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Vynélez se tyka robotického mobiIniho lizka, kdy k ramu (2),
ktery je hlavnim propojovacim prvkem podvozku (1), jsou
prostfednictvim pruzicich element@ (3) nebo jinych prvkii
pFipojeny tuhé népravy (4), znichzkazda mhrnuje piirubové
pripojena vSesmérova kola (5) s pohonem, pticemz s piedni
asti rimu (2) podvozku (1) je prostiednictvim hori zontalniho
&epu (6)nebo jiného prvku propojen vysuvny a kyvny sloup
(7), na jehoz hornim konci je pevné uloZzena ovladaci hlavice
(8), na niz jsou umisténa uchopova madla(9), piicemz
protilehle ke kazdému z madel (9)je umisténa balan¢ni kyvna
ovladaci packa (10), pfi¢emz v homi &sti ovladaci hlavice (8)
je displej (11)obsluhy, kdy na vysuvném a kyvném sloupu (7)
jsou rovnéZz umistény mechanické ovladaci elementy (12)ve
formé rucnich nebo nozich pak, zahmujici ovladaci paku
zasouvani kabelu (16) navij kem kabelu (17), blokovani (i8)
balan¢nich pruzin (19) vysuvu a blokovani kyvného Gepu (20).
pFidemz ve stfedové &asti ramu (2) podvozku (1) je umist€n
bateriovy blok (13), nad nimzje k ramu (2) ukotven alozny
ko$ (21),v predni azadn{ &sti ramu (2) podvozku (1) jsou
umistény pary servozesilovacii (14), v piedni éasti ramu (2) je
pFipewn éna nabijecka baterii (15), pficemz v zadni &sti ramu
(2) se nachaz navijak kabelu (17) nabijeni, kdy v pfedo zadni
gasti ana bocich ramu (2) jsou pevné ulo Zeny obvo do vé
narazniko vé prvky (22), véetné kontaknich kladek (23)a
bezpecnostnich a signalizalnich prvki (24), pficemZ v ose
ramu (2) podvozku (1) jsou po pedozadni strang bateriového
bloku (13) pevné uchyceny vysuvné sloupy s elektropohony
(25), na nichzje prosttednictvim kloubt (26), z nichZje jeden
ulozen suvng, kyvné uloZen interface (27), pti¢emz v rozich
interface (27) nebo jinak prostorové rozmisténé jsou ulozeny
vézici tenzometry (28), pficemz v prostoru interface (27) je
umisténa elektronika pro tenzometrické vazeni (29), pficemz v
piedni a zadni &asti interface (27) jsou umistény zamky (30)

nebo jiné prvky pro pevné uchyceni polohovatelného lehatka
(31), jehoz nasunuti je zajist'ovano prostiednictvim kladky
(32) nebo jiného prvku na polohovatel ném lehatku (31)a
vodicich lidt (33), nebo jinych prvka, které jsou souCasti
interface (27), pri¢emz na polohovatelném lehatku (31) jsou
po stranach umistény sklopné zabrany (34). Pod
polohovatelnym lehétkem (31) jsou umistény dutiny (35) pro
vkladani rentgeno wch kazet. Polohovatelné lehatko (31) je
odnimateIné a zam&nitelné za stejnou nebo alternati vni
lizkovou &st s jinymi parametry.
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Robotické mobilni luzko

Oblast techniky

Vynalez se tyka zafizeni robotického typu k rychiému a bezpeénému transportu pacienta pfi
soucasném zajisténi jeho zakladnich zivotnich funkci, s moznosti polohovani, rentgenovani,
vazeni a snadnou manévrovatelnosti.

Dosavadni stav techniky

V sou€asné dobé jsou pro pfevoz pacientu pouzivana jednoducha neodpruzena zafizeni
s nevyhovuijici konstrukci, ktera neumoznuji plnohodnotné vybaveni zachrannymi pfistroji a dalSim
pfislusenstvim. Provedeni a konstrukce v souCasné dobé vyrabénych motorovych lehatek
nezajiStuje moznost ulozeni a ukotveni dostatecné Sirokého spektra pozadovanych zachrannych
prostfedk, pohonné systémy kol neumoznuji dostate¢nou manévrovatelnost ve stisnénych
prostorach a neni zajisténo vyrovnavani plochy lehatka do horizontalni roviny pfi jizdé na Sikmych
plochach. Jejich technické provedeni postrada bezpeéné brzdici systémy, zadné doposud znamé
technické fedeni transportnich prostfedku, zejména pro pacienty v traumatickém stavu,
neumoziuje tyto systémy, alespon ¢aste€né, vyuzivat jako pojizdnou, resuscitacni jednotku.

