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(57) Sazetak:  Mehanizam za podeSavanje kod namjedtaja za sjedenje ili lezanje koji se sastoji od oshovne ploée
priévr§éene za postolje sa zakretnom polugom zakretno i zglobno spojenom sa oshovnom plo&om i priévrééenom na
zakretnom dijelu okvira, npr. sloj madraca, pri éemu je zakretna poluga, preko koljenaste poluge, koaksijalno zglobno
spojene sa zakrethnom polugom i osnovhom ploéom, spojena s oshovhom ploéom, dok je izmedu osnovhe ploée i
koljenaste poluge zglobno spojene sa oshovhom plogom blizu zgloba koji spaja obje koljenaste poluge postavljen
energetski akumulator u obliku zavojne opruge koja se kod zakretanja nagore zakretne poluge predzateze. Zglobni
rukavac 8 na osnhovnoj plo&i 1 postavljen je na kraju poluge 5 koja drzi zavojhu oprugu 7. Zglobni rukavac 8 se vodi
po kruznoj putanju djelovanjem sustava 9 prinudnog upravljanja, pri &emu je u prvom krajnjem polozaju udaljenost
izmedu mjesta 17, 18 uévrdéivanja zavojnih opruga 7 na osnovnoj plo&i 1 i poluzi 5 priblizno jednaka, a u drugom
krajnjem plozaju znatno veéa od duljine opustene zavojne opruge 7, pri Eemu se sustav 9 prinudnog upravljanja kod
mjesta 17, 18 uévrséivanja zavojnih opruga 7 u drugom krajhjem polozaju moze blokirati.
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Izum se odnosi na mehanizam za podeSavanje kod namjestaja za sjedenje ili lezanje, koji se sastoji od osnovne ploce
pri¢vrscene za postolje sa zakretnom polugom zakretno i zglobno spojenom s osnovnom plocom 1 pri¢vrséenom na
zakretnom dijelu okvira, npr. sloj madraca, pri emu je zakretna poluga, preko koljenaste poluge koaksijalno zglobno
spojena sa zakretnom polugom i osnovnom ploom, spojena s osnovnom plocom, dok je izmedu osnovne ploce i
koljenaste poluge zglobno spojene sa osnovnom plo¢om blizu zgloba koji spaja obje koljenaste poluge postavljen
energetski akumulator u obliku zavojne opruge koja se kod zakretanja na gore zakretne poluge prezateze.

Takvi mehanizmi za podeS§avanje su prema stanju tehnike visestruko poznati. Pri tome je ugao otvaranja koljenaste
poluge u smjeru postavljanja ograni¢en uobli¢enim ili na njoj pri¢vr§éenim grani¢nikom, tako da se ugao otvaranja
moze maksimalno podesiti do skoro ispruzenog polozaja kod zakretanja nagore zakretnog dijela okvira. Kod spustanja
zakretnog dijela okvira u vodoravni poloZaj koljenasta poluga se uklapa, pri ¢emu se kod spustanja dijela okvira,
zategnuta zavojna opruga postavljena izmedu koljenaste poluge 1 osnovne ploce jo§ vise predzateze. Snaga koju
korisnik mora utro$iti za odizanje zakretnog dijela okvira treba se smanjiti djelovanjem predzategnute zavojne opruge
odnosno energetskog akumulatora. Uostalom, zavojna opruga takoder sluzi za osiguranje polozaja otvaranja kod dijela
okvira koji je zakrenut navise. Kao energetski akumulatori Cesto se koriste zavojne opruge ili paketi zavojnih opruga
(zatezne opruge). Tehnicki problem se sastoji u tome s§to se kod montaZe mehanizama za podeSavanje na
odgovaraju¢em namjestaju za sjedenje lezanje mora izvr$iti pricvr§¢ivanje 1 postavljanje zavojne opruge, pri cemu se
najmanja duljina zavojne opruge postize tako $to se dio okvira maksimalno zakrene navise. U ovom polozZaju zavojna
opruga mora biti jo§ prethodno nategnuta, ¢ime je ona kasnije u stanju visoko zakrenuti dio okvira zajedno s madracem
ili sli¢no drzi u poloZaju otvaranja. Iz ovog problema ne proizlaze samo teSkoce u vezi montaze nego znatna opasnost
od povredivanja ukoliko se zavojna opruga postavi ili skida.

