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(54) VORRICHTUNG ZUM VERKANDERN DER WULBUNGSHUHE, HARTE, ELASTIZITAT ODER STEIFIGKEIT EINES
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(57) Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Verandern
der Harte, Elastizitat oder Steifigkeit eines Gleitgerates (1)
far den Schnee, welches eine vom Werk her vorbestimmte
Wdlbungshéhe (h,) aufweist, mit einer am Gleitgerat
anbringbaren Versteifungsvorrichtung (4), die in ihrer Wir-
kung auf das Gleitgerat (1) durch den uber eine Handhabe
betétigbaren Steuerungsmechanismus (6) veranderbar ist.

Ziel der Erfindung ist es, das Einstellen der Verstei-
fungsvorrichtung in zwei wirksame Lagen in Zusammenwir-
ken mit dem Steuerungsmechanismus durch Umsteuerung
2u gewahrieisten.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch gelost,
daB der Steuerungsmechanismus (6) wahiweise ein in zwei
Richtungen betatigbares Steuerglied (12, 112, 212, 312,
412) aufweist, welches eine bidirektionale Verstellung der
Versteifungsvorrichtung (4) gewahrleistet und welches mit
dem ihm zugewandten Endabschnitt (4a) der Versteifungs-
vorrichtung (4) gelenkig verbunden und mittels der Hand-
habe (10) Gber mindestens ein weiteres Mittel (11a, 11b)
betatigbar ist, und daB die in zwei Langsabschnitte (4a, 4b)
geteilte Versteifungsvorrichtung (4) an der Teilungsstelle ein
Federsystem (5) aufweist.
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Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Verdndern der W&lbungshdhe, Harte, Elastizitdt oder
Steifigkeit eines Gleitgerdtes, insbesondere eines Alpinski oder eines Snowboards nach dem Oberbegriff
des Anspruches 1.

Eine gattungsgemiBe Einrichtung ist bereits aus der FR 1170571 bekannt geworden. Diese Vorrichtung
zur Kriimmungsregelung zeigt zwei Krimmungsregler, welche vor und hinter der Bindungsmontagezone
eines Skis angeordnet sind und jeweils im wesentlichen aus einer Metallstange und einem mit diesem Uber
ein Federelement verbundenen Nocken besteht. Dabei ist in der Abbildung 1 ein und derselbe Ski bei einer
maximalen Krimmung S und ohne Kriimmung S1 darstelit. Um von S zu S1 zu gelangen, zieht man das
mit dem Nocken verbundene Ende der kleinen Metallstange 5 fiir den vorderen Teil des Skis von b nach
b1, fur den hinteren Teil des Skis von a nach a1, wobei die Distanz a-b gr&Ber ist als die Distanz a1-b1.
Diese Bewegung erfolgt mithilfe der beiden Nocken 1."” Wenn man beim Ski S eine Zugbewegung auf den
Kriimmungsregler ausiibt und so zu einem Ski S1 gelangt ist klar, daB8 der Krimmungsregler Uber der
neutralen Faser des Skis angeordnet sein muB. Wiirde man eine Druckbewegung auf den Krimmungsregler
beim Ski S ausiiben, muBte sich der Ski noch weiter krimmen, was jedoch eindeutig nicht vorgesehen ist
("Maximale Kriimmung S"). Durch diese Tatsache wird die in der Textstelle Spalte 1 Zeile 23 bis 26
enthaltene Aussage - sinngem#B libersetzt "2. Zwei Nocken, ... oder von sich weg bewegen, je nachdem
ob eine hdhere oder eine geringere Krimmung des Skis erreicht werden soll." eindeutig als passive
Bewegung kiargestellt, d.h. die Verdnderung der Krimmung des Skis von S1 zuriick auf S erfoigt durch die
eigene Vorspannung des Skis, also passiv. Durch die dargestellte Vorrichtung wird also nur je nach
Einstellung die vom Werk her vorgegebene Vorspannung mehr oder weniger erhSht.

Die FR-PS 1.109.560 (MICHAL) beschreibt eine Vorrichtung mit einem Steuerungsmechanismus, bei
welchem eine Verstelischraube {iber zwei im Skikdrper angebrachte Winkelhebel, welche jeweils um eine
horizontale Achse schwenkbar angeordnet sind, zwei als Versteifungsvorrichtung auf den Ski wirksame
Zugbinder betitigt. Zufolge der Anordnung der Winkelhebel im Ski ist deren Wirksamkeit begrenzt. Das
Gewinde ist der Vereisungsgsfahr unterworfen. Die Anbringung von Winkelhebeln im Ski ist fertigungsmasig
aufwendig und daher nur vom Werk her durchfiihrbar.

In der FR-PS 1.118.857 (MICHAL) ist ein Steuerungsmechanismus beschrieben, bei weichem ein Federsy-
stem mit einer Gewinde- bzw. Steilgewindeverstelleinrichtung wirksam in Eingriff steht.

Die CH-PS 459.026 (MUTZHAS) beschreibt einen nockenbetétigten, um eine vertikale Achse drehbaren
Steuerungsmechanismus, welcher die Hérte des Ski Uber als Versteifungsvorrichtung wirksame Schubstan-
gen zu verdndern gestattet. Auf Grund der diskontinuierlichen Nockenkrimmung ist bei Betdtigung dieses
Steuerungsmechanismus die Einstellkraft gréBer als die Fixierkraft, wodurch ein unvorteilhafter zuséatzlicher
Kraftaufwand erforderlich ist. Auch bei dieser Ausgestaltungsform eines Steuerungsmechanismus ist die
Anordnung im Skikdrper fertigungsmaBig aufwendig und ausschlielich vom Werk her durchfihrbar.

Zufolge der spezifischen Ausgestaltung der drei vorgenannten Steuerungsmechanismen ist die Verdnde-
rung der Wélbungshshe des Ski, auf dessen unbelasteten Zustand bezogen, jeweils nur in einer Richtung,
d.h. unidirektional mdgiich.

In einer 4lteren Anmeldung (Pat...A 427/95) der Anmelderin wurde bereits vorgeschlagen, Steuerungsme-
chanismen, welche zur Verdnderung der Wdlbunghdhe, Harte, Elastizitdt oder Steifigkeit eines Gleitgerates
dienen, vorteilhaft mit einer ein entsprechend ausgebildetes Federsystem aufweisenden Versteifungsvorrich-
tung zusammenwirken zu lassen. Dabei wurden mehrere Arten von bidirektional wirksamen Federelementen
angegeben.

Die Erfindung hat sich die Aufgabe gestellt, die Nachteile der vorgenannten Steuerungsmechanismen zu
vermeiden und Steusrungsmechanismen zur bidirektionalen Verdnderung der Wé&lbungshShe des Ski,
bezogen auf dessen unbelasteten Zustand, anzugeben um damit Verdnderungen der Harte, Elastizitdt oder
Steifigkeit sines Gleitgerdtes der eingangs genannten Art vornehmen zu kSnnen.

