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Abstrakt 

 Cílem mé práce je zmapování současné produkce v oblast i 
manipulačních vozíků  a odhadnut í budoucího vývo je.  

 Práce je rozdě lena do sedmi hlavních část í.  

 První část  se zabývá úvodem a seznámením se s problemat ikou. 

 V druhé část i jsou popsány cíle a postup zpracování.  

 Ve t řet í část i je popsána kategorizace manipulačních vozíků  a  
používané techno logie.  Hlavní rozdě lení tvo ř í nemotorové a motorové 
vozíky. 

 Čtvrtá část  se věnuje popisu současné produkce na t rhu. 

 V páté část i je malé zhodnocení ne jpoužívaně jš ích druhů  vozíků .  

 Šesté část i je  věnován popis automat izovaných procesů  v manipulační 
technice.  

 V poslední sedmé část i je celkové shrnut í a zhodnocení 
nashromážděných informací.  

Klíčová slova:  manipulační vozíky, manipulace,  skladování,  přeprava 

Abstract 

 The aim o f my thesis is  to  analyze the current  product ion o f handling 
t rucks,  and assessing o f future developments.  

 The work is divided into seven main parts.  

 The first  part  deals with the preface and int roduct ion to  the subject .  

 The second sect ion descr ibes the aims and processing. 

 The third part  descr ibes the categorizat ion o f handling t rucks and use 
techno logy.  The main divis ion consist s of non-motorized and motorized 
t rucks.  

 The fourth part  descr ibes the current  products on the market .  

 The fift h part  is the evaluat ion o f most  used cars.  

 The sixth sect ion is  devoted to  a descr ipt ion o f the automated 
processes in hand ling techno logy. 

 The last  seventh part  is a summary and evaluat ion o f co llected 
informat ion. 

Keywords: handling t rucks,  handling, storage,  t ransportat ion 
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1. Úvod 
 

V celé histor ii lidstva se snažíme dopravovat  mater iál všeho druhu 

z místa A do místa B. Už v pravěku lidé řešili problemat iku dopravování 

mater iálu,  zejména pak ulovených ko ř ist í.  

Velký zlom nastal u starých Egypťanů ,  kteř í řešili manipulac i 

s mater iály zejména př i stavbě  pyramid a dalš ích monumentů ,  které zdobí 

náš svět  až dodnes.  Stař í Egypťané jako první zvládali na svou dobu 

nesmírně  s ložit é logist ické úko ly.  Mezi t yto úko ly nepochybně  pat ř ilo  

dopravování velmi rozměrných kvádrů  na místo stavby, které mě ly 

hmotnost  mnoha tun. 

I  my v současné době  pot řebujeme dopravovat  mater iály všeho   

druhu. Od nejmenších manipulačních operací,  které využ íváme dnes a denně  

pro své osobní pot řeby, až po velmi rozměrné kusy mater iálu pot řebné 

např íklad př i stavbě  mostů ,  přehrad, elektráren, atd.  V dnešní době  jsou 

kladeny požadavky hlavně  na rychlost ,  efekt ivnost  a hlavně  se vším 

spo jenou ekonomičnost .  

Rychlá manipulace ve skladech a správné set ř ídění je  jeden 

z nejdů ležitě jš ích faktorů,  které urychlují nakládku a vykládku. K těmto 

úkonům jsou právě  manipulační vozíky nepostradatelným pomocníkem, také 

díky bohatému př íslušenství se hodí na mnoho druhů  přepravovaných 

mater iálů  a jejich rozměrů .  

Následujíc í bakalářská práce se zabývá  rešerší a také technickým 

popisem základních techno logií používaných v konstrukci manipulačních 

vozíků  v dnešní době  a blízké budoucnost i.  
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2. Cíl práce a metodika 
 

  Cílem této bakalářské práce je analýza a zhodnocení běžně  

používaných manipulačních vozíků .  Je zde uveden také st ručný přehled 

používaných techno logií př i konstrukci vozíků .  Každý výrobce uvád í na t rh 

jiné techno logie a vnáší do nich své inovace.  Př i tvorbě  spo lupracuji hlavně  

s firmou Jungheinr ich ČR, která mi poskyt la  velmi cenné informace. Přesto 

jsem se zaměř il na popis techno logií,  které tvo ř í základ konstrukčních celků  

manipulačních vozíků ,  a proto jsou u vět šiny výrobců  stejné.  

 Další část  této  práce je věnována parametrům současné produkce. Do  

této  část i je  zahrnuto zevrubné seznámení se současnými předními výrobc i 

manipulační techniky. Tato část  umožňuje nahlédnut í do specializac í 

různých firem, st ručné histor ie,  rozsahů  výroby a hodnocení provozních 

parametrů .  

  

  



 - 3 - 

3. Kategorie a charakteristika manipulačních vozíků 
 

V oboru manipulační techniky existuje mnoho rozdě lení 

manipulačních vozíků .  Setkáváme se s rozdě lením podle pohonu, podle 

účelu a nosné část i,  podle obsluhy, atd. .  V této  kapitole se budu věnovat  

popisům jednot livých druhů  vozíků  z technické st ránky.[3] 

 

3.1 Bezmotorové manipulační vozíky 
 

Tento druh vozíků  je často využíván v menších skladech, kde není 

veliká dopravní vzdálenost .  Mezi jeho klady pat ř í jednoduchá manipulace,  

vysoká spo lehlivost ,  menší po ř izovací náklady a především pro obsluhu 

není nutné ř idičské oprávnění.  [1] 

3.1.1 Bez zdvihu 
 

Do této kategorie pat ř í vozíky pro běžné i domácí použit í.  Jsou to 

vozíky jednoko lové až čt yřko lové konstrukce.  