Polaze¢i od ovog stanja tehnike predmet izuma je ostvariti konstrukcije mehanizma za pode$avanje spomenute vrste
kod kojeg je moguéa ugradnja zavojne opruge odnosno energetskog akumulatora u nezategnutom stanju, usprkos tome
da je kod maksimalno podignutog dijela okvira i kona¢no instaliranog mehanizma za podeSavanje postignuta dovoljna
sila predzatezanja. Za rjesenje ovog problema izumom se predlaZe da se zglobni rukavac, postavljen na osnovnoj ploci i
na jednom kraju poluge koja drzi zavojnu oprugu, vodi po kruznoj putanji pomocu sustava prinudnog upravljanja, pri
¢emu je udaljenost izmedu mjesta ucvr§civanja zavojnih opruga u prvom krajnjem poloZzaju na osnovnoj ploci i polugi
priblizno jednaka, dok je ova udaljenost u drugom krajnjem polozaju znatno ve¢a od duljine nezategnute odnosno
opustene zavojne opruge, pri ¢emu se sustav prinudnog upravljanja na mjestima ucvr§¢ivanja zavojnih opruga u
drugom krajnjem poloZaju moZe blokirati.

Ovim razmjestajem se jedan kraj dijela poluge koji drzi zavojnu oprugu, a kod ugradnje zavojne opruge kvazi skracuje,
dakle, pomice se u smjeru ka mjestu pri¢vrséivanja zavojne opruge na postolju. Za montaZu zavojne opruge mehanizam
za podesavanje se prevodi u prvi krajnji polozaj, pri ¢emu se mjesta ucvrs§¢ivanja zavojnih opruga na poluzi 1 na
postolju odnosno na osnovnoj plo¢i jedno za drugim toliko pribliZe odnosno jedna drugoj dodu u susret tako da se
zavojne opruge u nezategnutom stanju mogu postaviti na odgovarajuca mjesta ucvrséivanja. Kod narednog pokretanja
mehanizma za pode$avanje u smislu odizanja zakretnog dijela okvira, poluga koja drZi zavojne opruge se kvazi
priblizava tako da mjesta za pri¢vrsCivanje zavojnih opruga zauzimaju maksimalno mogucu udaljenost od mjesta
pri¢vr¢ivanja zavojnih opruga na postolju. Time se zavojne opruge predzatezu. Sustav prinudnog upravljanja, koji
izaziva 1 uvjetuje skrac¢ivanje odnosno izduZivanje poluge, kod zakretanja mehanizma nagore se pomice ka grani¢niku
postavljenom na postolju koji grani¢nik predstavlja prvo ograni¢enje hoda, pri ¢emu je povratno kretanje sustava
prinudnog upravljanja u poloZaju u kome bi se poluga skratila predstavljeno drugim granicnikom nepokretno
pri¢vrscenim za postolje ili za okvir. Ovaj grani¢nik se, na primjer, moze izvesti u obliku naknadno postavljenog vijka
za drzanje ili sli¢no. Ukoliko je sustav prinudnog upravljanja blokiran, normalna 1 po sebi poznata funkcija mehanizma
za podeSavanje izvodi tako §to se kod spuStanja zakretnog dijela okvira zavojna opruga odnosno opruge dopunski
predzatezu, dok se kod podizanja zakretnog dijela okvira te opruge malo otpustaju.

Nadalje, izumom je predvideno da je sustav prinudnog upravljanja izveden u obliku medupoluge postavljene izmedu
krajnje poluge i osnovne ploce 1 zglobno spojene na njima, pri emu se zglobni rukavac poluge u prvom krajnjem
polozaju vodi po kruznoj putanji do u polozaj priblizno okomito ispod zglobnog rukavca na strani osnovne ploce, tj.
zglobnog rukavca medupoluge, a u drugom krajnjem polozaju se zglobni rukavac poluge dovodi u polozaj priblizno
vodoravno sa zglobnim rukavcem na strani osnovne ploce, pri ¢emu se putanja zakretanja medupoluge u drugom
krajnjem poloZaju moze ograniciti 1 blokirati grani¢nicima postavljenim u postolju.

Postavljanjem medupoluge ostvaruje se odgovarajuée prinudno upravljanje, pri ¢emu se ograni¢enje zakretanja poluge,
kod prevodenja u drugi krajnji polozaj, postize djelovanjem grani¢nika nepokretno pri¢vrséenog na postolju ili na
osnovnoj ploci a koji grani¢nik nalijeZe na medupolugu.