Geldst wird die gestellte Aufgabe durch die im Anspruch 1 angefiihrten kennzeichnenden Merkmale.
Weitere Merkmale, Vorteile und Einzelheiten der Erfindung werden nun anhand der Zeichnung, die mehrere
AusfUhrungsbeipiele darstellt, ndher beschrieben.

Dadurch, daB der Steuerungsmechanismus ein Steuerglied aufweist, welches mittels der Handhabe
Uber zielgerecht ausgebildete Mittel in zwei Richtungen (bidirektional) betatigbar ist und je nach
Betitigungs(dreh)richtung die Versteifungsvorrichtung verstellt, wird eine Umsteuerung gewihrlsistet. Dabei
werden, je nach Ausgestaltung der Versteifungsvorrichtung, zusitzliche Effekte erzielt. So wird bei der
geteilten Ausgestaitung der Versteifungsvorrichtung nach Anspruch 1 mit einem Federsystem bei der
Durchfahrt von Unebenheiten eine elastisch-nachgiebige (federnde) Wirkung erzieit.

Dabei ist es natlirlich méglich, die Handhabe vor Anschnallen des Ski in die jeweils gewlnschte Lage zu
stellen, daB in der Fahrtstellung keine zusitzliche Manipulation zwecks Einstellen der gewinschten
Wélbungshshe am Steuerungsmechanismus mehr erforderlich ist.
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Hiebei zeigen : Die Figuren 1 bis 3 einen Ski mit einem Steuerungsmechanismus, wobei die Fig. 1 den
Ski in Seitenansicht mit einer W3lbungshéhe entsprechend einem unbetitigten Steuerungsmechanismus
zeigt, die Figuren 2 und 3 den Ski durch Betitigung des Steuerungsmechanismus in zwei voneinander
unterschiedliche Stellungen gebracht zeigen.

Die Fig. 4a ist eine teilweise Draufsicht von Fig. 1 in vergréBertem MaBstab, wobei der Steuerungsme-
chanismus mit einer geteilten Versteifungsvorrichtung gem#B der Erfindung kombiniert ist, deren beide
Teilabschnitte an ihrer Teilungsstelle miteinander mit einem Federsystem verbunden sind; die Fig. 4b zeigt
eine Abwandlung einer geteilten Versteifungsvorrichtung gemaB der Erfindung, deren beide Teilabschnitte
an ihrer Teilungsstelle miteinander mit einem Gelenkmechanismus verbunden sind dhnlich der Darstellung
nach Fig. 4a. Die Fig. 4c zeigt die Kombination eines Steuerungsmechanismus gemis der Erfindung mit
einer Versteifungsvorrichtung, die als eine durchgehende Platte ausgebildet ist, dhnlich der Darstellung
nach Fig.4a.

Die Figuren 5 bis 8 zeigen ein erstes Ausfilihrungbeispiel eines Steuerungsmechanismus gemi8 der
Erfindung. Die Figuren 5 und 6 zeigen den Steusrungsmechanismus in der neutralen Lage nach Fig. 1,
wobei die Fig. 5 einen Schnitt nach der Linie V-V der Fig. 6 und die Fig 6 eine Draufsicht von Fig. 5
darstellt. Die Figuren 7 und 8 zeigen in schematischer Draufsicht den Steuerungsmechanismus in betitig-
tem Zustand entsprechend den Figuren 2 und 3.

Die Figuren 9 bis 11 zeigen ein zweites Ausflihrungsbeispiel eines Steuerungsmechanismus gemis8 der
Erfindung. Die Figuren 9 und 10 beziehen sich auf eine Betdtigung des Steuerungsmechanismus nach Fig.
1, wobei die Fig. 9 einen Schnitt nach der Linie IX-IX der Fig. 10 und die Fig. 10 eine Draufsicht von Fig. 9
darstellt. Die Figur 11 zeigt in schematischer Draufsicht den Steuerungsmechanismus in betitigtem
Zustand entsprechend der Fig. 2.

Die Figuren 12 bis 14 zeigen ein drittes Ausfihrungsbeispiel eines Steuerungsmechanismus gem3B der
Erfindung. Die Figuren 12 und 13 beziehen sich auf eine Betitigung des Steuerungsmechanismus nach Fig.
1, wobei die Fig. 12 einen Schnitt nach der Linie XiI-XI! der Fig. 13 und die Fig. 13 eine Draufsicht von Fig.
12 darstelit. Die Fig. 14 zeigt in schematischer Draufsicht den Steuerungsmechanismus in betitigtem
Zustand entsprechend der Fig. 2.

Die Figuren 15 bis 17 zeigen ein viertes Ausflihrungsbeispiel eines Steuerungsmechanismus gemiB
der Erfindung. Die Figuren 15 und 16 beziehen sich auf eine Betdtigung des Steuerungsmechanimus nach
Fig. 1, wobei die Fig. 15 einen Schnitt nach der Linie XV-XV der Fig. 16 und die Fig. 16 eine Draufsicht von
Fig. 15 darstellt. Die Fig. 17 zeigt in schematischer Draufsicht den Steuerungsmechanismus in betitigtem
Zustand entsprechend der Fig. 2.

Die Figuren 18 bis 20 zeigen ein flinftes Ausflihrungsbeipiel eines Steusrungsmechanismus gemiB der
Erfindung. Die Figuren 18 und 19 beziehen sich auf eine Betitigung des Steuerungsmechanismus nach Fig.
1, wobei die Fig. 18 einen Schnitt nach der Linie XVIiI-XVIIl der Fig. 19 und die Fig. 19 eine Draufsicht von
Fig. 18 darstellt. Die Fig. 20 zeigt in schematischer Draufsicht den Steuerungsmechanismus in betitigtem
Zustand entsprechend der Fig. 2.

In den Figuren 1 bis 3 ist schematisch ein Ski 1 dargestellt, auf dessen Oberssite 1a ein Vorderbacken
2 und ein Fersenhalter 3 befestigt sind. Weiters ist auf dem Ski 1, wie eingangs erwdhnt, eine durch ein
Federsystem 5 geteilte Versteifungsvorrichtung 4 angebracht, deren hinterer Abschnitt 4b mit seinem Ende
auf der Skioberseite 1a, im vorliegenden Fall in der unmittelbaren Nihe des Fersenhalters 3, befestigt ist.
Der vordere Abschnitt 4a durchsetzt den Vorderbacken 2 und steht mit seinem Endabschnitt mit einem
skifesten Steuerungsmechanismus 6 in Eingriff.

