem 8, se pohybuji svisle na té&chto Cepech 11.

Dvojice protilehlych rama 58 je umisté&na na dvou

rémech 8 pro podpirani kol 22 a 22° ptredni népravy motorového
vozidla, pricemZ obdobné& je umisté&na dvojice protilehlych
ramd 59 pro podpirani kol 23 a 23° zadni napravy motorového
vozidla. '
— Kazady—rém—z-t&chtodvofic rama S8 @ 59 je vytvoren ze
stfedici tyCe 18 nebo 18, uspofadané pro pluscbeni ve
vodorovném smé&ru proti wvnit¥ni bodni sté&né& kol 22, 23
nebo 227, 23°.




"vodiciho pohybu pro ramy.
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KaZda stredici ty& 18 a 18" m& kovové opéry 19 a 197,

umisténé dole a kolmo

k uvedené ty¢i za G&elem zdvihani

kol 22, 23 a 22°, 23" prostfednictvim zab&ru s témito koly
zespoda.
Kazdy réam

z téchto dvojic 58 a 59 se pohybuje ve

vodorovném sméru, a to soumérné vzhledem k podélné ose voziku
4

s protilehlych rdmem prostfednictvim ozubenych ty&i 20 a 20°

ozubenych kol 30, sestavy 31 motoru a reduktoru a Feté&zu 32.

Uvedené rémy jsou rovnéZ opat¥eny vyvaZovacimi tyCemi 24

a 247, které zabiraji s vedenim 10 réamu 8 prostfednictvim
valeckd 25, 26 a 25", 26" pro zajistovani stability a

Jak je zn&zornéno na vyobrazeni podle obr. 2, tak pokud

jsou délici dvefre 35 mezi vstupnim oddélenim a
viceposchodovym parkovidtém uzavieny, tak wuZivatel Jjede
s vozidlem do vstupniho oddé&leni.

FotoClanky 33 spolein& s odraznymi zrcadly 34 Jsou

umistény soumérn& a v p¥edem stanovené vzdélenosti vzhledem

k podélné ose voziku takovym zplisobem, Ze pokud Jjedno
z kol 22, 227, 23 a 23" motorového vozidla se dostane prilis
blizko k uvedené ose, Jje signédl jednoho =z fotod&lankn 33

pferusSen.

.- Pokud se motorové vozidlo pohybuje dovnit¥#, tak kdykoli
je signal fotoc¢lanku 33 pF¥eruSen, tak ridici systém aktivuje

svételny signél, ktery oznamuje uZzivateli, Ze musi

modifikovat smér, ve kterém se motorové vozidlo pohybuije.
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Pokud jsou kola 22 a 22° umisté&na na opé€re 55, tak

snima¢ 54 umoZiiuje signal k zastaveni.

Jak motorové vozidlo vstupuje dovnit#, tak sm&rova
signalizace, umoznénd s pomoci fotod&lanku 33, napoméaha
uzivateli, po p#ijezdu motorového vozidla k dorazu, nebot
dochézi k blokovéni paprsklt fotod&lanks 33 prostfednictvim
Jednoho nebo vice kol, coz Jje vyuzito Jjako Dbezpeé&né
zablokovani voziku, ktery pokud se pokousi  dostat se do
polohy za motorové vozidlo za uGdelem pfepravy, by mohl

narazit na jedno z kol motorového vozidla.

Jak Je zndzorné&no na vyobrazenich podle obr. 3 az

obriT f*tak'pOté}fkdy;motofSVé“ﬁgffaTBWbylb spravné umist&no
ve vstupnim oddéleni, pfi&em? uZivatel opustil wvozidlo a
zahajil parkovaci operaci, se dvere 35 oteviou a vozik zahaji
cyklus prepravovani motorového vozidla prostfednictvim pohybu
z manipula¢ni plosiny do vstupniho odd&leni ve vodici

prohlubni 53.

Poloha, ve které se vozik zastavi ve vstupnim oddéleni,
je urcCovéna takovym zplisobem, e osa dvojice podpérnych
prostredkd 58 prednich kol 22 a 22° motorového vozidla splyva

§ osou opéry 54, na které byla uvedenad kola 22 a 227 umisténa

uzivatelem.