Blokiranje pokretljivosti medupoluge moZe se posti¢i na na¢in §to se medupoluga, npr. utvrdi pomocu vijka na postolju
odnosno na osnovnoj ploci, tako da se moguénost kretanja medupoluge u odnosu na osnovnu plo¢u blokira. Takoder je
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moguce da se iz osnovne ploce isjeCe grani¢nik koji se kod zakretanja medupoluge prevodi u prvi krajnji poloZaj 1
elasti¢no nalijeZe na rub medupoluge, ¢ime se ona izmedu oba tako formirana grani¢nika blokira. Nadalje, u prvom
krajnjem poloZaju moze se¢ predvidjeti grani¢nik tako da se medupoluga ne moZe dalje kretati izvan zadanog polozaja,
nego moze samo izvoditi kretanje izmedu prvog 1 drugog krajnjeg poloZaja.

Kod ovog razmjestaja, koji je sam po sebi funkcionalan, postoji nedostatak u tome $to se drugi grani¢nik za blokiranje
medupoluge mora naknadno postaviti na kraju mehanizma za podeS§avanje predvidenog za montazu. Prvenstvena
varijanta naéina izvodenja izuma je u tome §to je sustav prinudnog upravljanja izveden u obliku krivulje upravljanja u
obliku proreza u osnovnoj plo¢i, u kojoj se krivulji upravljanja vodi zglobni rukavac poluge, a ¢iji krajevi (proreza) ¢ine
oba krajnja poloZzaja.

Krajevi proreza koje ¢ini krivulja upravljanja izvedeni su tako da se samo drugi krajnji poloZaj mora konac¢no fiksirati
putem dodatnog i1 naknadno postavljenog grani¢nika da bi se sustav prinudnog upravljanja nakon pricvr§¢ivanja
zavojnih opruga mogao blokirati. Nadalje, za automatsko blokiranje prinudnog upravljanja predlaze se da se kraj
proreza koji ¢ini drugi krajnji poloZaj savije za preko 180°, naroc¢ito za oko 270° u odnosu na pravocrtni dio proreza, u
kojem se savijenom prorezu zglobni rukavac poluge drZi u osiguranom poloZaju djelovanjem zavojnih opruga.

Ovim izvodenjem proreza se, sjedne strane, omogucava vra¢anje odnosno pomicanje naprijed poluge, pri ¢emu se
nakon pri¢vr§€ivanja zavojnih opruga na polugi i na osnovnoj ploci 1 kod zakretanja zakretnog dijela prema gore,
zglobni rukavac poluge prevodi u savijeni predjel proreza u kojem se zglobni rukavac djelovanjem sile zatezanja
zavojnih opruga drzi u odredenom poloZzaju. Kod spustanja zakretnog dijela okvira zglobni rukavac poluge se prinudno
zadrzava u savijenom predjelu proreza Cime se ostvaruje automatsko blokiranje sustava prinudnog upravljanja. Kod ove
varijante izvodenja izuma narocito je korisno predvidjeti da se prorez od svog prvog krajnjeg poloZaja do pocetka
savijenog dijela proreza usmjerava navise pod malim kutom u odnosu na horizontalu, pri ¢emu savijeni dio proreza se u
istom smjeru penje navise, a zatim se spusta. Pored toga, na poznati nacin se predvida da se energetski akumulator
sastoji od najmanje jedne zavojne zatezne opruge.

Izum je detaljno opisan na dva primjera nacina izvodenja prikazana na priloZenim nacrtima.

- Slika 1 prikazuje prvu varijantu izvodenja mehanizma za podeSavanje prema izumu u izgledu sa strane.

- Slika 2 prikazuje detalj u perspektivnom izgledu.

- Slika 3 do 5 prikazuje drugu varijantu izvodenja mehanizma za podeSavanje prema izumu u razliCitim
funkcionalnim poloZajima i u izgledu sa strane.