In bekannter Weise hat jeder Ski eine vom Werk her bestimmte, in der Zeichnung gesondert nicht
dargestelite, sogenannte Wdlbungshdhe h,. Die Fig 1 stellt den Ski 1 mit den darauf befindlichen,
vorangehend angefiihrten Bauteilen in der unwirksamen Stellung des Steuerungsmechanismus 6 mit der
WdlbungshShe h, dar. Die unwirksame Lage wird in der weiteren Folge fallweise auch als neutrale Lage,
oder Neutralstellung bezeichnet. Fig. 2 zeigt den Ski 1 in einer Lage, bei weicher der Steuerungsmechansi-
mus 6 gegeniiber seiner neutralen Lage den Ski 1 unter Druck in eine erhdhte WélbungshShe hy bringt.
Die Fig. 3 bezieht sich auf eine derartige Stellung des Steuerungsmechanismus 6, welche einer Abnahme
der W&lbungshdhe auf ha gegeniiber derjenigen der neutralen Lage mit der W&lbungshdhe hy entspricht.
Dabei kann der Steuerungsmechanismus 6 in die jeweils gewlinschte Lage in vorteilhafter Weise bereits vor
dem Einstieg mit einem Skischuh in eine aus dem Vorderbacken 2 und Fersenhaliter 3 gebildete Skibindung
eingestellt werden. Auch bei angeschnalitem Ski ist jedoch eine Einstellung des Steusrungsmechanismus 6
moglich. Mit der in den Figuren 2 und 3 gezeigten bidirektionalen Verstellung (VergréSerung bzw.
Verminderung) der W&lbungshhe mittels eines Steuerungsmechanismus 6 und einer Versteifungsvorrich-
tung 4 kann die Anpassung des Ski 1 an die jewsiligen Pistenverhditnisse in einer vom Benutzer
gewiinschten Weise erfolgen. Dabei kann die Versteifungsvorrichtung 4 geteilt u.zw. entweder in Verbin-



10

15

20

25

30

35

45

50

55

AT 404 558 B

dung mit einem Federsystem 5 (vgl. Fig.1 bis 3) oder mit einem Gelenksmechanismus ausgebildet sein. Sie
kann aber auch durch eine durchgehende Platte gebildet werden.

Die Figuren 4a, 4b und 4c zeigen die erwdhnten drei Ausflihrungsformen von Steuerungsmechanismen
6 mit Versteifungsvorrichtungen 4 im Bindungsbereich jeweils in Draufsicht.

In der Fig.4a besteht die Versteifungsvorrichtung 4 aus einem vorderen Abschnitt 4a und einem
hinteren Abschnitt 4b. Der hintere Abschnitt 4b ist unterhalb des Fersenhalters 3 mittels angedeuteter
Schrauben 8a mit dem Ski 1 verbunden. Der vordere Abschnitt 4a ist unterhalb des Vorderbackens 2 mit
Spiel gefihrt und steht mit dem Steuerungsmechanismus 6 in Eingriff. An der Teilungsstelle der Verstei-
fungsvorrichtung 4 sind der vordere Abschnitt 4a und der hintere Abschnitt 4b der Versteifungsvorrichtung 4
mittels eines Federsystems 5 miteinander verbunden. Das Federsystem 5 weist im vorliegenden Beispiel
zwei Gruppen von Federn 5a, 5b auf, von denen die eine Gruppe 5a auf Zug und die andere Gruppe 5b auf
Druck wirksam ist. Die Ausgestaltung der Federsysteme selbst ist nicht Gegenstand vorliegender Erfindung.

in der Fig.4b sind der vordere Abschnitt 4a und der hintere Abschnitt 4b mittels eines Gelenkmechanis-
mus 50 miteinander verbunden. Dabei ist im vorliegenden AusfUhrungsbeispiel am vorderen Abschnitt 4a
der Versteifungsvorrichtung 4 eine Gelenkgabel 50a angelenkt, mit weicher eine am hinteren Abschnitt 4b
der Versteifungsvorrichtung 4 gelagerte Gelenkiasche 50b Uber einen Gelenkbolzen 50c gelenkig verbun-
den ist. In der neutralen Lage des Steuerungsmechanismus 6 ist der Gelenkbolzen 50c zwischen der
Gelenkachse 50a und der Gelenkiasche 50b gegeniiber der Oberseite 1a des Ski 1 in einer dermaBen
erhShten Lage gehalten, daB beim Einstieg mit einem nicht dargesteliten Skischuh der gesamte Gelenks-
mechanismus 50 in Richtung zur Skioberseite 1a hin gedriickt wird. Je nach Stellung des Steuerungsme-
chanismus 6 gelangt die Versteifungsvorrichtung 4 in ihre neutrale, unter Druck stehende oder unter Zug
stehende Lage.

In der Fig.4c besteht die Versteifungsvorrichtung 4 aus einer durchgehenden, d.h. eintsiligen, Platte,
welche einen vorderen Abschnitt 4a und einen hinteren Abschnitt 4b aufweist. Der vordere Abschnitt 4a ist
unterhalb des Vorderbackens 4a mit Spiel gefiihrt und steht mit dem Steuerungsmechanismus 6 in Eingriff.
Der hintere Abschnitt 4b ist unterhalb des Fersenhalter 3 mittels angedeuteter Schrauben 8a mit dem Ski
verbunden.

Bei allen drei beschriebenen Ausfiihrungsformen ist somit, ausgehend aus einer neutralen Lage, die
bidirektionelle Verstellung gewahrleistet. Dabei bietet die Ausgestaltung einer geteilten Versteifungsvorrich-
tung 4 mit einem Federsystem 5 den weiteren Vorteil, da8 bei der Durchfahrt von Unebenheiten sich das
gesamte System elastisch-nachgiebig (federnd) gestaltet.

