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(54) Aluksen potkuri-perésimen nostolaite - Lyftanordning fér propeller-
roder i farkost

Tami keksintd liittyy potkuri-perdsimen nostolaitteeseen alus-
ta varten, joka laite kdsittdd tuen ja siihen kuuluvat pystysuorat
liukutankoelimet, jotka ovat samaa kappaletta laitteen kanssa, suo-
jakotelon, joka on asennettu liukutankoelimii pitkin liukutanko-
elinten sis#lli#&n pitémien alempien ja ylempien luistielinten va-
rassa liukuvaksi ja nostettavaksi hydraulisten tai pneumaattisten
nostoelimien avulla niin, ettd potkuri voidaan nostaa vedestd sekd
ylimp&&n asentoon, ylempien juistielinten varassa vaakasuoran akse-
lin ympdri kallistettavaksi, jolloin suojakotelossa on ohjausakse-
1i, joka on asennettu suojakotelossa kiertyvéksi, ja potkurin kan-
nattajakokonaisuuden, joka on ohjausakselin kiintedsti kannattama.

Timin tyyppisissd tunnetuissa laitteissa on kuitenkin raken-
teellisia puutteita, ennenkaikkea nostoelinten kdyttdtavan, mutta
myds laitteen kallistettavuuden osalta, jotka puutteet ovat hait-
taavia laitteen kdytdsséd.

Tamin keksinndn kohteena on potkuri-perdsimen asennuslaite,
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joka on ilman n&iti epdkohtia ja jonka rakenne on yksinkertainen,
vahva, edullinen, v&hin tilaa vievd ja joka toimii erinomaisesti.

Keksinndn mukaan potkuri-perdsimen nostolaitteelle on tunnus-
Omaista ettd hydraulisissa tai pneumaattisissa nostoelimissi on
vdlimatkan p&d&4ssi toisistaan olevat alemmat, vast. ylemmdt kiinni-
tyselimet kyseisten nostoelinten kiinnitt&miseksi tukeen valinnai-
sesti kahdelle korkeustasolle ja ettd liukutankoelimissi on aukot,
joiden kautta alemmat luistielimet voidaan vapauttaa liukutankoeli-
mistd.

Tdllaisella Jérjestelylld liu'uttaminen tapahtuu asettamalla
vidkivivun runko tuelle ala-asentoon siten, etty varsi liu'uttaa
kaikki luistielimet liukutankoelimien sisille vetden putkimaista
suojakoteloa.

Nostamista varten suojakotelo kohotetaan yldasentoon ja ylem-
mdt luistielimet pidetddn paikoillaan. Kdytettdessd vikivipua ti-
mdn runko itse nousee, mink# j8lkeen mainittu runko lukitaan yli-
asentoon, minki j&lkeen pannaan liikkeelle vikivivun varsi, miki
johtaa ylemm&t luistielimet asettumaan tukea vasten ja alemmat luis-
tielimet vastapiits ulosmenoaukkoa, minki seurauksena suojakotelo
vOi kohota, kun taas alemmat luistielimet irtoavat ulosmenocaukosta.

Témdn rakenteen etuina ovat sen yksinkertaisuus samoin kuin
sen tukevuus ja pieni tilantarve.

Vaihtoehtoisesti ohjauselimet on liitetty v#kivivun runkoon
sddtdmdsdn mainitun rungon liikkumista ala- ja yldasennon v&1illi
ja pdin vastoin. T&dmin jdrjestelyn ansiosta kokeenkdyttsjin tar-
vitsee huolehtia enij vain vikivivun rungon irroittamisesta ja
kiinnitt&misests puuttumatta tapaan, jolla vdkivipu liikkuu.

Erddssd edullisessa suoritusmuodossa ohjauselimet kisittdvit
vivun, joka on asennettu kddntyvisti tuen pddlle ja jolle on ni-
velletty v&kivivun runko.

