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PoÏadavky na podlahy ve skladech
s úzk˘mi uliãkami (VNA) a pfiípustné
tolerance. Problémy a jejich dÛsledky ve
spojení se skladováním a manipulací
zboÏí na nekvalitních podlahách. 
This paper outlines demands on floors if
storerooms with narrow passages
(VNA) and the corresponding toleran-
ces. Further, it is concerned with the pro-
blems related to storing and handling
the goods on bad-quality floors and their
consequences.

Kvalitní podlaha je nezbytn˘m pfiedpokla-
dem jak pro bezpeãnou manipulaci, tak
i pro plné vyuÏití v˘konnosti vozíkÛ pro
velmi úzké uliãky (VNA Very narrow aisle
– vozíky) (obr. 1). Náklady na skladování
a manipulaci zboÏí mohou pfiedstavovat
aÏ 75 % celkov˘ch nákladÛ. To znamená,
Ïe pouÏitím VNA systémÛ pfii skladové
manipulaci lze dosáhnout potenciálnû
velk˘ch úspor nákladÛ. Vinou nedostateã-
né rovinnosti podlahy v‰ak vût‰ina vozíkÛ

do velmi úzk˘ch uliãek nemÛÏe zcela vyu-
Ïít svého v˘konu. âlánek objasÀuje dÛle-
Ïitá témata související s:
• problémy a jejich dÛsledky ve spojení se

skladováním a manipulací zboÏí na
nekvalitních podlahách,

• poÏadavky na podlahy ve skladech
s úzk˘mi uliãkami (VNA) a pfiípustné
tolerance,

• povrchové úpravy podlah, které zaruãují
splnûní poÏadovan˘ch parametrÛ.

P R O â J E D Ò L E Î I T É M Í T V E

S K L A D U S Ú Z K ¯ M I U L I â K A M I

K V A L I T N Í P O D L A H U

Do systému halového skladu s úzk˘mi
uliãkami patfií:
• budova haly vãetnû podlah
• vozíky
• regálové systémy
• systémy navádûní v uliãkách

Se zvy‰ujícími se nároky na v˘konnost
manipulace a se vzrÛstajícími v˘‰kami
zdvihu rostou také nároky na prvky systé-
mu. Vozíky a regálové systémy obvykle
splÀují tyto poÏadavky a specifikace, pro-
toÏe jsou vyrábûny prÛmyslovû za opti-
málních podmínek. Betonová podlaha
v‰ak vzniká na místû za mnohem obtíÏ-
nûj‰ích podmínek. Návrh betonové smû-
si, technologie jejího zpracování a ukláda-
ní musí b˘t podfiízena pfiísn˘m poÏadav-
kÛm na rovinnost podlahy. Drobná nepra-
videlnost v podlaze mÛÏe zapfiíãinit naklo-
nûní vozíku, coÏ v dÛsledku zpÛsobí vy-
ch˘lení horní ãásti vozíku z pfiesné pozice,
a to jak v pfiíãném, tak podélném smûru
(obr. 2).

Statick˘ náklon – míra naklonûní závisí
na mífie nerovnosti podlahy a v˘‰ce zdvi-
hu vozíku (aÏ 14 m).

Dynamick˘ posun – míra dynamické-
ho posunu závisí na rychlosti vozíku, na
tom, jak se nerovnost podlahy mûní mezi
dráhou kol, na hmotnosti nákladu, v˘‰ce
zdvihu a na konstrukci stoÏáru vozíku.

Vozíky do úzk˘ch uliãek mají kolejnicové
nebo indukãní navádûní. Tzn. Ïe vÏdy
jezdí po stejné stopû. Proto lze mûfiení
a úpravy povrchu podlahy omezit na jiÏ
specifikované oblasti (coÏ redukuje nákla-
dy) a na poloÏení a koneãnou úpravy
svrchní vrstvy. PfiestoÏe jsou vozíky pro
úzké uliãky navádûny pomocí kolejnic
nebo indukãnû pomocí kabelu v podlaze,
je tfieba poãítat s urãit˘m pohybem do
stran (pfiíãn˘ pohyb ± 25 mm). To je
dÛvod, proã jsou uvádûné ‰ífiky pojezdo-
vé plochy uliãky o 50 mm ‰ir‰í, neÏ je
‰ífika kol. Pokud budou ve stejn˘ch uliã-
kách jezdit rÛzné typy vozíkÛ, je tfieba vzít
tento fakt do úvahy.