Die erste Ausfihrungsform des Steuerungsmechanismus 6 weist nach den Figuren 5 bis 8 einen
Grundkdrper 7 auf, welcher auf dem Ski mittels nur angedeuteter Schrauben 8 befestigt und in welchem
Grundkérper 7 die Versteifungsvorrichtung 4 mit ihrem vorderen Abschnitt 4a mit seitlichem Spiel und
horizontal gleitend gefiihrt ist. Im Grundkdrper 7 ist weiters ein als Zentrierbolzen wirksamer Bolzen 9
gelagert, wobei der Bolzen 9 sowohl als Lager fir eine, in Draufsicht nur strichpunktiert angedeutete, als
Handhebel 10 ausgebildete Handhabe samt Handhebelraste 10c als auch als Lager fir zwei Betatigungs-
glieder 11a und 11b dient. Die beiden Betitigungsglieder 11a und 11b sind mit je einem Anschlag 11c und
11d sowie mit je einem Arretierbolzen 11e und 11f versehen. Weiters sind am Grundkdrper 7 mittels zweier
Bolzen 14a und 14b zwei Verriegelungselemente 13a und 13b schwenkbar gelagert. Die beiden Verriege-
lungselemente 13a und 13b weisen je einen Fortsatz 13a’ sowie 13b' sowie je einen Rastbolzen 13¢ und
13d auf. Zwischen den beiden Fortsdtzen 13a' und 13b' ist eine vorgespannte Druckfeder 15 angeordnet,
so daB die mit den Verriegelungselementen 13a und 13b verbundenen Fiihrungsbolzen 17a und 17b und
Verriegelungsbolzen 16a und 16b je nach Belastung wahiweise an den jeweiligen Betdtigungsgiiedern
11a,11b mit Druck anliegen. Weiters befindet sich auf dem Grundkérper 7 ortsfest angeordnet ein
Winkelhebelbolzen 12a, an welchem ein als Steuerglied ausgebildeter Winkelhebel 12 mit einem langeren
Arm 12c und einem kiirzeren Arm 12d schwenkbar gelagert ist. Der kiirzere Arm 12d des Winkelhebels 12
waeist einen Mitnehmerbolzen 12b auf, welcher mit dem vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4
gelenkig in Eingriff steht. Die Figuren 5 und 6 zeigen den Steuerungsmechanismus 6 in dessen neutralen
Lage entsprechend der Fig.1. Fig.7 zeigt den Steuerungsmechanismus 6 in einer betatigten Lage entspre-
chend der Fig.2.

Die Wirkung des Steuerungsmechanismus 6 auf Druck ist, wie anhand der Fig.7 erldutert wird, wie foigt.
Durch Verschwenken des Handhebels 10 aus der neutralen Lage entgegen dem Uhrzeigersinn wird auch
ein mit diesem fix verbundene Mitnehmer 10b betdtigt, weicher das Betdtigungsglied 11b {iber den
Anschiag 11d um den Boizen 9 entgegen dem Uhrzeigersinn ebenfalls verschwenkt. Der Arretierbolzen 11f
verschwenkt den ldngeren Arm 12c des Winkelhebels 12 um den Winkelhebelbolzen 12a im Uhrzeigersinn.
Der Verriegelungsbolzen 16b kommt durch Verschwenken des Verriegelungselementes 13b um den
Schwenkbolizen 14b unter Wirkung der Druckfeder 15 an einer Verriegelungsschulter 11h des Betétigungs-
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gliedes 11 zum Anliegen und verriegelt den Steuerungsmechanismus 6 in dieser Stellung. Der Mitnehmer-
bolzen 12b, der mit dem kiirzeren Arm 12d des Winkelhebels 12 fix verbunden ist sowie mit dem vorderen
Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig in Eingriff steht, schiebt - um den Winkelhebelbolzen
12a verschwenkend - den vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 nach rechts, wodurch tber
deren Verbindungsstellen mit dem Ski 1 in den letzteren eine Druckkraft eingeleitet und eine W&lbungshd-
he entsprechend der Fig.2 herbeigefiihrt wird.

Um den Handhebel 10 aus seiner seitlich vorragenden, undefinierten Position wieder in eine innerhalb
der Seitenfldchen des Ski 1 liegende definierte Lage zu bringen, wird der Handhebel 10 im Uhrzeigersinn
verschwenkt. Bei diesem Zuriickschwenken wird der Handhebel 10 durch Verrasten mittels der Handhebel-
raste 10c mit dem zugehdrigen Rastbolzen 13d in seiner Lage fixiert. Ein Uber diese Lage hinausgehendes
Verschwenken des Handhebels 10 fiihrt zum Entriegein und somit zum Verstellen des Steuerungsmecha-
nismus 6 und der Versteifungsvorrichtung 4 in seine bzw. ihre neutrale Lage. Soll daher entriegelt werden,
so ist der Handhebel 10 aus seiner angegebenen, noch immer aktiven Position in Richtung zur Lingsmittel-
achse des Ski 1 zu schwenken. Dabei wird der Handhebel 10 iiber den Rastbolzen 13d hinaus verschwenkt,
der Mitnehmer 10b und das Verriegelungselement 13b mitverschwenkt, dadurch der Verriegelungsbolzen
16b des Verriegelungselementes 13b von der Verriegelungsschulter 11h abgleitet, so daB die Reaktionskraft
der Versteifungsvorrichtung 4 den Winkelhebel 12 im Gegenuhrzeigersinn verschwenkt und letzterer den
gesamten Steuerungsmechanismus 6 entsprechend den Figuren 1, 5,und 6 in die neutrale Lage versetzt.

Die Wirkung des Steuerungsmechanismus 6 auf Zug ist, wie anhand der Fig.8 beschrieben wird, wie
folgt. Durch Verschwenken des Handhebels 10 aus der neutralen Lage im Uhrzeigersinn und einem mit
diesem fix verbundenen Mitnehmer 10a um den Bolzen 9 wird das Betitigungsglied 11a iiber den Anschlag
11c im Uhrzeigersinn verschwenkt. Der Arretierbolzen 11e verschwenkt den lingeren Arm 12c des
Winkelhebels 12 um den Winkelhebelbolzen 12a entgegen dem Uhrzeigersinn. Durch Verschwenken des
Verriegelungselementes 13a um den Schwenkbolzen 14a kommt der Verriegelungsbolzen 16a unter dem
Druck der Verriegelungsfeder 15 an einer Verriegelungsschuiter 11g des Betitigungsgliedes 11a zum
Anliegen und verriegelt den Steuerungsmechanismus 6 in dieser Stellung. Der Mitnehmerbolzen 12b, der
mit dem kiirzeren Arm 12d des Winkelhebels 12 fix verbunden ist sowie mit dem vorderen Abschnitt 4a der
Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig in Eingriff steht, schiebt den vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvor-
richtung 4 nach links, wodurch Uiber deren Verbindungsstellen mit dem Ski 1 in den letzteren eine Zugkraft
eingeleitet und eine Wd&lbungshShe entsprechend der Fig.3 herbeigefiihrt wird. Durch Zuriickschwenken
des Handhebels 10 wird derselbe durch Verrasten der Handhebeiraste 10c mit dem zugehdrigen Rastbol-
zen 13c in seiner Lage fixiert. Die weitere Vorgangsweise entspricht, in spiegelbildlicher Darsteliung, dem in
Verbindung mit der Fig.7 bereits Beschriebenen.

Bei der ersten Ausfilhrungsform eines Steuerungsmechanismus 6 wurde das Zusammenwirken der
einzelnen Bauteile bezliglich der beiden mdglichen Betdtigungsrichtungen beschrieben. In der nichstiol-
genden Beschreibung von Steuerungsmechanismen werden die einzelnen Ausfiihrungsformen betreffend
deren beiden Endlagen auf Druck bzw. Zug angefiihrt. Die funktionelle Beschreibung der nachfolgenden
AusfUhrungsformen beschrénkt sich jedoch darauf, die Vorgénge bei der Betitigung des Steuerungsmecha-
nismus nur auf Druck anzugeben.