Keksinndn suoritusmuodot on kuvattu j4ljemp&nd esimerkkien va-
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lossa viitaten oheenliitettyihin piirroksiin, joissa

kuva 1 on perspektiivikuva poisotettuine osineen keksinndn mu-
kaisesta potkuri-perésimen asennuslaitteesta;

kuvat 2 ja 3 ovat kuvantoja suuremmassa mittakaavassa, vastaa-
vasti alemmasta luistista ja ylemm&std luistista tissi laitteessa;

kuva 4 on perspektiivikuva poistettuine osineen vikivivun run-
gon tukielimestd siddettdvine asentoineen;

kuvat 5, 6, 7, 8 ja 9 ovat kaaviomaisia kuvia laitteesta eri-
laisissa asennoissa;

kuva 10 liittyy laitteen muunnokseen ja esittda perspektiivi-
kuvassa vikivivun rungon ohjauselimid ala- ja ylidasentojen v&lilléa
ja pdin vastoin;

kuva 11 esittdd kaaviollisesti tdmin muunnoksen vékivivun run-
koa ala-asennossa;

kuva 12 ja kuva 13 ovat samanlaisia kuvia kuvan 11 kanssa, mut-
ta esittidvit vikivivun runkoa vastaavasti keskiasennossa ja yldasen-
nossa.

Kuvissa 1-9 esitetyn toteutusmallin potkuri-perédsimen asennus-
laite on kidyttbkelpoinen kaikenlaisissa aluksissa, kuten laivoissa,
siilidlaivoissa, maihinnousuveneissa, mottoriveneissd, ponttooneis-
sa, sukellusveneissd, amfibioissa jne.

Uiva alus k#sitt#i takaosassa (kuvat 1 ja 5) kehikon C, joka
on minki tahansa muotoinen, potkuri-perdsimen tali suunnattavan pot-
kurin asentamista varten, joka potkuri on yleisesti kuvattu numerol-
la 10. Kehikkoon C on kiinnitetty tuki S, jossa on kaksi vertikaa-
l1ista liukutankoa 11, kumpikin U:n muotoisia, siten ettd niissd on
tila 12 kuten kattokourussa. Kummatkin liukutangot sijaitsevat yh-
densuuntaisesti toisiaan vastapidtd, tilat 12 vastakkain. Kumpaan-
kin liukutankoon 11 on asennettu kaksi luistia 13 ja 14 matkan pdd-
hdn toisistaan.

Putkimainen suojakotelo 15 on asennettu liukuvasti liukutanko-
jen 11 p&H&dlle luistien 13 ja 14 vilitykselld. T&td varten putkimai-
seen suojakoteloon 15 liittyy toisaalta kaksi vartta 16, jotka esi-
tetyssi esimerkissd on asennettu kiinnitetyiksi alempiin luistiin
13 ja toisaalta kaksi vartta 17, jotka on liitetty k#éntyvdsti ylem~
piin luistiin 14.

Kuvassa 2 nihdiin tarkemmin varren 16 asennus luistiin 13.
Varret 16 liittyvit poikkiakseliin 18 kahdesta pidstd, jotka on asen-
nettu vastaavasti kahteen luistiin 13. Kukin luisti 13 on rakennet-
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tu elastomeeristy, jotta se suodattaisi tdrindt tai misty tahansa
sopivasta aineesta. Luistilla 13 on suunnikkaan mallinen ulkomuoto
jotta se antaa hyv&t liukuominaisuudet liukutangoissa 11. ©Luisti

13 pysyy aksiaalisesti akselilla 18 pidikelevyn 19 avulla, joka on
ruuvattu ruuvilla 20 akseliin 18. Alempien luistien 13 asennus
varsille 16 on sellainen, etti luistit 13 eivit voi kddntys akselin
18 suhteen. T4it4 varten riittdd, ettd ruuvi 20 on kiinnitetty akse-
liin 18 ja etti pidikelevyn 19 poikkileikkaus on esimerkiksi nelis-
kulmainen.

