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Abstrakt

Cilem mé prace je zmapovani soucasné produkce v oblasti
manipula¢nich vozika a odhadnuti budouciho vyvoje.

Prace je rozdélena do sedmi hlavnich ¢asti.
Prvni ¢éast se zabyva ivodem a seznamenim se s problematikou.
V druhé ¢ésti jsou popsany cile a postup zpracovani.

Ve treti casti je popsana kategorizace manipula¢nich vozika a
pouzivané technologie. Hlavni rozdéleni tvofi nemotorové a motorové
voziky.

Ctvrta ¢ast se vénuje popisu soudasné produkce na trhu.

V péaté ¢asti je malé zhodnoceni nejpouzivanéjSich druhua voziki.

Sesté ¢asti je vénovan popis automatizovanych procest v manipulaéni
technice.

V posledni sedmé c¢asti je celkové shrnuti a zhodnoceni
nashromazdénych informaci.

Kli¢ova slova: manipula¢ni voziky, manipulace, skladovani, pieprava

Abstract
The aim of my thesis is to analyze the current production of handling
trucks, and assessing of future developments.
The work is divided into seven main parts.
The first part deals with the preface and introduction to the subject.
The second section describes the aims and processing.

The third part describes the categorization of handling trucks and use
technology. The main division consists of non-motorized and motorized
trucks.

The fourth part describes the current products on the market.
The fifth part is the evaluation of most used cars.

The sixth section is devoted to a description of the automated
processes in handling technology.

The last seventh part is a summary and evaluation of collected
information.

Keywords: handling trucks, handling, storage, transportation
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1. Uvod

V celé historii lidstva se snazime dopravovat material vSeho druhu
z mista A do mista B. UZ v pravéku lidé teSili problematiku dopravovani

materialu, zejména pak ulovenych kofisti.

Velky zlom nastal u starych Egyptanu, kteti teSili manipulaci
S materialy zejména pii stavbé pyramid a dalSich monumenta, které zdobi
nas svét az dodnes. Stari Egyptané jako prvni zvladali na svou dobu
nesmirné slozité logistické ukoly. Mezi tyto ukoly nepochybn¢ patiilo
dopravovani velmi rozmérnych kvadri na misto stavby, které mély

hmotnost mnoha tun.

| my v soucasné dobé potiebujeme dopravovat materidly vSeho
druhu. Od nejmenSich manipulaé¢nich operaci, které vyuzivame dnes a denn¢
pro své osobni potieby, aZ po velmi rozmérné kusy materidlu potiebné
napiiklad pfi stavbé mostu, prehrad, elektraren, atd. V dneSni dobé jsou
kladeny poZadavky hlavné na rychlost, efektivhost a hlavné se vSim

spojenou ekonomic¢nost.

Rychla manipulace ve skladech a spravné setridéni je jeden
z nejdulezitejSich faktora, které urychluji nakladku a vykladku. K témto
Uukonam jsou pravé manipulacni voziky nepostradatelnym pomocnikem, také
diky bohatému ptisluSenstvi se hodi na mnoho druha ptepravovanych

materialt a jejich rozmér.

Nasledujici bakalaiska prace se zabyva reSerSi a také technickym
popisem zakladnich technologii pouzivanych v konstrukci manipula¢nich

vozikd v dnesni dobh& a blizké budoucnosti.



2. Cil prace a metodika

Cilem této bakalaiské prace je analyza a zhodnoceni bézné
pouzivanych manipulacnich vozikia. Je zde uveden také strué¢ny piehled
pouzivanych technologii pii konstrukci vozikt. Kazdy vyrobce uvadi na trh
jiné technologie a vnaSi do nich své inovace. Pti tvorbé spolupracuji hlavng
s firmou Jungheinrich CR, ktera mi poskytla velmi cenné informace. Pfesto
jsem se zaméiil na popis technologii, které tvoii zaklad konstrukénich celku

manipula¢nich vozika, a proto jsou u vétSiny vyrobcu stejné.

DalSi cast této prace je vénovana parametraim soucasné produkce. Do
této ¢éasti je zahrnuto zevrubné sezndmeni se sou¢asnymi piednimi vyrobci
manipula¢ni techniky. Tato ¢ast umoznuje nahlédnuti do specializaci
raznych firem, stru¢né historie, rozsahi vyroby a hodnoceni provoznich

parametru.



3. Kategorie a charakteristika manipulaénich voziki

V oboru  manipulacni  techniky  existuje mnoho rozdéleni
manipula¢nich vozikia. Setkdvame se s rozdélenim podle pohonu, podle
Gc¢elu a nosné c¢asti, podle obsluhy, atd.. V této kapitole se budu vénovat
popisim jednotlivych druhta vozikua z technické stranky.[3]

3.1 Bezmotorové manipula¢ni voziky

Tento druh vozika je ¢asto vyuzivan v menSich skladech, kde neni
velika dopravni vzdalenost. Mezi jeho klady patii jednoduchad manipulace,
vysoka spolehlivost, menSi pofizovaci naklady a ptedevSim pro obsluhu

neni nutné ridi¢ské opravnéni. [1]
3.1.1 Bez zdvihu

Do této kategorie patii voziky pro bézné i domaci pouziti. Jsou to
voziky jednokolové az ¢tyrkolové konstrukce.