Die zweite Ausfiihrungsform eines Steuerungsmechanismus 106 weist nach den Figuren 9 bis 11 einen
GrundkSrper 107 auf, weicher auf dem Ski mittels nur angedeutster Schrauben 108 befestigt und in
welchem Grundkdrper 107 die Versteifungsvorrichtung 4 mit ihrem vorderen Abschnitt 4a mit seitlichem
Spiel und horizontal gleitend gefiihrt ist. Im Grundk&rper 107 ist weiters ein Bolzen 109 gelagert, wobei der
Bolzen 109 als Lager fiir eine als Handhebel 110 ausgebildete Handhabe dient. Die Fixierung des
Handhebels 110 erfolgt durch einen Verriegelungsblock 118. Dieser ist mittels eines Querbolzens 118a am
Grundk&rper 107 schwenkbar gelagert. Der Verriegelungsbiock 118 ist durch eine Ausnehmung 1072 im
Grundkdrper 107 von oben her betitigbar. Eine Verriegelungsfeder 119, weiche sich sowohl gegen den
Grundkdrper 107 als auch den Verriegelungsblock 118 abstiitzt, bewirkt beim Verschwenken des Steue-
rungsmechanismus 106 in seine Endlagen das zuverldssige Verrasten des Verriegelungsblockes 118 in
zwei hieflir vorgesehenen Handhebelrasten 110c und 110c’. Das Entriegein des Handhebels 110 zum
Einstellen der neutralen Lage des Steuerungsmechanismus 106 entsprechend den Figuren 1, 9 und 10
erfolgt durch Niederdriicken des Verriegelungsblockes 118 gegen die Kraft der Verriegelungsfeder 119. Am
Handhebel 110 sind zwsei Mitnehmer 110a, 110b angebracht. Weiters befindet sich auf dem Grundkdrper
107 ein Winkelhebelbolzen 112a, an welchem ein als Steuerglied ausgebildeter Winkelhebe! 112 mit einem
langeren Arm 112c und einem kiirzeren Arm 112d schwenkbar gelagert ist. Der kiirzere Arm 112d des
Winkelhebels 112 weist einen Mitnehmerbolzen 112b auf, welicher mit dem vorderen Abschnitt 4a der
Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig in Eingriff steht.
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Im Grundkdrper 107 sind zwei Vertiefungen 107b sowie 107c ausgebildet, welche wahiweise das
vordere Ende 110d des Handhebeis 110 in den beiden Endstellungen aufnehmen. Auf diese Weise wird
verhindert, daB der Handhebel 110 wihrend der Beniitzung des Ski 1 eine Behinderung darstelit. Durch
Schneeablagerungen innerhalb der Vertiefungen 107b und 107c kdnnte das Einschwenken des vorderen
Endes 110d des Handhebels 110 behindert werden. Um diesem Mangel abzuhelfen, ist im Gehéduse 107
eine Klappe 121 mittels eines SchlieBbolzens 121a schwenkbar angeordnet. Mittels einer Torsionsfeder
121b verschiiest die Klappe 121 in der Neutralstellung des Steuerungsmechanismus 106 entsprechend den
Figuren 1, 9 und 10 die Vertiefung 107b, so da8 in diese kein Schnee eindringen kann. Bei entsprechend
glinstiger Ausgestaltung der beiden Vertiefungen 107b und 107c, weiche ein Entfernen von angesammel-
tem Schnee erleichtern, kann jedoch, wie bei der Vertiefung 107c gezeigt, die Verwendung einer SchlieB-
klappe 121, 121a, 121b entfallen. Die Figuren 9 und 10 zeigen den Steuerungsmechanismus 106 in der
neutralen Lage entsprechend der Fig.1. Die Fig. 11 zeigt den Steuerungsmechanismus 106 in einer Position
entsprechend der Fig.2.

Die Wirkungsweise des Steuerungsmechanismus 106 auf Druck ist wie folgt. Durch Verschwenken des
Handhebels 110 im Uhrzeigersinn um den Bolzen 109 wurde das vordere Ende 110d des Handhebels 110
so weit verschwenkt, daB der Verriegelungsblock 118 seine verrastete Lage in der Handhebelraste 110c’
einnimmt. Die Klappe 121 wird durch das vordere Ende 110d des Handhebeis 110 gegen die Kraft der
Torsionsfeder 121b in die Vertiefung 107b eingeschwenkt.

Der dem Handhebel 110 in Drehrichtung im Uhrzeigersinn vorgelagerte Mitnehmer 110a verschwenkt
den ldngeren Arm 112c des Winkelhebels 112 um den Winkelhebelbolzen 112a im Uhrzeigersinn. Der
Mitnehmerbolzen 112b, der mit dem kiirzeren Arm 112d des Winkelhebels 112 fix verbunden ist sowie mit
dem vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig in Eingriff steht, schiebt den vorderen
Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 nach rechts, wodurch {iber deren Verbindungsstellen mit dem
Ski 1 in den letzteren eine Druckkraft eingeleitet und eine W&lbungshShe entsprechend der Fig.2
herbeigefiihrt wird. Soll der Steuerungsmechanismus 106 wieder in die Neutralstellung entsprechend den
Figuren 1, 9 und 10 gebracht werden, so wird dies durch Hinabdriicken des Verriegelungsblockes 118
erreicht. Dadurch kommen Verriegelungsblock 118 und Handhebeiraste 110c' auBer Eingriff. Der Winkelhe-
bel 112 driickt mittels des Mitnehmers 110a den Handhebel 110 in die neutrale Lage entsprechend den
Figuren 1, 9 und 10 zuriick und die Kiappe 121 verschlieBt, nach dem Ausschwenken des vorderen Endes
110d des Handhebels 110, die Vertiefung 107b.

Die dritte Ausfiihrungsform eines Steusrungsmechanismus 206 weist nach den Figuren 12 bis 14 einen
Grundkdrper 207 auf, welcher auf dem Ski mittels nur angedeuteter Schrauben 208 befestigt und in
welchem Grundkdrper 207 die Versteifungsvorrichtung 4 mit ihrem vorderen Abschnitt 4a mit seitlichem
Spiel und horizontal gleitend gefiihrt ist. Im Grundkdrper 207 ist weiters ein Bolzen 209 gelagert, wobei der
Bolzen 209 als Lager fiir eine als Handhebel 210 ausgebildete Handhabe dient. Am Handhebel 210 ist ein
weiterer Bolzen 222 angebracht und auf diesem eine Mitnehmerrolle 223 gelagert. Weiters ist im Grundkér-
per 207 ein Bolzen 212a befestigt, an weichem ein Steuerglied 212 exzentrisch schwenkbar gelagert ist. In
eine Ausnehmung 212g des Steuergliedes 212 greift die Mitnehmerrolle 223 mit Spiel ein. Weiters trigt das
Steuerglied 212 einen Mitnehmerbolzen 212b, welcher mit dem vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvor-
richtung gelenkig in Eingriff steht. Die Figuren 12 und 13 zeigen den Steuerungsmechanismus 206 in der
neutralen Lage entsprechend der Fig.1. Die Fig. 14 zeigt den Steuerungsmechanismus 206 in einer
betitigten Lage entsprechend der Fig.2.