Obr.1: Č tyřkolový plošinový vozík  [10]   Obr.2:  Stohovací rudl  [11]  
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3.1.2 Se zdvihem 
 

3.1.2.1 Bezmotorový zdvih 
 

Nejznámě jš í nízkozdvižný vozík zvaný také „paleťák“, který 

můžete najít  prakt icky ve všech skladech i soukromých garážích.  Zdvih je  

zde zabezpečován mechanickým působením obsluhy („pumpováním“) na 

ř ídicí o j vozíku. Ř ídicí o j vozíku je napojena na píst  v hydraulickém válci,  

který zabezpečuje př ívod t lakového oleje do zdvihac ích elementů  vozíku.  

V současnost i je  možné se potkat  s takto řešenými vozíky s nosnost í až 

2300 kg. Ř ízení je zajišťováno o jí,  která ř ídí vět šinou zdvo jené ř ídicí ko lo.  

Mater iál ř ídicích i vidlicových ko l se vyrábí v různých mater iálech 

s ohledem na pracovní prost ředí vozíku. Např íklad guma, nylon, ocel,  

polyuretan.  V rámci usnadnění jsou dražší modely vybaveny váhou, pro  

rychlé odeč ítání váhy naloženého břemene bez nutnost i překládání.  Firma 

Jungheinr ich ČR používá techno logii se čt yřmi vážícími buňkami 

umístěnými v koncových bodech vidlí pro velmi přesné měření až do sklonu 

2°.  [1] 

Obr.3: Jungheinrich AM2200 [7]  Obr.4:  Jungheinrich AMW 22/22p s váhou [7]  
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3.1.2.2 Motorový zdvih 
 

Bezmotorové vozíky s motorovým zdvihem mohou sloužit  pro 

př íležitostné stohování,  nakládku a vykládku užitkových vozů  atd. .  Mohou 

však plnit  i oblíbenou funkci mobilního pracovního stolu.  Vedení a ř ízení je  

umožněno opět  přes ř ídic í o j,  avšak zdvihání a spouštění je zajištěno  

elektromotorem, dále kladkami na rámu nebo nůžkovou konstrukcí.  [1] 

Obr.5: Jungheinrich HC 110 [7]   Obr.6:  Jungheinrich AMX/AMX-E [7]  

 

 

 

 

 

 

3.2 Motorové manipulační vozíky 
 

Tento typ je široce využíván. Používají se ve vět ších skladech.  

Možnost i zakládání až do výšky 4 metrů .  Mají mnohem var iabilně jš í 

př íslušenství.  Použit í i v těžších terénech. Dosahuje se zde také mnohem 

vět ších hmotnost í přepravovaných předmětů ,  u nejvýkonně jších čelních 

vozíků  poháněných dieselovým nebo plynovým motorem může být  zat ížení 

až 9 tun. [1] 

3.2.1 Bez zdvihu 
 

Do této kategorie prakt icky pat ř í pouze tahače.  Používá se př i  

přemísťování nákladu. Př i převozu nejsme limitováni velikost í ložné 

plochy, ale pouze užitnou hmotnost í daného tahače.  Můžeme př ipo jovat  

více přepravovaných př ívěsů  za sebou. Je to  v podstatě  e lektr ické vozítko  
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s různorodým př ipo jovacím zař ízením. Vyrábí se ve t řech provedeních – s 

chodící,  sto jící nebo sedící obsluhou. Nejčastě ji se s t ímto přepravováním 

můžeme setkat  na let išt ích př i přepravě  zavazadel.  [1] 

Obr.7: Toyota BT Unimover [8]        Obr.8:  Jungheinrich EZS 570 [7]  

 

 

 

 

 

 

3.2.2 Se zdvihem 
 

V kategorii „se zdvihem“existuje velké množství druhů  vozíků .  Pat ř í 

sem jak nízkozdvižné, tak vysokozdvižné vozíky.  Jsou poháněné 

elektromotory,  nebo dieselovým př ípadně  p lynovým agregátem. Dieselové a 

plynové agregáty mají velmi objemné motory z důvodu dosažení vysokých 

hodnot  točivého momentu. [1] 

3.2.2.1 Elektrický pohon 
 

Mezi klasické představitele  těchto vozíků  pat ř í nízkozdvižné 

vozíky, vysokozdvižné vozíky (zvané též jako zakladače),  ret raky a čeln í 

elektr ické vozíky. Dodávku energie zajišťují velkokapacitní akumulátor y 

vět šinou s napět ím 24V, 48V, 80V (záleží na výrobci).  Zde je snaha o  

rychlé dobíjení akumulátoru,  př ípadně  o  možnost  výměny akumulátoru.  

Kapac ita bater ie  se vět šinou dimenzuje na 8 hodin provozu, tedy 1 směnu.  