Obr.1: Ctyrkolovy plosinovy vozik [10] Obr.2: Stohovaci rudl [11]




3.1.2 Se zdvihem

3.1.2.1 Bezmotorovy zdvih

Nejznaméjsi nizkozdvizny vozik zvany také ,paletéak“, ktery
muZete najit prakticky ve vSech skladech i soukromych garazich. Zdvih je
zde zabezpecovan mechanickym ptsobenim obsluhy (,pumpovéanim“) na
tidici oj voziku. Ridici oj voziku je napojena na pist v hydraulickém valci,
ktery zabezpecuje piivod tlakového oleje do zdvihacich elementia voziku.
V soucasnosti je mozné se potkat stakto feSenymi voziky s nosnosti aZ
2300 kg. Rizeni je zajistovano oji, ktera ¥idi vétSinou zdvojené fidici kolo.
Material fidicich i vidlicovych kol se vyrabi v riznych materialech
s ohledem na pracovni prostiedi voziku. Napiiklad guma, nylon, ocel,
polyuretan. V ramci usnadnéni jsou draz8i modely vybaveny vahou, pro
rychlé odec¢itani vahy nalozeného biemene bez nutnosti piekladani. Firma
Jungheinrich CR pouziva technologii se ¢&tyimi  vazicimi  buikami
umisténymi v koncovych bodech vidli pro velmi ptresné métreni aZz do sklonu
2°. [1]

Obr.3: Jungheinrich AM2200 [ 7] Obr.4: Jungheinrich AMW 22/22p s vahou [7]




3.1.2.2 Motorovy zdvih

Bezmotorové voziky s motorovym zdvihem mohou slouZit pro
piilezitostné stohovani, nakladku a vykladku uzitkovych vozu atd.. Mohou
vSak plnit i oblibenou funkci mobilniho pracovniho stolu. Vedeni atizeni je
umoznéno opét pies fidici oj, avSak zdvihani a spousténi je zajisténo

elektromotorem, déle kladkami na ramu nebo niaZzkovou konstrukci. [1]

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

3.2 Motorové manipulaéni voziky

Tento typ je Siroce vyuZzivan. PouZzivaji se ve vétSich skladech.
MoZnosti zakladani az do vysky 4 metra. Maji mnohem variabilngjsi
ptisluSenstvi. Pouziti i v téZSich terénech. Dosahuje se zde také mnohem
vétSich hmotnosti pifepravovanych piedméta, u nejvykonnégjSich ¢elnich
vozika pohanénych dieselovym nebo plynovym motorem muze byt zatiZzeni
az 9 tun. [1]

3.2.1 Bez zdvihu

Do této kategorie prakticky patii pouze tahace. Pouziva se pii
premistovani nékladu. P#i ptevozu nejsme limitovani velikosti lozné
plochy, ale pouze uZitnou hmotnosti daného tahace. MuiZeme piipojovat
vice piepravovanych piivésu za sebou. Je to v podstaté elektrické vozitko
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s raznorodym ptipojovacim zatizenim. Vyrébi se ve tfech provedenich — s
chodici, stojici nebo sedici obsluhou. Nej¢astéji se s timto piepravovanim

muZeme setkat na letistich pii piepravé 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 mnozstvi druht vozika. Patfi
sem jak nizkozdvizné, tak vysokozdvizné voziky. Jsou pohanéné
elektromotory, nebo dieselovym piipadné plynovym agregatem. Dieselové a
plynové agregaty maji velmi objemné motory z davodu dosaZeni vysokych
hodnot to¢ivého momentu. [1]

3.2.2.1 Elektricky pohon

Mezi klasické predstavitele téchto vozika patfi nizkozdvizné
voziky, vysokozdviZzné voziky (zvané téz jako zakladace), retraky a celni
elektrické voziky. Dodavku energie zajistuji velkokapacitni akumulatory
vétSinou s napétim 24V, 48V, 80V (zalezi na vyrobci). Zde je snaha o
rychlé dobijeni akumulétoru, ptipadné o moZznost vymény akumulétoru.
Kapacita baterie se vétSinou dimenzuje na 8 hodin provozu, tedy 1 sménu.
U nékterych typa celnich elektrickych vozika se vyskytuje plng
automatizovany systém vymény akumulatoru. Tim odpad& nutnost voziku
byt v dobijeci stanici po dobu dobijeni. [1]



Elektrické nizkozdvizné

v ™ v

Tyto voziky lze pouzit na prepravu tézSich bfremen a i na delSi
vzdalenosti. Podle typu se miazeme setkat s druhy pro chodici, stojici, nebo
sedici obsluhu. Mén¢ casto se setkame s kombinaci stojici a chodici
obsluhy. K fizeni sméru slouzi oj ovladdana obsluhou, kter4 obsahuje
vSechny potiebné tidici prvky. Oj je spojena s pojezdovym kolem a natadi
jim. Toto neplati u sedici obsluhy, zde je tizeni provedeno hydraulicky ptres
maly volant. V téchto vozicich zarucuje pojezd voziku vykonny tiifazovy
elektromotor. DalSi nedilnou soucéasti téchto vozika je také hydraulicky
agregat pro dodavani tlakového oleje pro zvedani bremen. Voziky jsou
vybaveny elektromagneticky uvolinovanou jednostupnovou pruzinovou
brzdou typu ABM. [1]

Obr.9: Brzda ABM [1]
1 - Magnet
2 — Kotevni deska brzdy

3 — Brzdovy kotou¢

J Y

4 — Unase

5 — Upevniovaci Srouby
Obr.10: Usporadani konstrukc¢nich skupin [ 1]

