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Zartizeni pro automatickou pfepravu vozidel v
parkovaci budové ze zajizdéciho modulu do
parkovaciho mista (27), jeZ obsahuje prvni
pfi¢né se pohybujici piepravni plosinu (1), jiz
je moZno pohybovat po a mezi riznymi parko-
vacimi patry ¢i podlazimi parkovaci budovy, a
ktera obsahuje druhy vozik (2) a tfeti vozik
(3). Kazdy vozik obsahuje zvedaci zarizeni (4,
5, 6, 7) pro zvednuti a podpirani paru kol vo-
zidla. Druhy a tfeti vozik jsou umistény za
sebou kolmo ke sméru pohybu prvni pfepra-
vni ploSiny po parkovacim podlaZi a jsou po-
hyblivé kolmo ke sméru jejiho pohybu po
parkovacim podlaZi. Podle tohoto feSeni ales-
poil jeden z druhych a tfetich vozikd (2, 3) ob-
sahuje hnaci kola (10) a hnaci prostfedek pro
pohybovan{i timto vozikem ve vztahu k prvni
prepravni plosiné (1).
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Zatrizeni pro automatickou pfepravu vozidel ze zajiZdéciho

modulu do parkovaciho mista v parkovaci budové

Oblast techniky

prepravovani vozidel
vozidla ze

Tento vynédlez se t¥ka mechanisnmu
v parkovaci budové pro automatickou p¥epravu
modulu do parkovaciho mista. Toto zarizeni
pric¢né se pohybujici pFepravani plosdinu,

pohybovat po a mezi riznymi parkovacinmi

zajizdéciho
obsahuje prvni
kterou Jje moZno

patry ¢i podlazZimi
v némZ kazZdy 2z téchto vozikl (&i podvozkil)

v této budové, a jeZ na sobé& nese druhy

a treti vozik,

obsahuje zvedaci prostfedek pro zvednuti a podpiréani paru

kol vozidla a tyto voziky Jsou umistény néasledné za sebou
kolmo ke sméru pohybu

podlaZi, a jsou pohyblivé v

prvni prepravni plosSiny po parkovacin
kolmém sméru k jejimu pohybu po

parkovacim podlazi.

Dosavadni stav _techniky

vozidel tohoto druhu a jejich
z SE-B-459 110, SE-B—-463
vyredit

Zarizeni na pFfepravu
provoz Jjsou pomérné dobfe znédmé

219 a SE-B—-465 585. Av3ak, bylo shleddno obtiZnym

uspokoijivé problém pohybu vozidlo podpirajicich prost¥edkl

ve vztahu k prepravni ploginé, kterd je nese kdyZ jsou tyto

prepravovdny z a do pfisludného =zajizZdéciho modulu a
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vyjizZdéciho modulu, do a 2z mista proti né&jakému parkovacimu
mistu, respektive dovnit¥ a ven 2z parkovidté. Jednou
z pFic¢in p¥ispivajicich k témto problémim je, Ze vzdalenost,
kterou se bude urdité wvozidlo, a s tim vozidlo nesouci
prostfedky pohybovat, se shoduje v podstaté s prodlouZeninm
pfepravni plodiny ve sméru pohybu vozidla a je timto dlouhéd
ve vztahu k prostoru, jeZ maji zatizeni pohybujici vozenm
k dispozici. Systém pFepravy vozidel popsany v SE-B-416 219
pouziva linedrniho ozubeni, jeZ obsahuje dvé tyde, kterymi
je moZno pohybovat ve vzadjemném vztahu a jeZ jsou pohénény
pomérné komplikovanym Fetézovym mechanismem, toto ozubeni
zaujimé pomérné malou velikost prostoru, kdyZ jsou tyto tyde

zataZeny.

Podstata vynéalezu

Hlavnim cilem tohoto vynidlezu je Fedit problém pohybu
vozidlo nesoucich vozikl ve vztahu k pfepravni plodiné do
a z mista parkovani, bez pouZiti teleskopickych zarizeni
jednoho ¢i druhého druhu, a bez pot¥eby velkého prostoru
k umisténi vozidlem pohybujiciho mechanisnmu.

