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ABSTRAKT

Tato bakal#ska prace shrnuje stasné poznatky o modernich automatizovanych parkcvac
systémech. Je to velmi zajimava mysleiigdeni nedostatku prostoru pro parkovani stale
se z¥tSujiciho pétu automobil. V praci jsou popsany zékladni typichto systém, jejich
vyuziti, technické a provozni parametry, konstnika technologické moznosti manipulace
s vozy. Déle tato prace obsahujékfady iz realizovanych projektjak vCR tak v zahrari.
Uvedl jsem také vyhody a nevyhodighto systémi. V zawru je také kratce nastino mozné
vyuziti téchto systém v budoucnosti.

KLi OVASLOVA

Parkovani, parkovaciudh, automatizovany parkovadiim, parkovaci systém,
automatizovany parkovaci systém, vozidlo

ABSTRACT

This bachelor thesis summarizes the current kngydedn modern automated parking

systems. It's a very interesting idea of solving ldck of parking space for the ever growing
number of cars. This thesis describes basic typdbese systems, their use, technical and
operating parameters, structural and technologiassibilities of manipulation with cars. This

thesis also contains examples of already implendept®jects, both in CR and abroad.

It mentions advantages and disadvantages of thestenss. In the end of this work are

showed posibilites of using these technologies@ftiture.

KEY WORDS

Parking, parking house, automated parking howsmdjny system, automated parking system,
vehicle
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1 Uvob

Na fad® mist a to nejen Ceské republice s#esi velky problém, kde zaparkovat stale
vzrastajici p@et automobii. Prostor pro dalSi klasicka povrchova parkavidt neni, a to
zejména v historickych centrechést a stavajici zastavbPovrchova parkoviétjiz dnes tuto
situaci zvladaji velice obtiZnauta stoji vSude, kd&i¢i najdou rjaké misto (obr. 1). Tento
zpasob parkovani bude v budoucnu velmi obtizny, syp$sé& nemozny.

M¢ésto BrnoteSi problém s mistem pro parkovani také a ma sajmaz snahu dostat auta
Z centra mista. Tuto situaci chce ¥gSit pomoci parkovacich ddmNekteré parkovaci domy
jsou jiz ve vystav® a rekteré pouze v planovani, ale jedna se o klasickkopaci domy.
Nékdo by mohl namitnout, Ze tyto parkovaci domy zagbirelky prostor, jsou neekologicke,
neba’ vozidla sem vjizgi se spu&nymi motory, ma do nichifstup kdokoliv (moZnost
krddezi) a podzemni typy vyZaduji p&mme velké naklady.Proto by zastaralé klasické
povrchové parkovani i vystavbwinych vjezdovych parkovacich déammeli v 21. stoleti
vystiidat ekologické, moderni automatizované parkovaniyd

V mé praci se snazim nastinit dneSni poznatkydkpgébblematice, porovnat automatizované
parkovaci systémy s klasickymi parkovacimi domy aakpvisti. Uvadim zde konstraki

a technologické moznosteSeni automatizovanych parkovacich dorkteré jsou vhodné
zejména protreSeni problérn v oblasti parkovani v centrech velkychésty na sidliStich
a ndkupnich zonéachkde je kladen hlavnitdaz na malou zast&wou plochu. Plochy, které
uSetime, mizeme vyuzit nap pro zkraSleni zeleni, kter4 v centrecéstdasto chybi.

i

e

Obr. 1: Zaplrné parkovi& [osobni foto]
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2 PARKOVACI SYSTEMY

V avodu bych se chtrad zminit o iznych moznostech parkovani. Uved| bych zde zakladni
typy parkovi$, od nejvice pouzivaného klasického povrchovéhdquaste, az po moderni
pIné automatizované parkovaci domy.

Zde jsou zéakladni typy parkovis :

2.1 Klasickeé povrchové parkovist

Zde je mysleno klasické povrchové parkovidtybudované hlavh v menSich réstech.
Kde neni Zzadny automaticky prvek (zavora aj.) Rlatarkovného zde probiha eestji
pomoci parkovaciho automatu na parkovaci listkypomoci personalu, ktery vybira
parkovné. Tento typ je nejjednodussSim typem s miépacitou a pouziva se spise v malych
meéstech, kde neni pi@ba velké mnoZzstvi parkovacich mist a Wist s misty na krajnici,
kde je parkovani povoleno. Ale uz i v menSichstach se {d budovani novych parkowis
vyuZivaji automaty se zavorou.

2.2 Automatické povrchoveé parkovist

Tento systém je podobny jakorepleSly, navic je ale ogah jednim ¢i nékolika
automatickymi prvky. Zakladnim jefipezdova a vyjezdova zavora a terminal (obr. 29yt
tiskne nebocte parkovaci listky - &Sinou se pouZzivana technologi@rovych kéd, dale
je to pak automaticka pokladna (obr. 3). Zakaznilege k fFijezdové zavie a odebere
si parkovaci listek z terminalu, jakmile chce ofiugarkoviSt viozi swij parkovaci listek
do pokladny a zaplati poZzadovanaifstku (platit se da &Sinou jak mincemi tak
bankovkami). Poté mu pokladna vydéstek, se kterym iive zakaznik opustit parkowst
pies terminal a vyjezdovou zavoru. Schéma takovéhkop&t je vickt na obr. 2. Tento typ
parkovisSt je vhodny zejména pro k&gna parkovidt ve mestech, dale pro hotely, nemocnice
a také nakupni centra.

Tyto parkovist Ize dale vybavit signalizaci obsazenosti a tak@mgnnymi informa&nimi
tabulemi u silnice. V tomtoffpacdt uz vznika navagti systém informujickidice o p@tu
volnych parkovacich mist vaznych ¢astech nista v realnémcase. Vyuzitim dalSich
technologii k vyhodnoceni aktualni dopravni situgeenozné informaci prdidice rozsfit
o hodnotu pedpokladané dojezdové doby na dana parkoyishista jejich sotasné polohy.
Dale je mozno samegjme vybavit parkovist kamerami atd. [6]
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Priklad instalace:

1 - vjezdovy terminal - vydej park. listku
2 - viezdova vysokorychlostni zavora

3 - vyjezdovy terminal - kontrola parkovného
4 - vyjezdova vysokorychlostni zavora

5 - automatickéa pokladna

Obr. 3: Pokladna a terminal u automatického parkevi6]

2.3 Parkovaci domy (PD)

V hust zalidrenych nestech a v historickych centrech, ktera neumgizzvySeni parkovaci
kapacity pomoci povrchovych parkowigebo preferuji g8i zony, paiebuji vyresit problém
s nedostatkem parkovacich mifteSenim je postavit parkovaciird nebo podzemni
parkovist. Hlavni divod pro stavbu PD je tedy odstéamn vozidel z center &st. To vede
k zatraktivriéni centra mista nejen pro alany, ale takeé i pro turisty.

Zakladni podminka pro spini (elnosti PD je, aby bylo parkovani &hto domech
vyhodrgjSi nez parkovani na ulicich. PD mohou nabidnoytékrpohodIgjSi a casto také
hlidané parkovani a le¥j$i parkovné (nebo alespae stejné vysi). Napjeden z nej§tSich
PD v Brre (v ulici Kounicova) poskytuje 400 parkovacich migbr. 4, 5). Cena parkovného
je max. 15 K/30min (o vikendu a po 18 hod. slevy), zatimcoiklasparkovani v Bréavyjde
na 30 K/hod., kazd& dalSi hodina na 40.Kceny jsou k 1. 3. 2010)

-10 -
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Obr. 4: PD Rozmaryn v ulici Kounicova v Brfosobni foto]

iR ol

| ———

| W i

Obr. 5: PD Rozmaryn uvriifosobni foto]

Stavba porerné drahych PD neni jediny #pob jak dostat zaparkovana auta z centra
mesta. DalSi moZnost jak snizit e parkujicich vozidel v centrechést je pomoci tzv. zén
placeného stani. Regulace &pdva ve vysSi sazbparkovného v centru &sta a mé#
parkovacich mist pro ¢bny, kté¢i nemaji v daném &st trvalé bydlis¢. Diky tomuto

-11 -
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znevyhodgni se vozidla pesouvaji na okraj asta, kde je sazba parkovného nizSi aepo
parkovacich mist bez omezeni vyssi.