1 — Spojovaci vahadlo

2 —Brzda
3 — Hydraulicky agregat t
4 —Ridici of -
P
5 — Pristrojovy kryt == =
\_‘H- - x‘.‘ﬁh‘.
6 — Elektronika pojezdu ;“‘“*-‘ L =

7 — Pojezdovy motor



Elektrické vysokozdvizneé

Vysokozdvizné elektrické voziky jsou svou konstrukci velmi
podobné nizkozdviznym. Hlavnim rozdilem je, Ze dosahuji zdviZzné vysky
u nékterych typa az 3 metry. Samoziejmé také maji vykonngjsi tiifazové
elektromotory. Jsou vybaveny ramem, ve kterém se pohybuji vidlice pomoci
dvou hydraulickych vélci. Vyhodou u nékterych typua téchto vozika jsou
zdvojené vidlice. Jeden pér vidlic je uloZen ve zdvizném ramu a funguje
jako vysokozdvizny, zatimco druhy par vidlic zustava dole a funguje jako

nizkozdvizny. To umoZziuje velky naruast prepravovaného objemu. [1]

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

Zvlastni skupinu tvoii u elektrickych vysokozdviZznych vozikua
voziky s vysuvnym sloupem neboli retraky. Tyto voziky mohou pracovat
ve velmi Gzkych ulickach diky svému sloupu, ktery je mozZzno zasunout az
ke kabin¢ ftidice daleko od ptednich kol. Dobrou manipulovatelnost
v malych ulickach také zajistuje elektronické fizeni v3ech kol. Mohou
dosahovat vysky zdvihu vice jak 10 m, k ¢emuz slouzi systém Triplex DZ.
Diky tomuto systému také voziky stakto velkou zdvihovou vysSkou maji
pramérnou prajezdnou vysku. [1]



Obr.12: Trojité zvedaci zarizeni Triplex [2]

O
(B A
A
jednoduché duplex

Celni elektrické vysokozdvizné voziky

Celni  elektrické voziky patti v  kategorii vozika
s elektromotorem mezi nejvykonnéjSi. Mohou piepravovat biemena az do
hmotnosti 5 tun a do vysky i pres 3 metry. Konstrukce miaze byt 3 nebo 4
kolova. 3 kolova konstrukce umoZznuje na rovném povrchu o mnoho lepsi
pohyblivost, zajiStuje moznost otoceni o 180° na misté. 4 kolové provedeni
ma vyhodu vétSi stability i na nerovném povrchu. Samoziejmosti je
hydraulicky fizend zadni naprava. Pohon muaze byt vyveden na zadni
kolo(a) pomoci vertikdlng, nebo horizontadlné uloZzeného derivacniho
elektromotoru, kde vykon ptenasi dvoustupnova pievodovka s kuzelovym
soukolim a s celkovym pievodovym pomérem i=18,04:1. Pohon muze byt
veden i na predni kola, kde miaze byt u kazdého kola jeden elektromotor a
spolu se synchronizacni jednotkou zaroven funguji jako elektronicky
diferencial. Jsou vybaveny provozni a zajiStovaci brzdou. Tuto funkci

zajist'uje hydraulickda bubnova brzda s vnitinimi ¢elistmi. [1]



Obr.13: Umisténi montaznich celki [1]

Poz. |Mazew Poz,  Mizev

1 |Zvedac! konairukos 10 Hydraulickd radrz

2 |Zvedaci valec 11 Bodni chiofeni bateri

3 Fizeni 12 MP-G18K
{4 [Konsola peo obslufu [13 |Pfevodaovka ==
e Brzdevy podal 14 Pojezdovy motar i
[ Pogezdovy pedal 15 Hydraulicky motar

T |Agregat éerpadia 16 Elektricke zafizeni

g Maklapéci valec A7 EABE )

B

Brzda

3.2.2.2 Se spalovacim motorem Diesel/LPG

V této kategorii se nachazi vyhradné ¢elni vysokozdvizné voziky
patiici mezi nejvykonn¢gjsi. Hlavni soucésti je vysokoobjemovy spalovaci
motor. Pouziva se vznétovy ¢i zazehovy agregat, kde u zdZzehového motoru
se dnes uz pouziva vyhradné plyn. V minulosti jsme se mohli setkat
se zazehovymi motory na benzin, ale kviali drazSimu provozu a hlavné

menSim emisim se ptreslo na plyn.

Spalovaci motor v téchto vozicich plni hlavné ucel generétoru
tlakové kapaliny. V38echny ostatni potiebné pohyby jsou provadény
hydraulicky. U samotného pohonu voziku se rozliSuji dva druhy pohonu -
hydrostaticky a hydrodynamicky. Toto je jednim z nejdalezitéjSich
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faktort pii vybéru tohoto typu voziku. Cisté mechanicky pohon pojezdu od
spalovaciho motoru je dnes jiz vtomto druhu manipulaéni techniky

minulosti. [1]
Spalovaci motory

Samotné spalovaci motory jsou specialné navrzeny pro potieby
vysokozdviznych vozikua. Jsou to vysokoobjemové motory se ¢tyimi az osmi
valci. Nej¢astéji pouzivané motory jsou od firmy Perkins, ale i GM, Toyota,
Mitsubishi, Nissan, Mazda. Diky velkym objemim motorid se dosahuje
velkého krouticiho momentu jiZz pti velmi nizkych ota&tkach spalovaciho
motoru. [1]