W K= NE AN P - BN T ) __-\___2_3_’_
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bliZe nebo dale od pfednich kol 22 a 22° v zavislosti na
j

rozvoru motorového vozidla, e dvojice podpérnych
prostfedka 59 zadnich kol 23 a 23° provedena jako podélna ve

sméru podélné osy vozidla, takZe mfiZe podepirat zadni kola 23

“motorového vozidla mohou byt
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a 23° zadni néapravy v rozmezi variaci rozvors motorovych

vozidel na trhu.

Nezavisle na pouZivani signdlt pro minimalizaci
nespravného vyrovndni motorového vozidla vzhledem k podélné
ose voziku, kdyZ uZivatel zajiZdi dovnit¥, tak pFfedni levé
kolo 22 vzhledem ke sméru pohybu vozidla bude nepochybné
v odlisné vzdalenosti od podélné osy voziku, nez prfedni pravé
kolo 227, pficemZ totéZ plati pro zadni ~levé kolo 3

v porovnani se zadnim pravym kolem 237.

Dvé dvojice podpérnych prostredkd 58 a 59 kol za&inaji

provadét vodorovny soum@rny pohyb smé&rem ven.

Kovové opéry 19 a 19° =zapadnou pod kola 22, gg', 3 a

23" do volnych prostorl mezi pevnymi opérami 28 kol.

Pfi pokracovéni vodorovného pohybu smé&rem ven se jedna
ze stfedicich ty&i 18 nebo 18" (stredici ty& 18 na obr. 6)
setkd s bo&ni sténou pneumatiky odpovidajiciho kola a vytlaci

ji ven.

Tato operace Jje wusnadn&na pritomnosti valedkd 29,

vloZenych v pravych opé&rach 28, které minimalizuji odpor pri

pfemistovani kola.

~o 1
o e~

vodorovnéeho "pohybu  sSmérem ven, jak

e ——PEi-—pokradovanit— < Je
zndzornéno na vyobrazeni podle obr. 7. se st¥edici ty¢ 187,

kterd dosud neméla dny styk, nyni setkd s bo&ni sté&nou

Za
23" motorového vozidla.

pneumatiky kola 227,
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V tomto mist& pak podélnd osa motorového vozidla splyva
s podélnou osou voziku. Vozidlo bylo ~Vystfedéno®
prostfednictvim stejného pohybu, ktery umoZnil, aby podpé&rné
prostfedky 58 a 59 kol zajistily umisté&ni kovovych opér 19
a 19" pod &tyfi kola 22, 227, 23 a 23" motorového vozidla. |

Vodorovny pbhyb smérem ven podpérnych prostfedka 58 a 59
motorového vozidla se zastavi, pokud je vozidlo ve st¥edu, to
znamena, Ze. je vyrovn&no s podélnou osou voziku, priemz
k tomuto stavu dojde tehdy, pokud samolepici pésky vodivé
pryze 21 a 21" s proménliv?m odporem, nanesené na povrchovou
plochu kaZdé stfedici tyce 18 a 18", které p¥ichazeji do
styku s pneumatikou motorového vozidla, jsou  soucdasné
StlaCeny,” v disledku Cehoz se stanou "eléktricky vodivymi, -

takZe je umoZnéno, aby uvedeny pohyb byl zastaven.

Velikost vodorovného pohybu podpérnych prost¥edkn 58
a 59 motorového vozidla smérem ven je proménliva jako funkce
vnitfnich stop dvou kol kazdé napravy motorového vozidla,
pficemZ pokud se tento pohyb zastavi, tak vzddlenost mezi
samolepicimi péaskami 21 a 21°, nanesenymi na st¥edicich
tyCich 18 a 187, Jje stejna, jako vnit¥ni stopa kol

odpovidajici nédpravy motorového vozidla.

V tomto misté Jjsou podp&rné prostfedky 58 a 59 kol

motorového vozidla, které probihaji jak bylo shora popsano, a

] B N R S I T NSO I, |

které j SO oritlalardne ra—pneuniati K:Y___.t_ak’ S kola > : > :

N

a 23" jsou sevfena a je zabran&no jejich pohybu na jejich

opérné ploSe, zdvihany prost¥ednictvim zdvih&ni ramt 8.