Nap. v Praze existuji 3 typy parkovacich zon - orag@elené a modré. Zony placeného
stani se rozliSuji barevnym pruhem na dodatkovéltabpod svislou dopravni zkeou
oznaujici parkovisg. (obr. 6)

Vysv tleni vyuziti jednotlivych zon: [8, 9]

Oranzova parkovaci zéna

Oranzové parkovaci zony jsou v Prazecemy pro kratkodobé parkovani placené
prostednictvim parkovacich autoniatMaximalni povolena doba parkovani je 2 hodiny.
Orienta&ni cena parkovného: 40cKod. (cena k 26. 2. 2010)

V dohe od 18:00 - 8:00 a pogtsinu ¢asu o vikendech je vairpristupné bez poplatku vSem
vozidlam.

Platnost zény: Po - Pa: 8:00 - 18:00

Zelend parkovaci zébna

Zelené parkovaci zény jsou v Prazetamy pro stedrédobé stani s placenim pomoci
parkovaciho automatu. Maximalni povolena doba parkoje 6 hodin.

Orient&ni cena parkovného: 15 - 3@MKod. (cena k 26. 2. 2010)

V dobke od 18:00 - 8:00 a po celé vikendy je vopitistupna bez poplatku vSem voZidi.
Platnost zény: Po - P&: 8:00 - 18:00

Modré parkovaci zéna

Modré parkovaci zony jsou v Prazecemy pro parkovani rezidants pedplacenou
dlouhodobou parkovaci kartou. Jeiema pro obyvatele oblastifipadré pro firmy majici
sidlo v této oblasti. V této zémmohou parkovat pouze vozy s platnymi parkovacianidmi.
Cena parkovaci karty pro mistni obyvatele je 700dk. (cena k 26. 2. 2010)

V dobke od 6:00 - 8:00 hod. fize byt zona vyuZivana vozidly bez parkovaci kartylzem
dne pro parkovani vozidel, které tiekradi dobu parkovani max. 3 min.

Platnost zény: derin 24 hodin

-12 -
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Obr. 6: Dopravni zné&ka oznaujici modrou parkovaci zonu [10]

2.4 PIn automatizované parkovaci domy (APD)

Konetné se dostavame k pammé novému zpsobu parkovani, ktery v dnesSni dob
zaznamenava vyraznyigt. Jsou to moderni plnautomatizované parkovaci domytikPad
APD je na obr. 7. Jsou to #itnadzemni budow§i podzemni parkovist VyuZiti téchto doni

je obdobné jako tomu bylo u PD. V tab. 2 jsou uwvgdeozadavky a vhodnost pouziti
zakladnich typ parkovi§’ (povrchového, PD, APD).

Podrobny popis jednotlivych typstaveb, parametra moznosti konstrukce rozeberu dale
v mé bakal&ské praci. Nyni uvedu pouze hlavni vyhody toheteni: [1, 2, 11]

» Uspora prostoru

Hlavni vyhodou je mnohem menSi zasta plocha oproti klasickym parkovacim
domim, nebd@ budova slouzi pouze pro uloZeni vozidel a ne mlhyp osob uvnit
budovy. Odpada tedy peba stast schodis, vytahy pro véejnost, rampy pro vjezd
a vyjezd vozidel a menSi naroky jsou kladeny takéomwtleni ¢i ventilaci budovy.
Prostor mezi zaparkovanymi vozidly je minimalni yu¥iti prostotu budovy je tedy
maximalni. Patbna parkovaci plocha pro jeden automobil je ab @%bmensi oproti
parkovani na volné ploSe.

* Naklady

Nizké naklady na provoz (oftleni, vytagni). Odpada nutnost zazemi pfigice
(hygienické mistnosti, bezbariérovytigtup, vytahy, schodi&t vzduchotechnika).
V piipact podzemniho typu parkovi&byvaji naklady na stavbu APDekdy dokonce
0 reco nizsi nez vippads PD (viz tab. 1). Ve srovnani s PD je doba vystafD
mnohem krat3i. Uspora financi je také v redukciadikna pozemek. | kdyz pro stavbu
parkovi® meésta nabizi pozemky za velmi vyhodné ceny.

-13 -
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+ Velka bezpénost

Bezpe&nost vozidel zaparkovanych &hto PD je znéna, nebé do prostoru, kde jsou
vozidla zaparkovana nentigtup. Tim je prakticky znemo&no odcizeni, vykradeni
¢i poskozeni vozidla. Uvnitbudov je samdejm¢ protipozarni ochrana. Vozidla jsou
v APD ténei vzdy pojisEéna.

* Ekologické parkovéani

Diky tomu, Ze jsou vozidla na své mistepravovany pomaoci vytahtzn. s vypnutymi
motory, nedochazi ke tvatbsSkodlivych emisnich latek. Vifpad pouziti PD
je ovzdusi udchto donii kontaminovano emisemi. Déle je vyr&zredukovan hluk,
hladina hluku je sniZzena pod 40db.

* Ostatni

UloZeni a vyparkovani vozidla je u vhadnavrZzenych systéindnes jiZ mozné vase
okolo 2 minut. [11]

Tyto APD jecasto velmi snadné rozdi(modularni systémy) a tim zvysit kapacitu.
Budovy jsou vybaveny zaloznimi zdrojif{pvypadku elektiny APD dale funguje).
Kratka doba vystavby - realizacghto APD je moZzné za 64dsial. [1]

A nyni nekteré nevyhody:

Ve wétSire pripadi vysSi pgizovaci a provozni naklady
Nutnost servisu 24 hodin dehin
V pripack vétSiho mnozstvi parkujicich vozidel - delSi dobaaaini

Psychologicka bariéra pradice - neznamy systém, neochotampechat vozidlo ,stroji*

Tab. 1: Orienta@ni ceny na jedno parkovaci mistodzmych tyg parkovis’ *

Typ parkovaciho Podzemni Nadzemni
systému varianta [K ] varianta [K ]
Poloautomaticky
APS - Lift 150 000 )
APD 600 000 450 000
PD 900 000 350 000

* Pozn.: Ceny jsourpvzaty z konzultaci a emailové korespondence srpame Paviem

Klimentem z firmy Koma-LoZiska s.r.o.

-14 -
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Obr. 7: APD firmy Koma v Ostrév+ Svinov [osobni foto]

Tab. 2: Tabulka poZzadawvla vhodnosti pouzitiiznych tyg parkovis’ dle firmy LogTech [18]

Pozemni Konvencni Automatizovany
parkovisté objizdna garaz parking house

pozemku

g e | wes | vmad | vemiweou
e . Nizké (neni-li . Jako konvenéni

Investicni naklady pozemek problém) (aspora mista)

Administrativni Vhodné, je-li k Vhodné, vysoké Vhodné, zejména jeli
centra dispozici plocha emise nedostatek mista

. Vhodné, je-li k Vhodné, vysoké Nevhodné (neni
Obchodni centra dispozici plocha emise pristup k autu)
N 'OVé bytova Jeli k dispozici plocha Vhodné, vysoké emise | VPodne. bezpeéné, nizke
vystavba (kradeze, emise) emise
Parkovani ve Je-li k dispozici plocha Vh . . . Vhodné, bezpecné, nizké

- e - odné, vysoké emise -

mestech (kradeze, emise) emise

-15 -
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3 ZAKLADNI TYPY AUTOMATIZOVANYCH PARKOVACICH
SYSTEM (APS)

3.1 APS pro rodinné domy, firmy i sidlist

Charakteristika

Jedna se o poloautomaticky systém parkovétsinou s uloZzenim automobiha palety nad
sebou. Jedna se o vyhod®eseni pi viezdu z jedné najezdové UravrTyto systémy v dnesni
doke zaznamenavaji ztay rist. Systém umaillje dvoj aZz trojnasobné navySeni parkovaci
kapacity. JelikoZ je systém modularni unefe mnoho varianteSeni.Redeni se vzdy
navrhuje podle konkrétnich pozadéawakaznika.

Nejjednodussim typem je jednoduché ,zavislé* paékoy Tento typ ma pouze jednu paletu
a tudiz pokud chceme vyparkovat vozidlo unmisénna palét nesmi byt pod paletou jiné
vozidlo (obr. 10). DalSim typem je ,nezavislé" paviani. Tento typ ma vice palet ¢R3,
pro kazdé vozidlo jedna paleta. To znamena, Zerkgpani kteréhokoliv vozidla neni zavislé
na obsazenosti palet (obr. 11). Kapacita jednollauge v piipact jednoho vozidla na palket

2 nebo 3 vozidla. Vifpad dvojitého systému je kapacita dvojndsobna (oby. J&dnotlivé
celky se skladaji vedle sebe podle poZzadadkaznika a podle poZzadované kapacity.