Hydrostaticky pohon

Tento pohon je zaloZeny na ptusobeni tlakové energie kapaliny. Hodi
se predevSim pro rychlé a variabilni ovladdéni. Z davodu absence
pievodovky témto vozikim nevadi ¢asté zmény sméru jizdy. Ale pro velké
ptepravni vzdalenosti je nevhodny. Vyhodou tohoto pohonu je variabilita
konstrukce funkeénich celka z duavodu prenaSeni tlakového media

vysokotlakymi hadicemi. [1]

Obr.14: Schéma hydrostatického pohonu [ 9]

Vozik s hydrostatickym pohonem

Maftovy / __
plynowy
motor
]
— \"E.\
'ferpadlo_s I / Hydromotory & radialnimi pisty
PIStY  yysokotiake hadice a lamalovymi brzdami
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Hydrodynamicky pohon

Naproti hydrostatickému pohonu je hydrodynamicky pohon zaloZen
na puasobeni kinetické energie kapaliny. Tlakova kapalina generovana
motorem se vhani do hydrodynamického méni¢e toc¢ivého momentu
zairazenym mezi prevodovkou a spalovacim motorem. Kvili mechanické
zméné v prevodovce pii pozadavku na zménu sméru jizdy se tento typ

pohonu vice hodi na vétSi piepravni Useky. [1]

Obr.15: Schéma hydrodynamického pohonu [ 9]

Vozik s hydrodynamickym pohonem

Naftovy /
plynovy

maotor

-’ B
Hydrodynan-;icky manic Hnaci naprava s diferencialem
tefivéhe momentu

*,

Prevodovky

Firma Jungheinrich CR pouziva pro své voziky s hydrodynamickym
pohonem 3 druhy ptevodovek. Prvni dva typy pievodovek maji pouze jeden
rychlostni stupen doptfedu a jeden dozadu. Zde je hnaci ndprava soucasti
pievodovky. U tietiho typu se setkdvame s dvéma rychlostmi pro kazdy
smér pojezdu. Tento typ se pouzivda u nejvykonnéjSich voziki

s hydrodynamickym pohonem. V38echny pievodovky jsou vybaveny
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jednostupiiovym ménicem s volnobéZznym rozvadécim kolem. Tim je

Y,

dosaZzeno vysoké uc¢innosti v celém provoznim rozsahu. [1]

Obr.16: Vlevo nahore: Prevodovka TXL 25, Vpravo nahore: Prevodovka TXL 30, Dole:
Prevodovka PST 2 [1]

Spojky

Podle pouzité pievodovky se pouzivaji piislusné hydraulické
lamelové spojky. Pro prvni dvé pievodovky s jednim stupném se pouZzivaji 2
hydraulické spojky. Pro tieti pievodovku s dvéma rychlostnimi stupni jsou
pouZzity 4 hydraulické spojky. [1]

Ve skiini jsou umistény ve stanoveném pofadi lamely obloZeni
a ocelové lamely. Naboj spojky je v zabéru s lamelami oblozeni a skiin
spojky s ocelovymi lamelami. Piitlacna deska drzi lamely ve skiini. Pokud
na pist pusobi hydraulicky tlak, je svazek lamel stlacovan a spojka piendasi
moment. Pii poklesu tlaku vraci pist do vychozi polohy tlatna pruzina. [1]
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Obr.17: Spojky DFG/TFG 16/20 [1]

Funkce : Po privedeni tlaku na spojku pro rychlost
vpred (2) se sila prenaSi pies méni¢ (1), spojku
(2), ozubena kola (3) a (6) a je piendSen na
kuzelové kolo (5).

Po piivedeni tlaku na spojku pro rychlost

vzad (7) se sila prendSi v opacném sméru pies
ozubena kola (3), (4), (6), a je ptrenaSen na
kuZelové kolo (5). [1]

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

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

Zde jsou lamelové spojky pro rychlost vpied (2)
a vzad (7) oproti pifedchozim umistény
v oddélenych skiinich.

Funkce: Po privedeni tlaku na lamelovou spojku
pro rychlost vpied (2) se sila ptenaSi ptes ménic
(1), ozuben& kola (3) a (4) a je pfenaSena na
hridel kuZzelového kola (5). [1]

Po privedeni tlaku na spojku pro rychlost
vzad (7) se sila prenasi v opacném sméru pres
ozubena kola (6), (4) a je prenaSena na hiidel
kuZelového kola (5). [1]

Poz. Nazev

1. rychlost vpred

1. rychlost vzad

8
9 | 2 rychlost vpred
3
2

2.rychlost vzad
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Pitenos sily a obraceni sméru otéaceni je provadéno stejné jako
u predchoziho typu. [1]

Regulaéni ¢erpadla

Regulacni cerpadla jsou nedilnou soucasti prakticky vSech
manipula¢nich vozika. Nejdulezitéjsi funkci vSak plni u vozika
s hydrostatickym pohonem, kde soustavami cerpadel a hydromotora

zajistujeme nejenom zdvihy, ale i veSkery pojezd. [1]

Obr.20: Axialni pistové rotac¢ni cerpadlo — schéma pojezdu — uprostied: neutralni

poloha, vlevo:pojezd vzad, vpravo: pojezd vpred [1]