AÏ pfiíli‰ ãasto podlaha nevyhovuje pfie-
depsan˘m poÏadavkÛm. Hlavním dÛvo-
dem b˘vá nepochopení specifikace do-
davatelem a také to, Ïe bûÏn˘ dodavatel
ãasto postrádá zku‰enosti potfiebné
k pokládce podlah s tak mal˘mi toleran-
cemi, jaké jsou pro tato fie‰ení vyÏadová-
ny. Nûkteré spoleãnosti se jiÏ specializo-
valy na pokládku tûchto typÛ podlah a na
úpravy a rekonstrukce stávajících nerov-
n˘ch podlah.

N E K V A L I T N Í P O D L A H Y Z V Y · U J Í

N Á K L A DY N A S K L A D O V Á N Í

A M A N I P U L A C I

Náklady na manipulaci
Náklady na manipulaci – tj. náklady na
manipulovanou paletu nebo vychystanou
poloÏku – znatelnû rostou, pokud má
podlaha VNA skladu nerovnou podlahu.
To znamená, Ïe specifikovanou maximál-
ní manipulaãní kapacitu vozíku nelze
zcela vyuÏít, protoÏe je tfieba omezit rych-
lost. Tím klesá mnoÏství poloÏek manipu-
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Obr. 1 Manipulaãní vozík ve velmi úzké
uliãce

Fig. 1 Handling carriage in VNA

Obr. 2 Statick˘ náklon a dynamick˘ posuv
v podélném a pfiíãném smûru

Fig. 2 Static inclination and dynamic shift
in a longitudinal and transverse
direction
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lovan˘ch za hodinu. I v pfiípadech, kdy je
prÛmûrn˘ tok materiálu mal˘, musí b˘t
podlaha rovná. Zku‰enosti ukazují, Ïe se
intenzita materiálového toku mÛÏe bû-
hem dne v˘raznû mûnit. V dÛsledku toho
musí b˘t vozík v urãit˘ch ãasov˘ch inter-
valech velmi intenzívnû vyuÏíván. To zna-
mená, Ïe je zde dobr˘ dÛvod poÏadovat
vysok˘ v˘kon a úãinnost materiálové ma-
nipulace.

Ostatní náklady
Vozíky do úzk˘ch uliãek a fiada dal‰ích vo-
zíkÛ urãená pro „halovou“ manipulaci je
vybavena pomûrnû tvrd˘mi koly z poly-
uretanu, které zaji‰Èují optimální stabilitu.
Dynamické síly, které vznikají pfii pfiejíÏdû-
ní nerovností podlahy, nejsou absorbová-
ny koly vozíku a pfiená‰ejí se na kostru
vozíku a dal‰í komponenty. V úzk˘ch uliã-
kách lze jen velmi tûÏko pouÏít náhradní
vozík, neboÈ vût‰ina vozíkÛ urãen˘ch pro
úzké uliãky je speciálnû pfiizpÛsobena
konkrétní aplikaci nebo rozmûrÛm nákla-
du. Proto je dÛleÏité dodrÏet specifikova-
nou rovnost podlahy, aby nedocházelo
k po‰kození manipulaãních zafiízení. Po-
kud není podlaha dostateãnû rovná, jak
poÏadují pfiíslu‰né specifikace, mohou
vniknout následující náklady:
• Instalace. Náklady na instalaci regálové-
ho systému a navádûcích kolejnic vzros-
tou, protoÏe jejich sestavení je kompliko-
vanûj‰í.
• Nízká spolehlivost polohovacího zafií-
zení. Spolehlivost zafiízení, které se orien-
tuje podle soufiadnic bude nízká, zejména
ve velk˘ch v˘‰kách zdvihu.
• Po‰kození zboÏí. Pokud dojde k po‰ko-
zení zboÏí, je tfieba jej zlikvidovat, pfiebalit
nebo pfieloÏit. ZboÏí se nemusí dostat
k zákazníkovi podle dohody a ten mÛÏe
pfií‰tû dát pfiednost jinému dodavateli.
• Po‰kození regálového systému. Ná-
klady na opravu a náklady spojené s pro-
stoji bûhem opravy regálového systému.
Je zde i zv˘‰ené nebezpeãí nehod.
• Po‰kození vozíku. Náklady na opravu
a náklady spojené s prostoji bûhem opra-
vy zpÛsobují nárÛst dal‰ích nákladÛ.
V dÛsledku neuskuteãnûní dodávky
zákazníkÛm mohou tito dát v budoucnu
pfiednost jinému dodavateli.
• Po‰kození jin˘ch vnûj‰ích zafiízení.