U téchto systém musi byt paleta vzdy SirSéh zaparkované vozidlo, protoZze po zaparkovani
fidi¢ vystupuje na paletu (obr. 8). Systémy je moznauptaké pro parkovani vozidel typu
SUV - nizné s¥tlé vySky mezi paletami. Sklopenim palet poditym Ghlem jsou snizeny
poZadavky na prostor, konkrétma vySku nad horni ploSinou (obr. 11). DalSi maiihno
je podzemni varianta parkovani (obr. 9§ které neni nutné zadné zasteni - moznost
stavby bez garaze (nama [Fijezdové cestci zahrad). Horni kryci desku je mozno upravit
podle pozadavk je mozno pouZzit ndp plech, piskovéizko, kamennou dlazbu, zeminu
s travnikem. Deska déale¢siiuje prostor a zamezuje zZfi&eni parkujicich vozidel.

Dale se objevuji oproti klasickym tym i parkovis¢ karuselového typu napod firmy
Parkmatic (obr. 13), tento typ je az pro 12 vozifiel 11, 12, 13]

Schéma

semviznl Sachta 1

+ =T $—4- 100

Obr. 8: Prostor na palet
pro vystoupeniidice [15] Obr. 9: Schéma podzemniho parkoyéini
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o

Obr. 10: Schéma zavislého parkovani [4]

Obr. 11: Schéma nezavislého parkovani [4]

[

‘a
!
|

Obr. 1otmatikém flrm Klaus tiparking v Brre v Iici Kopena
[osobni foto]
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Obr. 13: Model parkovigtkaruselového typu od firmy Parkmatic (vlevo) lizzee
parkovist (vpravo) [13]

Pohony

Tyto systémy jsou pohény vesmdés pomoci hydraulickych pohén (pfimocaré
hydromotory). Systém karuselového typu od firmy kifsatic je poha#n pomoci
elektrogevodovky settzovym rozvodem. (vice viz kapitola 4.1)

Vhodnost pouziti

Rodinné domy, obytné a polyfuéki budovy, vily, kancei&ké objekty, hotely, renovace
a rekonstrukce objekt- navySeni parkovacich mist stavajicich dpmejména ve sklepech,
dvorech a zahradach. [11]

P iklady firem nabizejici tento typ APS

KOMA-LozZiska s.r.o. (Lift)

Krenotech KRENO s.r.o - zastoupeni firmy Otto W&mbH (Parklifte, Combilifte)
Klaus Multiparking GmbH (Stack Parkers)

IDOPS, druzstvo - zastoupeni firmy Parkmatic, LIRDi{ary System)
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3.2 APS ve ejnych parkovi$

3.2.1 Dopl kovy - paletovy systém

Charakteristika

Jednd se o poloautomaticky systém nezavislého pankovyuziva zhodnoceni prostoru pro
parkovani uloZzenim automobiha palety vedle sebe dikkolmo (s gicnym posuvem) nebo
rovnokEzné (s podélnym posuvem) sigzdovymi cestami. Palety lzergjizdét v jejich
podélném srru. Umoziuje maximalni vyuziti volné parkovaci plochy (oli#). Uzitim
tohoto systému e dojit ke zvySeni parkovaci kapacity na stejraSelo 30 az 60 %.
Systém niZze vhod® doplnit parkovani v PD. Tento systém je cehowjvyhodi@jSim
feSenim parkovani, je nendny na udrzbu a obsluhu. Systémize vyuZit prostoru
v prijezdovych ukkkach PD nebo mezi sloupy, kde se neda klasickyrkapat. Vyhodna
kombinace - auta typu SUYI vétSi vozidla parkuji mimo palety a na paletach pparku
klasické osobni automobily.

Souasti systéemu je ovladaci panel, ktery komunikujelisem aridi posuv palet, aby byl
umozreén vyjezd pozadovaného vozidla. Dale jsou zde ndaeltych mistech ndaporanzové
majaky, které upozduiji, Ze jsou palety v pohybu. Pokud by se al&ebto stalo, Ze byskdo
zkiizil cestu pohybujici se patetdojde k jejimu zastaveni. Toto zabexpd je feSeno
pomoci tlakovyckidel ¢i optickych zavor. [11, 4]

Schéma

Obr. 14: 3D model paletového systémusigioym posuvem [5]
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Obr. 15: Paletovy systém firmy Otto Woéhr s podélppsuvem [12]

Pohony

PloSiny s podélnym posuvem maji pohonytSinou na nosnych sloupech parko¥ist
¢ivjejich darovni, jsou pohamy Kklasicky elektropevodovkou s ozubenym pastorkem
(na ploSik je ozubeny teben) viz obr. 15. PloSiny $ignym posuvem maji kazda gv
motor @imo na ploSia, ktery je napajen &sSinou es kolejnici po které ploSina pojizdi
Ci pres rEjaky typ troleje.

Vhodnost pouziti

Obytné a polyfunéni budovy, kancetdké objekty, hotely, rekonstrukce a renovace - eniys
kapacity parkovacich mist stavajicich dgrmejména ve sklepnich prostorech a pro navyseni
mist v PD. [11]

P iklady firem nabizejici tento typ APS

KOMA-Loziska s.r.o. (Pallet)
Klaus Multiparking GmbH (Pallets)
Krenotech KRENO s.r.o - zastoupeni firmy Otto W&mbH (Parkplatten)

3.2.2 Posuvny paletovy systém

Charakteristika
U tohoto systému jsou 2 zakladni varianty eSeni:
» Systém s jednim vytahenfobr. 16)

Automaticky systém nezavislého parkovani s uloZeairtomobiti na paletach nad sebou
a viadach vedle sebe. Pokud parkujicimu automobilu ibjifwé zaparkované vozidlo,
je presunuto do jiné polohy ve stejigéd® nebo dorady jiné. Proto musi byt v systému vzdy
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jedno misto volné. Je mozné nadzemni, podzemni kaibinované provedeni. Objektize
mit i vice samostatnych vjeizd Ceno¥ vyhodné feSeni parkovani s navysSenimcépo
parkovacich mist 2x az 3x. Tento systém vyzadujenér@® 2 fady vozidel vedle sebe
a volitelny p@et pater nad sebowtéinou kolem 3 pater, ale je mozno az 10 pateméir
Klaus Multiparking). Doportuje se max. 10 vozideliad, protoZze pi vySSim pdtu vozidel
jsou ¢asy na vyparkovaniifis velké. Vjezd nize byt piijezdny nebo je vyhodné instalovat
tocnu a tim vjezd slouzi zarokgako vyjezd. [11, 4, 5]

» Systém s vice vytahyobr. 17)

Automaticky systém nezavislého parkovani, vyuzoiggiesunu palet ve vodorovnéntrésun
vSech palet spode¢) i svislem smiru (zvedani palet na obou krajich pomoci zvedacich
zaizeni). Pro vjezd a odjezd je vyuZiv&stsmou jeden prostor&sinou pfijezdny. U tohoto
systému je off vyhodna instalace tay. Objekty mohou byt v provedeni nadzemnim,
podzemnim nebo kombinovaném. Vhodny pro uzkeé d gelemky s omezenynitizdem.
Tento systém ma pouzerddu vozidel vedle sebe a volitelnydeb pater nad sebowtéinou
opét kolem 3 pater, ale je mozno az 10 pater (firmausl Multiparking). Doportuje

se max. 12 vozidel ¥act, ze stejnéhotd/odu jako u pedesSlého typyll, 4, 5]

Pohony

U tohoto systému je jako pohon ke zvedani vozidalkeerych gipadech pouzito hydrauliky,
kterd je v pipadt malych vySek zdvihu vyhodjsi. V pfipadech ¥tSiho mnoZstvi pater
¢i vySSi zvedaci vysky je vyhodj8i pouzit zvedaciho Eaeni. Horizontalni posuv jgesen
bud’ pohonem na zvedacimizzenic¢i pohargnou trati pod paletami. (vice viz kapitola 4.1)

Vhodnost pouZiti

Obytné a polyfun&ni budovy, kancel&ké objekty, hotely, rekonstrukce a renovace -
navyseni kapacity parkovani stavajicich budov. §11,