4/{7 2 voLT '
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VySe uvedenym c¢erpadlem generujeme tlakovou kapalinu vedouci
do radialnich rota¢nich pistovych hydromotora na hydraulické napravé.
Samotné fizeni hydrostatického voziku pak probih& natacenim naklépéci
desky (1). Poloha naklapéci desky je snimana snimacem Uhlu,
vyhodnocovana regulaci pohonu a regulovana dle polohy pedalu pojezdu.
S rostoucimi ota¢kami regula¢niho ¢erpadla (4.6) roste dodavané mnozstvi

atimi rychlost pojezdu. [1]

Obr.21: Hydraulické schéma hydraulické napravy — vpravo: radialni rotacni pistovy
hydromotor 6.1 [1]

X X .
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I _i. i
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- | X
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3.3 Pridavna zarizeni (prislusenstvi) k manipula¢nim
vozikdm

Pod manipula¢nimi voziky si vétSinou kazdy piedstavi vozik s dvéma
lyZinami na piepravovani palet. Z davodu manipulovani i svécmi vétSich
rozméru, které se nevejdou na paletu, nebo p#i rtiznych naklanénich a
jinych uchycenich se vyrédbi k vysokozdviznym vozikam rozsahlé
piisluSenstvi. Firmy se snazi pokud mozZno co nejvice zjednodusit vymény

prisluSenstvi. S témito raznorodymi piidavnymi zafizenimi se stéava z
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vysokozdvizného voziku vice variabilnéjSi stroj nejen pro praci ve

skladovani. [1]

Obr.22: Ukazky prisluSenstvi, Zleva: montazni ploSina, hydraulicka lopata, nosi¢ sudi,

vyklopné zarizeni, dvojité paletové svéraci vidlice, nosny trn [12]

Kompaktni skladovaci systém Shuttle

Do této kapitoly jsem zaradil systém Shuttle z divodu, Ze je to ve své
podstaté pridavné zarizeni. Jedna se o bezdratové fizeny nizkozdvizny
vozik, ktery ma za ucel pouze piivést paletu k vysokozdviZznému voziku
z hlubokych skladovacich systému. Pro bezuli¢ckové sklady je tento systém
naprostou nutnosti. Firma Jungheinrich CR dé&léa v tomto systému dvé verze.
Prvni z nich nese oznaceni IPC (In Pallet Carrier), kde Shuttle méa
samostatné lyziny, na kterych nadzdvihne pozadovanou paletu. Druha verze
soznaéenim UPC (Under Pallet Carrier) je podstatné menSi. Nema
samostatné lyziny a palety dopravuje tak, Ze zajede pod paletu, zdvihne a
priveze na konec kanalu pripadné naopak. [1]
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V praxi tento systém funguje tak, Ze vysokozdvizny vozik vyzdvihne tento
Shuttle do pozadovaného kanalu. Ten pak jede samostatné v daném kanélu
az k prvni paleté. Paletu nadzdvihne a odveze zpét na zacétek kanalu, kde
se vysokozdviznym vozikem nasledné odebere. Rizeni Shuttlu je umoznéno

obsluze radiové z vysokozdviZzného voziku. [1]

Obr.23: Zleva: Jungheinrich IPC (In Pallet Carrier), Jungheinrich UPC (Under Pallet
Carrier) [7]

3.2 Specialni tézkotonazni manipulaéni voziky

Tento specidlni typ manipulaénich vozika fadim samostatné. Tyto
voziky se uz svou konstrukci podobaji spiSe velkym stavebnim strojam.
Jsou urceny piedevsim pro piekladani extrémné velkych a tézkych nakladi
a hlavn¢ piepravnich kontejneria. Timto druhem vozika se zabyva firma
Hyster, kterou od roku 2002 zastupuje firma Phoenix — Zeppelin spol. sr.o.
Nejcastéji jsou pouzivany na kontejnerovych piekladistich pro nakladku,
vykladku a uskladnovani piepravnich kontejnera.

Jsou pohanény objemnymi dieselovymi nebo plynovymi motory. Tyto

J

stroje maji nosnost az 48000kg. Dokazi na sebe stohovat kontejnery az do

-18-



sedmého patra a mohou ukladat kontejnery do dvou fad. S témito stroji se
pracuje vyhradné na venkovnich prekladistich, ¢imz neklade takové néaroky
na minimalni rozméry stroje a umoznuje fidi¢i svou konstrukci témér

dokonaly vyhled.

Mezi tyto takzvané ,Big Trucky” patii také vozik nazyvany
Reachstacker, ktery se vyznatuje unikatni manévrovatelnosti diky
variabilnimu vysuvnému ramenu. Toto rameno muZze mit i zakiiveny profil

napomahajici pro stohovani do druhych fad. [16]

Obr.24: Big Trucks, Vlevo: Vozik pro manipulaci s kontejnery, Vpravo: Reachstacker
[16]
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4. Parametry soucasné produkce

Na trhu je mnoho vyrobct zabyvajicich se vyrobou a distribuci
manipula¢ni techniky. N¢které z nich maji manipulaéni techniku jako
primarni objekt podnikani a nékteré se specializuji na jind odvétvi, vétSinou

na stavebnictvi a manipula¢ni voziky vyrabi jen jako doplikové zboZi.

V nasledujicich odstavcich nalezneme z&kladni popis nékolika
hlavnich vyrobcu vyskytujicich se nejen na ¢eském trhu, ale i v zahraniéi.
Pro kazdou z firem zde uvadim zékladni rozsahy nosnosti a vySek zdvihu
v zavislosti na pohonu.