U některých typů  čelních elektr ických vozíků  se vyskytuje plně  

automat izovaný systém výměny akumulátoru.  Tím odpadá nutnost  vozíku 

být  v dobíjecí stanic i po dobu dobíjení.  [1] 
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Elektrické nízkozdvižné 

Tyto vozíky lze použít  na přepravu těžších břemen a i na delš í 

vzdálenost i.  Podle t ypu se můžeme setkat  s druhy pro chodící,  sto jící,  nebo  

sedíc í obsluhu. Méně  často se setkáme s kombinací stojící a chodíc í 

obsluhy. K ř ízení směru slouží o j ovládaná obsluhou, která obsahuje 

všechny pot řebné ř íd icí prvky. Oj je spo jena s po jezdovým ko lem a natáč í  

jím. Toto neplat í u sedíc í obsluhy,  zde je  ř ízení provedeno hydraulicky přes 

malý vo lant .  V těchto vozících zaručuje pojezd vozíku výkonný t ř ífázový 

elektromotor.  Další ned ílnou součást í těchto vozíků  je také hydraulický 

agregát  pro dodávání t lakového o leje pro zvedání břemen. Vozíky jsou 

vybaveny elektromagnet icky uvo lňovanou jednostupňovou pružinovou 

brzdou typu ABM. [1] 

Obr.9: Brzda ABM [1]  

 1 – Magnet 

 2 – Kotevní deska brzdy 

 3 – Brzdový kotouč 

 4 – Unášeč  

 5 – Upevňovací šrouby 

Obr.10: Uspořádání  konstrukčních skupin [1]  

 1 – Spojovací vahadlo 

 2 – Brzda 

 3 – Hydraulický agregát 

 4 – Řídicí oj 

 5 – Přístrojový kryt 

 6 – Elektronika pojezdu 

 7 – Pojezdový motor 
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Elektrické vysokozdvižné 

Vysokozdvižné elektr ické vozíky jsou svou konstrukcí velmi 

podobné nízkozdvižným. Hlavním rozdílem je,  že dosahují zdvižné výšky 

u některých typů  až 3 metry.  Samozřejmě  také mají výkonně jš í t ř ífázové 

elektromotory.  Jsou vybaveny rámem, ve kterém se pohybují vidlice pomocí 

dvou hydraulických válců .  Výhodou u některých typů  těchto vozíků  jsou 

zdvo jené vid lice.  Jeden pár vidlic  je  uložen ve zdvižném rámu a funguje 

jako vysokozdvižný, zat ímco druhý pár vidlic  zůstává do le a funguje jako  

nízkozdvižný. To umožňuje velký nárůst  přepravovaného objemu. [1] 

Obr.11: Vlevo: Jungheinrich EJD 220,  Vpravo: Jungheinrich ETV Q20 [7]  

 

 

 

 

 

 

 

 

Zvláštní skup inu tvo ř í u elektr ických vysokozdvižných vozíků  

vozíky s výsuvným sloupem nebo li retraky. Tyto vozíky mohou pracovat  

ve velmi úzkých uličkách díky svému sloupu, který je  možno zasunout  až 

ke kabině  ř idiče daleko od předních kol.  Dobrou manipulovatelnost  

v malých uličkách také zajišťuje elektronické ř ízení všech ko l.  Mohou 

dosahovat  výšky zdvihu více jak 10 m, k  čemuž slouží systém Tr iplex DZ.  

Díky tomuto systému také vozíky s takto velkou zdvihovou výškou maj í 

průměrnou prů jezdnou výšku. [1] 
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Obr.12: Troj i té  zvedací  zař í zení Triplex  [2]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Čelní elektrické vysokozdvižné vozíky 

Čelní e lektr ické vozíky pat ř í v  kategorii vozíků  

s elektromotorem mezi nejvýkonně jší.  Mohou přepravovat  břemena až do  

hmotnost i 5  tun a do výšky i přes 3  metry.  Konstrukce může být  3  nebo 4 

kolová. 3 ko lová konstrukce umožňuje na rovném povrchu o mnoho lepš í 

pohyblivost ,  zajišťuje možnost  otočení o  180° na místě .  4 ko lové provedení 

má výhodu vět ší stabilit y i na nerovném povrchu. Samozřejmost í je  

hydraulicky ř ízená zadní náprava. Pohon může být  vyveden na zadní 

kolo(a) pomocí vert ikálně ,  nebo hor izontálně  u loženého der ivačního  

elektromotoru,  kde výkon přenáš í dvoustupňová převodovka s kuželovým 

soukolím a s celkovým převodovým poměrem i=18,04:1.  Pohon může být  

veden i na přední ko la,  kde může být  u každého ko la jeden elektromotor a 

spo lu se synchronizační jednotkou zároveň fungují jako elektronický 

diferenciá l.  Jsou vybaveny provozní a zajišťovací brzdou. Tuto funkc i 

zajišťuje hydraulická bubnová brzda s vnit řními čelistmi.  [1] 
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Obr.13: Umístění  montážních celků  [1]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.2.2.2 Se spalovacím motorem Diesel/LPG 
 

V této kategorii se nachází výhradně  čelní vysokozdvižné vozíky 

pat ř íc í mezi ne jvýkonně jš í.  Hlavní součást í je vysokoobjemový spalovac í 

motor.  Používá se vznětový č i zážehový agregát ,  kde u zážehového motoru 

se dnes už používá výhradně  p lyn. V minulost i jsme se mohli setkat  

se zážehovými motory na benz ín,  ale  kvů li dražšímu provozu a hlavně  

menším emis ím se přešlo na plyn. 

Spalovací motor v těchto vozících plní hlavně  účel generátoru 

t lakové kapaliny. Všechny ostatní pot řebné pohyby jsou prováděny 

hydraulicky. U samotného pohonu vozíku se rozlišují dva druhy pohonu -   

hydrostatický  a hydrodynamický. Toto je jedním z nejdů lež itě jš ích 
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faktorů  př i výběru tohoto typu vozíku. Č istě  mechanický pohon po jezdu od 

spalovacího motoru je dnes již v tomto druhu manipulační techniky 

minulost í.  [1] 

Spalovací motory 

 Samotné spalovací motory jsou speciá lně  navrženy pro pot řeby 

vysokozdvižných vozíků .  Jsou to  vysokoobjemové motory se čt yřmi až osmi 

válci.  Nejčastě ji používané motory jsou od firmy Perkins,  ale i GM, Toyota,  

Mitsubishi,  Nissan, Mazda. Díky velkým objemům motorů  se dosahuje 

velkého krout ícího momentu již př i velmi nízkých otáčkách spalovacího  

motoru.  [1] 

