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Tiivistelmd - Sammandrag

Keksinndén kohteena on lineaariliiketoimi-
laite, joka kdsittdad pydritettavalla moot-

toriakselilla (4) varustetun woottorin

(5), 1liikeakselin (6), kierrevadlityksen

(7, 8) moottoriakselin ja liikeakselin va-
11114, tukirungon (9), tukirungon (9) ja

liikeakselin (6) wv&lilld olevan ohjaavan
tuennan (10,11) moottoriakselin (4) pyd-
rimisliikkeen muuttamiseksi 1liikeakselin

(6) lineaariliikkeeksi, ja lisdksi valyk-

senpoistovalineen (12) aksiaalisuuntaisen

valyksen poistamiseksi. Keksinndn mukai-
sesti on laite sellainen, ettd moottoriak-

selin (4) ja 1liikeakselin (6) wvdalinen
kierrevalitys (7, 8) kasittdd moottoriak-
selissa (4) sisdkierteen (7) ja liikeakse-
lissa (6) ulkokierteen (8).

(45) Patentti mydnnetty - Patent beviljats 26.02.1999



Uppfinningen avser ett don f£&r linedr-
rérelse, som omfattar en motor (5) férsedd
med en roterande motoraxel (4}, en rérel-
seaxel (6), en géngdverfdring (7, 8) mel-
lan motoraxeln och rdrelseaxeln, en bdran-
de stomme (9), ett styrstdd (10, 11) mel-
lan den birande stommen (9) och rdrelse-
axeln (6) f6r omvandling av rotationsrd-
relsen till linedrrdrelse i rorelseaxeln
(6), och vidare ett spelelimineringsorgan
(12) f8r eliminering av axialt spel. En-
ligt uppfinningen &r anordningen sddan,
att gdngdverfdringen (7, 8) mellan motor-
axeln (4) och rdrelseaxeln (6) i motor-
axeln (4) omfattar en innergidnga (7) och i
rorelseaxeln (6) en yttergdnga (8).
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Lineaariliiketoimilaite

Keksinndn kohteena on lineaariliiketoimilaite, joka
kisittdd pydritettdvalla moottoriakselilla varustetun
moottorin, liikeakselin, kierrevalityksen moottoriakselin
ja liikeakselin valilla, tukirungon, tukirungon ja 1lii-
keakselin vililla olevan ohjaavan tuennan moottoriakselin
pydrimisliikkeen muuttamiseksi liikeakselin lineaariliik-
keeksi, ja lisdksi vélyksenpoistovdlineen aksiaalisuuntai-
sen valyksen poistamiseksi, lineaariliiketoimilaitteen ol-
lessa sellainen, ettd moottoriakselin ja liikeakselin va-
linen kierrevalitys kasitt&i moottoriakselissa sisdkier-
teen ja liikeakselissa ulkokierteen.

Nyt esillad olevaa lineaariliiketoimilaitetta voi-
daan erityisesti kaytt&d solukkoradioverkon tukiasemassa
kaytettavdssd suodattimessa kuten kompainerisuodattimessa
taajuudensdatdelimen liikuttamiseen. Lineaariliiketoimi-
laitteissa moottorina kaytetdin sdhkokayttdista askelmoot -
toria, jonka pydrimisliike muutetaan lineaariliikkeeksi.
Pydrimisliikkeen muuttuminen lineaariliikkeeksi on seu-
rausta liikeakselin tukeutumisesta tukirunkoon eli kaytan-
ndssd moottorin kiinnityslaippaan, jolloin moottoriakselin
pydrimisliike muuttuu liikeakselin 1lineaariliikkeeksi,
koska liikeakseli ei padse pydrimaan.