Mohou vzniknout náklady vypl˘vající z po-
‰kození protipoÏárního systému nebo
náklady v podobnû neÏádoucího opo-
tfiebení kolejnicového navádûcího systé-
mu.
• Zv˘‰ené náklady na údrÏbu manipu-
laãního zafiízení. Náklady na údrÏbu mo-
hou vzrÛst vinou vy‰‰ího dynamického
zatíÏení elektronick˘ch komponent, kol,
podvozku, stoÏáru, kabiny a vidlic. MÛÏe
tak klesnout koeficient vyuÏitelnosti vozíku
(napfi. z 75 na 50 %). Z dlouhodobého
hlediska pfiedstavuje tento faktor krat‰í
Ïivotnost vozíku.
• Nevyhovující pracovní prostfiedí. Vy‰‰í
náklady na manipulaci mohou b˘t také
dÛsledkem niÏ‰í produktivity obsluhy zpÛ-
sobené nepfiíjemn˘m pÛsobením dyna-
mick˘ch sil na vozík.
• NiÏ‰í manipulaãní v˘kon. Zv˘‰ené
náklady na manipulaci jsou dÛsledkem
omezení rychlosti nebo nutností pouÏívat
pfiíli‰ mnoho vozíkÛ.

N O R M Y A D O P O R U â E N Í P R O

P O D L A H Y V E S K L A D E C H

S Ú Z K ¯ M I U L I â K A M I

Existují rÛzné normy a doporuãení, t˘kají-
cí se podlah skladÛ s úzk˘mi uliãkami,

napfi. DIN 15 185, nejznámûj‰í a nejroz-
‰ífienûj‰í v Evropû, nebo TR 34 (Concrete
Society’s Technical Report 34), coÏ jsou
doporuãení pro podlahy (2. vydání –
dodatek, 3. vydání – kap. 4).

Rozhodli jsme se vycházet z DIN
15 185, doplÀku normy DIN 18 202 /05
86, která je standardem pro rozmûrové
tolerance v konstrukcích budov. DIN
15 185 je norma, která kromû podlah
úzk˘ch uliãek postihuje také instalaci regá-
lového systému a ochranu osob pracují-
cích v úzk˘ch uliãkách a
• dokonale vyhovuje z hlediska bezpeã-
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Obr. 3 Mûfiení rovinnosti podlahy
Fig. 3 Measurement of the floor planeness

Tab. 1 Maximální povolen˘ v˘‰kov˘ rozdíl h mezi dráhou levého a dráhou pravého kola
vozíku mûfien˘ pfies ‰ífiku uliãky

Tab. 1 Maximum allowed difference in elevation h between the trail of the left wheel and that
of the right wheel of the carriage measured across the aisle width

Vzdálenost mezi koly vozíku S [m] 1 1 aÏ 1,5 aÏ 2 aÏ
1,5 2 2,5

Povolen˘ v˘‰kov˘ rozdíl h [mm] 
pfii v˘‰ce zdvihu ≤ 6 m

2 2,5 3 3,5

Povolen˘ v˘‰kov˘ rozdíl h [mm] pfii v˘‰ce zdvihu > 6 m
pro vozíky s obsluhou pracující ve v˘‰kách, indukãnû navádûné 1,5 2 2,5 3
vozíky nebo vozíky vybavené polohovacím systémem

3-kolové vozíky

a)

4-kolové vozíky

b)

Obr. 4 Schéma a) tfií- b) ãtyfikolového
vozíku

Fig. 4 Diagram of a a)three-, b) four-
wheel carriage



nosti a efektivity materiálové manipula-
ce,

• kontrola tolerancí je podle ní snaz‰í neÏ
v jin˘ch normách,

• je normou akceptovanou ve vût‰inû
evropsk˘ch zemí a stane se pravdûpo-
dobnû základem budoucí spoleãné
evropské normy,

• splÀuje kategorii TR 34 „1“, ne v‰ak ka-
tegorii „superflat“ (superploché podla-
hy),

• splÀuje poÏadavky pro bezpeãnou ma-
nipulaci,

• splÀuje poÏadavky pro provoz VNA vozí-
kÛ na specifikovan˘ch úrovních v˘konu.