Die Wirkungsweise des Steuerungsmechanismus 206 auf Druck ist wie foigt. Durch Verschwenken des
Handhebels 210 samt zugehSrigem Rolienbolzen 222 und Mitnehmerrolle 223 im Uhrzeigersinn um den
Bolzen 209 rolit die Mitnehmerrolle 223 an einer Begrenzungswand 212g' der Ausnehmung 212g des
Steuergliedes 212 ab. Dadurch wird das Steuerglied 212 um den Boizen 212a im Uhrzeigersinn ver-
schwenkt. Der Mitnehmerboizen 212b, der mit dem vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4
gelenkig in Eingriff steht, schiebt den vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 nach rechts
(vg|.Fig.14), wodurch Uber deren Verbindungsstellen mit dem Ski 1 in den letzteren eine Druckkraft
eingeleitet und eine Erhdhung der Wolbungsh&he entsprechend der Fig.2 herbeigefiihrt wird.

Dabei ist der Verlauf der Begrenzungswand 212g' so gestaltet, da8 von der in Fig.14 geneigten Endiage
des Handhebels 210 die durch die von der Mitnehmerrolle 223 an der Begrenzungswand 212g’ ausgelibte
Kraft hervorgerufene Reaktionskraft R, bezogen auf die Achse des Bolzens 209, ein Moment im Urzeiger-
sinn erzeugt, wodurch die ganze Anordnung in sich selbsthemmend wird. Dies ist der Fall, wenn die
Wirkungslinie der Reaktionskraft R zwischen den Achsen der beiden Bolzen 208, 212a verlduft. Folglich
sind bei dieser Art des Steuerungsmechanismus 206 keine zusétzlichen Vorrichtungen erforderlich, weiche
eine Arretierung des Handhebels 210 bewirken miiBten. Soll die Wélbungshthe wieder auf das MaB
entsprechend der Fig.1 gebracht werden, so wird dies durch Zurlickschwenken des Handhebels 210 in
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Richtung der Langsmittelachse des Ski 1 bewirkt.

Die vierte Ausflihrungsform eines Steuerungsmechanismus 306 weist nach den Figuren 15 bis 17 einen
Grundkdrper 307 auf, welcher auf dem Ski mittels nur angedeuteter Schrauben 308 befestigt ist und in
weichem Grundk&rper 307 die Versteifungsvorrichtung 4 mit ihrem vorderen Abschnitt 4a mit seitlichem
Spiel und horizontal gleitend gefiihrt ist. Im Grundk8rper 307 ist weiters ein Bolzen 309 gelagert, wobei der
Bolzen 309 als Lager fir eine Scheibe 325 dient. Gegebenenfalls kann der Bolzen 309 mit einer Lasche 327
gestutzt werden, wobei diese entweder mit der Grundplatte des Vorderbackens 2 oder mit dem Grundkér-
per 307 des Steuerungsmechnanismus 306 fix verbunden ist. Die Scheibe 325 weist einen Vorsprung 325a
auf, in weichem ein horizontaler Bolzen 325b fix angebracht ist. Dieser horizontale Bolzen 325b dient als
Schwenklager fir einen Kiapphebel 324. An der Scheibe 325 ist weiters ein Zentriersteg 326 ausgeformt, an
dessen beiden zueinander parallelen Seitenflachen 326a und 326b in der Neutralstellung des Steuerungs-
mechanismus 306 die beiden Schenkel einer U-fdmigen Feder 315 zum Liegen kommen. An der Scheibe
325 ist ein weiterer Rollenbolzen 322 angebracht, welcher als Lager fiir eine Mitnehmerrolle 323 dient
welche letztere in eine Ausnehmung 312g eines Steuergliedes 312 mit Spiel eingreift. Weiters befindet sich
im Grundkdrper 307 ein Bolzen 312a, an weichem das Steuerglied 312 exzentrisch und schwenkbar
gelagert ist. Das Steuerglied 312 weist sowohl einen Mitnehmerboizen 312b, welcher mit dem vorderen
Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig in Eingriff steht, als auch einen zylindrischen Bund
312e, welcher zur lagemésigen Fixierung der U-fdrmigen Feder 315 dient, auf. Die Figuren 15 und 16
zeigen den Steuerungsmechanismus 306 in der neutralen Lage entsprechend der Fig.1. Die Fig. 17 zeigt
den Steuerungsmechanismus 306 in einer betitigten Lage entsprechend der Fig.2.

Die Wirkungsweise des Steuerungsmechanismus 306 auf Druck ist wie folgt. Durch Verdrehen der
Scheibe 325 mittels des Klapphebeis 324 um den Bolzen 309 im Uhrzeigersinn rollt die Mitnehmerrolle 323
an einer Begrenzungswand 3129’ der Ausnehmung 312g des Steuergliedes 312 ab. Dabei wird das
Steuerglied 312 um den Bolzen 312a entgegen dem Uhrzeigersinn verschwenkt. Der Mitnehmerbolzen
312b, der das Steuerglied 312 mit dem vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig
verbindet, schiebt den vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 nach rechts, wodurch Uber
deren Verbindungsstellen mit dem Ski 1 in den letzteren eine Druckkraft eingeleitet und eine Erhdhung der
Walbungshdhe entsprechend der Fig.2 bewirkt wird. Dabei ist der Verlauf der Begrenzungswand 312g' so
gestaltet, daB von der in Fig.17 geneigten Endlage der Scheibe 325 die durch die von der Mitnehmerrolle
323 an der Begrenzungswand 312g' ausgelibte Kraft hervorgerufene Reaktionskraft R, bezogen auf die
Achse des Bolzens 309, ein Moment gegen Urzeigersinn erzeugt, wodurch die ganze Anordnung in sich
selbsthemmend wird. Folglich sind bei dieser Art des Steuerungsmechanismus 306 keine zusitzlichen
Vorrichtungen erforderlich, welche eine Arretierung der Scheibe 325 bewirken miiBten. Die Feder 315 liegt
nun mit ihren beiden Schenkein aufgeweitet am Zentriersteg 326 an. Wird nun die Scheibe 325 aus der
selbsthemmenden Endstellung heraus verdreht, so bewirkt die Rlickstellkraft der Feder 315 iber die
Seitenflichen 326a und 326b eine exakte Einstellung der Scheibe 325 samt zugehdrigen Teilen auf die
Léngsmittelachse des Ski 1.