Tunnetut ratkaisut ovat sellaisia, etta moottoriak-
selissa on ulkokierre ija liikeakselissa on sisakierre.
Liikeakselina tunnetuissa ratkaisuissa kaytetdan ns. ne-
lidakselia, joka on ulkopinnaltaan nelikulmainen ja joka
tukeutuu tukirungon kasittimiin nelidnmuotoiseen reikaan.
Nelidakseli k&sittii sisdlléan sisékierteen, johon mootto-
riakselin ulkokierre asettuu. Tallainen rakenne on liike-
akselin tuennan kannalta huono, koska liikeakselin tuki-
pinnat eli kierteiden p&&llekkdinen osuus ja toisaalta
liikeakselin tukeutumiskohta tukirunkoon ovat likimain

kohdakkain, jolloin tukipintojen valillad ei ole etdisyytta
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aksiaalisuunnassa tarkastellen. Tallaisessa rakenteessa
liikeakselin tuenta ja& puutteelliseksi aiheuttaen valys-
t&, joka heikentdd ominaisuuksia. Erddna haittana on myds
se, ettd rakenne tulee aksiaalisuunnassa pitkaksi eli suu-
rikokoiseksi. Valysten poistoa varten on tunnetuissa rat-
kaisuissa on kdytetty ainoastaan aksiaalijousta, Jjoka ak-
siaalisuunnassa jénnitettyn&d poistaa vain aksiaalisuun-
taista valysta.

Tamdn keksinndén tarkoituksena on tuoda esiin uuden-
tyyppinen lineaariliiketoimilaite, joka valttda& tunnettui-
hin ratkaisuihin liittyvat ongelmat.

Tam& tarkoitus saavutetaan keksinndén mukaisella
ratkaisulla, jolle on tunnusomaista, ettd lineaariliike-
toimilaite k&sitt&3 valineen vertikaali-, horisontaali- ja
kiertovilysten poistamiseksi.

Keksinndén mukaisella lineaariliiketoimilaitteella
saavutetaan useita etuja. Keksinn®én mukainen lineaarilii-
ketoimilaite muodostuu sellaiseksi, ettd siind liikeakse-
lin tuenta on huomattavasti parempi, koska keksinndén mu-
kainen ratkaisu minimoi tehokkaasti valyksid muodostamalla
liikeakselin tukipintojen v&lille aksiaalisuunnassa pitké&n
etdisyyden. Keksinnén mukainen ratkaisu lisdksi mahdollis-
taa sen, ettd rakenteiden valystoleranssit voivat olla
suurempia, ja t&min ansiosta voidaan rakenteet valmistaa
pienemmilld kustannuksilla. Keksintd& sovelletaan erittdain
keveiden taajuudensiditdelimien liikuttamiseen, jolloin ky-
seisilli varsin pienilld kuormilla on keksinndn mukainen
lineaariliiketoimilaite kayt&nndéssid ladhes vdlyksetdn. Va-
lysten minimoituminen aikaansaa tarkemman taajuussaadon.
Keksinndn mukainen ratkaisu on myds pienikokoisempi kuin
tunnetut ratkaisut.

Keksint®id selitetd&n seuraavassa lahemmin viitaten
oheisiin piirustuksiin, joissa

kuvio 1 esitt&i keksinndén ensimmaista toteutusmuo-

toa,
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kuvio 2 esittdid yksityiskohtaa kuviosta 1,

kuvio 3 esittdi keksinndn ensimmidisessa toteutus-
muodossa kaytettyd tukirunkoa moottorin suunnasta tarkas-
teltuna,

kuvio 4 esittdd keksinndén ensimmdisessa toteutus-
muodossa kaytettyd liikeakselia moottorin suunnasta tar-
kastettuna,

kuvio 5 esittd& keksinndn toista toteutusmuotoa,

kuvio 6 esittdd keksinndn toisessa toteutusmuodossa
kaytettyd jousivalinetta.

Kuvioihin 1-4 viitaten on kyseessa lineaariliike-
toimilaite 1, jota k&dytetdsn esimerkiksi solukkoradiover-
kon tukiaseman suodattimessa 2 kuten kompainerisuodatti-
messa 2 liikuttamaan taajuudensaatdelinta 3.

Lineaariliiketoimilaite 1 k&sitt&ad pydritettavalla
moottoriakselilla 4 varustetun sihkdédmoottorin 5, liikeak-
selin 6 ja kierrevédlityksen 7, 8 moottoriakselin 4 ja 1lii-
keakselin 6 valilla. Sahkdmoottori 5 on askelmoottori ja
se kasittda laakerit 4a ja 4b, joiden varassa moottoriak-
seli 4 pydrii. Lisaksi lineaariliiketoimilaite 1 kasittda
tukirungon 9, tukirungon 9 ja liikeakselin 6 valilla ole-
van ohjaavan tuennan 10 ja 11 moottoriakselin 4 pydrimis-
liikkeen muuttamiseksi liikeakselin 6 lineaariliikkeeksi.
Lisaksi laite kasitt&i valyksenpoistovalineen 12 aksiaa-
lisuuntaisen vidlyksen poistamiseksi. Valyksenpoistovaline
12 on aksiaalisuunnassa esijdnnitetty eli puristuksissa
oleva kierrejousi. Kuviossa 1-2 jousi 12 esiintyy taysin
kokoonpuristuneena, koska moottori 5 on vetanyt liikeakse-
lin 6 takimmaiseen mahdolliseen asentoon eli lahelle moot-
toria 5.