Ylempien luistien 14 asennus varsille 17 on samanlainen ja on
esitetty kuvassa 3. Se kdsittd4 akselin 18', pidikelevyt 19°' ja ruu-
vit 20'. Mutta t&ssi tapauksessa pidikelevyt 19' ovat pydreitd ja
sellaisella vdlyksells luistin 14 suhteen, etti ne sallivat t&min
kd&ntyd akselin 18 suhteen. Samoin kuin luisteilla 13 on luisteil-
la 14 sama rakenne kuin luisteilla 13.

Putkimaiseen suojakoteloon 15 On asennettu suunnattavasti lag-
keva ohjausakseli 21, jonka alempi pdd 22 ottaa vastaan kokonaisuu-
den 23. Potkuri, jota merkit#in 24, on asennettuy pySrivédsti koko-
naisuuteen 23,

Moottorielimet on tarkoitettu saattamaan potkuri py&rim&in
tarkoituksena uivan aluksen eteenpdintydntédminen ja samoin on suun-
nan ohjaus tarkoitettu pPySrittdmd3dn suunnattavaa akselia 21 uivan
aluksen keulan ohjaamiseksi.

Kukin alempi luisti 13 on asennettu liukuvasti liukutangolle
11 alemman raja-asennon, jonka mddrittelee kannatuslevyn 25 seki
ylemm&n raja-asennon vdliin, jota vastapddtd on sijoitettu aukko 27
liukutangon 11 takimmaiseen sivuseind¥n, joka aukko 27 on tarkoitet-
tu sallimaan luistien 13 irrota liukutangoista 11, kun ne ovat tul-
leet yldasentoon.

Kukin ylempi luisti 14 on asennettu liikkuvasti liukutankoon
11 ala-asennon, jonka miirittelee tukilevy 26, ja kahden yldasennon
vdliin. Alempi yldasento on méddritelty poistettavissa olevalla kou-~
kulla 29, joka on sijoitettavissa reikiin 30 liukutangoissa 11.
Luisti 14 on t#ssi alemmassa yldasennossa, kun se lepdd koukun 29
pddlld. Kun luistit 14 ovat tdssd alemmassa yldasennossa, ovat luis-
tit 13 liukutangoissa 11 aukkojen 27 alapuolella, siten etti ne ei-
vdt vield voi irrota liukutangoista 11.

Luistien 14 toinen yldasento, joka muodostaa ylemmin yl&dasennon,
on middritelty koukulla 31 tai muulla kannatuselimelly, jonka ei tar-
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vitse olla poisotettavissa, jotka vasten luisti 14 sovittautuu al-
haalta p#din, kun luistit 14 ovat tuettu koukkujen 31 alapuolelle,
tulevat luistit 13 aukkojen 27 kohdalle voidakseen irrota 1iukutan-
' goista 11.

Hydraulinen v3kivipu 40 on liitetty putkimaiseen suojakoteloon
15 ja ohjaa sen liukumista liukutangoilla 11 ja samoin milloin halu-
taan, sen nostamista, kuten myBhemmin selvitetdén.

Hydraulinen v&kivipu 40 k&dsitt8i sylinterimdisen rungon 41,

joka on sovitettu tuen S (kuva 4) kaarien 42 kannatettavaksi kahden
mahdollisen asennon vdlistd valitussa mielivaltaisessa asennossa.
T4Hti varten vdkivivun runko 41 kHsittdd alemmat olakkeet 43 ja ylem-
mit olakkeet 44, jotka ovat sijoitettu rungolle 41. Joko olakkeet
43 tai olakkeet 44 voidaan asentaa  kaarille 42 ja kiinnitt&d4 ne
koukulla 45 siten ettd runko 41 on tuettu nivelletysti tuella S.
46 on vikivivun varsi, joka on nivelletty kohdasta 47 putkimaiseen
suojakoteioon 15. Tavallista toimintaa varten yhdistetddn ylemmdt
olakkeet 44 kaariin 42 ja ne kiinnitet#&n koukuilla 45 siten, ettd
vikivipu 40 saa ala-asennon (kuva 5).