R O V I N N O S T P O D L A H

Podlaha v regálov˘ch systémech s úzk˘mi
uliãkami, kde jsou pouÏívány VNA vozíky

a v prostorách, kde vozíky pfiepravují ná-
klad ve zdviÏené poloze, by mûla splÀovat
poÏadavky na rovinnost (DIN 15 185).

Specifikace pro rovnost podlahy ve VNA
skladech jsou pfiísné a tolerance jsou
velmi úzké. Z toho dÛvodu je tfieba, aby
s tûmito poÏadavky byly seznámeny
v‰echny zainteresované strany a dohodly
se na tom, které poÏadavky musí b˘t spl-
nûny, aby byla zaji‰tûna bezpeãná a efek-
tivní materiálová manipulace. PoÏadavky
musí b˘t jasnû specifikovány a mûly by
b˘t pfiirozenou souãástí obchodního kon-
traktu.

Rozmûry a tolerance napfiíã ‰ífikou
uliãky
Tabulka 1 uvádí v milimetrech maximální
povolen˘ v˘‰kov˘ rozdíl h mezi dráhou
levého a dráhou pravého kola mûfien˘
pfies ‰ífiku uliãky. Povolen˘ v˘‰kov˘ rozdíl
h závisí na vzdálenosti mezi koly vozíku S,
tj. vzdálenosti od stfiedu dráhy levého kola
ke stfiedu dráhy pravého kola. Sp oznaãu-
je poãet stop vozíku (obr. 4). 

Rozmûry a tolerance po délce uliãky
Tabulka 2 uvádí pfiíklady maximálních po-
volen˘ch tolerancí rovnosti, tj. maximální
povolené prohlubnû ãi vrcholy ve stopû
kol, po délce uliãky pro tfiíkolové vozíky.

Hrbolatost – „valchov˘“ efekt
I kdyÏ podlaha splÀuje poÏadavky normy
DIN 15 185, je tfieba je‰tû zkontrolovat
rovnost na krátké vzdálenosti (100 mm),
abychom se vyvarovali „valchového“ efek-
tu, kter˘ by mohl zpÛsobovat nepfiíjemné
vibrace vozíku. Rozdíly ve v˘‰ce nesmí b˘t
mezi mûfien˘mi body po délce uliãky
vût‰í neÏ 1 mm (obr. 6).

Metody mûfiení rovinnosti podlahy
Zda je podlaha dostateãnû rovná nelze
urãit pouh˘m pohledem. V takovém pfií-
padû jak˘koli dojem nebo hodnocení
podlahy vychází z povrchové úpravy pod-
lahy a celkového vzhledu.

K získání podkladÛ pro rozhodování, zda
je tfieba uãinit nûjaká opatfiení, je nutné
rovnost podlahy peãlivû zmûfiit. Pro po-
souzení, zda podlaha úzké uliãky splÀuje
stanovené poÏadavky na rovnost jsou sle-
dovány:
• v˘‰kové rozdíly nerovností povrchu

(amplituda)
• vzdálenost mezi nerovnostmi povrchu

(délka „vlny“)
Z ergonomického hlediska je pouÏití

rovnací latû ke kontrole podlahy v celém
VNA skladu velmi pracnou záleÏitostí. Me-
toda je nároãná na práci a vyÏaduje roz-
sáhlé následné anal˘zy získan˘ch údajÛ.
Zku‰enosti ukazují, Ïe koneãn˘ v˘sledek
není uspokojiv˘. Metoda s rovnací latí je
pouze doplÀkem optické kontroly nebo je
pouÏívána k mûfiení omezen˘ch prostor.