Ohjaava tuenta k&sittadd siis rakenteet 10 ja 11,
joista rakenne 10 muodostuu tukirungossa 2 eli ohjauslai-
passa eli ohjauskappaleessa olevasta tilasta 10, 10a-10d
ja rakenne 11 muodostuu liikeakselissa 6 olevista ulok-

keista 1la-11d. Liikeakseli 6 siis kd&sittaa varsinaisen
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akselin 6 kierteineen 8 ja lisdksi osat 1la-11d, Jjotka
muodostavat osan ohjaavasta tuennasta. Lisdksi liikeakseli

6 kasittad kiinnityskohdan 1le, johon taajuudensaatdelin 3

‘on kiinnitetty. Liikeakselin 6 rakenne havaitaan parhaiten

kuvioista 1 ja 4. Syvennyksilld 10a-10d varustetun tuki-
rungon rakenne havaitaan parhaiten kuvioista 1 ja 3. Tassa
vhteydessi todetaan ettd kuviossa 1 poikkileikkaus on suo-
ritettu 45 astetta kallistuneena eli kuvion 3 nuolten D-D
valiltd. Tukirunko 9 eli ohjauslaippa 9 ohjaa lineaarilii-
keakselin 6 liikettd ja toimii kiinnitysrunkona moottoril-
le 5 ja lisiksi toimii v&lineend koko lineaariliiketoimi-
laitteen kiinnittamiseksi sovelluskohteen yhteyteen. Tuki-
runko 9 eli ohjauslaippa 9 kdsittaéd kierteet tai vastaavat
kiinnityselimet 9b ja 9c. Kierteitd 9b kaytetaan, kun
moottori 5 kiinnitetd&n tukirunkoon 9 eli ohjauslaippaan
moottorin 2 suunnasta tulevilla kiinnityselimilla kuten
pulteilla (ei esitetty). Kierteitd 9c kaytetdan, kun koko
lineaariliiketoimilaite kiinnitet&4n suodattimen 2 seina-
m3an 2a suodattimen 2 suunnasta tulevilla kiinnityselimil-
14 kuten pulteilla (ei esitetty).

Tille lineaariliiketoimilaitteelle on olennaista,
etti moottoriakselin 4 ja liikeakselin 6 vdlinen kierreva-
litys k&sitti3 moottoriakselissa 4 sisdkierteen 7 ja lii-
keakselissa 6 ulkokierteen 8. Moottoriakseli 4 on siis
moottorin sisdpuolella, ja se késittdd sisdkierteen 7,
joka pydriessésn saa liikeakselin 6 lineaariliikkeeseen
nuolen C mukaisesti liikesuunnan riippuessa moottorin 5
pydérintasuunnasta.

Lineaariliiketoimilaite 1 on sellainen, ettd moot-
toriakselin 4 ja liikeakselin 6 valinen kierrevalitys 7-8
muodostaa liikeakselin 6 ensimmidisen tukipinnan A ja etta
tukirungon 9 ja liikeakselin 6 vdlinen ohjaava tuenta 10-
11 muodostaa liikeakselin 6 toisen tukipinnan B. Edulli-
sessa toteutusmuodossa nam& tukipinnat A ja B ovat aksiaa-

lisuunnassa tarkasteltuna selvasti et&3l113 toisistaan si-
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ten, etti ensimmidinen tukipinta A on moottorin 5 sisapuo-
lisella alueella ja toinen tukipinta B on moottorin 5 ul-
kopuolisella alueella eli sielld, miss& liikeakselin 6 ka-
sittamit ulokkeet 1la-11d tukeutuvat tukirungon 9 syven-
nysten 10a-10d reunoihin. T&116in liikeakselin 6 tuenta on
erittédin vakaa.