P iklady firem nabizejici tento typ APS

KOMA-Loziska s.r.o. (Multi lift, Decker)

Klaus Multiparking GmbH (Layer Systems)

Krenotech KRENO s.r.o - zastoupeni firmy Otto W&mbH (Flurparker)
Parkmatic, LLC (Multi-floor Circulation)

Logipark, a.s.
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Schéma

Obr. 16: Schéma paletového systému firmy . OhrSchéma paletového systému firmy
Otto Wohr s jednim vytahem [4] Otto Wohr se d@ma vytahy [4]

3.2.3 Kruhovy systém

Charakteristika

Automaticky systém nezévislého parkovani, vyuzéiaghodnoceni prostoru pro parkovani
uloZzenim automohil do kruhu. Jeden #Apob usptadani je, Ze vozidla se ukladaji
na jednotlivych oténych mezikruzich nad sebou (obr. 19). TeéSeni nabizi napfirma
Koma: APD Ostrava - Svinov viz obr. 20. To znamebd,zvedaci Z&zeni kona pouze
vertikalni posuv a mezikruzi se ¢taKonkrétré u APD firmy Koma v Ostravje na jednom
podlazi 21 parkovacich mist. MoZnost nadzemnihdz@mniho i kombinovaného provedeni.
Je zde w¥tSinou pfijezdny vjezd. Stavba ma nekonvah tvar, atraktivni design a také
moznost kome&niho vyuziti prostat v prizemi.

DalSi moznosti je systém s ohym zvedacim zZé&enim - integrovana &oa na vytahu
(obr. 18). Zde se vytah afiés vozidlem, vyhoda je, Ze mame jiz integrovarmint - viezd =
vyjezd. Na jednom podlazi jestinou okolo 12-ti parkovacich mist. Tento typ utiga
rozSiteni zakladni varianty na variantu s uismtAnim 2¢i 3 vozidel za sebou a s misty
pro vozidla alternativnich rozni (nag. SUV). V porovnani svariantou s otym
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mezikruZzim je tato varianta podstatrychlejSi - neni pdebacekat na otéeni mezikruzi
do spravné polohy. NejdokonalejSi systémy nevyyZiviapiepra¥ vozidel palet,
ale specialnich ,robét. Jako nap. firma MP System. Podrobj§i informace odchto
robotech uvedu v kapitole 4.3. [11, 4, 14]

Schéma
|
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Obr. 19: 3D model kruhového systému firmy
Obr. 18: Ridorysné schéma kruhového Koma [1]
systému firmy Otto Wohr [4]

Pohony

U tohoto systému je jako pohon ke zvedani vozidelZfio zvedaciho zdzeni. U systému
s ot@&nym vytahem je pro posuv palet do régg@louzito elektrofevodovky, ktera pohani
posuvné zizeni palety, nebo u vy&ejSich bezpaletovych systém,robot* (vice
viz kapitola 4.3).

Vhodnost pouziti

Zachytna parkovist pro mista s hustou dopravou - nadrazésta U prosklené varianty
prodejny automobil. ReSeni vhodné pro mista s velkou koncentraci paikhjivozidel.
[11, 4]

P iklady firem nabizejici tento typ APS

KOMA-Loziska s.r.o. (Ring)

Krenotech KRENO s.r.o - zastoupeni firmy Otto W&mbH (Parksafe 585)
MP System Co., Ltd (Metro Cylinder)
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Obr. 20: APD kruhového typu firmy Koma v Ostréasobni foto]

3.2.4 V Zovy systém

Charakteristika

Automaticky systém nezavislého parkovéani, vyuzéiagkladovani automoliilnad sebou
pomoci pesouvani palet na jedrii druhou stranu od zvedacihorizeeni. Systém je vhodny
maximalré pro 100 automohil, paiet pater mze byt az 30. Je mozné podle pozadavk
integrovat parkovaci mista pro vozidla typu SUV. 2dost nadzemniho, podzemniho
i kombinovaného provedeni. Nadzemni provederé3eno s viezdem v dolni Urovni budovy,
podzemni provedeni je s vjezdem v horni Grovni anlkoace ¥Z/Sachta je s vjezdem
ve stedni drovni. APD ma vifpact velkych parkovi§ vice vjezd v riznych urovnich
budovy. P¢et vozidel vedle sebe e byt 1-3 po obou stranach zvedacihdizesmi.
V piipack varianty s vice vozidly vedle sebe musiméi s delSimtasem na vyparkovani
vozidla. Zakladni typ ma jedno vozidlo na kazdérstrod zvedaciho z&eni (obr. 21).
K vyhodam tohotaeSeni pat velmi mala zastasina plocha. Vhodny typ pro malé prostory
obdélnikového typu. Objekty mohou byt umiigt na bocich obytnych budov nebo stat
samostatéi DalSi velkou vyhodou jsou kratSi odbavov&asy v porovnani ndps paletovymi
systémy a satSinou kruhovych systéim Samozejmosti je také moznost integracéry.
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Nadstavba této zakladni varianty jgovy systém s vice automobily za sebatpgdre také
vedle sebe. Tento systém m#Sinou jeden vytah a na kazdémipgiiesuvny vozik (skip),
ktery piveze paletu na pozadované misto a poté ji zasameghlu. Tato roz#ijici varianta
je uz na hranici s kombinovanymi parkovacimi systét téchto typi jsou &tSi parkovaci
kapacity a proto se daji jiz vyuzit pro velka pasig&. Vyhody jsou totoZzné se zakladnim
véZovym systémem.

Specialnim typem &ového typu je nap systém Car Display Tower 584od firmy
Otto Wohr. Budova je prosklend a tento typ budosyuigen vyhradd pro prodejce aut
a podobné firmy. Systém je vybavegnou pro zakladani vézdo vSech 4 stran. Konkrétn
tento typ m&tvercovy pidorys a na kazdé&te jsou vystavenaifené stojici auta. Schéma
tohoto typu je na obr. 22. Fotézaového parkovi&tfirmy Parkmatic je na obr. 23. [11, 4, 17]

Schéma
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Obr. 21: Schémagzového systému firmy Otto Wohiegni pohled (vlevo),
bocni pohled (vpravo) [17]
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Obr. 22: Ridorysné schéma systé@ar Display Tower 584irmy Otto Woéhr [16]

Pohony

Centralni pohyb vozidla zajigje zvedaci zdzeni, které pohani hlavni vertikalni posuv. DalSi
posuvy zajisuje tSinou elektropevodovka, kterd pohani posuv palety d@rboh sngra.
(vice viz kapitola 4.1)

Vhodnost pouZiti
Sidlis€, supermarkety, nova zastavba, business centralyhdi nadstavbového systému
s vice vozidly za sebou jsou jiz tyto systémy ptaliié jako parkovistve nestech. [11, 4]

Obr. 23: Pohled na usgé@dani vozidel ve&zovém systému firmy Parkmatic [13]
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P iklady firem nabizejici tento typ APS

KOMA-Loziska s.r.o. (Tower)

Klaus Multiparking GmbH (Tower Systems)

Krenotech KRENO s.r.o - zastoupeni firmy Otto W@&mbH (Parksafe 580, 582, 583,
Car Display Tower)

MP System Co., Ltd (Tower Elevator)

Parkmatic, LLC (Tower System)

3.2.5 Kombinovany systém

Charakteristika

Jedna se o automaticky systéem nezavislého parkgrénvelkokapacitni parkovist ktery
vyuZziva soubhu ¢innosti a tim dosahuje minimalizace technologickgcbavovacicktasi.
Z&kladni typy &chto systémd jsou vybaveny multifunkni zdvizi, kterd& ma& moZnost
pohybovat se jak vertikaintak horizontalé a zakladat vozidla do redgalNekdy je take
piimo zdviz vybavena tmou (obr. 24). Usp@dani vozidel v APD fize byt bu’ piicné
(obr. 24) nebo podélné (obr. 25)¢v pojezdu multifunkni zdvize. Vozidla mZzou byt vedle
zdvize i ve 2-Fadéach.

DalSim typem je parkovi&t které k pesouvani palet na jedrsudruhou stranu od zvedaciho
zarizeni vyuziva fesuvnych vozik, které jsou nap v kazdém péae. Tyto voziky rozvazi
vozidla od zvedaciho #aeni a ukladaji je do regal

VSechny tyto systémy se vyuZivaji hlavipro velkokapacitni parkovi&t Maji vice
odbavovacich prostoy zdvizi, zvedacich #&enici vozika a kombinuji vyhody zékladnich
APS, tak aby umoznili co nejtsi kapacitu vozidel na malé ploSé} pachovani malyckiasi
na uskladani a vyparkovani vozidla.