Die flnfte Ausflihrungsform eines Steuerungsmechanismus 406 weist nach den Figuren 18 bis 20 einen
GrundkSrper 407 auf, welcher auf dem Ski mittels nur angedeuteter Schrauben 408 befestigt und in
welchem Grundkdrper 407 die Versteifungsvorrichtung 4 mit ihrem vorderen Abschnitt 4a mit seitlichem
Spiel und horizontal gleitend gefiihrt ist. Im Grundk&rper 407 ist weiters ein Bolzen 408 vorgesehen,
welcher als Lager filr eine als Handhebel 410 ausgebildete Handhabe dient. Am Handhebel 410 ist ein
Mitnehmer 410a fixiert. Weiters ist im GrundkSrper 407 auf einem Bolzen 412a, ein Steuerglied 412
schwenkbar gelagert. Das Steuerglied 412 weist einen Mitnshmerbolzen 412b auf, welcher mit dem
vorderen Abschnitt 4a der Versteifungsvorrichtung 4 gelenkig in Eingriff steht. Ferner ist in dem Steuerglied
412 ein Langloch 412f ausgespart, in welches der Mitnehmer 410a des Handhebels 410 eingreift. Die
Figuren 18 und 19 zeigen den Steuerungsmechanismus 406 in der neutralen Lage desselben entsprechend
der Fig.1. Die Fig. 20 zeigt den Steuerungsmechanismus 406 in einer betdtigten Lage entsprechend der
Fig.2.

Die Wirkungsweise des Steuerungsmechanismus 406 auf Druck ist wie folgt. Durch Verschwenken des
Handhebels 410 um den Bolzen 409 im Uhrzeigersinn bewegt sich der Mitnehmer 410a im Langloch 412f
des Steuergliedes 412. Dadurch vollfiihrt auch das Steuerglied 412 eine Schwenkbewegung um den Bolzen
412a im Uhrzeigersinn und wirkt {iber den Mitnehmerbolzen 412b auf den vorderen Abschnitt 4a der
Versteifungsvorrichtung 4. Auf diese Weise wird letztere nach rechts verschoben, wodurch ber deren
Verbindungsstelien mit dem Ski 1 in diesen eine Druckkraft eingeleitet und eine Wdlbungsh&he entspre-
chend der Fig.2 bewirkt wird. Zufolge der entsprechenden Ausgestaltung sowie der passend gewihlten
Distanzen der miteinander zusammenwirkenden Teile wirkt der Steuerungsmechanismus selbsthemmend,
falls der Winkel « zwischen der Achse des Handhebels 410 und der Achse des Langloches 412f in der
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Endstellung des Handhebels 410 nach Fig.20 gr&Ber als 90° ist. Dadurch werden bei dieser Art der
Ausgestaltung eines Steuerungsmechanismus 406 keine zusatzlichen Vorrichtungen bendtigt, welche in den
Endlagen eine Arretierung des Handhebels 410 bewirken miBten.

Die Wirkungsweise der Steuerungsmechanismen 106, 206, 306 und 406 nach den Ausflihrungsformen

zwei bis funf auf Zug entspricht, Ubertragen auf die Ausgestaltungen des jeweiligen Steuergliedes,
sinngem3B und spiegelbildgleich dem in Verbindung mit der ersten Ausfiihrungsfom beschriebenen
Vorgang.

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zum Verandern der Hirte, Elastizitdt oder Steifigkeit eines Gleitgerétes (1) flir den Schnee,
insbesondere eines Alpinski oder Snowboards, weiches Gleitgerét (1) eine vom Werk her vorbestimmte
W&dlbungshdhe (h,) aufweist, mit einer am Gleitgerdt anbringbaren Verstsifungsvorrichtung (4), die in
ihrer Wirkung auf das Gleitgerdt (1) durch einen Uber eine Handhabe betétigbaren Steuerungsmecha-
nismus (6-406) veranderbar ist, dadurch gekennzeichnet, da8 der Steuerungsmechanismus (6-406)
wahiweise ein in zwei Richtungen betétigbares Steuerglied (12, 112, 212, 312, 412) aufweist, welches
eine bidirektionale Verstellung der Versteifungsvorrichtung (4) gewéhrleistet und weiches mit dem ihm
zugewandten Endabschnitt (4a) der Versteifungsvorrichtung (4) gelenkig verbunden und mittels der
Handhabe (10; 110; 210; 310; 410) Uber mindestens ein weiteres Zwischenglied, wie Betétigungsglied,
Mitnehmer, Steuerglied, Mitnehmerroile, od. dgl. (11a-11b; 110a-110b; 223; 323; 410a ) betétigbar ist,
und daB die Versteifungsvorrichtung (4), quer zu ihrer Langsrichtung betrachtet, in zwei Abschnitte (4a,
4b) geteilt ausgefiihrt ist, wobei diese Abschnitte (4a, 4b) an der Teilungsstelle mittels eines Federsy-
stems (5) miteinander verbunden sind, und wobei das AusmaB des Wirkungsgrades der Versteifungs-
vorrichtung (4) mittels des Steuerungsmechanismus (6-406) manuell einstellbar ist, so daB die W§l-
bungshéhe (hy) des Gleitgerdtes (1), auf dessen unbelastete Wo&lbungshdhe (h,) mit montierter
Skibindung bezogen, bidirektional d.h. die Wd&lbungshshe (hy) aktiv erhéhend (Wdlbungshdhe (hy))
bzw. aktiv vermindernd (W&Ibungsh&he (h3)) verdnderbar ist (Fig.4a).