Za uCelem zabréanéni premistovani vozidla, jehoZ hmotnost

je pfilis velkd, coZ je nep¥ijatelné napfiklad na manipuladni
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vozidla je na voziku staciondrni, tak snimace 36, umisténé na
1

21 :

plosSiné, Jje ©pouZito za¥izeni, které je zndzornéno na
vyobrazeni podle obr. 10, a které je urCeno pro omezeni
velikosti hmotnosti, kterad miZe byt zdvihana prostfednictvim

omezené sily, prend3ené Fetézem 14.

Na vystupnim h#¥ideli 39 zdvihaciho reduktoru 12 pak
ozubené kolo 13, které prenasi kroutici moment reduktoru 12
na retéz 24, je uloZeno prostfednictvim t¥ecich krouzkh 40
mezi nabojem a osové pohyblivou kotvou Al, pritladovanou
prostfednictvim pruZiny 42 s pomoci kotoucde 43, ktery
stlac¢uje pruzinu 42 o regulovanou velikost, nastavenou

prostfednictvim Sroubu 44.

7TV zavislosti® na sile, ‘vyvozované pruzinou 42, a na

souciniteli treni tfecich krouZkd 40 miZe ozubené kolo 13
prenadSet proménlivou silu na Feté&z 14 za ucCelem omezeni, jak

velka hmotnost mtZe byt zdvihéna.

Pokud je vozidlo zdviZeno, miZe jej vozik pfemistit na

manipulaéni plo3inu.

Ukolem snimace 38 je zjidtovat pritomnost nebo

nepritomnost motorového vozidla na voziku.

JelikoZ poloha kol 22 a 22° ptredni napravy motorového

IR, A -

venych—vzddlenostech od

M STdIro

N

~.

napravy prednich kol, umoZiuji stanovit, zda vzdailenost mezi
pfedni nédpravou a p¥ednim koncem motorového vozidla je vétsi

nebo mensi, neZ urlitéd pfedem stanoveni hodnota.
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Stejnym zpisobem pak snimade 37 umoznuji zjistit, =zda
vzdalenost mezi pFfedni napravou a zadnim koncem motorového

vozidla Jje vét3i nebo men3i, ne? urdita pfedem stanovené

hodnota.

Na zakladé stavu snimac&d 36 a 37 a na zakladé adaji od

otocneho elektronického systému 47 miZe #idici systém
zajistit wuloZeni vozidla, Ijak jé znazorné&no na vyobrazeni
podle obr. 11, v celé #¥add raznvch poloh, a to zejména tehdy,
pokud vzdalenost mezi pFfedni ndpravou motorového vozidla a
jeho prednim koncém je kratka, tak miZe byt motorové vozidlo
uloZeno takovym =zplsobem, Ze jeho ptedni néprava splyva
S osou 56, pricemZ pokud Jje vzdalenost velkd, muZe byt
‘vozidlo ‘uloZeno” takovym zpusobem, Ze jeho predni

naprava splyvad s osou 57.

Vozidlo je ukladéno prost¥ednictvim spousténi podpérnych
prostfedkd 58 a 59 kol smérem doldl, prostfednictvim spoudté&ni
ramu 8 smérem dolt, a to takovym zplsobem, ¥e kovové opéry 19
a 19" zapadnou do prostorl mezi pevnymi opérami 28 rami 60,
nainstalovanych v parkovacich oddeélenich, coZz umoZiuje, Ze
kola 22, 22", 23 a 23° spo&inou na uvedenych pevnych
opé€rach 28, nafeZ mohou byt podpé&rné prostfedky 58 a 59 kol

zataZeny vodorovné do voziku do klidové polohy.

funkce podpé€rnych prostfedkl 58 a 59 kol motorového vozidla
pak ridici systém zanese do pamé&ti, zda je parkovaci oddé&leni

prédzdné nebo obsazené.