Systémy se dodavaji pr@ané pdéty vozidel, zalezi na pozadavcich zakaznika, prosfeh
moznostech a zvoleném typu, jsou vhodné pro 5ca wbzidel. Maximalni piet podlazi
je 30. Samozjmosti je moznost mist pro vozidla typu SUV viz.ab4. Objekty mohou byt
v provedeni nadzemnim, podzemnim nebo kombinovahépacita &chto systém neni
nijak omezena, jednotlivé bloky se skladaji vedibes Kapacita jednotlivych bléike zhruba
do 400 vozidel, poté se uz systém stava neefehktivaivoli se ragi napt. stavba 2 blok
o kapaci¢ 200 vozidel. Zalezi opravdu jen na zakaznikovagrostorovych moznostech.
Nejmoderrjsi systémy, které jsou na trhu, jsou grdehoto provedeni a navic vyuzivaji
bezpaletovy systém, tzn. Ze préepravu vozidla je pouzit ,robot”, viz obr. 26. (eiwiz
kapitola 4.3) [11, 3, 4]
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Pohony

Hlavni pohyb vozidla zaji%ije zvedaci zZdzeni, které pohani hlavni vertikalni posuv
a predavé vozidla na voziky. Voziky dale rozvazeji dtziv horizontalnim siru a ukladaji
vozidla do regdi. U systému s multifurdni zdvizi je vertikalni pohyb zaji&t také zvedacim
zarizenim. Horizontalni posuv je realizovan posuvemtrabi a elektropevodovka pohani
posuv vozidel do regél (vice viz kapitola 4.1)

Vhodnost pouziti
Velkokapacitni véejné parkovit.

P iklady firem nabizejici tento typ APS

KOMA-LozZiska s.r.o. (Multi Tower)

Klaus Multiparking GmbH (Shelf Systems)

Krenotech KRENO s.r.o - zastoupeni firmy Otto W&mbH (Multiparker 710, 720, 730,
740, 750, 760)

MP System Co., Ltd (MetroTrans, MetroTower, Metrollgy)

Parkmatic, LLC (Multi-Floor System)

Taranis Invest s.r.o. (T-VP, T-LSP)

Schéma

Obr. 24: Schéma kombinovaného systému firmy Ottor W/g-icnym uspgadanim a ténou
na zdvizi, beni pohled (vlevo), gdorys (vpravo) [20]
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Obr. 25: Schéma kombinovaného systému firmy Ottor W/podélnym usgédanim, pedni
pohled (vlevo), fdorys (vpravo) [21]

Obr. 26: 3D Model kombinovaného systému firmy @ttihr s gicnym uspgadanim a
robotem [22]
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4 KONSTRUK Ni ESENI MANIPULACE S VOZzZY

V této kapitole bych ckit vys\étlit, jakym zpisobem probiha manipulace s vozy, tzn. jakym
zpusobem jsouieSeny vertikalni, horizontalni a jiné posuvy, vozik trat. Dale bych
se zminil o zakladnich typech APS - tzv. paleto\eapaletovy. Zde vystlim pojem robot
pouzivany vySe. Poté bych séneval dalSim konstrukim ¢astem, tzn. paletam, doam

a parametm vozidel, které jsou nutné pro umennparkovani v APD.

4.1 Posuvy APS

Vertikalni posuvy nmizou byt u APSreSeny mnoha #goby. U nejjednodussSich systém
(obr. 12), které nabizeSeni pro rodinné domy, firmty sidliS€ se pouZziva pro pohon ve&s
piimocarych hydromotar. Celé paletové Z&eni je pak vedeno na vodicich sloupech, které
jsou opateny nap. drazkou. Firma Klaus Multiparking pouziva fedlalSiho vylepSeni
spaiivajici v umistini ozubeného kota na paletové ¥&zeni na obou bocich systému. Toto
kolecko pojizdi po ozubenémidbenu umistiného na vodicich sloupech a tim vyrovnava
nerovnondrnost chodu fimocarych hydromotatr. U karuselového typu je pro pohon pouZzita
elektrogevodovka.
U posuvnych paletovych systémje vertikalni pohonreSen ¢asto pomoci fmocarych
hydromotofi. DalSi mozZnost je pouZziti zvedaciho rizani, které je men hlucné
a spolehli¢jsi. U obou tyjd je samogejmosti rjaky druh vedeni. K pohybu palet u systému
se déma vytahy je pouzito principu vytlavanitrady palet, tzn. z jednoho vytahu je paleta
tlatena dorady a vytah na druhé stkapaletu nabere (viz kapitola 4.2) a nasouva jietzes
tedy pomaha vytahu, ktery #lapalety. U systému s jednim vytahem musi byt gouzi
pohariné trat (priloha P4), po které se palety posouvaji. Poho’ jeatastoreSen pomoci
elektrofevodovky a ob strany trat jsou spojeny Hdeli, kterd penaSi kroutici moment
a zarové synchronizuje otky obou koné trat. Tohoto systému je mozZno vyuZzit
I U systému se dwna vytahy.
U kruhovych a wZovych systénn je vertikalni pohonieSen pomoci zvedaciho izeeni
s vedenim. Zvedaci #iaeni se pouzivaji védch konstru&nich variantach:

- Klasické s elektromotory {floha P2)

- S protizavazim, bubnem a ttaémi motory

- Se systémem kladek (obr. 27)
V dnesni dob jsou jiz nejpouziva¥)Si vytahové zvedaci #aeni s protizavazim. VSechny
zvedaci z#izeni jsou aretovana stavitkygje se tak v pozicich, ve kterych zvedactizeni
delSi dobu stoji (v odbavovacim prostoru a da&@vitka jisti z&izeni pro pipad selhani lan.
Pohyb pro zasouvani vozidel do regddohani opt elektrogevodovka. U systému firmy
Koma je nap pohyb prstent teSen pomoci elektrogvodovek s ozubenyniemeny a na
prstencich jsou z bokuipevreény stejné ozuben@meny.
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U kombinovanych systéinjsou pohyby realizovany podobjeko u gedchozich dvou typ
S rozdilem u multifunéni zdvize, kterd umdgitije 3 pohyby, tzn. Ze vertikalni pohyb zéijife
zvedaci z#zeni, zdviz se posouva horizontélpo vedeni, tento pohyb je &pvyvozen
elektrogrevodovkou a dalSi elektrtgvodovka pohani posuv vozidel do régdl systému
s voziky je vertikalni posuv realizovandzvedacim zézenim a pomoci elektrégvodovky
je paleta pesouvana na vozik. Funkci voziku vygim dale. U vysplych systéni s roboty,
je posuv palet s vozidlem nahrazen pouze posuveiao (viz kapitola 4.3)

U vSech APS jsou vertikalni a horizontalni pohybgdevany pomoci mnoha snitia
Nap'. u systtmu Koma je vyuzivano IRC snémaktery odpeéitavd polohu zvedaciho
zarizeni a tato poloha je dale kontrolovana absolutsfiim&em. Tyto d¢ hodnoty musi
souhlasit, jinak nastane chyba. Podobné metody pemuzivany i u horizontalnich posuv
Rychlosti pohyld (ot&cky motoru) jsourizeny pomoci frekvamich nenicu.

Obr. 27: Zvedaci zdzeni se systémem kladek [osobni foto]

Vozik (skip) je z#izeni, které vyuzivaji kombinované APS, alkdy také ¥zZové systémy

s vice automobily za sebou. Toto rozvazedizemi kona primamh 2 pohyby, vertikalni
pohyb po pae a ukladani vozidel do regalVozik rozvazi vozidla na paletach (obr. 28, 30)
nebo pomoci robét u bezpaletovych systém Pohon vozik po trati zajiSuje
elektrogevodovka, zde jeifdel vedena na @bstrany voziku pro synchronizaci pojezdu obou
stran. Pojezd palet po voziku je realizovan pomerhenovehoti fetzového pevodu

z elektropevodovky, ktery pohani @p hridel a ta pohani na obou stranidch posuv palety,
piipadré i nabirani palety. Fdel pohani ¥tSinou pojezdové kotéka, které pojizéi po draze,
dalSi kol€ka jsou pouzity pro vedeni po trati nebo se po picsouva paleta. Pohony voziku
jsou vickt v priloze P3 .
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4.2 Paletovy systém

Paletovy systém je pouzivan &tsiny APS. Spdiva v gemig’ovani vozidla na palét
Nekteré systémy jsou na tomto principu zalozeny, j@d®S pro rodinné domy, firmy
a sidlis¢, dale pak posuvné paletové systemy aitlapé - paletové systémy. DalSi systémy
muzou byt jak paletové tak bezpaletové.