Pacienti jsou tak ve velkych nemocni¢nich arealech pfevazeni na pojizdnych luzkovych vozicich
na velké vzdalenosti, mnohdy se Sikmymi plochami a s velkou naro¢nosti pro zdravotniky, ktefi
musi vyvinout velké fyzické usili, aby na Sikmych plochach voziky ubrzdili, nebo naopak, aby je na
téchto Sikmych plochach vytladili na dal§i horizontalni rovinu. Pojizdné luzkové voziky také
postradaji potfebnou schopnost manipulace pfi zataceni.

Dal$im aspektem pouzivanych zafizeni je nutnost neustalé manipulace s pacientem, ktery musi
byt v jednotlivych etapach zdravotnické péée vzdy ruéné pfemistovan z luZzka a zpét (rentgenovy
stll, operaéni sal, JIP...). Existujici vyspélé IUzkové systémy, které je mozno pouzivat i pro
provadéni operaci na operaénich salech, nemohou byt zase z divodu jejich specialniho vyuziti
a specidlni konstrukce pouzivany k prfevozu pacientl od pfistavaci plochy vrtulniku nebo od mista
dovozu rychlou zachrannou sluzbou.

V soucasnosti nejsou znamy transportni prostiedky s potfebnymi manipulaénimi schopnostmi
a s prvky v dostateéné mife umoznujicimi provadéni zachrannych tkont v prabéhu transportu.

Konstrukce a provedeni sou¢asnych transportnich a manipulagnich prostfedku je tedy neadekvatni
ke skutec¢nym potfebam Iékarské péce maximalné Setfici pacienta a usnadnujici praci oSetfujiciho
personalu, kdy soucasné prepravni prostfedky postradaji fadu nezbytnych funkci pozadovanych
specialisty.

Podstata vynalezu

Vyse uvedené nedostatky ve velké mife odstrariuje robotické mobilni I0Zko, jehoZ podstata
je v tom, ze:
k ramu, ktery je hlavnim propojovacim prvkem podvozku, jsou prostfednictvim pruzicich elementu

pfipojeny dvé tuhé napravy, z nichz kazda zahrnuje dvé pfirubové pfipojena vSesmérova kola
s pohonem.
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S pFedni &asti ramu podvozku je prostiednictvim horizontalniho €epu propojen vysuvny a kyvny
sloup, na jehoZ hornim konci je pevné uloZzena ovladaci hlavice, na niz jsou umisténa dvé
uchopova madla, piiéemz protilehle ke kazdému z madel je umisténa balan¢ni kyvna ovladaci
packa. V horni &asti ovladaci hlavice je displej obsluhy. Na vysuvném a kyvném sloupu jsou
rovnéZ umistény mechanické ovladaci elementy ve formé ruénich nebo noznich pak, zahrnujici
ovladaci paku zasouvani kabelu navijakem kabelu, blokovani balancnich pruzin vysuvu a
blokovani kyvného &epu.

Ve stiedové &asti ramu podvozku je umistén bateriovy blok, nad nimz je prostfednictvim suchych
zipG k ramu pfipevnén ulozny ko$, v pfedni a zadni ¢asti ramu podvozku jsou umistény pary
servozesilovaél, v pfedni &asti ramu je pfipevnéna nabijecka baterii, pfi¢emz v zadni ¢asti ramu
se nachazi navijak kabelu nabijeni.

V pfedozadni ¢asti a na bocich rdmu jsou pevné uloZzeny obvodové naraznikové prvky, véetné Ctyr
kontaktnich kladek a bezpeénostnich a signalizaénich prvka.

V ose ramu podvozku jsou po pfedozadni strané bateriového bloku pevné uchyceny dva vysuvné
sloupy s elektropohony, na nichZ je prostfednictvim dvou kloubd, z nichz je jeden uloZzen suvné,
kyvné ulozen interface.