Rozdíl ve v˘‰ce mezi rÛzn˘mi kontrolní-
mi body lze zjistit pomocí optického pfií-
stroje s PPM a mûfiící tyãe. Tato metoda je
pomûrnû nákladná. Náklady závisejí na
poãtu mûfien˘ch bodÛ. Vzdálenosti mezi
body mohou b˘t v rozmezí 300 aÏ
3 000 mm. Pokud zvolíte velké vzdále-
nosti mezi body, je to na úkor spolehli-
vosti, neboÈ hrozí riziko nerovností mezi
mûfien˘mi body a mÛÏe docházet ke ko-
munikaãním potíÏím. Metoda je pouÏívá-
na zejména ke kontrole svaÏitosti a je
dobr˘m doplÀkem k optické kontrole.

Mûfiení rovinnosti podlahy s pomocí
DFP (Digital Floor Profiler) je zdaleka nej-
lep‰í metodou. Mûfiící nástroj a tiskárna
pro DFP jsou umístûny na speciálnû
zkonstruovaném vozíku pojíÏdûjícím uliã-
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Rovnací laÈ

Podlaha

Tab. 2 Maximální povolená
prohlubeÀ/vrchol ve stopû kol pro
mûfiené vzdálenosti

Tab. 2 Maximum allowed depression/peak
in the trail of the wheels for the
measured distances

Mûfiená vzdálenost L [m] 1 2 3 4
Maximální povolená prohlubeÀ/vrchol h
ve stopû kol (Sp) [mm] 2 3 4 5
Platí pro v‰echny typy VNA aplikací.

Mûfien˘ rozsah

Mûfien˘ rozsah

Mûfien˘ rozsah

Obr. 5 Schéma mûfiení rovinnatosti podlahy
v podélném smûru u ãtyfikolového
vozíku

Fig. 5 Diagram of the measurement of the
floor planeness



kou (obr. 7). Senzory uprostfied stop vozí-
ku mûfií rozdíly ve v˘‰ce, a to jak v podél-
ném tak i pfiíãném smûru. Metoda je
velmi spolehlivá, neboÈ vzdálenosti mezi
mûfiícími body jsou pouze 4 mm. Údaje
je moÏno následnû analyzovat a vytisk-
nout graf profilu podlahy mezi dráhami
jednotliv˘ch kol (obr. 17). V grafu je snad-
no ãitelná poloha a velikost odchylek.
Metoda je urãena zejména pro kontrolu
novû pokládan˘ch podlah k získání kvalit-
ních podkladÛ, na jejichÏ základû bude
moÏné urãit, jaké prostfiedky zvolit pro
finální úpravu podlahy. Nûkteré typy DFP
dokáÏí mûfiit také koeficient tfiení podlahy.

Nakonec je doporuãováno praktické
vyzkou‰ení, tj. jízda s vozíkem po povrchu
podlahy v místû, kde má b˘t v budoucnu
úzká uliãka, která zahrne jízdu se spu‰tû-
n˘m nákladem, zdvih nákladu po krocích,
sledování naklánûní vozíku a dynamické-
ho posuvu. V˘sledky sledování pohybÛ
nákladu a stoÏáru ukáÏí, zda je podlaha
vhodná pro provoz skladu s VNA vozíky
v úzk˘ch uliãkách.

B E T O N O V É P O D L A H Y

Pro VNA sklady, kde je podlaha vystavena
velkému zatíÏení zboÏím, regálov˘m
systémem a vozíky, je jako vhodn˘ podla-
hov˘ materiál doporuãován beton. Pod-
laha VNA skladu sestává obvykle ze dvou
vrstev (obr. 8):
• Konstrukãní vrstva je vrstva dimenzo-
vaná s ohledem na hmotnosti nákladÛ,
regálového systému, vozíkÛ a s ohledem
na pfiíslu‰n˘ stav podkladu. Pozornost je
tfieba vûnovat místÛm rÛzného zatíÏení
a zpÛsobÛm vyztuÏení betonu, pokud
mají b˘t pouÏívány indukãnû navádûné
vozíky (pomocí vodících drátÛ v podla-
ze).
• Svrchní vrstva je vrstva, která je poloÏe-
na na konstrukãní vrstvû tak, aby podlaha
splÀovala poÏadavky na rovnost.
• V˘ztuÏ – pokud je vozík indukãnû navá-
dûn˘ (pomocí kabelu poloÏeného v pod-
laze), musí b˘t navádûcí kabel vzdálen