Keksinndn erdissi edullisessa toteutusmuodossa lai-
te on sellainen, ettd ohjaava tuenta 10-11 k&sitt&& 1lii-
keakselissa 6 useita ulokkeita 1la-11d, jotka ulottuvat
poispain liikeakselin 6 keskilinjasta, ja ettd naille
ulokkeille 1la-11d vastakappaleina ohjaava tuenta 10-11
kdsittds tukirunkoon 9 muodostettuja syvennyksi&d 10a-10d,
jotka vastaavalla tavalla ulottuvat poispdin liikeakselin
6 keskilinjasta. Keskilinjasta sivulle ulottuvien ulokkei-
den 1lla-11d ja vastakappaleina olevien tukirungon 9 syven-
nysten 10a-10d avulla liikeakselin 6 liiketuenta edelleen
paranee, ja lisdksi saavutetaan se etu, etta rakenteiden
valmistustoleranssit voivat olla suurempia, jolloin raken-
teiden valmistus on helpompaa ja halvempaa.

Keksinndn eriissi edullisessa toteutusmuodossa lai-
te on sellainen, ettad liikeakselissa 6 olevat ulokkeet
11a-11d ja samoin my®s tukirungossa 9 olevat syvennykset
10a-10d sijaitsevat symmetrisesti ja tasavalisesti 1ii-
keakselin 6 ympdrilla. T&lldin myds tuenta on tasainen.
Ulokkeita 1la-11d on edullisimmin ainakin neljé kappaletta
samoin kuin syvennyksii 10a-10d, jolloin tuenta ja valyk-
senpoisto on riittdvén hyvé. Erd&dssi edullisessa toteutus-
muodossa ulokkeet 1la-11d ja edullisimmin myds syvennykset
10a-10d kasittavat kaarevan reunan, ja tamdn ansioista ta-
pahtuu lineaarisuuntainen liike mahdollisimman pienella
kitkalla.

Keksinndén eri&ssi erityisen edullisessa toteutus-
muodossa laite on sellainen, ettd v&lyksenpoistovdline 12
aksiaalisuuntaisen v&lyksen poistamiseen on esijannitetty
myds kiertosuunnassa vertikaali-, horisontaali-, ja kier-
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tovalysten poistamiseksi. T&11l6in vélyksenpoistovaline 12
kiertda liikeakselia 6 valyksen sallimissa rajoissa siten,
ettd liikeakselin 6 k&sitt&mit ulokkeet 1lla-11d painuvat
vasten tukirungon 9 kdsitt&mien syvennysten seinamid 10a-
10d, jolloin valykset poistuvat. Mainittu toteutusmuoto
poistaa valykset ja lisdksi tehokkaasti hyvdksikayttda sa-
maa jousivilinettd 12, jolla suoritetaan myds aksiaaliva-
lyksen poisto. '

Edelliseen liittyen laite on edullisessa toteutus-
muodossa sellainen, ettd se kasitt3d asetusvalineet valyk-
senpoistovalineen 12 esijénnittdmiseksi kiertosuunnassa
haluttuun esijénnitykseen, ja ett& na&mi vélineet kdasitta-
vat ohjaavan tuennan 10-11 ké&sitt&mdt ulokkeet 1lla-11d ja
syvennykset 10a-10d. Asetusvdlineet siis muodostuvat 1ii-
keakselin 6 ulokkeista 11a-11d ja tukirungon 9 syvennyk-
sista 10a-104, jolloin timd toteutusmuoto antaa ulokkeille
11a-11d ja syvennyksille 10a-10d vield yhden lisdkayttd-
tarkoituksen, ja tamd vahentdad tarvittavien rakenneosien
maAris ja alentaa kustannuksia. Esimerkkind mainittakoon,
ettd lineaariliiketoimilaitetta 1 koottaessa voidaan kier-
tosuuntainen esijdnnitys jouselle 12 tehdi siten, ettd kun
alkutilanteessa liikeakseli 6 ulokkeineen on irrallisena
osana, niin aluksi varmistutaan, ettd jousen 12 takimmai-
nen paa on kiinni moottorin 5 puolella esimerkiksi mootto-
rin rungossa ja ettd jousen 12 ulompi pda on kiinni liike-
akselin akseliosan 6 ja ulokkeiden 1la-1d yhtymiskohdassa.
Seuraavaksi liikeakselia 6 ulokkeineen 1la-11d kierretdan
kasin esimerkiksi puoli kierrosta, jolloin jousi 12 saa
kiertosuuntaisen esij&nnityksen, jonka j&lkeen liikeakseli
6 ulokkeineen 1la-11d painetaan tukirungon 9 sisdén, jol-
loin ulokkeet 11la-11d menevidt syvennyksiin 10a-10d ja lii-
keakseli 6 kohtaa moottoriakselin 4. Jotta liikeakseli 6
kiinnittyisi kokonaisuuteen, lopuksi moottoriakselia 4
hieman kierret&in, jolloin moottoriakselin 4 sisdkierre 7