Jinymi slovy 1lze ¥ici,

pfitomno na voziku a vozik

23 s

Zze pokud je motorové vozidlo

je uvnit#¥ parkovaciho odd&leni

vV pravé poloze pro uvolné&ni nebo uchyceni motorového vozidla,

je operace zdvih&ni ramd

systémem jako sbé&rnd operace,

uloZeno v paméti

8 vzidy

jako préazdné,

interpretovédna fidicim

takZe parkovaci odd&leni e

zatimco operace sniZovani

réamad 8 je vidy interpretovéna Fidicim systémem jako ukladaci

operace, v disledku dJ&eho?

v pameéti jako obsazené.

je

parkovaci oddé&leni uloZeno
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PATENTOVE NAROKY
1. Samohybny vozik na kolech (3) pro vodorovné

pfemistovdni motorovych vozidel mezi oddélenimi, umisté&nymi
podél podélné osy voziku prost¥ednictvim zdvihani dvou nebo
vice kol (22, 227, 23, 23°) v jedno poschodovych nebo
viceposchodovych automatickych mechanickych parkovistich,
obsahujicich mnoZinu pevnych a/nebo pohyblivych oddéleni pro
vstup, vystup, parkovdni. a manipulaci s motorovymi vozidly,

kteryZto vozik obsahuje:

jednu nebo dvé dvojice podpé&rnych  prost¥edku (58, 59)
pro kola (22, 227, 23, 23°) kazdé nebo obou ndprav motorového
vozidiaf-pfiéemi“tytO“pféstfede'deU‘ﬁOhybliVé;éddmérﬁé a
kolmo vzhledem k podélné ose voziku a jsou usporadany tak,
aby provadély stfedici plsobeni prostfednictvim vodorovného
pohybu kol vozidla v zavislosti na méfeni vnit¥ni stopy
dvojic kol, coZ zpusobuje, Ze podélnd osa vozidla splyva
s podélnou osou voziku (3), pricemZ uvedené podpérné
prostfedky (58, 59) Jjsou rovnéz uspotadddny pro znehybné&ni a
zdvihani zespoda uvedenych kol (22, 22°, 23, 23’); pticem?z
uvedeny samohybny vozik (3) se vy znadu j e tim,
Ze je pripojen prost¥ednictvim zavésnych &epl (2) vodorovné
osy, kolmé k jeho podélné ose, pro umoZné&ni vzéjemného
otdceni mezi dvéma &&stmi voziku (3), Jeden na kaZdé strané&
zavésného ¢&epu (2), jedna &ast ma aleépoﬁ ¢ty¥i podpé&rnéa

o o X

*ees
e
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Vig
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aséwméma%cbponudwémpoapérna koTa (3), jedna

- Cast m& rovnéZ dvojici prost¥edkh (58), které jsou pohyblivé
soumérné a kolmo vzhledem k podélné ose voziku, a které jsou

usporadény pro podpirani, st¥edéni, znehybnéni a zdvihani

dvou kol jedné nédpravy motorového vozidla, p¥icemZ druhd &ast

md dvojici prostf¥edkd (59), které jsou pohyblivé soumérné a
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kolmo vzhledem k podélné ose voziku, a které jsou uspotradény
pro podepirani, stfedéni, znehybné&ni a =zdvihani dvou kol
druhé napravy motorového vozidla, pficemz tyto dvojice
prost¥edkld (58 a 59) Jjsou tvarovany a umistény takovym
zpisobem, aby byly schopny soudasné podepirat &ty#i kola (22,

227, 23, 23°) motorového vozidla nezavisle na jejich rozvoru.

2. Vozik podle néroku 1,
vyznacdcuijici s e -t im, 3Ze kazdéa dvojice
prostfedku (58, 59), uspofddanych pro podpirani kol (22, 227,
23, 237) dvou néprav motorového vozidla, je vytvofena ze dvou
protilélech ramd, usporadanych pro pfemistovaci pohyb
soumérny a kolmy vzhledem k podélné ose voziku, pficemZ tyto

ramy s€"C vy zn a & uj it im, Ze kaidy ram ma
stfedici ty¢ (18, 18°), rovnobé&¥nou s podélnou osou Voziku
pro zabér s bofni sténou pneumatiky motorového vozidla a pro
jeji vytlaCovani ven na stranu, pficemZ rovné&Z ma& kovové
opéry (19, 19°) pod st¥edici ty¢i, pfipojené kolmo ke
stfedici ty&i tak, aby byly umistény pod pneumatikou
motorového vozidla p¥i pritladovani pneumatiky, a byly s ni

v zé&béru zespoda pro jeji zdvihdni p¥i svislém rohybu.