Tohoto cile je dosaZeno v souladu = timto vynalezenm
pomoci systému pFepravovani vozidla druhu definovaného
v dvodu, vyznafujiciho se tim, Ze alespofl jeden z druhych
a tfetich vozikd obsahuje hnaci kola a hnaci prostfedek pro
pohybovani timto vozikem ve vztahu k prvni pfepravni
plosing,

Podle Jednoho prednostniho ztvarnéni je pouze jeden
z druhych ¢i tretich vozikd opatfen hnacimi koly a hnacim
prost¥fedkem a druhy a tFfeti vozik jsou spojeny dohromady
pomoci spojeni s ménitelnou délkou. Druhy &i tfeti vozik
jsou pohénény pasem a pasy tohoto druhého a t¥etiho voziku
se pohybuji na kolejnicich namontovanych na prvni pfepravni

plosing a téZ u kaZdého parkovaciho mista, a druhy a treti




vozik jsou na svych vzadjemné vzdalenych zakon&enich opat¥eny
kartéadi, jeZz pri pohybu pFisludnych vozikl kolejnice okarta-
¢ovavaji. Kazdy pds druhého a tFfetiho voziku mé& na svénm
vnitfnim povrchu centralné& zajisténo podélné se protahujici
Zebro, jeZ zabird s prislusnym Zlabkem zaji3ténym na kaXdém
kole druhého a tretiho voziku, ¢&imZ bréani péstm na kolech
sklouzévat do stran a zajidtuje, Z2e se druhy a tPeti vozik
budou pohybovat v rovné linii.

Aby se zajistilo, Ze né&jaké vozidlo bude vZdy posunuto
do spravné UloZné polohy v parkovacim prostoru, je toto
parkovaci misto vybaveno senzory, JjeZ hldsi kdyZ jsou druhy
a treti vozik, a s nimi rovn&Z nesené vozidlo, umistény
v poloze zaparkovaného vozidla v néjakém parkovacim mistés.
Prvni pfepravni ploSina je rovnéZ opatfena polohovymi &idly,
jeZz hléasi kdyZz Jsou druhy a tfeti vozik, a tim rovné&Z jimi
nesené vozidlo, umisté&ny v prepravni poloze na prvni
pfepravni plosiné, v némZ dané zafizeni rovndZ obsahuje
prost¥edky ¥izeni prvni pfepravani plodiny, jeZ Jjsou
sestaveny tak aby pohybovaly prvni plodinou pouze tehdy,
kdyZ jsou druhy a treti vozik wumistény v pFepravni poloze.
Toto vyluduje funkdni chyby disledkem nepfesnosti pifi Fizeni
voz ik, napriklad, dUsledkem klouzd&ni pasd na hnacich kolech
¢i podplirnych povrsich, tyto nepfesnosti maji tendenci se
¢asem hromadit a vrovn&Z vést k provozni porude, jeZ také
sp&je Ci hrozi podkozenim uloZenédho vozidla.

Bezpecnost uloZeného C¢i zaparkovaného vozidla miZe byt
déle zvySena prostfednictvin opat¥feni alespofi jednoho
z voziklt zarizenim, které detekuje kdyZ Je jiZ né&jaké
parkovaci misto obsazeno, toto zafizeni md prednostnd& podobu

Dopplerova radaru.

Prehled obréazkd na vvykresech

Vyndlez bude nyni popsan pomoci odkazu na doprovazejici

v¥kresy, v nichZ:




Obr. 1 - znazorifiuje pldorys jedno ztvArnéni vynédlezeckého

za¥izeni prepravy vozidla.

Obr. 2 - zné&zorAuje bocni pohled na jedno ztvarnéni voziku
obsaZeného v pfepravnim zarizeni.

Obr. 3 - zndzoriiuje Castelny rez prepravnim zafFizenim na
Obr. 1.

Obr. 4 - znazorliuje pohled Fezem ¢&sti parkovaciho podlaZi

parkovaci budovy.