Mehanizam za podesavanje kod namjestaja za sjedenje ili leZzanje sastoji se od osnovne ploce 1 pri¢vrscene za postolje
sa zakretno zglobno spojenom 1 postavljenom na zakretnom dijelu 2 okvira, npr. madraca, zakretnom polugom 3.
Zglobni rukavac zakretne poluge 3 oznalen je sa 4. Zakretna poluga 3 je preko koaksijalno na zakretnoj poluzi 3 1
osnovnoj plo¢i 1 zglobno spojene koljenaste poluge 4, 5 spojena s osnovnom plo¢om 1. Izmedu osnovne ploce 1 1
koljenaste poluge 5 zglobno spojene sa osnovnom ploCom 1, a blizu zgloba 6, zavojna zatezna opruga 7 se kod
zakretanja zakretne poluge 3 sve vise predzateZe, a kod spustenog polozaja i prema sl. 1 15 se maksimalno predzateze,
dok se kod zakretanja zakretnog dijela 2 okvira zajedno sa zakretnom polugom 3 nagore neznatno otpusta. Sila
opustanja pomaZe korisniku ostvariti tezinsko uravnoteZzenje kada Zeli podici zakretni dio 2 okvira.

Zglobni rukavac 8 postavljen na osnovnoj ploc¢i 1 (kod primjera izvodenja na sl. 1 zglobni rukavac 8 je izveden na
osnovnoj ploci 1 kao posredni drzac¢) predstavlja kraj poluge 5 na kojem je zakvalena zavojna opruga 7 koji se zglobni
rukavac 8 djelovanjem sustava 9 za prinudno upravljanje vodi po krivocrinoj putanji pri ¢emu je u prvom krajnjem
polozaju (na sl. 1 prikazana crtkano-tockastom linijom 1 na sl. 3) udaljenost izmedu mjesta ucvrs¢ivanja zavojne opruge
7 na osnovnoj plo¢i 1 1 polugi 5 priblizno jednaka, dok je u drugom krajnjem poloZaju (na sl. 1 punim linijama kao i na
sl. 4 1 5) ova udaljenost znatno veca od duljine nezategnute zavojne opruge 7. Pri tome se sustav 9 za prinudno
upravljanje kod mjesta u¢vrs¢ivanja zavojne opruge 7 u drugom polozaju blokira, kada se zavojna opruga 7 pri¢vrsti na
tim mjestima.

Kod primjera izvodenja na sl. 1 1 2 sustav 9 prinudnog upravljanja izveden je u obliku medupoluge 10 zglobno spojene
s krajem poluge 5 1 s krajem osnovne ploce 1, koja medupoluga 10 u prvom krajnjem polozaju (na sl. 1 crtkano-
tockasta linija) zglobnog rukavca 8 vodi po krivocrtnoj putanji 11 do u polozaj malo okomito ispod zglobnog rukavca
12 medupoluge 10 postavljenog na osnovnoj plo¢i 1. U ovom polozaju je medupoluga 10, postavljena u dzepu 13
osnovne ploce 1, ograni¢ena u svom zakretanju u smjeru kazaljke na satu grani¢nim rubom 14 dzepa 13.

U drugom krajnjem polozaju (na sl. 1 oznafen punom linijjom), zglobni rukavac 8 poluge 5 prevodi se djelovanjem
medupoluge 10 u poloZzaj priblizno u istoj ravnini sa zglobnim rukaveem 12 na osnovnoj ploci 1, pri emu se putanja
zakretanja medu poluge 10 u drugom krajnjem poloZaju, sjedne strane, ograni¢ava grani¢nim rubom 15 koji je sastavni
dio dzepa 13, a time i osnovne plo¢e 1 i, s druge strane, se osigurava u poloZaju djelovanjem labavo pri¢vr§éenog
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grani¢nika 16, na nacin §to se zglobni rukavac 12 blokira. Kod montaZze zavojne opruge 7 zauzima se poloZaj kao §to je
prikazano pomoc¢u medupoluge 10 crtkano-tockastim linijama na sl. 1. Pri tome se poluga 5 pomice oko zglobnog
rukavca 12 u smjeru kazaljke na satu, pri ¢emu se mjesta 17 ucvr§éivanja zavojne opruge 7 priblizavaju mjestima 18
ucvrs¢ivanja na osnovnoj ploci 1 toliko da ova udaljenost odgovara duljini nezategnute zavojne opruge 7. Zatim se
zakretni dio 2 okvira moZe zakrenuti nagore u smjeru kazaljke na satu, pri ¢emu se koljenasta poluga 4,5 otvara sve do
kutnog poloZaja kojeg definira grani¢nik 19. Daljnjim podizanjem dijela 2 okvira medupoluga 10 se prevodi iz crtkano-
tockastog poloZaja u polozaj prikazan punim linijama, pri ¢emu se zavojna opruga 7 predzateze. Postavljanjem
grani¢nika 16 ovaj poloZaj se blokira tako da se kod spustanja zakretnog dijela 2 okvira koljenasta poluga zakrece, a
predzategnutost zavojne opruge 7 povecava. U tom slucaju medupoluga 10 ostaje u poloZaju ozna¢enom punim
linijama. Za demontazu zavojne opruge 7 potrebno je samo grani¢nik 16 otpustiti 1 medupolugu 10 vratiti u crtkano-
tockasti polozaj.