V rozich interface jsou ulozeny vazici tenzometry, pficemz v prostoru interface je umisténa
elektronika pro tenzometrické vazeni. V pfedni a zadni ¢asti interface jsou umistény zamky pro
pevné uchyceni polohovatelného lehatka, jehoz nasunuti je zajiStovano prostrednictvim kladky na
polohovatelném lehatku a vodicich list, které jsou soucasti interface. Na polohovatelném lehatku
jsou po stranach umistény dvé sklopné zabrany.

Dale je vyhodné, kdyz jsou pod plochou Iuzka umistény dutiny pro vkladani rentgenovych kazet.

Dale je rovnéz vyhodné, kdyz je polohovatelné lehatko odnimatelné a zaménitelné za stejnou nebo
alternativni lGzkovou ¢ast s jinymi parametry

Vyhodou navrhovaného feseni je rychly a bezpeény transport pacientll se souasnym zajistenim
jejich zakladnich Zivotnich funkci, s moznosti polohovani, rentgenovani, vazeni, pfi jizde
po Sikmych plochach se schopnosti automatického vyrovnavani luZzka do horizontalni polohy,
s vysokou manévrovaci schopnosti véemi sméry, zejména ve stisnénych prostorach. Velmi snadna
manévrovatelnost je dana zabudovanym systémem umozhujicim zrychlovani, zpomalovani,
zatadeni, otaceni na misté i pohyb do stran, tzv. krabi pohyb

Prehled obrazku na vykresech

Na prilozenych listech jsou znazornény obrazky a legenda.

Na obrazku k anotaci je znazornén podélny osovy fez robotickym mobilnim luzkem
OBR. 1 - podélny osovy fez robotickym mobilnim luzkem

OBR. 2 - spodni axonometricky pohled na robotické mobilni IuZko

OBR. 3 - horni axonometricky pohled na robotické mobilni luzko

OBR. 4 - horni axonometricky pohled na podvozek robotického mobilniho lGZka




Priklad provedeni vynalezu

Robotické mobilni 1Gzko ma k ramu 2, ktery je hlavnim propojovacim prvkem podvozku 1,
prostfednictvim pruzicich elementd 3 pfipojeny dvé tuhé napravy 4, z nichz kazda zahrnuje dvé
pfirubové pfipojena véesmérova kola s pohonem 5. S pfedni &asti ramu 2 podvozku 1 je
prostfednictvim horizontalniho ¢epu 6 propojen vysuvny a kyvny sloup 7, na jehoZ hornim konci je
pevné ulozena ovladaci hlavice 8, na niz jsou umisténa dvé tichopova madla 9, pficemz protilehle
ke kazdému z madel 9 je umisténa balan¢ni kyvna ovladaci packa 10. V horni asti ovladaci
hlavice 8 je displej 11 obsluhy. Na vysuvném a kyvném sloupu 7 jsou rovnéz umistény mechanické
ovladaci elementy 12 ve formé rucnich nebo noznich pak, zahrnujici ovliddaci paku zasouvani
kabelu 16 navijakem kabelu 17, blokovani 18 balanénich pruzin 19 vysuvu a blokovani kyvného
gepu 20. Ve stiedové ¢asti ramu 2 podvozku 1 je umistén bateriovy blok 13, nad nimz je k rdmu 2
ukotven ulozny ko§ 21, v pfedni a zadni casti ramu 2 podvozku 1 jsou umistény pary
servozesilovacU 14, v predni ¢asti ramu 2 je pfipevnéna nabijecka baterii 15, pfiCemz v zadni ¢asti
ramu 2 se nachazi navijak kabelu 17 nabijeni. V pfedozadni ¢asti a na bocich ramu 2 jsou pevne
uloZzeny obvodové naraznikové prvky 22, véetné ¢tyf kontaktnich kladek 23 a bezpecénostnich a
signaliza¢nich prvkl 24. V ose ramu 2 podvozku 1 jsou po pfedozadni strané bateriového bloku 13
pevné uchyceny dva vysuvneé sloupy s elektropohony 25, na nichz je prostfednictvim dvou kloubl
26, z nichz je jeden uloZzen suvné, kyvné uloZen interface 27. V rozich interface 27 jsou uloZeny
vazici tenzometry 28, pficemz v prostoru interface 27 je umisténa elektronika pro tenzometrické
vazeni 29. V pfedni a zadni casti interface 27 jsou umistény zamky 30 pro pevné uchyceni
polohovatelného lehatka 31, jehoz nasunuti je zajiStovano prostiednictvim kladky 32 na
polohovatelném lehatku 31 a vodicich lit 33, které jsou soucasti interface 27. Na polohovatelném
lehatku 31 jsou po stranach umistény dvé sklopné zabrany 34.

