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Automatizovany systém ukladéni, vyhledani a transportu
zbozi kazdého tvaru a velikosti v obchodnich stiediscich bez
uli¢ek mezi regély, na lodich, letadlech, vlacich a pod.,
obsahuje skladovaci zafizeni skladovacimi ploSinami, z nichz
kazdé je rozdélena na velké mnoZstvi obdélnikovych jednotek
(1). Kazd4 obdélnikova jednotka (1) je opatiena otvory (9)
pro priitok stlateného vzduchu doddvaného do prostoru pod
obdénikovou jednotkou (1) sm&rem k jejim hornimu povrchu
k vytvoteni vzduchového pol$tafe mezi obdélnikovou
jednotkou (1) anad ni piitomnou paletou (3) se zboZim (2).
Stlageny vzduch je do prostoru pod obdélnikovou jednotkou
(1) dodavéan z kompresoru (6) dopravnimi potrubimi (7, 8) se
zafazenym ovladacim ventilem (5) pro kazdou obdélnikovou
jednotku (1). Obdélnikova jednotka (1) je déle opatfena
senzory (13) pfitomnosti palety (3) na zikladg jejich signalu
fidi potitat (12) pomoct ovladacich ventild (5) pifvod
stladeného vzduchu pod jednotlivé obdélnikové jednotky (1) a
pohénécimi prostfedky (10) pro pohyb palety (3)
poZadovanymi stery.
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Systém pro ukladéani,vyhledani a transport E%O%T

Oblast techniky

Tento vyndlez se tykd systému automatizovaného ukladani,
vyhleddni a transportu zbozi kazdého tvaru, velikosti a
konfigurace v obchodnich st¥ediscich, ktera nepouZivaji systém
prodeje s regaly a ulic¢kami mezi nimi, na lodich, v
letadlech, vlacich, automobilni ndkladni p¥epravé a jinych
prost¥edcich pro uklddani a transport zboZi. Tento systém rovnéz
podporuje vystavbu obchodnich st¥edisek bez ulic¢ek mezi regdly,
gardzi, parkovist a skladovacich ploch bez ulic¢ek mezi regdaly,

a to z duvodu maximdlniho vyuziti prostoru, ktery je
k dispozici.

Vyndlez se zvlasté tykéa, ale nikoliv vyhradné,
automatizovaného ukla&dani, vyhledani a transportu zboZi na
paletach a vsSech druzich kontejnert.

Vyndlez se dale tyka automatického ukladani a vyhledani
automobillt v gardZich a parkovistich. Vynéiez umoZiuje plné
pocitacové automatizovanou manipulaci uloZenych poloZek uvnitr
obchodniho st¥ediska bez ulicek, ze st¥ediska do ndkladniho
vozidla a z tohoto vozidla do jiného dopravniho prostfedku a z
dopravniho prost¥edku do obchodniho st¥ediska. UmozZiiuje rovnéz
automatizované zakl&dani a vykladani kontejnerd a jejich
nakladani a vykladani na a z vozidla do skladovaciho prostoru.
Novy prost¥edek se miZe namontovat na pevnou nebo mobilni
zakladnu, nap¥iklad na lod, letadlo, ndkladni Zeleznic¢ni vagén a
kontejner. MiZe se montovat jako jednolroviiovd nebo vicelroviova
struktura, a to v jakémkoliv myslitelném uspo¥adani pravouhlych
jednotek.

Podstata vynalezu

Podle tohoto vyndlezu se poskytuje systém ukladani, vyhledani
a transportu zbozi, které je umisténo na desce nebo paleté, jeijiZ




spodni strana md mnoZstvi vzduchovych polsta¥i a mnozstvi
kratkych, nohd&m podobnych ¢lenli, ddle poskytuje pocitacem ¥izeny
proud vzduchu, ktery je smérovan do téchto vzduchovych pol&tarh
a podlahy, které jsou opat¥eny vytoky stladeného vzduchu, ktery
umoziiuje pohyb palet bez t¥eni, dédle poskytuje prostf¥edky pro
budto pFi&ny nebo podélny pohyb zminénych palet, které se maji
umistit na plochu skladidté&, ktera je rozdélena na pravouhleé
jednotky, kdy kazda jednotka je individudlné spojena s hlavnim
Fidicim poditadem, ktery ¥idi systém jako celek. Prost¥edky
pohybu mohou byt mechanické, pneumatické, elektrické nebo
hydraulické.