nejménû 50 mm od v˘ztuÏe leÏící pod
ním (obr. 9). To platí v pfiípadû, Ïe tyãová
v˘ztuÏ má prÛfiez men‰í neÏ 10 mm2.
Vzdálenost od silnûj‰í v˘ztuÏe by mûla b˘t
nejménû 100 mm. V aplikacích s indukã-
nû navádûn˘mi vozíky je doporuãováno
pouÏít pro konstrukãní vrstvy podlah drát-
kobetonu s ocelov˘mi drátky.
• Elektrické kabely, které protínají uliãku,
by mûly b˘t umístûny v ocelové roufie,
nejménû 100 mm pod navádûcím kabe-
lem. Elektrické kabely, které vedou po
délce uliãky, by mûly b˘t umístûny v oce-
lové roufie, nejménû 1000 mm od navá-
dûcího kabelu v podlaze.

Konstrukãní vrstva
Betonová podlaha je pokládána v modu-
lech o ‰ífikách 8 aÏ 10 m, které odpovída-
jí dvûma modulÛm úzké uliãky (obr. 10).
·ífika je volena tak, aby podélné spoje
podlahy vycházely vÏdy mezi dva regály.
Aby podlaze bylo umoÏnûno roztaÏení od
zahfiátí bûhem hydrataãního procesu a po
té bylo zamezeno nekontrolovanému
vzniku smr‰Èovacích trhlin, je dÛleÏité za-
jistit, správné navrÏení, uspofiádání a pro-
vedení dilataãních spojÛ. Spoje je vhodné
umístit do míst se slab˘m provozem vozí-
kÛ. V podlaze musí b˘t dilataãní spoje
(kontrakãní nebo expanzní), pokud po-
mûr mezi délkou a ‰ífikou pfiekroãí hod-
notu 1 : 1,5. Pfii ‰ífice modulu 8 aÏ 10 m
jsou po kaÏd˘ch 12 aÏ 15 m umísÈovány
pfiíãné spoje. Pfiíãné spoje podlahy by
mûly b˘t poloÏeny pod úhlem 15° k rovi-
nû kolmé na smûr jízdy vozíkÛ tak, aby
kola na jedné nápravû nepfiejíÏdûla spoj
souãasnû. Tím je omezeno dynamické
namáhání vozíku a sníÏeno riziko po‰ko-
zení okrajÛ podlahov˘ch spojÛ pfiejíÏdû-
ním vozíkÛ. Konstrukãní vrstva b˘vá dopl-
Àována svrchní vrstvou, kterou se vyhladí
koneãn˘ povrch. Tak je snaz‰í dodrÏet po-
Ïadavky na rovnost. V nûkter˘ch pfiípa-

dech je moÏné nerovnosti povrchu od-
stranit brou‰ením (obr. 13).

Metody povrchové úpravy
Existuje fiada rÛzn˘ch metod vhodn˘ch
pro povrchovou úpravu podlah a je obtíÏ-
né dát jednoduchou odpovûì na otázku,
která z nich je nejlep‰í. V kaÏdém pfiípadû
by mûl b˘t splnûn poÏadavek, Ïe koefici-
ent tfiení mezi povrchem podlahy a poly-
uretanov˘mi koly musí b˘t vût‰í neÏ 0,6,
aby byly zaruãeny nezbytné podmínky
pro dobré brÏdûní.

Pokud je svrchní vrstva poloÏena mezi
nízko-profilov˘mi kolejnicemi, hrozí ne-
bezpeãí, Ïe vozík vykolejí (obr. 11). Kro-
mû toho zatíÏení na vodících kolejnicích
bude vy‰‰í a bude vût‰í opotfiebení vodí-
cích koleãek. Náklady na provoz regálové-
ho systému jsou tak vy‰‰í.
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Obr. 6 „Valchov˘“ efekt
Fig. 6 "Wash board" effect

Obr. 7 Mûfiení pomocí DFP (digital floor
profiler)

Fig. 7 Measurement with the DFP (digital
floor profiler)

Obr. 8 Konstrukce podlahy
Fig. 8 Floor structure

Rovnací laÈ

Podlaha

Svrchní vrstva

Konstrukce podlahy z betonu s v˘ztuÏí Konstrukce podlahy z drátkobetonu

Svrchní vrstva



Také mÛÏe nastat problém pfii manipu-
laci s paletami v úrovni podlahy. Pokud je
povrchová vrstva pfiíli‰ silná, není moÏné
vidlice dostateãnû spustit, aby mohly zajet
pod paletu, protoÏe dfiíve zavadí o navá-
dûcí kolejnice (obr. 12). Maximální tlou‰È-

ka povrchové vrstvy závisí na typu mani-
pulovan˘ch palet.