vikivivun 40 hydraulisella ohjauksella nostetaan tai lasketaan
vartta 46, miki taas siirtd8 putkimaista suojakoteloa 15 vertikaali-
sesti liu'uttaen luistia 13 ja 14 liukutangoiésa 11, ja tdten voidaan
sditi8 potkurin 24 syvyyttd vedessd. On huomattava, ettd tdmd sdd-
t8 voidaan suorittaa kdynnissi. l

Kokonaisuuden 23 ja potkurin 24 tarkastusta tail korjausta var-
ten on k&ytdnn8llistd nostaa ne pois vedestd. Tdtd varten kun olak-
keet 44 ovat yhd liitettyind kaariin 42 ja kiinnitettyind koukuilla
45, kdytetiddn vékivipua 40, jotta saataisiin putkimainen suojakote-
lo 15 kuvan 5 asennosta kuvan 6 asehtoon, jossa luistit 14 sijaitse-
vat reikien 30 ylipuolella, kun taas luistit 13 eivit viel¥ saavuta
aukkoja 27. Asetetaan koukut 29 paikoilleen reikiin 30 ja annetaan
luistien 14 levdtd koukuilla 30 siten, ettd putkimainen suojakotelo
15 riippuu luistien 14 avulla koukuilla 30. Irroitetaan olakkeet
44 kaarilta 42 jé kdytetddn vidkivipua 40, jonka tarkoituksena on,
kun varsi 46 ei 1liiku, nostaa runko 41. Sitten sijoitetaan olakkeet
43 kaarille 42 ja ne kiinnitet&dn koukuilla 45 (kuva 7), sitten kdy-
tetddn uudelleen vdkivipua 40. THdtd varten nostetaan putkimainen
suojakotelo 15 kunnes luistit 14 (kuva 8) tulevat tuetuksi ylempHd
koukkua 31 vasten, kun taas luitit 13 saavuttavat aukon 27.

Jatketaan vdkivivun 40 kdyttdmistd, mikd saa alkaan kallistus-
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voiman. Runko 41 voi siis niveltyd olakkeilla 43 kaarissa 42 kun
taas putkimainen suojakotelo 15 voi niveltyd luistien 14 akselien
18' ympdri. Luistit 13 voivat puolestaan poistua liukutangoilta 11
aukkojen 27 kautta. Putkimainen suojakotelo 15 on t#118in kohotet-
tuna siirtyen asennosta kuvassa 8 asentoon kuvassa 9, miki varmis-
taa potkurin 24 nostamisen vedesti.

Kun tarkistus tai korjaus on suoritettu, riittd8 vastakkaisen
toiminnon suorittaminen luistien 13 saamiseksi liukutangoille ja
luistien 14 saamiseksi koukkujen 30 reikien alapuolelle.

On edullista ettd rakenne on erittdin yksinkertainen, taloudel-
linen ja tukeva samoin kuin vdh#n tilaa vievi.

Nyt viitataan kuviin 10-13. Kun toteutusmallissa, joka on ku-
vattu kuvissa 1-9, voi k&sin s8idtdd vikivivun 40 rungon 41 liikku-
mista kahden asennon v&lilld, on tdssi (kuvat 10-13) ohjauselimet
50 liitetty vdkivivun 40 runkoon 41 siitim&in sen liikkumista kah-
den asennon vdlilli.

Ndmd ohjauselimet k&sittdvdt vivun 50, joka on asennettu ni-
velletysti kohdassa 51 tuelle S ja johon vikivivun 40 runko 41 on
nivelletty kohdassa 52. Vipu 50 kdsitt&i kaksi vartta 53 ja 54,
jotka on sijoitettu vdkivivun 40 rungon 41 kummallekin puolelle ja
poikkipuun 55, joka yhdistdd varret 53 ja 54.