Provedeni vynalezu

Vozidla, ndklad a jiné zbozi se rozdéli do jednotek a umisti
na palety tak, jak to bylo jiZ popsano. KaZdd jednotka je
individudlng spojena s vnit¥nim (palubnim) pocitacem.

Kazdy pocitaé je spojen pomoci interface s pocitacem uvnit¥
obchodniho st¥ediska.

VSechny palety se rozmérové prizpisobi zminénym pravoihlym
jednotkam, co? umoZni volny pohyb z jedné jednotky do druhé,

a to v pfiéném i podélném sméru. Skladované zboZi je umisténo na
pF¥epravni desce v urcené oblasti mimo skladovaci plochu.
NaloZenad paleta se potom zvedne pomoci vzduchového polstare

a uvede se do pohybu pomoci urdenych prost¥edkd, Fizenych
¥idicim pocitacem. Kazdad jednotliva jednotka, kterou pohybujici
se paleta miji, je aktivovdna jeSté p¥ed vstupem palety do této
jednotky, aby se tim zajistil hladky pohyb palety. Jednotka,
kterou paleta minula se okamZité deaktivuje. Ridici poc&itac
paletu uloZi nahodné, nebo podle programu, ktery definuje
kritéria uvnit¥ skladovaciho prostoru. Aby se umoZnil pohyb
palety ve skladovacim prostoru s dalSimi paletami, pocitac
dynamicky odstrani v&echny nutné palety mimo drahu, po které se
ma& paleta pohybovat z jednoho bodu do druhého. Pro nakl&dani

a vykladani vozidla nebo kontejneru, se paleta umisti tésné ke




skladovaci plose, se dnem ve stejné Urovni s podlahou skladovaci
plochy. Vnit¥ni pocita¢ vozidla se spoji s politacem
skladovaciho prostoru, €imZz s umoZni pohyb palet z vozidla nebo
kontejneru do skladovaciho prostoru.

U vicedroviového obchodniho st¥ediska se musi zabudovat
zdvihadlo. Zdvihadlo bude zahrnovat jednu nebo vice pravoGhlych
jednotek, které jsou rozmérové stejné jako ostatni Jjednotky ve
st¥edisku. KaZdd pravouhla jednotka obsahuje tlakovy
uzaviraci/otviraci ventil a induktor p¥i¢ného a podélného
pohybu.

Kazda z uvedenych jednotek (a ovladani zdvihadla) je
p¥ipojena k hlavnimu ¥idicimu poc¢itac¢i. Zdvihadlo je umisténo
tésné u obchodniho st¥ediska a zastavuije se v kazdé urovni,
pricemz je hladkym povrchem podlahy zabezpecen pohyb bez t¥eni
jak dovnit¥, tak i ven z vytahu. Ridici poditad je vybaven
vhodnym softwarem, ktery ¥idi veSkery pohyb palet a zaznamenava
kazdy jednotlivy pohyb kaZdé poloZky ve skladovacim prostoru.
Poc¢ita¢ manipuluje s paletami, aby umozZnil ukladani a vyhledani
zbozi, soucCasné vypocitdva drdhu pohybu kazdé palety, aby
zajistil hladky pohyb do a ven ze skladovaciho prostoru.

Prehled obrazku na vykrese

Vyndlez bude diale popsédn s p¥ihlédnutim k vykresdm, na
kterych:

obr.1l znazornuje schematicky perspektivni pohled na
vicetrovinové skladovaci za¥izeni,

obr.2 zndzornuje skladovaci paletu umisténou na zminéném
za¥izeni,

obr.3 znazornuije zvétSeny perspektivni pohled na skladovaci
jednotku,

obr.4 zndzornuje pudorys nosné palety,

obr.5 zndzorhnuje pudorys jednotky podlazi,

obr.6 zndzoriuje boc¢ni Fez jednotky na obr.5 s prost¥edkem
pohonu,
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obr.7 zndzoriuje pF¥icény Yez prostF¥edkem pohonu,
obr.8 a 9, znazornuje dva modely prost¥edku pohonu.