Pro povrchové úpravy jsou neustále
vyvíjeny nové metody a produkty. Vyjme-
nujeme zde jen ty nejbûÏnûj‰í. V této
souvislosti pfiipomínáme a zdÛrazÀujeme
v˘znam v˘bûru dodavatele, kter˘ má do-
stateãné zku‰enosti se zvolenou meto-
dou.

Epoxydové pryskyfiice je moÏné naná‰et
ve velmi tenké vrstvû (min. 2 mm) a mají
velmi dobrou pfiilnavost. Aby epoxid mohl
dobfie pfiilnout, musí b˘t podlaha suchá.
Epoxidová pryskyfiice je velmi hust˘ mate-
riál, kter˘ není vhodn˘ na vyrovnávání
podlahy zaãíná tuhnout jiÏ po 10 aÏ 15
minutách. Pokud je podkladová vrstva
je‰tû porézní a vlhká, existuje velké riziko,
Ïe epoxid praskne a uvolní se od ní. Pod-
lahy s epoxidov˘m povrchem jsou náchyl-
né ke vzniku statické elektfiiny, která je ne-
pfiíjemná pro obsluhu vozíku a mÛÏe
ovlivnit jeho elektroniku. Epoxyd je relativ-
nû drah˘, je proto vhodn˘ pfieváÏnû pro
drobné úpravy a tenké svrchní vrstvy, ne-
boÈ je odoln˘ proti vût‰inû chemikálií.

Smícháním epoxidu s cementem získá-
me levnûj‰í produkt s vlastnostmi srovna-
teln˘mi s ãistou epoxydovou pryskyfiicí.
Tlou‰Èka epoxido-cementové vrstvy musí
b˘t vût‰í neÏ 5 mm. Pokud má smûs
dobfie pfiilnout, musí b˘t podkladová vrst-
va o‰etfiena základov˘m nátûrem. Opût je
tûÏké splnit poÏadavky na rovnost, jelikoÏ
smûs zaãíná tuhnout jiÏ po 15 aÏ 25 min.
Cemento-epoxidová smûs je odolná proti
vût‰inû chemikálií.

Se svrchní vrstvou na bázi magnézia lze
snadnûji splnit poÏadavky na rovnost, pro-
toÏe materiál déle tuhne a povrch lze
del‰í ãas zpracovávat. Povrchová úprava
se provádí ve tfiech fázích bûhem ‰esti
hodin po pokládce. Svrchní vrstva musí
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1. Podlaha
2. Epoxidová pryskyfiice
3. Gumová li‰ta
4. Kabel indukãního vedení
5. Ocelová v˘stuÏ

Podélné spoje

Pfiíãné spoje

15

8-10 m

12-15

Obr. 9 Umístûní indukãního navádûní
vozíkÛ ve vztahu k prutové v˘ztuÏi
podlahy

Fig. 9 Placing of the induction guidance of
carriages in relation to the rod
reinforcement of the floor

Obr. 10 Podélné a pfiíãné spoje podlahy
Fig. 10 Longitudinal and transverse floor

connections

Obr. 12 Problematická manipulace
s paletami

Fig. 12 Difficult handling with pallets

Obr. 13 Brou‰ení pásÛ pod koleãka vozíkÛ
Fig. 13 Grinding of belts below carriage

wheels

Obr. 11 MoÏná ztráta kontaktu vodícího
koleãka a kolejnice

Fig. 11 Possible loss of contact of the
guiding wheel and the rail

?

Svrchní vrstva PodloÏky

?