4.1 Jungheinrich CR

Obr.25: Logo Jungheinrich [7]

DUNGHEINRICH

Jedna z nejvétSich firem na ¢eském trhu specializujici se na vyrobu
manipula¢ni techniky. Tato némecka firma pusobi v Ceské republice
od roku 1992. Za dobu své pusobnosti uvedla na trh manipula¢ni techniky
mnoho inovativnich feSeni.

Zabyva se vyrobou manipulatnich voziki od nejmenSich
nizkozdviznych rué¢né vedenych vozikua, az po nejvykonn¢jsi vysokozdvizné
voziky do tézkych terénu. Déale se také zabyva vyrobou celych regalovych
systémua. [7]

Tab.1: Rozsahy nosnosti a zdvihi Jungheinrich CR [7]

Druh pohonu Nosnost od-do [kg] Vyska Z[(:Xr'nr}u od-do
Elektricky 1000 - 5000 1600 - 5500
LPG 1600 - 9000 2900 - 3600
Diesel 1600 - 9000 2900 - 3600
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Hodnoty u plynovych a dieselovych vozikt jsou stejné z toho davodu, Ze se
tyto druhy vozika délaji v obou provedenich.

4.2 Toyota Material Handling CZ

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

TOYOTA

TOYOTA MATERIAL HANDLING CZ

Jedna z vudc¢ich firem na ¢eském trhu v oblasti manipula¢ni techniky.
Dalo by se tici, ze firmy Toyota Material Handling CZ a Jungheinrich CR
jsou v soucasnosti dva nejvétsi konkurenti. Primarni zamétreni této firmy je
na manipula¢ni techniku, ale také ma Sirokou 3kalu regalovych a

skladovych systému. [8]

Tab.2: Rozsahy nosnosti a zdvihi Toyota Material Handling CZ [ 8]

Druh pohonu Nosnost od-do [kg] Vyska Z[(:Xr'nr}u od-do
Elektricky 800 - 8000 1580 - 14800
LPG 1500 - 8000 3000
Diesel 1500 - 8000 3000

4.3 DESTA CR

Obr.27: Logo Desta CR [13]

DESTA

Ceska firma, kterd se zabyva vyrobou vysokozdviznych voziki bez

piestavky jiz od roku 1947. Za dlouholetou ptisobnost v oblasti manipula¢ni
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techniky se znacka DESTA stala synonymem vysokozdviznych vozika
v byvalém Ceskoslovensku. | v souc¢asnosti patii mezi piredni vyrobce
vysokozdviznych vozika. V roce 1999 se voziky DESTA zacaly vyrabét
v CZ a.s. Strakonice, kde jejich vyroba probiha dodnes.

Firma DESTA je v38ak zaméiena pouze na ¢elni vysokozdviZzné voziky

pohanéné naftovymi, plynovymi a elektrickymi motory [13]

Tab.3: Rozsahy nosnosti a zdvihii Desta [ 13]

Druh pohonu Nosnost od-do [kg] Vyska zdvihu od-do
[mm]
Elektricky 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]

L ]
Linde Material Handling o@iﬂ

Némecka firma s rozsahlou historii. Spole¢nost Linde ptvodné
vyrabéla chladici stroje, dale rozSitila svou vyrobu na malé dieselové
motory a nasledné¢ se zac¢ala vénovat vyrobé manipula¢ni techniky. V dnesni
dobé je také mezi Spickou v oboru manipulace s materidlem. Vyréabi celé
spektrum manipula¢nich vozikua, skladové a regalové systémy. Mimo jiné se
vénuje i vyrob¢ tézkotonaZznich vozika, vcetné oblibenych reachstackeru

pro snadnou manipulaci s kontejnery. [14]
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Tab.4: Rozsahy nosnosti a zdvihi Linde Material Handling [ 14]

Druh pohonu Nosnost od-do [kg] Vyska zdvihu od-do
[mm]
Elektricky 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 Handling Company [ 15]

Americka spole¢nost zabyvajici se vyrobou hlavné vysokozdviznych
vozika se spalovacim motorem o nosnostech od 1500 do 8000 kg. Dale
i elektrickych vysokozdviznych s nosnostmi 0d1300 do 3000 kg. Firma CZ
a.s., pod kterou spada i ¢eska firma DESTA, je autorizovanym zastupcem
této americké tradi¢ni znacky v Ceské republice. Nabizi i veskery servis
témto vozikam. [13], [15]

Tab.5: Rozsahy nosnosti a zdvihi Clark Material Handling [ 15]

Druh pohonu Nosnost od-do [kg] Vyska Z[(:Xr'nr}u od-do
Elektricky 1300 - 3000 3085 - 3195
LPG 1500 - 8000 2800 - 3300
Diesel 1500 - 8000 2800 - 3300
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4.6 HY STER Phoenix — Zeppelin

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

PHOENIX
ZEPPELIN

m:
18

Firma Phoenix — Zeppelin je vedouci firmou na ¢eském trhu v oblasti

stavebnich a zemnich stroju. Diky spolupraci s firmou Hyster se vénuje i

manipula¢ni technice. Nabizi veSkery sortiment manipulacnich vozikua. Dale

nabizi mén¢ znamé téZzkotondzni manipula¢ni voziky pro manipulaci s

kontejnery. [16]

Tab.6: Rozsahy nosnosti a zdvihi Phoenix-Zeppelin Hyster [ 16]

Druh pohonu

Nosnost od-do [kg]

Vy38ka zdvihu od-do

[mm]
Elektricky 1000 - 3500 1760 - 13400
LPG 1400 - 8000 2400 - 7880
Diesel 2000 - 50000 2800 - 6200
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5. Hodnoceni provoznich ukazateli

Jako hodnoceni provoznich ukazatelt jsem se rozhodl pouzit nékolik
zékladnich provoznich parametri manipulacnich vozika. Srovnam zde ¢tyfii

manipula¢ni voziky od ¢tyr piednich vyrobcua manipulaéni techniky.