Priklady provedeni vyndlezu

Obr.l schematicky zn&zorhiuje skladovaci zaf¥izeni se t¥emi
ukladacimi Grovnémi, z nichZ kaZdd je rozdélena na velké
mnoZstvi pravouhlych jednotek 1. ZboZi 2,které se mad ulozit,
je umisténo na nosné desce nebo paleté 3 (obr.2), ktera je
umisténa, pokud se to poZaduje, ve zdvihadle 4, které desku
dopravuije do uvaZované Urovné,

Jakmile se zdvihadlo 4 zastavi, vytvo¥i se skladovaci rovinou
souvisly povrch, ktery jak jiZz bylo uvedeno, zahrnuje velké
mnoZstvi pravoahlych jednotek 1. Ventil stlaceného vzduchu 5
(obr.3) se otevfe a umozni proudéni vzduchu pod nosnou paletu 3.
Vzduch je soucasné veden pod sousedni pravouhlou jednotku, aby
zde vytvo¥il povrch bez t¥eni. Stladeny vzduch, dodavany
kompresorem 6, je dopravovdn potrubim 7 a 8 pod jednotku 1
odkud vychazi pFes mnozstvi otvoru 9. Paleta 3 se pohybuije
pomoci rGznych prost¥edkil 10, tak jak to bude popsano. Jednotka
1 ma d&le senzory 13. Tyto senzory pravoihlé jednotky zdvihadla
a pravouhlé jednotky skladovaci plochy 1 snimaji, zda je nosna
paleta celd p¥enesena na pfvni pravouihlou jednotku skladovaci
plochy, potom se ventil stladeného vzduchu zavFe, soucasné se
otev¥e ventil dal&i sousedni pravoihlé jednotky v pozZadovaném
sméru pohybu, ¢imZ se umozni plynuly pohyb nosné palety 3. Pohyb
miZe byt vyvolan prost¥edky 10, které umoZni pohyb ve vsech
&ty¥ech moZnych smérech. Jakmile se nosnd paleta s nakladem
dostane na urcené skladovaci misto, mistni ventil stlaceného
vzduchu se zavie, vytvoFeny vzduchovy film pod nosnou paletou
zmizi a paleta se usadi na skladovaci plose.

VSechny shora uvedené funkce jsou ¥izeny pocéitacem 12, ktery
je pripojeny ke kazdé jednotlivé poloZce v systému. Pocitac
ovladad pohyb v&ech palet na skladovaci ploSe tak, aby uvolnil
cestu pro p¥ichdzejici nebo odchézejici paletu se zbozZim.




Stejnym zplUsobem se mize zbozi doddvat a transportovat z
obchodniho st¥ediska do jiného obchodniho st¥ediska, nap¥iklad
pomoci ndkladniho vozidla opat¥eného stejnym za¥izenim. Podobné
se mize zboZi dodavat na lod, letadlo a pod.

Obr.4 znazorhuje pudorys nosné palety opat¥ené cty¥mi
vzduchovymi pol&td¥i 30 a c¢ty¥mi nohdm podobnymi ¢leny 32, které
paletd 3 umoZhuji stat na misté, pokud se pravé nepohybuje.

Obr.5 znazoriiuje pudorys sekce podlahy (jednotka 1) po které se
pohybuje paleta 3, a ktera zahrnuje mnoZstvi otvord nebo vystupid
vzduchu 34, které jsou p¥esné umistény na plaénované trase
vzduchovych polsta¥u 30, a to v p¥ic¢ném nebo podélném sméru.
Vzdalenost mezi otvory 34 Jje mensi neZ je prumér polsStifre 30,
coZ polSta¥Fam 30 umoZiiuje soucasné zakryt otvory 34 (tim bude
dostavat stlaceny vzduch z jednoho otvoru tak dlouho, dokud
nezakryje sousedni otvor). SouGdsti zaFizeni je pohon 40
uzpuisobeny k pohybovani paletou v p¥icném nebo podélném sméru.

Obr .6 zndzorhuije bocni ¥ez podlahou a pohonem 40.

Nosn& paleta zahrnuje pruzny vzduchovy pol&ta¥ a kratké noham
podobné ¢leny 32. Nosnd paleta se vznasi nad podlahou 1, ktera
je souddsti podlazi obchodniho st¥ediska. V podlaze jsou
vytokové otvory vzduchu 34, které dostavaji stlaCeny vzduch z
ventilu 5 (obr.3), ¥izeného pocitaCem 12.

Za¥izeni dale zahrnuje dva pohony 40, jeden pro p¥icény smér a
druhy pro podélny smér, pfFicemz oba jsou upevnény na ramu 38.
Koledka jsou spojena se zdrojem stlac¢eného vzduchu pres
t¥icestny ventil 36 potrubim 37.