Kiinnityselimet on sovitettu sijoittumaan vivun 50 ja vikivi-
vun 40 rungon 41 vidlille, kiinnitt&m&3#n t&8md ala~ ja yldasentoon.
Ndmd kiinnityselimet k&sittdvit koukun 56 (kuvat 11 ja 13), jotka
on sovitettu pujotettavaksi toisaalta poikkipuun 55 reik##n 57 (ku-
va 10), ja toisaalta joko rungon 41 reikdin 58 ala-asennossa, tai
rungon 41 reik#ddn 59 yl&asennossa.

Reidt 58 ja 59 on erikoisesti sijoitettu rungon 41 kahteen vas-
takkaiseen ulkonemaan 60 ja 61l.

Vdkivivun runko 41 on vapaasti poikkipuun 55 alapuolella ulok-
keen 60 ollessa sijoitettu tdmdn poikkipuun 55 liheisyyteen. Lovi
62 on sijoitettu poikkipuuhun 55, jotta vdkivivun runko 41 voisi
asettua siihen yldasennossa, ulokkeen 61 ollessa sijoitettu t&dmin
poikkipuun 55 viereen.

Normaalissa toiminnassa asetetaan koukku 56 reikiin 57 ja 58
vdlivivun 40 pitdmiseksi ala-asennossa.

Vékivivun 40 hydraulisella ohjauksella nostetaan tai lasketaan
vartta 46, mikd siirtid4 suojakotelon 15 vertikaalisesti liu'uttamalla
luisteja 13 ja 14 liukutangoilla 1l ja n#in voidaan s44t4i potkurin



_ 635358
uppoamissyvyyttd vedessd.

Potkuri-perdsimen 10 tarkistusta tai korjaamista varten on kdy-
tinndllistd nostaa se pols vedestd.

T45t4 varten, koukun 56 ollessa yhd rei'issé 57 ja 58, kdytetdén
vikivipua 40 luistien 14 nostamiseksi tarpeeksi liukutangoilla ja
Juistit 14 saatetaan lep#dim#&n koukuilla 30, jotka on sijoitettu liu-
kutankoihin (kuva 11). KXoukku 56 poistetaan sitten rei'istd 57 ja
58 ja kidytet#in vdkivipua 40 vdkivivun 40 rungon 41 nostamiseksi,
koska varsi 46 ei voi laskea. T#t# liikkumista ohjataan tarkasti
vivulla 50, joka on nivelletty kohdassa 51 tuelle S (kuva 12). Kun
vikivivun 40 runko 41 on saapunut yldasentoon (kuva 13) tunkeutuen
loveen 62, riittdid kun asetetaan koukku 56 reikiin 57 ja 59.

Silloin riitt4i kun jatketaan vdkivivun 40 kdyttdmistd, jonka
vivun runko 41 on t#st# lihtien kiinnitetty, jotta varsi 46 nostai-
si kotelon 15 ja sitten t&md k#dntyisi luistien 14 ympdri, jotka on
tuotu yliasentoon kun taas luistit 13 irtoavat liukutangoilta 1l
aukkojen 27 kautta, siten kuin on kuvattu aikaisemmin.

On edullista, ettd vivun 50 avulla vikivivun 40 liikkeet kuvan
11 ala-asennon ja kuvan 13 yldasennon vdlilld ovat ohjattu erinomai-
sissa olosuhteissa.

Esimerkissi, joka on esitetty kuvassa 10-13, ovat runko 41 ja
vipu 50 tédsmdllisesti asetettuja linjaan ala- ja yl&dasennoissa ja
liikkeelle 1#hd®ssi voisi tapahtua tukeutuminen, mikd estdisi sen.
Silloin riitt#4 kun aloitetaan liike kevyelld sivutydnndlléd esimer-
kiksi k#delld, mikd ei aiheuta mitddn vaikeuksia. Voitaisiin myds
ajatella kevyttd poikkeamaa linjasta kahdessa asennossa olevien
osien vdlilli.