Pod plochou ltzka jsou umistény dutiny 35 pro vkladani rentgenovych kazet

Polohovatelné lehatko 31 je odnimatelné a zaménitelné za stejnou nebo alternativni luZzkovou &ast
S jinymi parametry.

Funkce

Elektronicky fizeny podvozek 1 robotického mobilniho IGzka, jehoz spoleénym propojovacim dilem
je tuhy ram 2, ke kterému jsou prostfednictvim pruzicich elementt 3 pfipojeny dvé pohanene tuhe
napravy 4, je schopen véesmérového pohybu, ktery je umoznén tim, ze je kazda tuha naprava 4
osazena dvéma vSesmérovymi koly s pohonem 5.

S predni ¢asti ramu 2 podvozku 1 je prostfednictvim horizontalniho ¢epu 6 propojen vysuvny a
kyvny sloup 7, ktery jednak umoziuje ménit celkovou délku robotického mobilniho liZka a rovnéz
je mozné jej zasunout tak, aby bylo mozno nasadit ruéné polohovateiné lehatko 31 do interface 27.
Na hornim konci vysuvného a kyvného sloupu 7 je uloZena ovladaci hlavice 8, na niz jsou
umisténa madla 9 slouzici jako opora rukou obsluhy, pfic¢emz protilehle k madiiim 9 jsou uloZeny
balanéni kyvné ovladaci packy 10, z nichZ kazda slouZi pro jeden smérové ovladaci systém fizeni.
Dale je na ovladaci hlavici 8 uloZen displej 11 informujici obsluhu o vSech stavech robotického
mobilniho ItZka, zejména o rezimech jizdy, hmotnosti pacienta, apod. Pfi ztraté ruéniho kontaktu
s fidicim drzadlem se robotické mobilni IiZko automaticky zastavi a zablokuje. Totez nastane
pfi najeti robotického mobilniho 1izka na obsluhu, kdy dojde k bezpeénostnimu vypnuti vSech
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funkci prostiednictvim plosného vypinaciho tlacitka umisténého na ovladaci hlavici 8 vysuvného a
kyvného sloupu 7.

Na vysuvném a kyvném sloupu 7 jsou rovnéz umistény mechanické ovladaci elementy 12
zahrnujici ovladani blokovani 18 balanénich pruzin 19 vysuvu, ovladani blokovani kyvného Cepu
20 a ovladani zasouvani kabelu navijakem kabelu 17, uréeném k nabijeni bateriového bloku 13.

K ramu 2 je prichycen ulozny ko$ 21 slouzici k ukladani zdravotnickych potfeb véetné moznosti
vloZeni lahvi se stlacenym plynem. Dale jsou k ramu 2 pevné pfipojeny obvodové naraznikové
prvky 22 slouzici k ochrané podvozku 1 proti provoznim narazim a dva vysuvné sloupy
s elektropohony 25, jejichz funkci je nejen zvedani, ale také polohovani pacienta. Robotické
mobilni IGZko je vy$kové stavitelné z dlivodu zajisténi stejnych vySek plochy polohovateiného
lehatka 31 a plochy, na kterou je pacient pfekladan a je opatieno vyrovnavacim zafizenim, které
umoznuje i pri jizdé na Sikmé ploSe automatické udrzovani lUzka v horizontalni poloze, jeho
naklapéni s moznosti priibézné fixace v jakékoliv poloze pfi odkrveni mozku pacienta nebo zmény
polohy hlavy a hrudniku, a v pfipadé nutnosti i vysunuti IGzkové plochy do strany z divodu
snadnéjsiho pfekladani pacienta na jiné misto. Pod plochou lUZka jsou umistény dutiny 35 pro
vkladani rentgenovych kazet za uc¢elem rentgenovani pfimo na robotickém mobilnim 10Zku.

Na vysuvnych sloupech s elektropohony 25 je ulozen interface 27 tvofici zakladnu pro spolehlive
uchyceni polohovatelného lehatka 31 a zaroven disponuje funkci tenzometrického vazeni 29 ke
zjisténi hmotnosti pacienta. Nasunuti polohovatelného lehatka 31 je umoznéno pomoci kladek 32
umisténych na polohovateiném lehatku 31, jejich navedeni ulehéuji dvé vodici listy 33, které jsou
soucasti interface 27. Jako ochrany proti bo¢nimu vypadnuti pacienta slouzi dvé sklopné zabrany
34.