Hydrostatický pohon 

 Tento pohon je založený na působení t lakové energie kapa liny. Hod í 

se především pro rychlé a  var iabilní ovládání.  Z důvodu absence 

převodovky těmto vozíkům nevadí časté změny směru jízdy. Ale pro velké 

přepravní vzdálenost i je  nevhodný. Výhodou tohoto pohonu je var iabilit a  

konstrukce funkčních celků  z důvodu přenášení t lakového media 

vysokot lakými hadicemi.  [1] 

Obr.14: Schéma hydrostat ického pohonu [9]  
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Hydrodynamický pohon 

 Naprot i hydrostat ickému pohonu je hydrodynamický pohon založen 

na působení kinet ické energie kapaliny. Tlaková kapalina generovaná 

motorem se vhání do hydrodynamického měniče točivého momentu 

zařazeným mezi převodovkou a spalovacím motorem. Kvů li mechanické 

změně  v převodovce př i požadavku na změnu směru jízdy se tento typ 

pohonu více hodí na vět ší přepravní úseky. [1] 

 

Obr.15: Schéma hydrodynamického pohonu [9]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Převodovky 

 Firma Junghe inr ich ČR používá pro své vozíky s hydrodynamickým 

pohonem 3 druhy převodovek. První dva typy převodovek mají pouze jeden 

rychlostní stupeň dopředu a jeden dozadu. Zde je  hnací náprava součást í 

převodovky. U t řet ího typu se setkáváme s dvěma rychlostmi pro každý 

směr po jezdu. Tento typ se používá u nejvýkonně jších vozíků  

s hydrodynamickým pohonem. Všechny převodovky jsou vybaveny 
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jednostupňovým měničem s vo lnoběžným rozváděcím ko lem. Tím je 

dosaženo vysoké úč innost i v celém provozním rozsahu. [1] 

 

Obr.16: Vlevo nahoře: Převodovka TXL 25,  Vpravo nahoře: Převodovka TXL 30,  Dole:  

Převodovka PST 2 [1]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Spojky 

 

 Podle použité převodovky se používají př íslušné hydraulické 

lamelové spo jky. Pro první dvě  převodovky s jedním stupněm se používají 2  

hydraulické spo jky. Pro t řet í převodovku s dvěma rychlostními stupni jsou 

použity 4 hydraulické spo jky. [1] 

 Ve skř íni jsou umístěny ve stanoveném po řadí lamely obložení 

a ocelové lamely.  Nábo j spo jky je v záběru s lamelami obložení a skř íň  

spo jky s ocelovými lamelami.  Př ít lačná deska drží lamely ve skř íni.  Pokud 

na píst  působí hydraulický t lak,  je svazek lamel st lačován a spo jka přenáš í 

moment .  Př i poklesu t laku vrací píst  do výchozí po lohy t lačná pružina.  [1] 



 - 14 - 

 

Obr.17: Spojky DFG/TFG 16/20 [1]  

Funkce :  Po př ivedení t laku na spo jku pro rychlost  

vpřed (2) se síla přenáší přes měnič  (1),  spojku 

(2),  ozubená ko la (3) a (6) a je přenášen na 

kuželové ko lo (5).  

 Po př ivedení t laku na spo jku pro rychlost 

vzad (7)  se síla přenáší v opačném směru  přes 

ozubená ko la (3),  (4),  (6),   a je přenášen na 

kuželové ko lo (5).  [1] 

Obr.18: Spojky DFG/TFG 20-30 [1]  

Zde jsou lamelové spo jky pro rychlost  vp řed (2)  

a vzad (7) oprot i předchozím umístěny 

v oddě lených skř íních.  

Funkce: Po př ivedení t laku na lamelovou spo jku 

pro rychlost  vpřed (2)  se s íla přenáší přes měnič  

(1),  ozubená ko la (3) a (4) a je  přenášena na 

hř ídel kuželového kola (5).  [1] 

 Po př ivedení t laku na spo jku pro rychlost  

vzad (7) se s íla přenáší v opačném směru přes 

ozubená ko la (6),  (4) a je přenášena na hř íde l 

kuželového kola (5).  [1] 

Obr.19: Spojky DFG/TFG 40-50 [1]  

 

 

 

 

Poz. Název 

8 1. rychlost vpřed 

9 2. rychlost vpřed 

3 1. rychlost vzad 

2 2.rychlost vzad 
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Přenos s íly a obrácení směru otáčení je prováděno stejně  jako  

u předchozího typu. [1] 

 

Regulační čerpadla 

 

 Regulační čerpadla jsou nedílnou součást í prakt icky všech 

manipulačních vozíků .  Ne jdů ležitě jš í funkci však plní u vozíků  

s hydrostat ickým pohonem, kde soustavami čerpadel a hydromotorů  

zajišťujeme nejenom zdvihy, ale i veškerý pojezd. [1] 

Obr.20: Axiální  pístové  rotační  čerpadlo – schéma pojezdu – uprostřed: neutrální  

poloha,  vlevo:pojezd vzad, vpravo: pojezd vpřed [1]  
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 Výše uvedeným čerpadlem generujeme t lakovou kapalinu vedouc í 

do radiálních rotačních pístových hydromotorů  na hydraulické nápravě .  

Samotné ř ízení hydrostat ického vozíku pak probíhá natáčením naklápěc í 

desky (1).  Po loha naklápěcí desky je snímána snímačem úhlu,  

vyhodnocována regulací pohonu a regulována dle po lohy pedálu po jezdu.  