On edullista, etti jos edelld kuvatussa rakenteessa tapahtuisi
t4rdys kokonaisuuteen 10, t&md tdrdys ei ailheuttaisi koukun 56 sopi-
matonta irtoamista, koska tdrdys absorboituu niveliin 51 ja 52.
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Patenttivaatimukset:

1. Aluksen potkuri-perisimen nostolaite, joka kiasittii
tuen (S) ja siihen kuuluvat pystysuorat liukutankoelimet
(11), jotka ovat samaa kappaletta laitteer kanssa, suojako-
telon (15), joka on asennettu liukutankoelimis pitkin liuku-
tankoelinten sis&l1144n pitimien alempien ja ylempien luisti-
elinten (13, 14) varassa liukuvaksi ja nostettavaksi hydrau-
listen tai pneumaattisten nostoelimien (40-47) avulla niin,
ettd potkuri (24) voidaan nostaa vedestd sekd ylimpiin asen-
toon, ylempien luistielinten varassa vaakasuoran akselin ym-
pari kallistettavaksi, jolloin suojakotelossa on ohjausakse-
li (21), joka on asennettu suojakotelossa kiertyvdksi, ja
potkurin kannattajakokonaisuuden, joka on ohjausakselin (21)
kiintedsti kannattama, t unne t t u siitd, ettd hydrau-
lisissa tai pneumaattisissa nostoelimissi (40) on vidlimatkan
pddssd toisistaan olevat alemmat, vast. ylemmédt kiinnitys-
elimet (43, 44; 61, 60) kyseisten nostoelinten kiinnitt&mi-
seksi tukeen (S) wvalinnaisesti kahdelle korkeustasolle ja
ettd liukutankoelimissi on aukot (27), joiden kautta alemmat
luistielimet (13) voidaan vapauttaa liukutankoelimistd (11).

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen laite, tunnet -
t u siitd, ettid alemmat, vast. ylemmdt kiinnityselimet (43,
44; 61,60) on asennettu nostoelimelle (40) valittuun asen-
toon putkimaisen suojakotelon (15) liukumisen ala-asennon ja
mainitun putkimaisen suojakotelon nostamisen yldasennon vi-
liin.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen laite, t u n -
nettu siitd, ettd liukuelimet (11) toimivat yhdessi si-
sddnvedettdvin (29, 30) tuen kanssa jolla ne voivat leviti
nostoelinten (40) aseman vaihtamiseksi tuella (S).

4. Jonkin patenttivaatimuksen 1-3 mukainen laite,
tunnettu siitd, etti ylemmit luistielimet (14) toi-
mivat yhdessd tuen (31) kanssa, jonka alle ne voivat aset-
tua, jotta alemmat luistielimet (13) irroittuvat liukutanko-
elimistd (11) mainittujen aukkojen (27) kautta.

5. Patenttivaatimuksen 2 mukainen laite, t un n e t-
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t u siitid, ettd ohjauselimet on liitetty nostoelimen run-
koon (41) sa&atimdin mainitun rungon liikkumista ala- ja yl&a-
asennon valilli ja pdin vastoin.

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen laite, tunne t-
t u siitid, ettd mainitut ohjauselimet késittévit vivun
(50), joka on asennettu niveltyvasti tuelle (S) ja johon on
nivelletty nostoelimen runko (41).

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen laite, tunnet-
t u siitd, ettd koukkuelimet (56) on sovitettu sijoittumaan
vivun (50) ja vdkivivun rungon (41) vélille t&@mén kiinnitta-
miseksi sen ala- ja yl#asentoihin.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen laite, tunnet-
t u siitid, ettd vipu (50) kisittii kaksi vartta (53, 54),
jotka on sijoitettu vidkivivun rungon (41) kummallekin puo-
lelle ja poikkipuun (55), joka liittda yhteen kaksi vartta
ja johon vékivivun runko on sovitettu kiinnitettdvdksi mai-
nittujen koukkuelinten (56) avulla.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen laite, tunnet -
t u siiti, ettd mainittu poikkipuu (55) sijaitsee vékivivun
rungon (41) yldpuolella ala-asennossa ja siind on lovi (62),
johon vdkivivun runko sopii ylédasennossa.