Nabirani palet na zvedaciizzeni¢i na voziky jeieSeno pomoci mnohd@znych zgisohi

a zalezi na firma jaky si navrhne. fklady nabiracich Z&eni jsou uvedeny na obr. 29, 30.
Palety se pohybuji po kalkach, které jsou umistny na vSech tratich, vytazich a vozicich,
po kterych se paleta pohybuje.

Obr. 29: Nabiraci zézeni firmy Parkmatic [13]
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| | > G e Ry
Obr. 30: Vozik firmy Logipark (vlevo), nabiracizeni (vpravo) [osobni foto]
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Paletové systémy iiou byt dale roz#leny na systémy jednopaletové a dvoupaletové.
Jednopaletové systémy jsou systémy, kde jecéhwhedna paleta na jeden vjezd. Kap
u APD firmy Koma v Ostra& Nevyhodou jsou delSi odbavovéeksy.

U dvoupaletovych systéinjsou v okthu dw palety na jeden vjezd. Tzn. Ze jedna paleta
je piichystana v odbavovacim prostoru nédijgzd vozidla a druhd paleta je zarbve
prichystana na vozikdi na multifunikéni zdvizi. Jakmile paletu s vozidlem vozék zdviz
pievezme, druhd paleta jéegunuta do odbavovaciho prostoru a je tedy ihtigdgwena pro
piijezd dalSiho vozidla. Jedenigob Fesunu palet je 8hovy a druhy s pomoci pojezdu.

U stiihového pesunu palet probih&gsun v jednom okamziku. U druhéhaigpbu niize mit
nap. odbavovaci prostor misto pouze pro jednu paletouai tedy pedat paletu na vozik

a poté vozik popojede na pozadovanou vyskuresyme druhou paletu do odbavovaciho
prostoru. Na obr. 31 je witl schéma fesunu palet u dvoupaletového systému za pomoci
pojezdu v podani firmy Otto Wohr.

Cislo 1 je pijezd vozidla do odbavovaciho prostotislo 2 zvednuti vrat k vozikijslo 3
presun spodni prazdné paletislo 4 pojezd voziku na Urokepalety v odbavovacim prostoru

a nabrani této palety na vozikslo 5 uzaveni vrat k voziku a zarowenadzvednuti prazdné
palety €islo 6),¢islo 7 prazdna paleta jéighystana pro iijezd dalSiho vozidla.
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Obr. 31: Schémasesunu palet u dvoupaletového systému firmy Ottor Wéh
za pomoci pojezdu [23]

Palety

Palety jsou ¥tSinou vyrakny jako svaéence z plechu. Jsou vybaveradou dopiku. Firma
Koma ma na paletach systém odédidvody nap. z roztatého sihu. Odtok vody je zespodu
kazdé palety. Systém funguje tak, Zze odtok je nbréné&izawen, jakmile paleta sjede
do odbavovaciho prostoru odtok se odjisti a vodacey Firma Logipark ma systéieSena
jednoduseji - v kazdé patgsou diry a voda odtéka do ryn umistgich podiadou palet.
Palety maji déle nap protiskluzovy povrch v mistvystupu z vozidla. U APS pro rodinné
domy, firmy a sidli&t (obr. 12) je navic kolem palety zabradlitkvbezpe&nosti a taky
je mozno na paletu stalych zakaZnflamontovat dofednicasti doraz pro i@dni kolo a tim
ulergit zaparkovéani vozidla.
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4.3 Bezpaletovy systém

Bezpaletové systémy pouzivaji préepun vozidel na vozicich a multifutiich zdvizich
tzv. robofi (obr. 32). Tito roboti nahrazuji pebu palet, vozidlo veze robot na 8ob
V odbavovacim prostoru je na bocich vysuvn&zemi, které srovna nerovnémou ba@ni
polohu vozidla, tak aby vozidlo bylo umigto na robotu symetricky a bylo vyvazené. Poté
robot najede pod vozidlo a zjisti u vozidla rozvpodle toho najede robot na pozadované
mista a vysune ke kazdému kolu 2 ramena. Tyto ranmsn podsunou pod kola a tim
je vozidlo nadzdvizeno (obr. 33). Robot nynizae vozidlo pepravit na voziki zdviz a dale

s vozidlem manipulovat. U vozidel s pohonem na jedrdpravu, je také mozné nechat
vozidlo odbrzédné a nadzvednout pouze hnanou ndpravu. ExistujioZameé i dalSi
konstrukni varianty robat.

Vyhradré tento systém pouziva pouze firma MP System, dal®iy vétSinou kombinuji
paletovy a bezpaletovy systémeékteré firmy zatim nabizi pouze paletovy systém (l&pm
Logipark)

Robot firmy MP System
Technické specifikace:
Délka: 3200 mm

Sitka: 950 mm

Tlou&ka: 200 mm
Maximalni nosnost: 2500 kg
Rychlost: 60 m/min
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4.4 To na

Tocna slouzi k otéeni vozidel a tim zjednoduSujéijezd a odjezd na parkoviStToéna mize
byt umistgna gimo v odbavovacim prostorui{foha P5) nebo také na zdvi&izvedacim
zarizeni. (obr. 18, 24). Tma ot@i vozidlo tak, abychom nemuseli couvaii pyjezdu
z parkovist a nebylo patba vjezdy konstruovat jakotjezdné.

To¢na miZze byt poha#na na okraji, pomoci elektrégvodovky a iteciho nebo ozubeného
prevodu ze spodni stranyctty (obr. 34) nebo stejnym @pobem z béni strany. DalSi zjsob
pohonu tény je stedem pomoci elektrépvodovky aettzového pevodu es ozubené kolo,
které je sowtiasti konstrukce na které je umisia paleta (obr. 35). Toa se p rotaci
odvaluje po kolegkach.

e

Obr. 35: Pohon tény na zvedacim Z&eni firmy Logipark [osobni foto]
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4.5 Parametry vozidel

V APD jsou jisth omezeni pro parametry upkteré zde mzeme parkovat. Omezeni jsou
dan& konstrukci APS, tzn. hlaymozméry a nosnosti regélpro vozidla, zvedacich #aeni
a roboft.
Maximalni parametry vozidel, které je mozno u jetlmgch APS zaparkovat,
se u jednotlivych firem az tak moc neliSi. Prot@ zd/edu typické parametry pro jednotlivé
systémy jak pro zakladni typ vozidel tak pro vozidypu SUV (uvedeny v z&vorkach).
[11, 19, 22]
* U APS pro rodinné domy, firm§i sidliS& jsou parametry spiSe nizZsi, tzn.

Délka vozu:5 m (5,2 m)

Vyska vozu:1,6 m (2 m)

Si ka vozu:2 m (2,2 m)
Hmotnost vozu: 2000 kg (2500 kg)

* U systéni posuvnych - paletovych jsou parametry stejnéhaletnosti voa by neli byt
max. 2000 kg (2300 kg)
* U kombinovanych a ostatnich systémohou byt parametry nasledujici:

Délka vozu:5 m (5,2 m)

Vyska vozu:1,6 m (2,2 m)

Si ka vozu:2 m (2,2 m)

Hmotnost vozu: 2500 kg (2500 kg)

5 TECHNICKE A PROVOZNi PARAMETRY APS

V této kapitole bych se aktzminit o bezpé&nostnich senzorech, o tgpbu komunikace
stidicem a dalSich moznostech APS.

5.1 Bezpe nostni senzory

Pred uloZzenim vozidla do APD je nutné se ujistit, zéato systém umaiije zaparkovat
takové vozidlo. Tento udaj je vzdy viditélmveden ped vjezdem do odbavovaciho prostoru.
Pfi vjezdu do odbavovaciho prostoru jsou snimany rpetey vozu a jsou kontrolovany
rozmeéry vozidla. Ri najizcni je snimana vySka vozu, dale je snimana sprastuha najeti
na paletwi plotnu u bezpaletového systémiii@ci je davan pokyn pro Upravu polohy vozu
pies inform&ni panel (obr. 37). P parkovani je snimanargani, zadni a @mi poloha vozu
vétSinou pomoci laserovych &elnych zavoréi podobnych zéizeni (obr. 36). Firmy
zabyvajici se stavbou APDGR ¢asto pouzivaji techniku od firmy Sick.