S rostoucími otáčkami regulačního čerpadla (4.6) roste dodávané množství 

a t ím i rychlost  pojezdu. [1] 

 

Obr.21: Hydraul ické  schéma hydraul ické  nápravy – vpravo: radiální  rotační  pístový  

hydromotor 6.1 [1]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.3 Přídavná zařízení (př íslušenství) k manipulačním 
vozíkům 

 

Pod manipulačními vozíky si vět šinou každý představí vozík s dvěma 

lyž inami na přepravování palet .  Z důvodu manipulování i s věcmi vět ších 

rozměrů ,  které se nevejdou na paletu,  nebo př i různých nak láněních a 

jiných uchyceních se vyrábí k vysokozdvižným vozíkům rozsáhlé 

př íslušenství.  Firmy se snaží pokud možno co nejvíce zjednodušit  výměny 

př íslušenství.  S těmito různorodými př ídavnými zař ízeními se stává z 
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vysokozdvižného vozíku více var iabilně jší st roj nejen pro práci ve 

skladování.  [1] 

Obr.22: Ukázky př í slušenstv í ,  Zleva: montážní  plošina,  hydraul ická lopata,  nosič  sudů ,  

výklopné zař í zení , dvoji té pale tové svěrací  v idlice ,  nosný trn [12]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Kompaktní skladovací systém Shuttle 

  

Do této  kapitoly jsem zařadil systém Shut t le  z důvodu, že je  to  ve své 

podstatě  př ídavné zař ízení.  Jedná se o  bezdrátově  ř ízený nízkozdvižný 

vozík,  který má za úče l pouze př ivést  paletu k vysokozdvižnému vozíku 

z hlubokých skladovacích systémů .  Pro bezuličkové sklady je tento systém 

naprostou nutnost í.  Firma Jungheinr ich ČR dě lá v tomto systému dvě  verze.  

První z nich nese označení IPC (In Pallet  Carr ier),  kde Shut t le  má 

samostatné lyžiny, na kterých nadzdvihne  požadovanou paletu.  Druhá verze 

s označením UPC (Under Pallet  Carr ier) je podstatně  menší.  Nemá 

samostatné lyžiny a palety dopravuje tak,  že zajede pod paletu,  zdvihne a 

př iveze na konec kanálu př ípadně  naopak.  [1] 
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V praxi tento systém funguje tak,  že vysokozdvižný vozík vyzdvihne tento 

Shut t le do požadovaného kanálu.  Ten pak jede samostatně  v daném kanálu 

až k první pa letě .  Paletu nadzdvihne a odveze zpět  na začátek kanálu,  kde 

se vysokozdvižným vozíkem následně  odebere.  Ř ízení Shut t lu je umožněno  

obsluze rádiově  z vysokozdvižného vozíku. [1] 

 

 

Obr.23: Zleva: Jungheinrich IPC (In Pal le t  Carrier),  Jungheinrich UPC (Under Pal le t  

Carrier ) [7]  

 

 

 

 

 

 

3.2 Speciální těžkotonážní manipulační vozíky 
 

 Tento speciální t yp manipulačních vozíků  řadím samostatně .  Tyto  

vozíky se už svou konstrukcí podobají spíše velkým stavebním st ro jům. 

Jsou určeny především pro překládání extrémně  velkých a těžkých nákladů  

a hlavně  přepravních kontejnerů .  T ímto  druhem vozíků  se zabývá firma 

Hyster,  kterou od roku 2002 zastupuje firma Phoenix – Zeppelin spo l.  s r .o . 

Nejčastě ji jsou používány na kontejnerových překladišt ích pro nakládku,  

vyk ládku a uskladňování přepravních kontejnerů .  

 Jsou poháněny objemnými dieselovými nebo plynovými motory.  Tyto  

st roje mají nosnost  až 48000kg. Dokáží na sebe stohovat  kontejnery až do  
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sedmého patra a mohou ukládat  kontejnery do dvou řad. S těmito st roji se  

pracuje výhradně  na venkovních překladišt ích,  č ímž neklade takové nároky 

na minimální rozměry st roje a umožňuje ř idič i svou konstrukcí téměř  

dokonalý výhled. 

 Mezi t yto takzvané „Big Trucky“ pat ř í také vozík nazývaný 

Reachstacker,  který se vyznačuje unikátní manévrovatelnost í dík y 

var iabilnímu výsuvnému ramenu. Toto rameno může mít  i zakř ivený pro fi l 

napomáhající pro stohování do druhých řad. [16] 

 

Obr.24: Big Trucks,  Vlevo: Vozík  pro manipulaci  s konte jnery,  Vpravo: Reachstacker 

[16]  
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4. Parametry současné produkce 
 

 Na trhu je mnoho výrobců  zabývajíc ích se výrobou a dist r ibuc í 

manipulační techniky.  Některé z nich mají manipulační techniku jako  

pr imární objekt  podnikání a některé se specializují na jiná odvět ví,  vět šinou 

na stavebnictví a manipulační vozíky vyrábí jen jako doplňkové zboží.  

 V následujících odstavcích nalezneme základní popis něko lika 

hlavních výrobců  vyskytujících se ne jen na českém trhu, ale i v zahranič í.  

Pro každou z firem zde uvádím základní rozsahy nosnost í a výšek zdvihů  

v závislost i na pohonu. 

 

4.1 Jungheinrich ČR 
 

Obr.25: Logo Jungheinrich [7]  

 

Jedna z největ ších firem na českém trhu spec ializující se na výrobu 

manipulační techniky. Tato německá firma působí v České republice 

od roku 1992. Za dobu své působnost i uvedla na t rh manipulační techniky 

mnoho inovat ivních řešení.  