Patentkrav:

1. Lyftanordning £or propellerroder i farkost, vilken
anordning omfattar ett stdd (S) och dirtillhdrande vertika-
la gejdorgan (11), vilka &r i ett stycke med anordningen,
ett skyddshsdlje (15), vilket medelst hydrauliska eller pneu-
matiska lyftanordningar (40-47) 4r glid- och lyftbart monte-
rade utmed gejdorganen, i stdd av i gejdorganen inneslutna
nedre och dvre glidorgan (13, 14) s3, att propellern (24) ar
upplyftbar ur vattnet samt i stéd av de o6vre glidorganen
uppfédllbar kring en horisontell axel till ett Sversta lage,
varvid skyddshéljet uppvisar en styraxel (21), vilken &r
vridbart monterad i skyddshdljet, och propellerns bédrenhet,
vilken &r fast uppburen av styraxeln (21), k &nne-
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tecknad dirav, att de hydrauliska eller pneumatiska
lyftorganen (40) uppvisar P& avstidnd fradn varandra bel&gna
nedre resp. 8vre fdstorgan (43, 44; 61, 60) for fixering av
ifragavarande lyftorgan vid stdédet (S) valbart i tvd héjdli-
gen och att gejdorganen uppvisar éppningar (27), genom vilka
de nedre glidorganen kan frigdras fra&n gejdorganen (11) .

2. Anordning enligt patentkravet l, kd&nnetec k-
n ad dirav, att de nedre resp. ovre fdstorganen (43, 44;
61, 60) Ar monterade i ett utvalt l&ge mellan det nedre 14-
get for glidning av det rorformiga skyddshdljet (15) och det
ovre liget for lyftning av nimnda rérformiga skyddshélje.

3. Anordning enligt patentkravet 1 eller 2, k 4 n -
neteckad dirav, att gejdorganen (11) samverkar med
ett indragbart stéd (29, 30), p&d vilket de kan vila fdr byte
av lyftorganens (40) ldge p& stddet (S).

4. Anordning enligt ndgot av patentkraven 1 eller 2,
kd&nnetecknad ddrav, att de Svre glidorganen (14)
samverkar med ett stdd (31), mot vars undersida de kan an-~
ligga f8r att de nedre glidorganen (13) skall kunna lésgdras
frdn gejdorganen (11) via nimnda oppningar (27).

5. Anordning enligt patentkravet 2, k@dnnetec k-
n ad dirav, att styrorganen ir anslutna till lyftorganets
ram (41) f6r att reglera nimnda rams rorelse mellan det ned-
re och det 6vre liget och tvirt om.

6. Anordning enligt patentkravet 5, kdnnetec k-
n ad didrav, att nimnda styrorgan omfattar en arm (50),
vilken &r ledbart monterad pad stbédet (S) och vid vilken lyft-
organets ram (41) &r ledad.

7. Anordning enligt patentkravet 6, k@&nnetec k-
n ad dédrav, att krokorgan (56) &r anordnade att placeras
mellan armen (50) och lyftorganets ram (41) fo6r fixering av
denna i dess nedre och dess &vre l&ge.

8. Anordning enligt patentkravet 7 k @&nnetec k-
n ad dérav, att armen (50) omfattar tva skdnklar (53, 54),
vilka &r placerade pd var sin sida om lyftorganets ram (41)
och ett tvérstag (55), vilket sammanbinder de tva skdnklarna
och vid vilket lyftorganets ram &r anordnad att fixeras med



63358

11

hjadlp av ndmnda krokorgan (56) .

9. Anordning enligt patentkravet 8, Kk anneteck-
nad dirav, att namnda tvérstag (55) &r belédget ovanfdér
lyftorganets ram (41) i det nedre liget och att det uppvisar
en skara (62), i vilken lyftorganets ram passar in i det Ov-

re laget.

Viitejulkaisuja-Anférda,publikationer

Patenttijulkaisuja:-Patentskrifter: Ranska-Frankrike(FR) 1 521 436
(B 63 h).
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