3. Vozik podle naroku 2,
vyznacuijicdi s e t im, 2Ze kazdd stfedici tyd&
(18, 187") je opatfena jednim nebo vice snima&i pro zjidtovani

pfitomnosti kola motorového vozidla ve styku nebo

4. Vozik podle naroku 3,
vyznacuijici s e tim, ze snimace pro
zjistovani pritomnosti kola motorového vozidla sestavaji ze

samolepicich pések (21, 21°) =z vodivé pryze s proménlivym
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odporem, nanesenych na povrchové ploZe ka?dé stredici
tyce (18, 187), kterd ©p¥fichadzi do styku s pneumatikou
motoroveého vozidla, a pfipojenych k elektrického #idicimu
obvodu takovym zpusobem, Ze pokud jsou obé samolepici
pasky (21, 21°) kaZdé dvojice protilehlych ramd (58, 59),
prisludné ke kolim jedné ndpravy motorového vozidla, soudasné
stlacovany, tak tento elektricky obvod je automaticky uzav¥en
a premistovaci pohyb je zastaven, pfiéémi dvé kola ‘této
nadpravy motorového vozidla jsou nyni ve stejné vzdélenosti od

podélné osy voziku.

5. Vozik podle kteréhokoliv 2z ptedchdzejicich naroku,
vyznadcuijici s e t i m , Ze svisly premistovaci
pohyb~dvojice prostredkld (58, 59) pro pédpirani kol (22, 2277 T
23, 237) motorového vozidla je ovliviovana soucasné
prostfednictvim otaceni shodnych osovych vadek (16), z nichz
se kazda otaCi kolem osy, kterd je svisld a protina podélnou

osu voziku.

6. Vozik podle naroku 5,
vyznacuijici S e tim, Ze kaZdd dJednotliva
vacka (16) m& dvé shodné primé Sroubovicové plochy, pootocdené
o 180° vzdjemné vuci sob& kolem své osy takovym zplsobem, Ze
systémy (8, 9, 17) pro svisly premistovaci  pohyb

> prost¥edkd (58, 59) pro podpiradni kol motorového vozidla
mohou reagovat a pohybovat se na nich ve svislém sméru

P, N S N 4 -

S K SV IS e OV IIT eTb_"_p".-L- oCiidaze J& CI

podéInmou T T
osou voziku, za uUCelem stabilizace zbytkové excentricity
vzhledem k uvedené ose hmotnosti motorového vozidla po

vystfedéni motorového vozidla.
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7. Vozik podle jednoho z pfredchédzejicich naroki,
vyznacuijici s e t im, Ze je opatfen systémem
pro omezeni hmotnosti motorového vozidla, které m& Dbyt
pfepravovano, obsahujici mechanickou tfeci spojku, kterad pfi
odchylkach tlaku, —vyvozovaného na t¥eci  krouzky (40)
prostfednictvim stlagovédni jedné nebo vice pruzin (42),
nastavitelnych prostrednictvim dynamometrického upnuti,
stanovuje maximalni kroutici moment, pfenosny na zdvihaci

systémy.

8. Vozik podle jednoho z predchazejicich naroku,
vyznadcujici s e t im, Ze je opatfen systémem

pro kontinudlni snimd&ni béhem premistovani polohy voziku ve

smeruT " jeho podélné ~ "osy, =~ sestavajicim Tz lanaT (4L, T

pfipevnéného k voziku, které prostfednictvim vhodného
valecku (46) otd¢l hridelem elektronického systému (47),
ktery je staciondrni a neni pfipojen k pohyblivému voziku, a
ktery v zavislosti na otaceni hfidele vzhledem k linearnimu

pohybu lana umozZnuje, Ze poloha voziku v jeho podélném

pfemistovacim sméru miZe byt zndma v jakémkoliv okamzZiku.

9. Vozik podle jednoho z narokl 1 az 7,
vyznadcau j‘i c i s e t im, Ze je opatfen systémem
pro kontinudlni snimani béhem pfemistovéni polohy pfremisténi
voziku ve sméru jeho podélné osy, sestavajicim z jednoho nebo

vice elektronickych systémli, uspofddanych na voz
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pfedem stanovené odrazné plose, pro méfeni okamzité
vzdalenosti odrazné plochy od pfijimace takovym zplsobem, Ze
je  moZno zndt polohu voziku v jeho podélném sméru