Zabývá se výrobou manipulačních vozíků  od nejmenš ích 

nízkozdvižných ručně  vedených vozíků ,  až po nejvýkonně jš í vysokozdvižné 

vozíky do těžkých terénů .  Dále se také zabývá výrobou celých regálových 

systémů .  [7] 

Tab.1: Rozsahy nosnost í  a zdvihů  Jungheinrich ČR [7]  

Druh pohonu Nosnost  od-do [kg] Výška zdvihu od-do 
[mm] 

Elektr ický 1000 - 5000 1600 - 5500 

LPG 1600 - 9000 2900 - 3600 

Diesel 1600 - 9000 2900 - 3600 
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Hodnoty u plynových a dieselových vozíků  jsou stejné z toho důvodu, že se 

tyto druhy vozíků  dě la jí v obou provedeních. 

4.2 Toyota Material Handling CZ 

 

Obr.26: Logo Toyota Material  Handling CZ [8]  

 

 

Jedna z vůdč ích firem na českém trhu v oblast i manipulační techniky.  

Dalo by se ř íc i,  že firmy Toyota Material Handling CZ a Jungheinr ich ČR 

jsou v současnost i dva největ ší konkurent i.  Pr imární zaměření této  firmy je  

na manipulační techniku, ale také má širokou škálu regálových a 

skladových systémů .  [8] 

Tab.2: Rozsahy nosnost í  a zdvihů  Toyota Material  Handl ing CZ [8]  

Druh pohonu Nosnost  od-do [kg] Výška zdvihu od-do 
[mm] 

Elektr ický 800 - 8000  1580 - 14800 

LPG 1500 - 8000 3000 

Diesel 1500 - 8000 3000 

 

4.3 DESTA ČR 
 

Obr.27: Logo Desta ČR [13]  

 

 

 

Česká firma, která se zabývá výrobou vysokozdvižných vozíků  bez 

přestávky již  od roku 1947. Za dlouho letou působnost  v oblast i manipulační 
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techniky se značka DESTA stala synonymem vysokozdvižných vozíků  

v býva lém Československu. I  v současnost i pat ř í mezi přední výrobce 

vysokozdvižných vozíků .  V roce 1999 se vozíky DESTA začaly vyrábět  

v ČZ a.s.  Strakonice,  kde jejich výroba probíhá dodnes.  

Firma DESTA je však zaměřena pouze na čelní vysokozdvižné vozíky 

poháněné naftovými, plynovými a elektr ickými motory [13] 

Tab.3: Rozsahy nosnost í  a zdvihů  Desta [13]  

Druh pohonu Nosnost  od-do [kg] Výška zdvihu od-do 
[mm] 

Elektr ický 1000 - 2000  3100 - 3300 

LPG 1250 - 3500 3275 - 3300 

Diesel 1250 - 2500 3275 - 3300 

 

 

4.4 Linde Material Handling s.r.o. 
 

Obr.28: Logo Linde Material  Handling [14]  

 

 

 

 

Německá firma s rozsáhlou historií.  Spo lečnost  Linde původně  

vyrábě la chladic í st roje,  dále rozšíř ila  svou výrobu na malé diese lové 

motory a následně  se začala věnovat  výrobě  manipulační techniky. V dnešn í 

době  je také mezi šp ičkou v oboru manipulace s mater iálem. Vyrábí celé  

spektrum manipulačních vozíků ,  skladové a regálové systémy. Mimo jiné se 

věnuje i výrobě  těžkotonážních vozíků ,  včetně  oblíbených reachstackerů  

pro snadnou manipulaci s kontejnery.  [14]  
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Tab.4: Rozsahy nosnost í  a zdvihů  Linde Material Handl ing [14]  

Druh pohonu Nosnost  od-do [kg] Výška zdvihu od-do 
[mm] 

Elektr ický 1000 - 4800 750 - 8200 

LPG 1400 - 8000 3000 - 3150 

Diesel 1400 - 52000 2750 - 15675 

 

 

4.5 CLARK Material Handling Company 
 

Obr.29: Logo CLARK Material Handl ing Company [15]  

 

 

 

Amer ická spo lečnost  zabývajíc í se výrobou hlavně  vysokozdvižných 

vozíků  se spalovacím motorem o nosnostech od 1500 do 8000 kg. Dále 

i e lektr ických vysokozdvižných s nosnostmi od1300 do 3000 kg. Firma ČZ 

a.s. ,  pod kterou spadá i česká firma DESTA, je autorizovaným zástupcem 

této amer ické t radiční značky v České republice.  Nabíz í i veškerý servis 

těmto vozíkům. [13],  [15] 

Tab.5: Rozsahy nosnost í  a zdvihů  Clark Material Handl ing [15]  

Druh pohonu Nosnost  od-do [kg] Výška zdvihu od-do 
[mm] 

Elektr ický 1300 - 3000 3085 - 3195 

LPG 1500 - 8000 2800 - 3300 

Diesel 1500 - 8000 2800 - 3300 
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4.6 HYSTER Phoenix – Zeppelin 
 

Obr.30: Logo HYSTER Phoenix  – Zeppelin [16]  

 

 

Firma Phoenix – Zeppelin je  vedoucí firmou na českém trhu v oblast i 

stavebních a zemních st rojů .  Díky spo lupráci s firmou Hyster se věnuje i 

manipulační technice.  Nabízí veškerý sortiment  manipulačních vozíků .  Dá le 

nabízí méně  známé těžkotonážní manipulační vozíky pro manipulaci s  

kontejnery.  [16] 

Tab.6: Rozsahy nosnost í  a zdvihů  Phoenix-Zeppel in Hyster [16]  

Druh pohonu Nosnost  od-do [kg] Výška zdvihu od-do 
[mm] 

Elektr ický 1000 - 3500 1760 - 13400 

LPG 1400 - 8000 2400 - 7880 

Diesel 2000 - 50000 2800 - 6200  
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5. Hodnocení provozních ukazatelů 
 

 Jako hodnocení provozních ukazatelů  jsem se rozhodl použít  něko lik 

základních provozních parametrů  manipulačních vozíků .  Srovnám zde čt yř i  

manipulační vozíky od čt yř  předních výrobců  manipulační techniky.  