Obr.7 zndzorhuje pudorys Fezu pohonu 40. Pohon zahrnuje
pneumatiku 41 umisténou na kolecku 42, které je upevnéno na
ndpravé 44. Vzduchovy prichod 43 spojuje pneumatiku 41 a vyvrt
46 v napravé 44. K vyvrtu je upevnén otocny konektor vzduchu
45, kterym do nafukovatelné pneumatiky 41 proudi podle pot¥eby
stladeny vzduch. Ndprava je ulozena v loZiskach 47, ktera jsou
upevnéna k vykyvnym ramenim 48. Jak lze vidét na obr.8 a 9, tato
ramena 48 se otdci okolo Cepu 50. ktery jim umozZhuje Vvykyv
smérem nahoru a dolu. Cep 50 je uloZen ve struktu¥e zakladny




51, ktera je pevné spojena se zdkladnou rdmu podlahy 38. PruZina
52 je namontovdna mezi vykyvnym ramenem 48 a podpérou 51.
JestliZe je p¥es potrubi 37 pneumatika nafouknutd, dojde k dotyku
mezi pneumatikou 41 a paletou 3 (obr.9). JestliZe bude ventil

36 otevieny, bude vzduch z pneumatiky 41 unikat a pneumatika

bude pomoci pruZiny 52 stlaCovidna a pFrestane se palety 3 dotykat.
Zminéna& pruzina bude rovnéZ klast odpor vici sile, ktera je
vyvoland motorem 54 a pasem 55 na napravé 44.

Jak je to vidét na obr.9, je systém pohonu v kontaktu s
paletou 3 tehdy, jestliZe je pneumatika 41 nafouknutd. Po
aktivaci motoru 54, se ota&ivy pohyb prenasi pasem 55 na kolo 42
a pneumatikou 41 na paletu 3.

Spojeni pneumatiky 41 s paletou 3 se po uvolnéni vzduchu pfes
ventil 37 p¥erusi tim, Ze pruZina zatdhne kolo smérem dolu proti
ramenu 48.

Zptsob ovladani

Stladeny vzduch do zatfizeni p¥ichazi potrubim 37 a odchazi
otvorem 34 v Casti podlahy 1 do vzduchového polsta¥e 30 a
nafoukne ho. Nafouknuty polsta¥ nosnou paletu 3 nadzvedne tak,
Ze se nohy 32 prestanou o podlahu opirat. Stlaceny vzduch je
doddvan do pneumatiky 41 pohonu 4, pneumatiku nafoukne
a pneumatika se dostane do styku s nosnou paletou 3. Zapne se
motor, ktery zadne kolem otdCet a paleta se zacne pohybovat
v poéadovaﬁém sméru. Na konci pohybu se motor vypne, vzduch
z pneumatiky unikne, coZ umoZni pruZiné stihnou pneumatiku

smérem dolll a paleta zUstane stat opét na nohach.




PATENTOVE NAROKY

Systém ukladani, vyhleddni a transportu zbozi, které je
umisténo na desce nebo paleté, jejiZ spodni strana Jje
opat¥ena mnozstvim vzduchovych polsta¥i a mnoZstvim ¢lend
podobnych noham, kde je po¢itacem ¥izeny proud stlaceného
vzduchu smérovan do zminénych vzduchovych polstarha, které
umoZiuji pohyb palet bez t¥eni, kde tento systém zahrnuje
prost¥edky pro p¥ic¢ny a podélny pohyb palet, které se maji
umistit na skladovaci ploSe rozdélené na pravouihlé jednotky,
kde kazdad jednotka je individudlné pripojena k hlavnimu

Fidicimu pocitaci, ktery ¥idi systém jako celek.

Systém podle ndroku 1, vy znacujici se tim Ze
pravoihlé jednotky jsou opat¥eny uzaviracim/ otviracim
ventilem, ktery je spojeny s kompresorem, p¥icemZ ventil

i kompresor je ¥izen pocitacem.

Systém podle ndroku 1, vy znacu jici se tim, ze
pravoihla jednotka md& dva prost¥edky pohonu, a to pro pricny
a podélny pohyb zminéné palety umisté&né na jednotce.

Systém podle ndroku 1, vy zna c¢u jici se timn, Ze
zminénid jednotka ma prostf¥edek pohonu, ktery lze nafouknout,
a tim zajistit kontakt se zminénou paletou.

Systém podle ndroku 1, vy znacu jici se tim Ze
zminénad jednotka zahrnuje nafouknutelny vzduchovy polstar.
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