Porovnavané voziky jsou si svymi provoznimi parametry co nejblizsi,
abych zde mohl co nejlépe demonstrovat a nasledné zhodnotit odliSnosti
v provoznich ukazatelech raznych vyrobcta. Pro lepSi porovnani volim pro
srovnani prvnich dvou firem Jungheinrich a Toyota Material Handling ¢elni
vysokozdvizny vozik s hydrodynamickym pohonem. Pro dalsi dv¢ firmy
CLARK Material Handling a Desta volim k porovnani vozik
s hydrostatickym pohonem.

5.1 Porovnani vozika s hydrodynamickym pohonem

Porovnani dvou zéastupcti manipulacnich vozika s hydrodynamickym
pohonem od dvou raznych vyrobcu. V tabulce nize si maZzeme vSimnout, Ze
odliSnosti v provoznich parametrech jsou minimalni, av3ak dost mohou

pomoci pfi pofizovani voziku.

Na prvni pohled do tabulky se zda, Ze vozik od firmy Jungheinrich je
svoji Sitkou a délkou o néco malo mohutnéjSi nez konkurencni Toyota.
To by mohlo hrat pti vybéru voziku podstatnou roli, ale kdyZ srovname
minimalni Sitky pracovnich ulicek a polomér otaceni, tak je na tom
Jungheinrich Iépe. DuleZzitym parametrem je také vy3ka zdvihu a také vyska
spusténého zdvihového zatizeni, ¢ili prajezdna vyska. U téchto konkrétnich
vozika se nedaji moc dobte srovnavat klady a zapory, protoze rozdily jsou
takika zanedbatelné.
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Tab.7: Porovnani provoznich parametri Jungheinrich a Toyota[ 7], [8]

Vyrobce Jungheinrich TOYOTA
Oznateni typu voziku DFG 430 52-8FDF30
Pohon diesel diesel
Nosnost bfemene kg 3000 3000
Vlastni hmotnost kg 4730 4330
\z/a)ﬂ(; , spusténého  zdvihového mm 2280 2020
Zdvih mm 3300 3000
Max. vyska zdvihového zatizeni mm 3910 4260
Celkova délka mm 3810 3800

Déka veetné nosné desky vidli mm 2660 2800
Celkové Sitka mm 1300 1240
Svétla vyska mezi ndpravami mm 150 205

g/lol cr)loxéi;ko% prac. ulicky pii paleté mm 4085 4135
I{\g/lolcr)l)(leg(oa prac. ulicky pii paleté mm 4985 4335
Polomér otaceni mm 2370 2430
Rychlost jizdy s/bez biemene km/h 18/19 18/18,5
Rychlost zdvihu s/bez bremene m/s 0,53/0,60 0,55/0,57
Rychlost spousténi s/bez bremene m/s 0,55/0,45 0,50/0,50
Vyrobce motoru/typ Mitsubishi S4S TOYOTA 3z
Vykon motoru podlie SO 1585 kw 40 42
Jmenovité otacky min™* 2200 2200
Pocet vélci/Zdvihovy objem lem? 4/3300 4/3469
Spotieba paliva podie CDI-cyklu I/h 2,7 -
ZP;ral(;oe\;r:l tlak pro pridavna bar 160 147

g/l ag(;iersflvl olge pro piidavnd min 60 65-80
gfl)gk v Urovni ucha fidice EN 12 dB(A) 79 79
Provozni brzda rrr:;g ?:Sliiiiéé/ hydraulicka
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5.2 Porovnani vozika s hydrostatickym pohonem

V tomto piipadé je taktéz porovnani slozité. Zalezi hlavné na misté
pouzivani a podminkach. S tim je spojena nejdalezitéjSi volba mezi
hydrostatickym a hydrodynamickym pohonem. Za zminku zde stoji
porovnani hlu¢nosti, mén¢ hlu¢ny je vyrobce DESTA.

Tab.8: Porovnani provoznich parametri CLARK a DESTA [13], [15]

Vyrobce CLARK ¢z Sésé’f:to'
Oznaceni typu voziku CQ20D D30
Pohon diesel diesel
Nosnost bfemene kg 3000 3000
Vlastni hmotnost kg 4110 4820
\z/a)ﬂ(; : spusténéno  zdvihového mm 2180 2350
Zdvih mm 3300 3300
Max. vyska zdvihoveého zatizeni mm 4536 4150
Celkova délka mm 3730 3845
Déka veetné nosné desky vidli mm 2660 2645
Celkové Sitka mm 1250 1270
Svétla vyska mezi ndpravami mm 175 109
g/lc)lgoxéig(o% prac. ulicky pii paleté mm 4145 4045
I{\g/lolcr)l)(leg(oa prac. ulicky pii paleté mm 4345 4245
Polomér otaceni mm 2485 2370
Rychlost jizdy s/bez biemene km/h 20,0/20,5 18/18
Rychlost zdvihu s/bez biemene m/s 0,53/0,58 0,50/0,58
Rychlost spousténi s/bez bremene m/s 0,46/0,43 0,56/0,49
Vyrobce motoru/typ Yanmar/4TNE98 Yanmar/4TNE94
Vykon motoru podle SO 1585 kw 43,6 44,6
Jmenovité otacky min™ 2300 2450
Pocet valct/Zdvihovy objem lom® 4/3319 4/2775
Spotieba paliva podle CDI-cyklu I/h - 3,2
ZP;ral(;oe\;r:l tlak pro pridavna bar 140 180
gfl)gk v Urovni ucha fidice EN 12 dB(A) 83 81
Provozni brzda hydraulicka hydraulicka
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6. Predpokladany vyvoj a vize do budoucnosti