Porovnávané vozíky jsou si svými provozními parametry co nejbližš í,  

abych zde mohl co nejlépe demonstrovat  a následně  zhodnot it  odlišnost i 

v provozních ukazatelech různých výrobců .  Pro lepší porovnání vo lím pro  

srovnání prvních dvou firem Jungheinr ich a Toyota Mater ial Handling čeln í 

vysokozdvižný vozík s hydrodynamickým pohonem. Pro další dvě  f irmy 

CLARK Mater ial Handling a Dest a vo lím k porovnání vozík 

s hydrostat ickým pohonem. 

 

5.1 Porovnání vozíků s hydrodynamickým pohonem 
 

Porovnání dvou zástupců  manipulačních vozíků  s hydrodynamickým 

pohonem od dvou různých výrobců .  V tabulce níže si můžeme vš imnout ,  že 

odlišnost i v provozních parametrech jsou minimální,  avšak dost  mohou 

pomoci př i po ř izování vozíku. 

Na první pohled do tabulky se zdá,  že vozík od fir my Jungheinr ich je  

svo jí šířkou a délkou o něco málo mohutně jš í než konkurenční Toyota.  

To by mohlo hrát  př i výběru vozíku podstatnou roli,  a le když srovnáme 

minimální šířky pracovních uliček a poloměr otáčení,  tak je na tom 

Jungheinr ich lépe.  Dů ležit ým parametrem je také výška zdvihu a také výška 

spuštěného zdvihového zař ízení,  č ili prů jezdná výška. U těchto konkrétních 

vozíků  se nedají moc dobře srovnávat  klady a zápory, protože rozdíly jsou 

takřka zanedbatelné.  
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Tab.7: Porovnání  provozních parametrů  Jungheinrich a Toyota[7] ,  [8]  

 

Výrobce  Jungheinr ich TOYOTA 

Označení typu vozíku  DFG 430 52-8FDF30 
Pohon  diesel  diesel  
Nosnost břemene kg 3000 3000 
Vlastní hmotnost kg 4730 4330 
Výška spuštěného zdvihového 
zařízení mm 2280 2020 

Zdvih mm 3300 3000 

Max. výška zdvihového zařízení mm 3910 4260 

Celková délka mm 3810 3800 
Délka včetně nosné desky vidlí mm 2660 2800 
Celková šířka mm 1300 1240 

Světlá výška mezi nápravami mm 150 205 
Min. šířka prac. uličky při paletě 
1000x1200 mm 4085 4135 

Min. šířka prac. uličky při paletě 
800x1200 mm 4285 4335 

Poloměr otáčení mm 2370 2430 

Rychlost jízdy s/bez břemene km/h 18/19 18/18,5 
Rychlost zdvihu s/bez břemene m/s 0,53/0,60 0,55/0,57 
Rychlost spouštění s/bez břemene m/s 0,55/0,45 0,50/0,50 

Výrobce motoru/typ  Mitsubishi S4S TOYOTA 3Z 
Výkon motoru podle ISO 1585 kW 40 42 
Jmenovité otáčky min-1 2200 2200 
Počet válců/Zdvihový objem /cm3 4/3300 4/3469 
Spotřeba paliva podle CDI-cyklu l/h 2,7 - 
Pracovní tlak pro přídavná 
zařízení bar 160 147 

Množství oleje pro přídavná 
zařízení l/min 60 65-80 

Hluk v úrovni ucha řidiče EN 12 
053 dB(A) 79 79 

Provozní brzda  mechanická/ 
hydraulická hydraulická 
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5.2 Porovnání vozíků s hydrostatickým pohonem 
 

V tomto př ípadě  je taktéž porovnání složité.  Záleží hlavně  na místě  

používání a  podmínkách. S  t ím je  spojená nejdů ležitě jší vo lba mez i 

hydrostat ickým a hydrodynamickým pohonem. Za zmínku zde stoj í 

porovnání hlučnost i,  méně  hlučný je výrobce DESTA. 

Tab.8: Porovnání  provozních parametrů  CLARK a DESTA [13] ,  [15]  

 

Výrobce  CLARK ČZ a.s. ,Auto-
DESTA 

Označení typu vozíku  CQ20D D30 
Pohon  diesel  diesel  
Nosnost břemene kg 3000 3000 

Vlastní hmotnost kg 4110 4820 
Výška spuštěného zdvihového 
zařízení mm 2180 2350 

Zdvih mm 3300 3300 

Max. výška zdvihového zařízení mm 4536 4150 

Celková délka mm 3730 3845 
Délka včetně nosné desky vidlí mm 2660 2645 
Celková šířka mm 1250 1270 

Světlá výška mezi nápravami mm 175 109 
Min. šířka prac. uličky při paletě 
1000x1200 mm 4145 4045 

Min. šířka prac. uličky při paletě 
800x1200 mm 4345 4245 

Poloměr otáčení mm 2485 2370 

Rychlost jízdy s/bez břemene km/h 20,0/20,5 18/18 
Rychlost zdvihu s/bez břemene m/s 0,53/0,58 0,50/0,58 
Rychlost spouštění s/bez břemene m/s 0,46/0,43 0,56/0,49 