vetai liikeakselia 6 moottoriin pdin liikeakselin 6 kier-
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reosan 8 valityksella.

Lineaariliiketoimilaitteen kokoamiseen tai toimin-
taan liittyva edullinen toteutusmuoto on erityisesti kuvi-
oiden 1 ja 3 mukaisesti se, ettd laite kasittaa tukirungon
eli ohjauslaipan 9 ja moottorin 5 valisen kohdistusraken-
teen 50a, 50b joka edullisimmin k&sittdd moottorissa 5
kohdistusosan 50a kuten ulokkeen 50a kuviossa 1 ja tuki-
rungossa 9 vastakappaleen 50b kuten syvennyksen 50b ku-
viossa 3. Uloke 50a ja syvennys 50b ovat pydreita.

Keksinndn erddssa edullisessa toteutusmuodossa li-
neaariliiketoimilaite on sellainen, etta liikeakselin 6
kasittamat ulokkeet 1la-11d ovat ei-magneettista materiaa-
lia, edullisimmin muovimateriaalia. T&1ldin liikeakseli 6
ulokkeineen 11a-11d ei h&airitse suodattimen 2 s&hkdista
toimintaa ja lisaksi saavutetaan se etu, ettda liikeakseli
6 liukuu hyvin pitkin tukirungon 9 késittamia syvennyksié
10a-10d. Lisdksi saavutetaan hyva kestavyys.

Keksinndn eriidssd edullisessa toteutusmuodossa on
lineaariliiketoimilaite sellainen, etta vélyksenpoistové—r
line 12 eli jousi 12 ainakin pd&dasiallisesti on tukirungon
9 sisAinsi rajaamalla alueella. T&lldéin jousi 12, joka
edullisimmin on metallinen jousi kestdvyyden vuoksi, ei
padse hliritsem@én suodattimen 2 sihkdista toimintaa. Jou-
gi 12 asettuisi tukirungon 9 sisd&n ainakin p&&asiallises-
ti, vaikka liikeakseli 6 olisi liikutettu toiseen aari-
asentoonsa matkan C verran.

Kuviot 5-6 liittyvAt keksinndén toiseen toteutusmuo-
toon. Vastaavasti kuten kuvioiden 1-4 mukaisessa ensimmai-
sessa toteutusmuodossa myds toisen toteutusmuodon mukainen
lineaariliiketoimilaite kasittia pydritett&vdllad moottori-
akselilla 4 varustetun sahkdémoottorin 5, liikeakselin 6 ja
kierrevalityksen 7, 8 moottoriakselin 4 ja liikeakselin 6
valillsa. Sahkdmoottori 5 on askelmoottori, ja se kdsittaa
laakerit 4a ja 4b, joiden varassa moottoriakseli 4 pyorii.
Lisiksi lineaariliiketoimilaite 1 k&sittd& tukirungon 3
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eli ohjauskappaleen eli ohjauslaipan, tukirungon 9 ja 1lii-
keakselin valill& olevan ohjaavan tuennan 10 ja 11 mootto-
riakselin 4 pydérimisliikkeen muuttamiseksi liikeakselin 6
lineaariliikkeeksi, ja lisdksi valyksenpoistovédlineen 12
aksiaalisuuntaisen valyksen poistamiseksi. Kuviossa 5 ak-
siaalijousiviline 12 on sijoitettu tukirungossa 9 eli oh-
jauslaipassa 9 olevaan syvennykseen 9a. Kuviossa 5 aksiaa-
lijousi 12 on aksiaalisuunnassa esijannitetty siten, etta
se on puristuksissa tukirungon 9 ja liikeakselissa 6 oleva
lukituskappaleen 40 valissa.