Vyvoj v budoucnosti tohoto odvétvi muze byt riznorody. Muzeme
se snazit zvétSovat piepravni vykony, zlepSovat manipulovatelnost voziki
adalSi. KdyZz se v tomto ohledu priméarné¢ zaméiim na vnitini prostory,
tak budoucnost manipulace s materidlem vidim v automatizaci. Firma E&K
Automation CR se zabyva touto problematikou. Vyrabi manipula¢ni voziky
s automatickym fizenim, takzvané AGV (Automated Guided V ehicles).

Pouziti automatizovanych systéma je vhodné zejména pro velkosériové
vyroby a pro nepietrzité provozy. Tedy tam, kde se délaji stéle stejné
vyrobni ¢i manipulaéni operace. Nedostatek tohoto systému spociva v tom,
Ze neni az tak variabilni jako tfidi¢ s vysokozdviznym vozikem, ale se stale

se zlepSujicimi systémy tizeni ho k tomu ptiblizuji. [6]
Rizeni je provadéno dvéma zpiusoby:
Indukéni Fizeni

Tento typ je pouzivan v oboru jiZ mnoho let a ma vysokou miru
spolehlivosti. Pti instalaci se musi umistit do podlahy drazky, ve kterych je
veden jednopdlovy vodi¢ napdjeny konstantni frekvenci. Vodi¢ vyvolava
magnetické pole, které je zachycovano fidicimi anténami voziku. Ty
koriguji smér jizdy voziku a udrzuji ho v poZadované trajektorii. Tento

druh se da pouzit i pti venkovnim prostiedi. [6]
L aseroveé rizeni

Laserové fizeni bylo vyvinuto v poslednich letech a nabizi
alternativu k indukénimu systému ftizeni. V praxi toto fizeni funguje
na principu monitorovani reflexnich prvka ptipevnénych na sténach nebo
sloupech okolo ptepravnich trajektorii. Prostiednictvim rotujici laserové
hlavy namontované na voziku snim& polohy reflexnich prvka a tim
se orientuje v prepravnim prostoru. Diky laserové hlavé a reflexnim prvkam

Ize snadno upravovat drahy voziku. [6]
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Komunikace

Komunikace mezi ,obsluhou” a vozikem probih& dvéma zpasoby. VZdy
je zapotiebi fidici centrdla, kde se zadavaji do systému pozadavky na
prepravu. Samotnd komunikace mezi touto stanici a vozikem je provéadéna
radiové na dalku. Tato technologie se pouZziva tam, kde neni moZznost
indukéniho fizeni. Pri indukénim Fizeni maZzeme pouzit vodi¢e jako
komunika¢niho prvku. Komunika¢ni impulsy pak vozik pt#ijima z vodicich
kabeld. [6]

Tento systém je v CR pouzivan napiiklad v autolakovné Auto Jarov
s.r.o., kde je pouzivan k piepravé automobili a ve FN Motol, kde je
instalovano 38 mensich voziku k piepravé jidel, pradla a dalSich potrebnych

véci. Na obou mistech je pouzito indukéni fizeni.

Obr.31:Voziky AGV, Vlevo: MULTI, Vpravo: COMPACT [6]
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7. Zavér

Vysledkem mé bakalarské prace je analyzovani a zhodnoceni
soucasné produkce na ceském trhu a odhad budouciho vyvoje tohoto
dulezitého oboru. Na z&kladé nashromazdénych informaci jsem
kategorizoval vSechny druhy manipula¢nich vozika. Kvali velkému
mnoZzstvi jsem uvadél vzdy do kazdé kategorie jeden nebo dva piiklady
S nejvétsi vypovidaci schopnosti.

Do této ¢asti bych také rad uvedl, Ze samotny vybér manipulacnich
voziki je obcas velmi slozitd véc. Pri vybéru se musi dbat na veSkeré
pracovni podminky. Pozadavky, které na dopravni prostfedek klademe, jaké
mame moznosti, ale i budouci rozvoj. Musime hlidat také mnoho

provoznich parametri.

Pti tvorbé prace jsem se seznamil s velmi zajimavymi technologiemi,
zejména v piisluSenstvi, které umoznuji snadnou manipulaci s velmi
teZkymi nédklady nebo naklady rozmanitych tvaru.

Po nahlédnuti do tohoto oboru bych si dovolil fici, Ze skladovani a
manipulace s materidlem je jedna z nejdilezitéjSich lidskych ¢innosti.
Ve Spatné¢ zvoleném systému skladovani a manipulace mohou firmy

prodélavat nemalé ¢astky penéz.

Diky tématu mé préce jsem se shromazd'ovanim informaci ponofil
hluboko do zajimavého oboru manipulaéni techniky. Tato préace byla

velkym ptinosem pro muj osobni profesni rozvoj.
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