Priklady provedeni vyndlezu

Obr. 1 ilustruje velmi ndzorné& zarizeni pro pfepravu
vozidla, se kterym se politd pro pouZiti v parkovaci budové
stejného typu jako Jjsou ty popisované ve vySe uvedenych,
publikovanych S8védskych popisech. Zarizeni na prepravu
obsahuje prvni, pric¢né se pohybujici pF¥epravni plo3inu,

osinu 1, a dva dalsi voziky (podvozky),

(9314

t.zv. pFepravni plosi

t.j., druhy vozik 2 a trfeti vozik 3, jeZ jsou premistitelné
neseny na prepravanil plosSing 1. Prepravni plofinou 1 mGZe
pohybovat vodorovné po kolejnicich na p¥islusdnych

parkovacich patrech ¢i podlaZich v parkovaci budové a mizZe
se pohybovat mezi podlaZimi pomoci zvedacich usporéadani,
vytahy ¢&¢i vytaZniky. Voziky 2 a 3 jsou vybaveny protilehlymi
padry zdvihacich kladnic 4, 5, a 6, 7, v uvedeném poradi,
jimiZ je moZno otddéet z vnitfni polohy, znédzorn&né na Obr.
1 se zfetelem k voziku 2, do vné&j3i polohy, 2zndzornéné na
Obr. 1 se zFfetelem k voziku 3. Obr. 2 znézorfiuje levou
zdvihaci kladnici paru zdvihacich kladnic 7 v do vn&ijsku
otolené poloze, a pravou zdvihaci kladnici v dovnit? otodené
peloze., Tyto pPary zdvihacich kladnic Jjsou p¥ihodné
provozovany pomoci hydraulickych za¥izeni pist/vadlec &i
neznazornénych podobnych.

Obr. 2 je Dbodnim pohledem na vozik 3. Tento vozik je
pohanén péasem a obsahuje hnaci péasy 8, 9, jeZ se pohybuji

okolo part kol 10, 11, 2z nichZ jsou kola spolupracujici s



pasem 9, znédzornéna na Obr. 2. Pasy 8, 9, mohou byt
vyrobeny, napriklad, =z vyztuZeného polyuretanu. Par kol 10
je pohénén motorem (nezndzornén), napfiklad, hydraulickym &i
elektrickym motorem, namontovanym na voziku 3, JjehozZ
v¥stupni h¥idel pohéni tradidnim zplsobem kola Fedeného paru
kol pres néjakou vhodnou prevodovku. KaZdé z té&chto kol miZe
byt alternativné pohédnéno svym vlastnim individualnim
motorem. Vozik 2 rovné&Z obsahuije pésy 12, 13, jeZ se otadeji
okolo volné  rotujicich kol z péru kol 14, 15. Pasy 8, 9,
voziku 3 a pésy 12, 13, voziku 2 se pohybuji po sestupovych
kolejnicich 16, 17, namontovanych podél celé délky prepravni
plodiny 1. KazZdy pés zajidfuje na svém vnitfnim povrchu
podélné se protahujici Zebro 18, jeZ se pohybuje ve Zlabku
¢i kanadlku zformovaném v kolech kaZdého pdru kol. Toto brani
tomu aby se pasy ve vztahu ke kolGm nepohybovaly do stran.
Kazdy vozik 2, 3, rovnéZ obsahuje pés napinajici zafizeni,
jeZ miZe Dbyt Jjakéhokoli vhodného druhu, a kteréZto pas
napinaci zarizeni 19, jeZ plsobi na krajni nepohdnéci par
kol 11 voziku 3, je znédzorné&no na Obr. 2.

Vozik 2 znazornéného ztvarnéni neobsahuje pér hnacich
kol, ale misto toho je pfipojen k voziku 3 pomoci pevného
spojeni s ménitelnou délkou, nap¥iklad, hydraulického pisto-
vého/valcového zafizeni, jeZ je pevné& namontovéno na voziku
2 a tyde pistu 20, kterd je pevné pFripevnéna k voziku 3.