Dale je métena vaha vozidla, toto jéasto feSeno pomoci tenzometrické vahy. Pokud
je vozidlo sprava ustaveno a ma pozadované reégma hmotnost je mozno vozidlo
zaparkovat.
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DalSi senzory vyskytujici se wchto systémd jsou nap. senzor fitomnosti palety
v odbavovacim prostoru - poté seudou otevit vrata pro vjezd vozidla. Dale je
v odbavovacim prostoru snithpohybu, takze se ndibe stat, Ze zde dojde k uzami osoby.
Systém mé&casto fadu ¢idel pro kontrolu pijezdu, zastaveni palet a vytama ugitych
mistech. DalSi mozn&dlo je pro kontrolu, zda se vozidlo na péleepohybuje. ® vyjezdu
vozidla je rkdy nastavertasovy interval pro opudti odbavovaciho prostoru (dostaie
dlouhy), pokud se tak nestane, vrata se&@awa spusti se napalarmdéi systém zéne hlasit
chybové hldSeni. Cely proces parkovani je snimamekau a jsou snimany téz statni
poznavaci znky. Kamera slouzi pro kontrolu systému, pojistnalastici detekci kradenych
vozidel. Red vjezdem do odbavovaciho prostoru je teyg/ch parkovis ¢asto ve vozovce
indukéni smyka, ktera detekuje vozidloigd vraty a ty se automaticky oteviraji. DalSi
moznost ovladani vrat je pomocipové karty, dalkového ovladani atdieB vjezdem
do odbavovaciho prostoru je umi8in semafor informujici o fipravenosti systému
(umistréni palety v odbavovacim prostoru). Systém je s&sjo¥ mozné rozdit o dalsi
informaéni tabule informujici o obsazenosti parko#ist

Obr. 36: Laserova stelna zavora pro snimani polohyeanic¢asti vozu v APD firmy Koma
[osobni foto]

5.2 Komunikace s idi em

Parkovani v APD je velmi jednoduché, néljsou zde navadi systémy a v3e je hlidano
pomoci senzdracidel. Parkovaci proces probiha zhruba nasleétovn

1. Ridi¢ prijede k vjezdu APD, pokud semafor signalizuje zelgrindukni smyka
detekuje vozidlo a otevird vrata.
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2. Ridi¢ najede na paletti plotnu podle pokyf informaniho panelu. (obr. 37)

3. Ridi¢ zaijisti vozidlo proti pohybu a vezme si zavazadla.

4. Opusti odbavovaci prostor a odebere & parkovaci listek nebo médgaplacenou
parkovaci kartu.

5. Vrata se zakou a vozidlo je APS zaparkovano.

Pri vyparkovani se postupuje nasledévn
1. Ridi¢ vlozi swij parkovaci listeki kartu do pokladny, uhradi poZzadovan@stku.
2. Po zaplaceni je APS vozidlggpraveno do odbavovaciho prostoru.
3. Dojde k oteveni vrat aidi¢ mize odjed.

¥
DOZADU J'
BACK. RUCKWARTS K
STOP -AUTO OK |
AUTO OK, WAGEN 0K .1
DOPREDU '

FORWARD, VORWARTS

VYJEDTE A
60 0UT AUSFAHREN AN

Obr. 37: Informani panel s kamerou v APD firmy Koma [osobni foto]

Spoteba elektrické energie je zhruba kolem 0,3 kWhfaetail. [18, 11] APS maji zalozni
zdroje elektrické energie, to znamena, ze vypadekrergie nezjsobi kolaps parkovist
ale dojde maximathk omezeni p&tu funkenich odbavovacich prostorcoz povede k delSim
odbavovaciméasim. Nag. firma Koma pouziva jako zalozni zdroj na svémkpuaisSti
v Ostra¥ diesel agregat o vykonu 56 kW.

Cas na vyskladmi vozidla je dnes u modernich APS kolem 2 minuu3gch APS nejvyse
do 5 min. [11]
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6 FIRMY ZABYVAJICI SE PROBLEMATIKOU APS

Firem zabyvajicich se stavbou APD neni mnoh@egké republice §sobi jen 3 spotmosti
nabizejici svoje APS, jinak jsou zde dale firmyerkt nabizi systémy vyznaggich
zahranénich zngek.

Firma, ktera zajiduje dodavku APS dodava jak samotnou technologhgaste tak wtSinou

i nasledny servis a operatorstvi. Tzn. 24 hodinesyisni dozor nad systémem (zajisti zasah
v pripact havarijniho stavu do 1 hod.).

Nyni uvedu vyznamné firmygsobici v této oblasti. (k 2. 5. 2010)

6.1  eské spolenosti

KOMA-Loziska s.r.o.
Logipark, a.s.
Taranis Invest s.r.o.

Krenotech KRENO s.r.o. - distribuce systémfirmy Otto Wohr GmbH
LogTech s.r.o0.- distribuce systéinfirmy Artacho Technics GmbH (Svycarsko)

6.2 Zahrani ni spole nosti

Otto Wohr GmbH - Némecko
Parkmatic, LLC - Korea
Klaus Multiparking GmbH - Némecko
MP System Co., Ltd Korea
Trevipark Ltd - Anglie
Shenzhen Yeefung Automation Technology Ltd - Cina
Automotion, Inc. -USA
Westfalia Technologies, Inc. USA
FATA Automation, Inc. - USA
Robotic Parking Systems, Inc. - USA
American Lifts Systems, Inc. - USA
MitchCo, Inc. -USA

IDOPS, druZstvo- Slovensko, distribuce systérfirmy Parkmatic, LLC
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7 REALIZOVANE PROJEKTY

Realizovanych projelit neni mnoho, ale APS zaznamenavaji v posledné dolny rist
a pibyva tedy irozpracovanych projéktna APD. Uvadim zde &které jiz realizované
projekty jak vCR tak i v zahrar.

7.1 P iklady realizaciv R

KOMA-Loziska s.r.o. (Obr. 7)
KOMA-SYSTEM.CZ GK 3x5
Misto realizace: Ostrava - Svinov
Rok uvedeni do provozu: 2005
Kapacita parkovist 105 vozidel

Logipark, a.s. (Priloha P6)

Parkovist¢ posuvného paletoveho typu
Misto realizace: Brno - ul. RaSinova
Rok uvedeni do provozu: 2002
Kapacita parkovist 50 vozidel

Krenotech KRENO s.r.o.

Parklift 440 firmy Otto Wohr GmbH
Misto realizace: Praha - Vaclavské nam.
Rok uvedeni do provozu: 1995
Kapacita parkovist 58 vozidel

7.2 P iklady realizaci v zahrani i

IDOPS, druzstvo(Priloha P7, P8)

APS Family parking firmy Parkmatic, LLC
Misto realizace: Bratislava

Rok uvedeni do provozu: 2009

Kapacita parkovist 7 vozidel

Klaus Multiparking GmbH (Priloha P9)
Stack Parkers - G32

Misto realizace: Polsko - VarSava

Rok uvedeni do provozu: 2001
Kapacita parkovist 192 vozidel

-41 -



Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi
STUDIE AUTOMATIZOVANYCH PARKOVACICH SYSTEMY

Otto Wohr GmbH (Priloha P10)
Multiparker 740

Misto realizace: Bmecko - Mnichov
Rok uvedeni do provozu: 2006
Kapacita parkovist 284 vozidel

MP System Co., Ltd
Parkovis¢ bezpaletového typu pro 240 vozidel v USA - Geo(Bfdloha P11)
Parkovist bezpaletového typu pro 2500 vozidel v Tureckiil¢Ra P12)

8 ZAv R

V této praci jsem se snazil asht problematiku APS. Systémy nabizSeni problému, ktery
byl nastign v ivodu mé prace. Tzn. aby se z centéstrmestavali feplrena parkovist
a z hust obydlenych sidli§ nepjezdné lokality. Abyfidi¢i na sidliStich nemuseli rano
sousedovo auto, které soused zaparkovatlghozi den ver vedle jeho vozidla a nechal
ho odbrzdné, potl&it a poté mohli samy vyjet. Tyto situace jsou bafluia rekterych
mistech u nas a napi na Slovensku realita, zdalo by se to byti &ené, ale tyto ulice
se stavaji nefijezdné nap pro slozky zachranného systému. Proto jegbat tyto situace
iesit. Graf v piloze P1 hovti za v3e, je zde vyvoj ptu registrovanych vozidel R od roku
1950 do roku 2009, je zde na prvni pohledkwidyrazny naifist. Kde vSechny tyto vozidla
budou parkovat? APS jsou deny prvotg pro centra velkych #st a nabizi pro tyto
komplikované situacéeSeni. Samdejme jsou zde i vyhodnéeSeni pro #si firmy, rodinné
domy atd. Ale hlavni vyznam vidim v mozZnostiegeni situace v centreckt$ich nést.