Svrchní vrstva



mít tlou‰Èku nejménû 25 mm. Aby byla
zaji‰tûna poÏadovaná pfiilnavost, musí b˘t
podkladová vrstva o‰etfiena základov˘m
nátûrem. Podlahové povrchy na bázi
magnézia se smr‰Èují mnohem ménû
neÏ podlahy na bázi cementu. Nehodí se
v‰ak tam, kde je podlaha obvykle vlhká.

Brou‰ení
Brou‰ení je moÏné omezit na dráhy kol
vozíku. Pokud se v‰ak v uliãce uskuteã-
Àují i jiné aktivity, napfiíklad nízkoúrovÀo-
vé vychystávání nebo ji budou pouÏívat
i nenavádûné vozíky, mûla by b˘t zbrou-
‰ena celá ‰ífika uliãky. Brusná hlavice je
nastavována automaticky pomocí lasero-
vého paprsku. Brou‰ení je spolehlivá me-
toda a zaãíná b˘t pro dosaÏení poÏado-
vané rovnosti podlah pouÏívána stále
ãastûji.

Pfied rozhodnutím o rozsahu brou‰ení
je tfieba si uvûdomit existující nebezpeãí,
Ïe se vozík pojíÏdûjící ve sníÏené úrovni
zachytí za vodící koleãka (obr. 14) nebo
ztratí kontakt s navádûcí kolejnicí, pokud
se brou‰ení omezí pouze na dráhy kol
vozíku nebo na povrch mezi navádûcími
kolejnicemi. Pokud by byl po brou‰ení
rozdíl ve v˘‰ce pfiíli‰ velk˘, bude nutné
zbrousit podlahu i pod navádûcími kolej-
nicemi. 

Dilataãní spáry ve svrchní vrstvû
Je dÛleÏité, aby dilataãní spáry byly kon-
struovány tak, aby byly minimalizovány
dynamické síly. Dilataãní spáry ve svrchní
vrstvû se obvykle nacházejí na stejném
místû jako spoje v konstrukãní vrstvû.

Nafiíznutím existující dilataãní spáry
a vloÏením kónického plastového prouÏ-
ku lze ve svrchní vrstvû pfiipravit podmín-
ky pro vznik rovné, kontrolované „trhliny“.

Plastov˘ prouÏek je tfieba umístit tak, aby
jeho horní hrana byla cca 2 mm pod do-
konãenou svrchní vrstvou (obr. 15).

Je-li svrchní vrstva poloÏena bez urãe-
n˘ch spojÛ, budou trhliny vznikat nahodi-
le. DÛsledky pnutí a pohybÛ zpÛsobe-
n˘ch zmûnami objemu vrstvy vyvolan˘mi
zmûnami teploty mohou zpÛsobit místní
oddûlení svrchní a konstrukãní vrstvy
(obr. 16). Opakovan˘ pfiejezd vozíku pfies
spáry pfiispívá ke vzniku dal‰ích trhlin
a postupnému vytváfiení v˘molÛ.

Mnoho skladÛ má dilataãní spáry po‰ko-
zené. To vystavuje obsluhu, zboÏí a vozíky
neÏádoucím vlivÛm. Po‰kození v okolí
spár se provozem ve skladu zvût‰uje

a prohlubuje a tím zpûtnû vzrÛstají i neÏá-
doucí úãinky.

Taková po‰kození je tfieba opravit vyfiíz-
nutím a vyfrézováním ãásti podlahy okolo
spáry a vyplnûním problematického místa
pruÏnûj‰í smûsí. Opravy je moÏné omezit
na oblasti okolo drah kol, nebo mohou
pokr˘t celou ‰ífiku uliãky.

Ale‰ Hu‰ek

BT âeská republika, s. r. o.

K Vypichu 1049, 252 19 Rudná

tel.: 311 651 103, mob.: 728 360 370

e-mail: ales.husek@bt-czech.com

www.bt-czech.com
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Obr. 14 Zachycení navádûcím koleãkem
Fig. 14 Catching by the guiding wheel

Obr. 15 Dilataãní spára ve svrchní vrstvû
Fig. 15 Expansion joint in the upper layer

Obr. 16 Svrchní vrstva bez dilataãní spáry
Fig. 16 Upper layer without the expansion

joint

Obr. 17 Záznam mûfiení rovinnosti podlahy
pomocí DFP

Fig. 17 The record of the floor level
measurement by DFP
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Zbrou‰ená dráha
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