S prepravni plodinou 1 s8e poditd k posunu vozidla
neseného voziky 2 a 3 ze zajiZdéciho modulu do préazdného
parkovaciho mista na jednom =z podlaZi parkovaci budovy,
respektive z parkovaciho mista do vyjiZdé&ciho modulu. Za tim
G¢elem je plofina 1 opatfena koly 21-24, z nichZ alespoi obé&
kola jednoho péru kol Jjsou pohédnéna hnacim prostfedken

(nezndzornéno), zajisténym na plofiné 1. Kola 21-24 se

pohybuji na kolejniciech 25, 26 po kaZdém podlaZi, tyto
kolejnice se protahuji v pravych dGhlech do dvou fFad

parkovacich mist 27, jak je nédzorné uvedeno na Obr. 4.
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N&jaké vozidlo Jje =zaparkovadno v parkovaci budové
v principu stejné jak v parkovaci budové popsané v SE-B-459
110, a SE-B—-465 585, a postup parkovani v +tomto ohledu zde
tedy neni podrobné popisovéan. Tedy pfi parkovani v parkovaci
budové je Fidicem =zajeto vozidlem do zajizZdéciho modulu,
jenZ pak Fidi¢ opusti. Pokud jiZ tak nebylo udinéno, voziky
2 a 3 Jje pak pohybovano s prepravni plosiny do zajiZdé&ciho
modulu tak, Ze par zdvihacich kladnic jednoho voziku Dbude
umistén proti pfednim kollm daného vozidla, po &emZ se
kladnice tohoto paru pohybuji z do vnit¥ku otodené polohy do
polohy otodené ven a témito zdvihaji a podpiraji pfedni kola
vozidla. Druhym vozikem je pak pohybovéno ve vztahu k prvni
pfepravni plosiné, a tim ve vztahu %k vozidlu, pomoci
hydraulického pistového-valcového za¥rizeni, Jjez spojuje
dohromady voziky 2 a 3. Béhem tohoto pohybu ty zdvihaci
kladnice péru zdvihacich kladnic tohoto voziku, jeZ Jsou
umistény nejbliZe prednich kol vozidla, jsou otodeny smérem
ven a pohyb je pFeruden kdyZ tyto zdvihaci kladnice zaberou
zadni kola vozidla, po d&emZ smérem dovnit?¥ otoené zdvihaci
kladnice téchto pard zdvihacich kladnic jsou otoleny smérem
ven tak, Ze zadni kola vozidla budou zvednuta a podporovéana
druh¥m vozikem. Pak se voziky 2 a 3 vraci na pFepravni
plosinu 1, jeZ prepravuje vozidlo do jeho zamy&leného mista
parkovani v parkovaci budové, VsSechny pohyby pFfepravnich
za¥rizeni jsou ovladany automaticky pomoci poéitade.

Na znézornéni Obr. 4 se prepravni plod&ina zastavila
pfred prazdnym parkovacim mistem 27 v parkovaci Dbudové
a voziky 2 a 3 bylo zajeto do tohoto parkovaciho mista po
kolejnicich 29, 30, zajisténych v kaZdén parkovacim misté,
pomoci aktivace hnaciho prostfedku voziku 3. KaZdé parkovaci

misto 27 obsahuje polohové senzory 28, JjeZ funguji k

ujisténi toho, Ze dané vozidlo ije spréavné v parkovacim
prostoru umisténo, t.3j., Ze v daném misté je umisténo celé
vozidlo a Ze jeho Zadna &ast nevyCnivé tak, aby se bréanilo

néaslednému pohybu pfepravni plofiny anebo zabrénilo tomu aby




bylo vozidlem do daného prostoru zajeto pfilid daleko a tin
do3lo k poB3kozeni Jjeho pFedni ¢&asti. PFislusnad ¢&idla tak
detekuiji kdyZ je vozidlem zajeto do zamy3leného parkovaciho
polohy. Tyto polohové senzory mohou mit podobu induktivnich
senzorQ namontovanych na voziku 2 a magnetd namontovanych na
kolejnicich 29, 30, v parkovacim misté., Prirozené mohou byt
pouZity jiné typy polohovych senzorfi. Nap¥iklad, k detekci
polohy vozidla nebo polohy pfedniho voziku, jak je spatfovan
ve sméru pohybu vozidla, mohou byt zajistény fotobufiky. KdyZ
parkujici budova obsahuje parkovaci mista vzdjemné rhznych
délek, 8 nimiZ se politad pro umisténi vozidel rdzné délky,
tato parkovaci mista (prostory) mohou byt pEFihodné opatfeny
detektory, které detekuiji kdyZ =zadni zakoncéeni vozidla
projde vstupen do uréitého parkovaciho mista. Signél
z polohového senzoru 28 tak zplhsobi, Ze se pohyb voziku 3
zastavi a pary zdvihacich kladnic wvozikt 2 a 3 budou
posunuty smérem dovnit¥, po demZ jsou voziky 2 a 3 zacouvany
na pFepravni plodinu 1 se zdvihacimi kladnicemi v jejich
dovnit¥ otodenych ¢&i sklbpenich polohéch,