v jakémkoliv okamZiku.
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10. Vozik podle kteréhokoliv z pfedchidzejicich néaroku,
vyznacuijicdi s e t im, Ze je opatfen systémem
pro snimdni pFfitomnosti motorového vozidla na voziku,
sestavajicim z jednoho nebo vice elektronickych systémt (38),
z nichZz kazdy Jje opatfen vysiladem a p#ijimadem signalq,
zaméfenych na hmotnost motorového vozidla, které miZe stat na
voziku, =za uCelem zji3té&ni pritomnosti nebo nepritomnosti
hmotnosti, interferujici s pfendSenymi signaly v oblasti

v pfedem stanovené vzdalenosti od systému pro vysiléani

signalu.
11. Vozik podle jednoho =z pfedchazejicich nédrokn,
vyznadcuijici s, e t im, Ze je opatfen systémem

pro~snimani predni "a zadni délky motorového vozidla vzhledem

k jedné naprave uvedeného vozidla, sestdvajicim
z dostatelného poltu elektronickych systéma (36, 37), z nichz
kazdy  je vybaven vysilacem a pfijimaéem sign&lt, vhodné&
zaméfenych svisle smérem ke hmotnosti motorového vozidla,

které miZe stadt na voziku, za. Gelem stanoveni pritomnosti

.e

o s
L X
M
coee
*

nebo nepfitomnosti hmotnosti, interferujici s pfenaSenymi

signaly v oblasti v pfedem stanovené vzdalenosti od systému

pro vysilani signdlt.

12. Vozik podle jednoho z pfedchézejicich néroku,

v znadcuijici s e t im ze kazdé vstupni
, ,

oddéleni je opatfeno systémem pro snimani nadmérné

nevyrovnanosti-—pedélné—osy--moetorevého—vozidla—a podéiné—osy
voziku béhem umistovédni motorového vozidla u ivatelem,

z
sestavajicim z jednoho nebo vice elektronickych systéma (33),
z nichZ kazdy je vybaven vysiladem a prijimacem signaln,
zamé¥enych soumé€rné a vodorovn& s podélnou osou voziku

v takové vysce a v takové vzdalenosti vzadjemné vadi sobé, aby
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bylo umoZnéno =zjistovani pritomnosti nebo ‘nepritomnosti
pneumatiky motorového vozidla, kterd maze byt umisténa ve

stanovené vzdalenosti od podélné osy voziku.

13. Rizeni, tykajici se voziku podle jednoho z narokt 8
az 11 pro wumistovani a shromazdovani motorovych vozidel
v automatickém mechanickém parkovisti,
vyznacuijici s e t im, Ze jako funkce sniméni
pfedni a zadni délky motorcvého vozidla vzhledem k jedné

. napravé motorového vozidla, a snimani polohy premisténi
voziku se vozik zastavi a umisti motorové vozidlo v takové
poloze, aby byla optimalizovana délka motorového vozidla
vzhledem k délce parkovaciho oddé&leni.

14. Rizeni, tykajici se voziku podle naroku 10 pro
unistovani a shromaZdovani motorovych vozidel v automatickém
mechanickém parkovisti, vy zna duijici S e tim,

Ze pokud je pfitomnost motorového vozidla zjisténa, a vozik
je. v parkovacim oddéleni, je spousténi prostredkt,
podpirajicich dvé nebo vice kol motorového vozidla,
interpretovéano prostrednictvim rizeni Jako ukladani
motorového vozidla, pricemZ jako takové je uloZeno do paméti,
takzZe nadsledujici operace v uvedeném parkovacim odd&leni
miZe byt pouze shromaZzdovdni motorového vozidla, zatimco
obdobné& je zdvihani prostfedkl, podpirajicich dv& nebo vice

kol motorového vozidla, interpretovano fizenim jako
h

paméti, takZe ndasledujici  operace v uvedeném parkovacim
leni mGZe byt pouze uklddani motorového vozidla.
15. Rizeni, tykajici se voziku podle naroku 12 pro

umozZnéni pristupu uzivatele do vstupniho oddéleni,

ového—veozidla;—a—Jako takové -—uloieno—do -
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vyznacuijici s e tim, zZe jako funkce

nevyrovnani podélné osy motorového vozidla vzhledem k podélné
ose voziku a polohy pFfemisté&ni motorového vozidla je
uzivateli dé&no svételné symbolické znameni, tykajici se

fizeni motorového vozidla.
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