Prumyslova vyuzitelnost

Robotické mobilni IGzko je zafizeni, které umozni zajisténi rychiého a bezpeéného transportu
pacientl se soucasnym zajisténim zakladnich Zivotnich funkci, s moznosti polohovani,
rentgenovani, vazeni, pfi jizdé po Sikmych plochach se schopnosti automatického vyrovnavani
lizka do horizontalni polohy, s vysokou manévrovaci schopnosti vSemi sméry, zejména
ve stisnénych prostorach, coz povede k jeho systémovému vyuziti ve zdravotnictvi.
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Patentové naroky

1. Robotické mobilni lUZzko vyznadujici se tim, ze

k ramu (2), ktery je hlavnim propojovacim prvkem podvozku (1), jsou prostfednictvim pruzicich
element( (3) nebo jinych prvkl pfipojeny tuhé napravy (4), z nichz kazda zahrnuje pfirubové
pfipojena vSesmeérova kola (5) s pohonem, pfi¢emz s pfedni €asti ramu (2) podvozku (1) je
prostfednictvim horizontalniho ¢epu (6) nebo jiného prvku propojen vysuvny a kyvny sloup (7),
na jehoz hornim konci je pevné ulozena ovladaci hlavice (8), na niz jsou umisténa uchopova
madla (9), pficemz protilehle ke kazdému z madel (9) je umisténa balanéni kyvna ovladaci
packa (10), pficemz v horni ¢asti ovladaci hlavice (8) je displej (11) obsluhy, kdy na vysuvném
a kyvném sloupu (7) jsou rovnéz umistény mechanické ovladaci elementy (12) ve formé
rucnich nebo noznich pak, zahrnujici oviadaci paku zasouvani kabelu (16) navijakem kabelu
(17), blokovani (18) balan¢nich pruzin (19) vysuvu a blokovani kyvného ¢epu (20), pfitemz ve
stfedové ¢asti ramu (2) podvozku (1) je umistén bateriovy blok (13), nad nimz je k ramu (2)
ukotven uUlozny ko$ (21), v pfedni a zadni ¢asti ramu (2) podvozku (1) jsou umistény pary
servozesilovacu (14), v predni ¢asti ramu (2) je pfipevnéna nabijecka baterii (15), pfiCemz v
zadni ¢asti ramu (2) se nachazi navijak kabelu (17) nabijeni, kdy v pfedozadni ¢asti a na
bocich ramu (2) jsou pevné ulozeny obvodové naraznikové prvky (22), véetné kontaktnich
kladek (23) a bezpecénostnich a signalizaénich prvku (24), pfiéemz v ose ramu (2) podvozku (1)
jsou po pifedozadni strané bateriového bloku (13) pevné uchyceny vysuvné sloupy s
elektropohony (25), na nichz je prostfednictvim kloubu (26), z nichZ je jeden uloZzen suvnég,
kyvné uloZen interface (27), pfi¢emz v rozich interface (27) nebo jinak prostorové rozmisténe,
jsou ulozeny vazici tenzometry (28), pfi€emz v prostoru interface (27) je umisténa elektronika
pro tenzometrické vazeni (29), pficemz v pfedni a zadni ¢asti interface (27) jsou umistény
zamky (30) nebo jiné prvky pro pevné uchyceni polohovateiného lehatka (31), jehoz nasunuti
je zajistovano prostiednictvim kladky (32) nebo jiného prvku na polohovatelném lehatku (31) a
vodicich li§t (33), nebo jinych prvka, které jsou soucasti interface (27), pficemz
na polohovatelném lehatku (31) jsou po stranach umistény sklopné zabrany (34).

2. Robotické mobilni Iuzko podle naroku 1. vyznacujici se tim, ze:

pod polohovatelnym lehatkem (31) situovany dutiny (35) pro vkladani rentgenovych kazet

3. Robotické mobilni luzko podle naroku 1. vyznacujici se tim, ze:

Polohovatelné lehatko (31) je odnimatelné a zaménitelné za stejnou nebo alternativni lGZkovou
¢ast s jinymi parametry
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