Mydés t&lle lineaariliiketoimilaitteelle on olen-
naista, ettd moottoriakselin 4 ja liikeakselin 6 valinen
kierrevidlitys 7-8 k&sittd& moottoriakselissa 4 sisdkier-
teen 7 ja liikeakselissa 6 ulkokierteen 8. Ensimmdisesta
toteutusmuodosta poiketen ohjaava tuenta perustuu siihen,
etta liikeakseli on ns. nelidakseli, jolloin liikeakseli 6
kisittii nelidmiisen tuentamuodon 11 ja talldin tukirunko
9 k&sittdd vastaavan muotoisen aukon eli syvennyksen 10
eli tilan 10.

T&m3 toinen toteutusmuoto on edullisimin sellainen,
etti se kasittidi liikeakselin 6 ja tukirungon 9 tilan 10
valissi vélineen 30 vertikaali-, horisontaali-, ja kierto-
vilysten poistamiseksi. Kuvio 6 esittdd tdllaista valinet-
tid 30. Valine 30 k&sittd& nelji siivekettd 30a-30d, eli
siivekkeen kutakin aukon 10 pintaa kohden. Vadline 30 on
siis valyksenpoistojousi 30, jonka siivekkeet 30a-30d pai-
nuvat vasten nelidreisn 10 seindmid poistaen vertikaali-,
horisontaali-, ja kiertovélykset. Valine 30 on edullisim-
min sijoitettu vasten tuennan 11 paatyd. Mainittu valine
30 vertikaali-, horisontaali-, ja kiertovéalysten poista-
miseksi on asetettu liikeakselin 6 ymparille tukirungon 9
kisittamdan syvennykseen 10. Mainittu sijoitustapa on toi-
minnallisesti hyvd ja myds suojaisa.

Vaikka keksintd®d on edelld selostettu wviitaten

oheisten piirustusten mukaisiin esimerkkeihin, on selvaa,
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ettei keksint® ole rajoittunut niihin, vaan sit& voidaan
monin tavoin muunnella oheisten patenttivaatimusten esit-

tamian keksinndllisen ajatuksen puitteissa.
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Patenttivaatimukset

1. Lineaariliiketoimilaite, joka ké&sittdd pydritet-
tavalla moottoriakselilla (4) varustetun moottorin (5),
liikeakselin (6), kierrevalityksen (7, 8) moottoriakselin
ja liikeakselin v&lilla, tukirungon (9), tukirungon (9) ja
liikeakselin (6) v&lilld olevan ohjaavan tuennan (10,11)
moottoriakselin (4) pydrimisliikkeen muuttamiseksi liike-
akselin (6) lineaariliikkeeksi, ja lisdksi valyksenpoisto-
vdlineen (12) aksiaalisuuntaisen v&lyksen poistamiseksi,
lineaariliiketoimilaitteen ollessa sellainen, ettd mootto-
riakselin (4) ja liikeakselin (6) vélinen kierrevalitys
(7, 8) k&sitt3a moottoriakselissa (4) sisdkierteen (7) ja
liikeakselissa (6) ulkokierteen (8),

tunnettu siitd, ettd lineaariliiketoimilai-
te kisittai valineen (12 tai 30) vertikaali-, horisontaa-
1i- ja kiertovélysten poistamiseksi.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen lineaariliiketoi-
milaite, t unn e t t u siitd, ettd véline (12) verti-
kaali-, horisontaali- ja kiertovélysten poistamiseksi muo-
dostuu aksiaalisuuntaisen valyksen poistamiseen kaytetta-
vastd valyksenpoistovélineesta (12), joka on esijannitetty
myds kiertosuunnassa.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen lineaariliiketoi-
milaite, t unn e t t u siitd, etta valine (12) verti-
kaali-, horisontaali- ja kiertovalysten poistamiseksi on
jarjestetty kiert&mddn liikeakselin kasittami&d ulokkeita
(11a-11d) vasten tukirungon (9) késittémia syvennyksia
(10a-10d) .