Navie, k wujisténi toho, e dané vozidlo nebude
podkozeno p¥i jeho ukléddéani v parkovacim misté& nebo p¥fi jeho
opoudténi, polohové senzory rovnéZ zajistuji, Ze béhem &asu
nedojde Lk Zadnému hromadéni eventuédlnich nepfesnosti pri
Fizeni wvoziku 3 tak, Ze se vzajemné polohy vozikl 2 a 3
a prepravni plofiny L stanou neurditymi, t.j., takové
nepfesnosti, v nichZ se vzddlenost pojetd vozikem 3 nebude
pfesné shodovat s otéadivym pohybem obvodu hnacich kol,
napfiklad disledkem klouzdni mezi pasem a kolem anebo pasen
a kolejnicemi. Aby se 2zajistilo, Ze vozik 3 bude vzdy
umistén v pfesné stejné poloze na pFepravni plosiné 1, miZe
byt vhodné zajistit podobné polohové senzory, jeZ snimaji
relativni polohu vozikl, kdyZ jsou voziky 2 a 3 umistény na
p¥epravni plos3iné 1, obzvlasté kdyZ se s polohovymi senzory
poCita, Ze budou primo detekovat polohu vozidla a ne polchu

p¥ednich &asti vozikd 2 a 3. V tomto ohledu se zdiraziuje,



e 1 kdyZ polohové senzory 28 obsahuji spoluplsobici
zarizeni na prednim voziku a v parkovacim mist&, je nezbytné
opatfit oba voziky 2 a 3 t&mito zarizenimi, protoZe tyto
voziky jsou Fizeny v jednom anebo druhém sméru, v zavislosti
na tom, ve kterém z parkovacich mist 27, umisté&nych na jedné
nebo druhé strané pfepravni ploSiny 1, m& byt vozidlo nesené
voziky 2 a 3 zaparkovéno.

Kazdy vozik 2 a 3 Jje na svych vzadjemné& distalnich
zakonéenich také opatfen kartddem 31. Funkci t&chto kartady
je okartdovat kolejnice na voziku a parkovacich mistech
pred pésy voziku. v

Podle jedné prednostni varianty tohoto vynalezu, jak
plodSina 1, tak voziky 2 a 3 je/jsou opatfeny prostfedky pro
detekovani toho, 2zda ije &i neni né&jaké parkovaci misto
prézdné. Toto dvojité zajistuje, Ze vozidlo nesené voziky
2 a 3 nebude fizeno do obsazeného parkovaciho mista, pokud
by m&lo automatické ¥izeni pfepravni ploSiny z toho &i onoho
divodu selhat, takZe se plodina pfed obsazenym parkovacinm
mistem zastavi. Na vozicich 2 a 3 miZe byt, napriklad,
nhamontovéan Dopplerfiv radar.

Korespondujicim zpUsobem je pak zaparkované vozidlo
vyjimdno 2z néjakého parkovaciho mista a pfepravovano do
vyjiZdéciho modulu.

t

mizZe

LN

Rozumi se, Ze znédzorné&né a popsané ztvarnéni maZe b
v ramci tohoto vynédlezu upravovéno. Napriklad, vozik 2

byt opatfen hnacim prostfedkem pro jeden ¢&i vice para kol,
v kterémZto pripadé mGZe Dbyt vynechédno hydraulické pistové-
vadlcové zarizeni spojujici voziky 2 a 3. Mohou byt pohdnéna
v8echna kola voziki a tyto voziky mohou byt pohéanény na
tradiénich kolech, namisto pasi. Kola voziku spolupfisobici
s pésy mohou mit dvojité p¥iruby, jeZ zabrafuji pastm aby se
ve vztahu ke kolim posouvaly do stran, namisto &i dopliikem
ke Zlabkim spolupracujicich s Zebry na pésech. Tento vynélez
je tudiZ omezen pouze obsahem nésledujicich patentovych