Kod primjera nacina izvodenja na sl. 3 do 5 kao sustav 9 prinudnog upravljanja izvedena je krivulja upravljanja u
obliku proreza 20 u osnovnoj plo¢i 1, po kojoj se krivulji odnosno u kome se prorezu 20 prinudno vodi zglobni rukavac
8 poluge 5. Krajevi proreza 20 Cine oba moguca krajnja poloZaja. Pri tome je kraj proreza koji ¢ini drugi krajnji poloZaj
savijen pod uglom od oko 270° u odnosu na pravocrtni dio proreza 20 i predstavlja predjel 21 proreza u kojem se
zglobni rukavac 8 poluge drZi u osiguranom poloZzaju djelovanjem zavojne opruge 7. Prorez 20 je od svog kraja koji
¢ini prvi krajnji poloZaj (na nacrtu lijevo) do pocetka savijenog predjela 21 proreza neznatno usmjeren navise u odnosu
na horizontalu (pod kutom od oko 30°), pri ¢emu se savijeni predjel 21 proreza savija u obliku kruga navise. U svim
slu¢ajevima primjera izvodenja koriste se zavojne pritisne opruge 7.

Na sl. 3 prikazan je drugi primjer izvodenja u poloZaju montaze. Pri tome se zglobni rukavac 8 vodi toliko ulijevo
(prikazano na nacrtu) tako da se udaljenost izmedu mjesta 17 1 18 uévr§éivanja zavojnih opruga 7 jedne prema drugoj
toliko priblizavaju tako da se zavojne opruge mogu zakvaciti u opustenom stanju. Ako se zakretni dio 2 okvira zakrene
navise (kao na sl. 4), koljenasta poluga 4, 5 se otvara, a zglobni rukavac 8 se pomice u prorezu 20 udesno, vodi se u
predjelu 21 proreza odnosno u njega ulazi i tu se djelovanjem zavojne opruge 7 blokira na kraju proreza (poloZzaj kao na
sl. 4). Kod naknadnog spustanja zakretnog dijela 2 okvira ovaj se poloZaj zadrzava, buduéi da sila zatezanja zatezne
opruge 7 aktivira blokiranje. Kod ovog primjera izvodenja naknadno postavljanje blokiraju¢eg elementa za sustav 9
prinudnog upravljanja nije potrebno, ve¢ se prinudno upravljanje automatski blokira. Kada se zakretni dio 2 okvira vrati
u prvobitni polozaj odnosno poloZaj kao na sl. 4, tada se postiZze poloZaj kao na sl. 5. Pri tomeje zavojna opruga 7
maksimalno predzategnuta koja se kod odizanja u polozaju otvaranja na sl. 4 ponovo djelomicno opusta. Opruga svojim
djelovanjem olaksava korisniku da podigne zakretni dio 2 okvira zajedno s madracem navise.

[zum se ne ograniCava na primjere nacina izvodenja.

PATENTNI ZAHTJEVI

1. Mehanizam za podesavanje kod namjestaja za sjedenje ili leZanje, koji se sastoji od osnovne ploce pricvricene za
postolje sa zakretnom polugom zakretno i1 zglobno sa osnovnom plofom 1 pri¢vr§éenom na zakretnom dijelu
okvira, npr. sloj madraca, pri emu je zakretna poluga, preko koljenaste poluge, koaksijalno zglobno spojene sa
zakretnom polugom i osnovnom plo¢om, spojena sa osnovnom plocom, dok je izmedu osnovne ploce 1 koljenaste
poluge zglobno spojene sa osnovnom plo¢om blizu zgloba koji spaja obje koljenaste poluge postavljen energetski
akumulator u obliku zavojne opruge koja se kod zakretanja nagore zakretne poluge predzateze, naznacen time, $to
je zglobni rukavac (8) na osnovnoj ploci (1) postavljen na kraju poluge (5) koja drzi zavojnu oprugu (7), koji se
zglobni rukavac (8) vodi po kruznoj putanji djelovanjem sustava (9) prinudnog upravljanja, pri ¢emu je u prvom
krajnjem poloZaju udaljenost izmedu mjesta (17, 18) ucvrs¢ivanja zavojnih opruga (7) na osnovnoj ploci (1) i
polugi (5) priblizno jednako, a u drugom krajnjem poloZzaju znatno veée od duljine opuste u zavojne opruge (7), pri
¢emu se sustav (9) prinudnog upravljanja kod mjesta (17, 18) ucvrscivanja zavojnih opruga (7) u drugom krajnjem
poloZaju moZe blokirati.