4. Patenttivaatimuksen 2 mukainen lineaariliiketoi-
milaite, t unne t t u siitd, ettd aksiaalisuunnassa ja
kiertosuunnassa esijinnitetty valine (12) véalystenpoistoon
on kierrejousi.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen lineaariliiketoi-

milaite, t unne t t u siitd, etta valyksenpoistovéline
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(12) ainakin p&&dasiallisesti on tukirungon (9) sisaansa
rajaamalla alueella.

6. Patenttivaatimuksen 2 mukainen lineaariliiketoi-
milaite, t unne t t u siitd, etta se kasittaa asetus-
vilineet valyksenpoistovilineen (12) esijdnnittamiseksi
kiertosuunnassa haluttuun esijannitykseen.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen lineaariliiketoi-
milaite, t un ne t t u siitd, ettd ohjaava tuenta (10,
11) k&sittds liikeakselissa (6) useita ulokkeita (1lla-
11d), jotka ulottuvat poispdin liikeakselin (6) keskilin-
jasta, ja ettd niille ulokkeille (1la-11d) vastakappaleina
ohjaava tuenta (10, 11) kdasittaa tukirunkoon {9) muodos-
tettuja syvennyksid (10a-10d), jotka vastaavalla tavalla
ulottuvat poispdin liikeakselin (6) keskilinjasta.

8. Patenttivaatimuksen 6 ja 7 mukainen lineaarilii-
ketoimilaite, t unne t t u siitd, ettad asetusvalineet
valyksenpoistovilineen (12) esijdnnittamiseksi kiertosuun-
nassa haluttuun esijinnitykseen ovat ohjaavan tuennan (10,
11) k&sittam&t ulokkeet (11a-11d) ja syvennykset (1l0a-
104d) .

9. Patenttivaatimuksen 7 mukainen lineaariliiketoi-
milaite, t unne t t u siitd, ettd liikeakselissa (6)
olevat ulokkeet (11la-11d) ja samoin myds tukirungossa (9)
olevat syvennykset (10a-10d) sijaitsevat symmetrisesti
liikeakselin (6) ymparilla.

10. Patenttivaatimuksen 7 mukainen lineaariliike-
toimilaite, t unne t t u siitd, ettd liikeakselin (6)
kasittamat ulokkeet (1la-11d) ovat ei-magneettista materi-
aalia, edullisimmin muovimateriaalia.

11. Patenttivaatimuksen 1 mukainen lineaariliike-
toimilaite, t unnet t u siit, ettd tadllaisessa lait-
teessa, jossa moottoriakselin (4) ja liikeakselin (6) va-
linen kierrevalitys (7, 8) muodostaa liikeakselin ensim-
maisen tukipinnan (A) ja tukirungon (9) ja liikeakselin

(6) valinen ohjaava tuenta (10, 11) muodostaa liikeakselin
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toisen tukipinnan (B), ovat n&m& tukipinnat (A, B) aksiaa-
1isuunnassa tarkasteltuna selvisti etdallad toisistaan si-
ten, ettd ensimmdinen tukipinta (A) on moottorin (5) sisa-
puoleisella alueella ja toinen tukipinta (B) on moottorin
ulkopuolisella alueella.

12. Patenttivaatimuksen 1 mukainen lineaariliike-
toimilaite, t unne t t u siitd, ettd valine (30) ver-
tikaali-, horisontaali- ja kiertovalysten poistamiseksi on
liikeakselin (6) ja tukirungon (9) valissa.

13. Patenttivaatimuksen 1 tai 12 mukainen lineaari-
]iiketoimilaite, t unn e t t u siitd, etta valine (30)
vertikaali-, horisontaali- ja kiertovalysten poistamiseksi
k&sitt&3 useita joustavia siivekkeitd (30a-30d).

14. Patenttivaatimuksen 1 tai 13 mukainen lineaari-
liiketoimilaite, t un n e t t u siitd, ettd valine (30)
vertikaali-, horisontaali-, ja kiertovalysten poistamisek-
si on asetettu liikeakselin (6) ympérille tukirungon (9)
kadsittdmi&&n tilaan (10).