Výrobce motoru/typ  Yanmar/4TNE98 Yanmar/4TNE94 
Výkon motoru podle ISO 1585 kW 43,6 44,6 
Jmenovité otáčky min-1 2300 2450 
Počet válců/Zdvihový objem /cm3 4/3319 4/2775 
Spotřeba paliva podle CDI-cyklu l/h - 3,2 
Pracovní tlak pro přídavná 
zařízení bar 140 180 

Hluk v úrovni ucha řidiče EN 12 
053 dB(A) 83 81 

Provozní brzda  hydraulická hydraulická 
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6. Předpokládaný vývoj a vize do budoucnosti 
 

Vývoj v budoucnost i tohoto odvětví může být  různorodý. Můžeme 

se snažit  zvět šovat  přepravní výkony, zlepšovat  manipulovatelnost  vozíků  

a další.  Když se v tomto ohledu pr imárně  zaměř ím na vnit řní prostory,  

tak budoucnost  manipulace s mater iálem vidím v automat izaci.   Firma E&K 

Automat ion ČR se zabývá touto problemat ikou. Vyrábí manipulační vozík y 

s automat ickým ř ízením, takzvané AGV (Automated Guided Vehicles).  

Použit í automat izovaných systémů  je vhodné zejména pro velkosér iové 

výroby a pro nepřetržité provozy. Tedy tam, kde se dě la jí stále stejné 

výrobní č i manipulační operace.  Nedostatek tohoto systému spoč ívá v tom,  

že není až tak var iabilní jako ř idič  s vysokozdvižným vozíkem, ale se stále  

se zlepšujíc ími systémy ř ízení ho k tomu př ibližují.  [6] 

Řízení je prováděno dvěma způsoby: 

Indukční řízení 

Tento typ je používán v oboru již  mnoho let  a má vysokou míru 

spo lehlivost i.  Př i instalaci se musí umíst it  do podlahy drážky,  ve kterých je  

veden jednopólový vodič  napájený konstantní frekvencí.  Vodič  vyvo lává 

magnet ické po le,  které je zachycováno ř ídicími anténami vozíku. T y 

korigují směr jízdy vozíku a udržují ho v požadované t rajektorii.  Tento 

druh se dá použít  i př i venkovním prost ředí.  [6] 

Laserové řízení 

Laserové ř ízení bylo vyvinuto v posledních letech a nabíz í 

alternat ivu k indukčnímu syst ému ř ízení.  V praxi toto ř ízení funguje 

na pr incipu monitorování reflexních prvků  př ipevněných na stěnách nebo  

sloupech oko lo přepravních t rajektorií.  Prostřednictvím rotujíc í laserové 

hlavy namontované na vozíku snímá polohy reflexních prvků  a  t ím 

se or ientuje v přepravním prostoru.  Díky laserové hlavě  a reflexním prvkům 

lze snadno upravovat  dráhy vozíku. [6] 
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Komunikace 

Komunikace mezi „obsluhou“ a vozíkem probíhá dvěma způsoby. Vždy 

je zapot řebí ř ídicí centrála,  kde se zadávají do systému požadavky na 

přepravu. Samotná komunikace mezi touto stanicí a vozíkem je prováděna 

rádiově  na dálku. Tato techno logie se používá tam, kde není možnost  

indukčního ř ízení.  Př i indukčním ř ízení můžeme použít  vodiče jako  

komunikačního  prvku. Komunikační impulsy pak vozík př ijímá z vodicích 

kabelů .  [6] 

 

Tento systém je v ČR používán např íklad v autolakovně  Auto Jarov 

s.r .o .,  kde je  používán k přepravě  automobilů  a ve FN Motol,  kde je  

instalováno 38 menších vozíků  k přepravě  jíde l,  prádla a dalších pot řebných 

věcí.  Na obou místech je použito  indukční ř ízení.   

 

Obr.31:Vozíky  AGV,  Vlevo: MULTI,  Vpravo: COMPACT [6]  
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7. Závěr 
 

 Výsledkem mé bakalářské práce je analyzování a zhodnocení 

současné produkce na českém trhu a odhad budoucího vývo je tohoto 

dů ležit ého oboru. Na základě  nashromážděných informací jsem 

kategorizoval všechny druhy manipulačních vozíků .  Kvů li velkému 

množství jsem uvádě l vždy do každé kategorie jeden nebo dva př íklady 

s největ ší vypovídací schopnost í.  

 Do této  část i bych také rád uvedl,  že samotný výběr manipulačních 

vozíků  je občas velmi složitá  věc.  Př i výběru se musí dbát  na veškeré 

pracovní podmínky.  Požadavky,  které na dopravní prost ředek klademe, jaké 

máme možnost i,  a le i budoucí rozvoj.  Musíme hlídat  také mnoho  

provozních parametrů .  

 Př i tvorbě  práce jsem se seznámil s velmi zajímavými techno logiemi,  

zejména v př ís lušenství,  které umožňují snadnou manipulaci s velmi 

těžkými náklady nebo náklady rozmanitých tvarů .  

 Po nahlédnut í do tohoto oboru bych si dovo lil ř íc i,  že skladování a  

manipulace s mater iálem je jedna z nejdů lež itě jš ích lidských č innost í.  

Ve špatně  zvo leném systému skladování a  manipu lace mohou firmy 

prodě lávat  nemalé částky peněz.  

 Díky tématu mé práce jsem se shromažďováním informací pono ř il  

hluboko do zajímavého oboru manipulační techniky. Tato práce byla 

velkým př ínosem pro mů j osobní profesní rozvo j.  
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