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB8 der Steuerungsmechanismus (6) einen
Grundkdrper (7) aufweist, in dem die Versteifungsvorrichtung (4) mit ihrem vorderen Abschnitt (4a) mit
seitlichem Spiel und horizontal gleitend gefiihrt ist, und in dem ein Bolzen (9) gelagert ist, an dem die
als Handhebel (10) ausgebildete Handhabe und zwei Betidtigungsglieder (11a, 11b) gelagert sind,
welche letztere jeweils einen Anschiag (11¢, 11d) und einen Arretierbolzen (11e, 11f) aufweisen, wobei
die beiden Arretierboizen (11e, 11f) wahiweise mit einem als Steuergiied ausgebildeten Winkelhebel
(12) in Eingriff bringbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, da8 am Grundkdrper (7) mittels zweier
Bolzen (14a, 14b) zwei Verriegelungselemente (13a, 13b) schwenkbar gelagert sind, welche miteinan-
der Uber eine Druckfeder (15) verbunden sind, wobei an den Verriegelungselementen (13a, 13b)
Fuhrungsbolzen (17a, 17b) und Verriegelungsbolzen (16a, 16b) vorgesehen sind, die an den einzeinen
Betatigungsgliedern (11a, 11b) unter Druck anliegen.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet, da8 der Winkelhebel (12) um einen
im Grundk&rper (7) gelagerten Winkelhebelbolzen (12a) verschwenkbar ist, mit seinem kiirzeren Arm
(12d) Uber einen Mitnehmerbolzen (12b) mit dem vorderen Endabschnitt (4a) der Versteifungsvorrich-
tung (4) gelenkig verbunden ist und mit seinem ldngeren Arm (12c) sich, in der neutralen Lage des
Steuerungsmechanismus (6) betrachtet, zwischen den beiden Arretierbolzen (11e, 11f) erstrockt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 4, dadurch gekennzeichnet, da8 durch Verschwenken
des Handhebels (10) im Uhrzeigersinn oder im Gegenuhrzeigersinn eines der Verriegelungselomente
(13a, 13b) unter der Wirkung der Druckfeder (15) mitverschwenkt mit einem ihm zugehd&rigen Verriege-
jungsbolzen (16a, 16b) wahlweise an einer Verriegelungsschulter (11g, 11h) eines der beiden Betiti-
gungsglieder (11a, 11b) anliegt und den Steuerungsmechanismus (6) in dieser Stellung verriegelt,
wobei die Versteifungsvorrichtung (4) in einer nach hinten verschobenen Lage (vgl.Fig.7) oder in einer
nach vorn gezogenen Lage (vgl.Fig.8) liegt.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, da8 dem Handhebel (110) ein Verriegelungs-
block (118) zugeordnet ist, welcher mittels eines Querbolzens (118a) am Grundk&rper (107) schwenk-
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bar gelagert, von einer Verriegelungsfeder (119) in durch Handhebelrasten (110c, 110c") festgelegte
Lagen verrastbar und durch eine im Grundkérper (107) ausgesparte Ausnehmung (107a) von oben her
betétigbar ist. (Fig. 9-11)

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, da8 am Handhebel (110) zwei Mitnehmer
(110a, 110b) vorgesehen sind, welche mit dem idngeren Hebelarm (112c) des Winkelhebels (112)
wahlweise in Eingriff bringbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, da8 am Grundkdrper (107) zwei
Vertiefungen (107b, 107c) ausgebildet sind, welche wahlweise das vordere Ende (110d) des Handhe-
bels (110) in dessen Endstellungen aufnehmen, wobei im Gehiuse (107) vorzugsweise eine an einem
SchlieBbolzen (121a) schwenkbar angeordnete Klappe (121) vorgesehen ist, die von einer Torsionsfeder
(121b) beaufschlagt ist und die die jeweilige Vertiefung (107b, 107c), der sie zugehdrig ist, im nicht
betéitigbarem Zustand des Handhebels (110) nach auBen hin abschlieBt.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, da8 am Handhebel (210) ein weiterer Bolzen
(222) angebracht ist, auf welchem eine Mitnehmerrolle (223) vorgesehen ist, die in eine Ausnehmung
(212g) des Steuergliedes (212) mit Spiel eingreift und die in wirksamer Lage des Steusrungsmechanis-
mus (206) an der Begrenzungswand (212g') der Ausnehmung (212g) abrollend gefihrt ist, und daB das
Steuerglied (212) in seinem der Versteifungsvorrichtung (4) zugewandten Abschnitt mit letzterer Uber
einen Mitnehmerbolzen (212b) gelenkig verbunden und um einen im GrundkSrper (207) gelagerten
Bolzen (212a) verschwenkbar gelagert ist. (Fig. 12-14)

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB an dem im Grundkdrper (307) gelager-
ten Bolzen (309) eine Scheibe (325), welche mit einem Vorsprung (325a) versehen ist, drehbar gelagert
ist, wobei der Bolzen (309) vorzugsweise Uber eine Lasche (327) auch an seinem oberen Endabschnitt
gestiitzt gelagert ist, wobei im Vorsprung (325a) ein horizontaler Bolzen (325b) angeordnet ist, welcher
als Schwenkiager fur einen Klapphebel (324), der in seinem gedffneten Zustand als Handhabe dienlich
ist, schwenkbar angelenkt ist. (Fig. 15-17)

Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, da an der Scheibe (325) ein Zentriersteg
(326) ausgeformt ist, an dessen beiden zueinander parallelen Seitenflichen (3262, 326b) in der
Neutralstellung des Steuerungsmechanismus (306) die beiden Schenkel einer U-férmigen Feder (315)
anliegen.

Vorrichtung nach Anspruch 10 oder 11, dadurch gekennzeichnet, da8 an der Scheibe (325) ein
weiterer Rollenbolzen (322) angebracht ist, welcher als Lager fiir eine Mitnehmerrolle (323) dient, wobei
der Rollenbolzen (322) mit der Rolle (323) in eine von einer Begrenzungswand (312g') begrenzte
Ausnehmung (312g) eines Steuergliedes (312) mit Spiel eingreift und, in einer der wirksamen Lagen
des Steuerungsmechanismus (306) betrachtet, an der Begrenzungswand (312g') der Ausnehmung
(312g) rolibeweglich gefiihrt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 11 bis 12, dadurch gekennzeichnet, da8 der der Versteifungsvorrichtung
(4) zugewandte Endabschnitt des Steuergliedes (312) als ein Steuerarm ausgebildet ist, welcher mit der
Versteifungsvorrichtung (4) gelenkig verbunden ist und dessen anderer Endabschnitt am im Grundkér-
per (307) befestigten Bolzen (312a) drehbar gelagert ist, und daB am Bolzen (312a) Uber einen
zylindrischen Bund (312e) auch die U-férmige Feder (315) gelagert ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, das8 der Steuerungsmechanismus (406) ein
Steuerglied (412) mit einem Idnglichen Abschnitt aufweist, in welchem ein Langloch (412f) ausgespart
ist, in welches Langloch (412f) der Mitnehmer (410a) des Handhebels (410) mit Spiel eingreift, daB das
Steuerglied (412) mit seinem querstehenden, der Versteifungsvorrichtung (4) benachbarten Abschnitt an
einem im Grundkdrper (407) befestigten Bolzen (412a) angelenkt ist, wobei an diesem Abschnitt des
Steuergliedes (412) auch der Mitnehmerboizen (412b), welcher mit der Versteifungsvorrichtung (4)
gelenkig verbunden ist, befestigt ist, und daB der Handhebel (410) an einem im Grundkbrper (407)
befestigten Bolzen (409) angelenkt ist.
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