naroku.
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PATENTOVE NAROKY

Zarizeni pro automatickou pFfepravu vozidel v parkovaci
budové ze zajiZdéciho modulu do parkovaciho mista /27/, jeZ
obgahuje prvni pfifné se pohybujici pFepravni pleodinu /1/,
jiz je moZno pohybovat po a mezi riznymi parkovacimi patry
¢i podlazimi parkovaci budovy, a kterd obsahuje druhy vozik
/2/ a tfeti vozik /3/, JjenZ kaZfdy obsahuije zvedaci zaFizeni
/4, 5, 6, 7/ pro zvednuti a podpirani padru kol vozidla,
druhy a tfeti vozik jsou umistény za sebou ve sméru kolménm
k pohybu prvni prepravni plosiny po parkovacim podlazZi,
a jsou pohyblivé v pravych dhlech k¥ Jjejimu sméru pohybu po
parkovacim podlazi; vy znadé¢uiici se timnmn, Ze
alespoil jeden z druhych a +tFetich vozikh /2, 3/ obsahuje
hnaci kola /10/ a hnaci prostfedek pro pohybovéani timto

vozikem ve vztahu k prvni prepravni ploding /1/.

Zarizeni podle nédroku 1, vy znacé¢uijiecedi s e t im,
Ze pouze Jeden z druhych a tPetich vezikd /2, 3/ obsahuije
hnaci kola a hnaci prostfedek; a Ze druhé a tfeti voziky /2,

3/ jsou spojeny dohromady pomoci spojeni s ménitelnou délkou

/20/.

Zatrizeni podle néarokt 1 anebo 2, vy znadcécuijiceci se

t im, 2e druhy vozik /2/ a/nebo t¥eti vozik /3/ dje/jsou

pohédnény péasen.

Za¥tizeni podle néarokd 1, 2, ¢i 3, vy znadc¢uijici se
t im, Ze pasy /8, 9, 12, 13/ druhého a tfetiho wvoziku /2,
3/ se pohybuji na kolejnicich /16, 17, 29, 30/ namontovanych
na prvni pfepravni plosiné /1/ a na kazdém parkovacim misté
/27/; a tim, Ze dvé vzajemné vzdalend zakonleni druhych a
tFetich vozikd nesou kartéade /31/, dJejichZz funkci dJe

okartadovavat kolejnice docista kdyZ se voziky pohybuji.



-

Zarizeni podle jakéhokoli z ndrokd 3 a 4, vy znaduiji-
¢ i s e t im, Ze kaZdy péds /8, 9, 12, 13/ druhého a trfeti-
ho voziku /2, 3/ mé& na svém vnitfku upevndno centralni Zebro

/18/, jeZ se pohybuje v prisluiném 21l4bku zajidté&ném v kaZdén

kole /10, 11, 14, 15/ druhého a t¥etiho voziku.

Zarizeni podle jakéhokoli z pfedchozich ndroki, v y z n a -
¢ujici se t im, Ze v parkovacim nmisté /27/ jsou

namontovany senzory polohy /28/, jejichZ funkceci je hléasit
kdyz je vozidlo nesené druhym a tFfetim vozikem /2, 3/

umisténo v parkovaci poloze v néjakém parkovacim mista.

Zarizeni podle nédroku 6, vy zna & ujici s e t imnm,
Ze na prvni pfepravni plosiné /1/ jsou namontovény senzory
polohy a jejich funkci je hlésit, kdyZ jsou druhy a treti
vozik /2, 3/, a timto Jjimi nesené vozidlo, umisté&ny
v pfepravni poloze na prvani pfepravni plodiné; a Ze ovladaci
zatizeni prvni prepravni ploZfiny je zkonstruovéno k pohybu
prvanim vozikem pouze tehdy, kdyZ Jjsou druhy a tPeti vozik

v Pelené prepravni poloze,

Zarizeni podle jakéhokoli z pfedchozich nédrokd, v y z n a-
¢ujici se tim, Ze alespoil jeden z vozikl obsahuje
prostfedek pro detekci =zaparkovaného vozidla v parkovacin

misté.

Zarizeni podle naroku 8, vy znadéuijioei s e t im,

ze timto detekénim prostfedkem je Dopplertv radar.
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