V mé praci jsem uvedl zakladni konsténk typy APS, jejich pednosti a vyznamné firmy,
které se distribuci¢thto systém zabyvaji. Je zde mnoho obrézk schémat pro snazsi
pochopeni dané problematiky. Tato prace napmzorientovat se wiznych typech APS
a moznosteckeSeni problému s parkovanim.

Kazdy APD jefeSen individual&, vyhodou je, Ze systémy jdou podle poZadarékaznika
velmi snadno modifikovat. Fsta by néla problém s parkovaniifesit efektivié i s ohledem
na ekonomiku, ekologii a také estetiku.édth vCR stavi v sotasné dob hlavre PD.
Otazkou je, zda je toto #pobeno malou ostou APS,¢i je vtom réco jiného. Pro rsta
existuje i moznost ziskani dotaci z EUripact pokud vybuduji parkovisttypu Park and
ride (idi¢ zaparkuje vozidlo a dal pokigje po néstt MHD).
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VétSina lidi ani nevi, Zedaké APS existuji a uzibec by si v nich nezaparkovali své auto.
Tato technologie je po&mné nova a lidé si k ni jeStnenasli dvéru. Ale pokud si lidé na toto
parkovani zvyknou, tak uz obvykle nemi, diky vyhodam které tyto parkowShabizi
a srovnatelnym cendm jako na klasickych parkoistic APD takécasto parkuji pes zimu
lidé, ktai nemaji garaZze. Z mého pohledu se mi zd4, ZeastbAPS sobi zatim porrne
malo firem a je zde tedy také slabsi gomi o tchto systémech. Lidé o této variameseni
zatim moc neidi a tak se tyto systéemy buduji jen ve vyjimgch @ipadech. V sotasné
dok® se ale z&nad o APS mluvit vice a firmy 2&aji organizovat semitd o této
problematice, uené hlavl pro zastupitele #st. Ti jsou zde informovani o vyhodéach
a moznostech, které jim APS nabizi. K ziskani ziklzh poznatk z oblasti APS niwve
poslouzit i tato prace.

Firmy v sokasné dob uz s kkterymi mesty jednaji a jsou jiz hotové ickteré navrhy
projekti. APS se také jiz zénaji objevovat v &kterych &tSich firmach a hotelech, které
poznavaji jejich vyhody. Myslim si, Ze v blizké lodnosti budou tyto systémy vice
prosazovany, protoZe fip stavajici situaci nebude jiného rozumnékeseni problému
s parkovanim.

-43 -



Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi
STUDIE AUTOMATIZOVANYCH PARKOVACICH SYSTEMY

9 SEZNAM POUZITE LITERATURY

Elektronické zdroje

[1] KOMA-LozZiska s.r.o. [online]. [cit. 2010-02-20Postupné z:
<http://www.parkovacidomy.cz>.

[2] LogTech, s.r.o. [online]. [cit. 2010-02-20]. Boipné z: <http://www.logtech.cz>.

[3] Taranis Invest s.r.o. [online]. [cit. 2010-0Rj2Dostupné z:
<http://www.taranisinvest.com>.

[4] Krenotech KRENO s.r.o. [online]. [cit. 2010-@®]. Dostupné z:
<http://www.krenotech.cz>.

[5] Klaus Multiparking GmbH [online]. [cit. 2010-6@2]. Dostupné z:
<http://www.multiparking.com>.

[6] Autogard spol. s r.o. [online]. [cit. 2010-08J0 Dostupné z: <http://www.autogard.cz>.
[7] IDOPS, druZstvo, [online]. [cit. 2010-04-22]oBtupné z: <http://www.idops.com>.

[8] Palladium Praha, s.r.o. [online]. [cit. 2010-08]. Dostupné z:
<http://parkovani.palladiumpraha.cz>.

[9] Parkovisk.cz, s.r.o. [online]. [cit. 2010-03-06] Dostupnénttp://www.parkoviste.cz>.

[10] Denik.cz [online]. Zény placeného stani zveddyny sluzeb, Hana Véalkova
[cit. 2010-03-06]. Dostupné z: <http://prazskyittecz/zpravy_region/zona20080310.html>.

[11] KOMA-LoZiska s.r.0., Final_produktove-listy.pgtit. 2010-04-02]. Zisk&no na zakkad
emailové komunikace s panem Ing. Vladimirem Swiathdirmy KOMA-LoZiskas.r.o.

[12] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-02] Btupné z: <http://www.woehr.de>.

[13] Parkmatic, LLC [online]. [cit. 2010-04-02] Dingoné z: <http://www.parkmatic.com>.

[14] MP System Co., Ltd [online]. [cit. 2010-04-0Z)Jostupné z:
<http://www.mp-parking.com>.

[15] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-02] Btupné z:
<http://'www.woehr.de/downloads/gesamtprogra@esamtprogramm_dt_web.pdf>.

[16] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-09] Btupné z:
<http://www.woehr.de/downloads/datenblaetedsplaytower/displaytower.pdf>.

[17] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-09] Btupné z:
<http://www.woehr.de/downloads/datenblaeti@ipafe/580.pdf>.

-44 -



Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi
STUDIE AUTOMATIZOVANYCH PARKOVACICH SYSTEMY

[18] LogTech, s.r.o., Parking-prezentace.pdf Rt10-02-20]. Ziskano na zakkadmailové
komunikace s panem Ing. Romanem Reisaénmy LogTech, s.r.o.

[19] LogTech, s.r.o., activPark-Prospekt_de.pdf 2010-04-10]. Ziskdno na zaktad
emailové komunikace s panem Ing. RomaneissBmz firmy LogTech, s.r.o.

[20] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-09] Btupné z:
<http://www.woehr.de/downloads/datenblaetteittiparker/710-730.pdf>.

[21] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-23] Btupné z:
<http://www.woehr.de/downloads/datenblaetteittiparker/740.pdf>.

[22] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-23] Btupné z:
<http://www.woehr.de/downloads/datenblaetteitiparker/750.pdf>.

[23] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-23] Btupné z:
<http://www.woehr.de/downloads/datenblaetiekiieise/transfer.pdf>.

[24] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-04-23] Btupné z:
<http://'www.woehr.de/downloads/datenblaeti@iplatten/505.pdf>.

[25] SdruZeni automobilovéhotpnyslu [online]. [cit. 2010-04-20] Dostupné z:
<http://www.autosap.cz/sfiles/al-9.htm#vysteipy

[26] Otto Wohr GmbH [online]. [cit. 2010-05-15] Btupné z:

<http://www.woehr.de/downloads/objektblaettdaj€ktblatt 04 DONNERSBERGERSTR
_MUC.pdf>.

10 SEZNAM POUZITYCH ZKRATEK A SYMBOL

PD - Parkovacitan

APD - Automatizovany parkovaciich

APS - Automatizovany parkovaci systém
SUV (Sport utility vehicle) - Sportovni uzitkovézidlo

CR -Ceska republika

MHD - Méstska hromadnéa doprava
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Priloha P3: Pohdny voziku [osobni foto]

- 48 -



Ustav automobilniho a dopravniho inzenyrstvi
STUDIE AUTOMATIZOVANYCH PARKOVACICH SYSTEMY

Priloha P4:Poharend trar’ pro posuv palet [osobni foto]

Priloha P5: T@na firmy MP System v odbavovacim prostoru [14]

- 49 -



Ustav automobilniho a dopravniho inZzenyrstvi
STUDIE AUTOMATIZOVANYCH PARKOVACICH SYSTEMY

-
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- Priloha P9: APS Sack Parkers - G32 fimy Klaus Mbatking [5]
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Pfiloha P12 Parkovm bezpaletoveho typu firmiyiP Systenv Turecku [14]
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