2. Mehanizam za podeSavanje prema zahtjevu 1, naznafen time, $to s¢ sustav (9) prinudnog upravljanja sastoji od
medupoluge (10) postavljene izmedu krajeva poluge 1 osnovne ploée (1) i na oba kraja zglobno spojene, koja
medupoluga (10) u prvom krajnjem polozaju zglobnog rukavca (8) poluge (5) se vodi po kruznoj putanji (11) u
polozaj priblizno okomito ispod zglobnog rukavca (12), pri ¢emu je putanja zakretanja medupoluge (10) u drugom
krajnjem poloZaju ogranicena i blokirana grani¢nicima (15, 16).

3. Mehanizam za pode$avanje prema zahtjevu 1, naznacen time, §to je sustav (9) prinudnog upravljanja izveden kao
prorez (20) u osnovnoj ploci (1), a u obliku krivulje upravljanja, u kome se prorezu (20) vodi zglobni rukavac (8)
poluge (5), a ¢iji krajevi predstavljaju krajnje polozaje.

4. Mehanizam za pode$avanje prema zahtjevu 1 ili 3, naznacen time, $to je kraj proreza koji ¢ini drugi krajnji polozaj
savijen za preko 180°, posebno za oko 270°, u odnosu na pravi dio proreza (20), a koji drugi krajnji polozaj
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predstavlja predjel (21) proreza u kome se zglobni rukavac (8) poluge (5) drzi u osiguranom polozaju djelovanjem
zavojne opruge (7).

5. Mehanizam za pode$avanje prema jednom od zahtjeva 1, 3 ili 4 naznalen time, §to je prorez (20) od prvog
krajnjeg poloZzaja do pocetka predjela (21) proreza malo usmjeren navise u odnosu na horizontalu §to je savijeni
predjel (21) proreza takoder usmjeren navise, a zatim nanize.

6. Mehanizam za podeSavanje prema jednom od zahtjeva 1 do 5, naznalen time, $to je zavojna opruga (7) barem
izvedena kao zavojna zatezna opruga.

SAZETAK

Mehanizam za pode$avanje kod namjestaja za sjedenje ili lezanje koji se sastoji od osnovne ploce pricvriéene za
postolje sa zakretnom polugom zakretno i1 zglobno spojenom sa osnovnom plo¢om i pri¢vr§éenom na zakretnom dijelu
okvira, npr. sloj madraca, pri ¢emu je zakretna poluga, preko koljenaste poluge, koaksijalno zglobno spojene sa
zakretnom polugom i osnovnom plo¢om, spojena s osnovnom plo¢om, dok je izmedu osnovne ploée i koljenaste poluge
zglobno spojene sa osnovnom plo¢om blizu zgloba koji spaja obje koljenaste poluge postavljen energetski akumulator u
obliku zavojne opruge koja se kod zakretanja nagore zakretne poluge predzateze. Zglobni rukavac 8 na osnovnoj ploci
1 postavljen je na kraju poluge 5 koja drzi zavojnu oprugu 7. Zglobni rukavac 8 se vodi po kruZznoj putanji djelovanjem
sustava 9 prinudnog upravljanja, pri ¢emu je u prvom krajnjem poloZaju udaljenost izmedu mjesta 17, 18 ucvrscivanja
zavojnih opruga 7 na osnovnoj plo¢i 1 i poluzi 5 priblizno jednaka, a u drugom krajnjem poloZaju znatno veca od
duljine opustene zavojne opruge 7, pri cemu se sustav 9 prinudnog upravljanja kod mjesta 17, 18 ucvrs¢ivanja zavojnih
opruga 7 u drugom krajnjem poloZaju moze blokirati.
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