15. Patenttivaatimuksen 1 mukainen lineaariliike-
toimilaite, t unne t t u siita, etta lineaariliiketoi-
milaite on suurtaajuussuodattimessa (2) taajuudensdatdeli-

men (3) liikuttamiseen kéaytettava lineaariliiketoimilaite.
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Patentkrav

1. Don fdr linedrrodrelse, omfattande en motor (5)
férsedd med en roterande motoraxel (4), en rdrelseaxel (6),
en gingdverforing (7, 8) mellan motoraxeln och rdrelseaxeln,
en bidrande stomme (9), ett styrstdédd (10, 11) mellan den
birande stommen (9) och rérelseaxeln (6) for omvandling av
motoraxelns (4) rotationsrbrelse till linedrrdrelse i
rérelseaxeln (6), och vidare ett spelelimineringsorgan (12)
féor eliminering av det axiala spelet, varvid donet for
linedrrdrelse &r sadant att gangdverfdringen (7, 8) mellan
motoraxeln (4) och roérelseaxeln (6) omfattar en innergénga
(7) i motoraxeln (4) och en yttergé&nga (8) 1 rdrelseaxeln
(6),

kdnnetecknat av att donet fd6r linedr-
rorelse omfattar ett organ (12 eller 30) f6r avlagsning av
vertikal-, horisontal- och rotationsspelen.

2. Don fér linearrbrelse enligt patentkrav 1,
kdannetecknat av att organet (12) for avldgsning
av vertikal-, horisontal- och rotationsspelen utgdrs av ett
spelavlidgsningsorgan (12) som anvands for att avlagsna det
axialriktade spelet, som har fdrspants 4&ven i rotations-
riktningen.

3. Don fér line&drrdrelse enligt patentkrav 2,
k annetecknat av att organet (12) fo6r avldgsning
av vertikal-, horisontal- och rotationsspelen har anordnats
att rotera utsprdang (lla - 11d) vid rdrelseaxeln mot
férdjupningar (10a - 10d) i den bdrande stommen (9).

4. Don f6r linedrrdrelse enligt patentkrav 2,
kdannetecknat av att orgnanet (12) som har for-
spdnts i axialriktningen och rotationsriktningen £6r av-
lagsning av spel &r en spiralfjéader.

5. Don fér linedrrdrelse enligt patentkrav 1,
kdnnetecknat av att organet (12) fb6r avlidgsning
av spel A&tminstone i huvudsak befinner sig inom ett omrdde

som den bdrande stommen (9) begrédnsar inom sig.
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6. Don f&r linearrdrelse enligt patentkrav 2,
kinnetecknat av att det omfattar instdllnings-
organ for forspanning av organet (12) for avlagsning av spel
i rotationsriktningen till en dnskad forspédnning

7. Don f&r linedrrdrelse enligt patentkrav 1,
kinnetecknat av att styrstédet (10, 11) omfattar
i rérelseaxeln (6) flera utsprang (lla - 11d) som strécker
sig i riktning bort fran rérelseaxelns (6) mittlinje, och
att som motstycken for dessa utsprang (lla - 11d) styrstodet
(10, 11) wuppvisar i den bdrande stommen (9) utformade
férdjupningar (10a- 10d) som pd motsvarande satt stracker
sig i riktning bort fran rérelseaxelns (6) mittlinje.

8. Don for linedrrdrelse enligt patentkrav 6 och
7, kannetecknat av att installningsorganen f£fo&r
férspanning av organet (12) for avlagsning av spel i rota-
tionsriktningen till en ¢&nskad forspanning utgdrs av
utspradngen (lla - 11d) och foérdjupningarna (10a - 10d) 1
styrstsdet (10, 11).

9. Don for linedrrdrelse enligt patentkrav 7,
kiannetecknat av att utsprdngen (lla - 11d) 1
rérelseaxeln (6) och likaledes &ven fordjupningarna (10a -
10d) i den barande stommen (9) befinner sig symmetriskt runt
rérelseaxeln (6).

10. Don for linearrdrelse enligt patentkrav 1,
kannetecknat av att utsprédngen (lla - 11d) 1
rérelseaxeln (6) ar av icke-magnetiskt material, lampligen
av plast.

11. Don for linearrdrelse enligt patentkrav 1,
kannetecknat av att i en sadan anordning, dar
gangdverforingen (7, 8) mellan motoraxeln (4) och
rérelseaxeln (6) bildar en foérsta stodyta (A) for rérelse-
axeln och styrstddet (10, 11) mellan den barande stommen (9)
och rérelseaxeln (6) bildar en andra stédyta (B) for
rérelseaxeln, Dbefinner sig dessa stoddytor (aA, B) i
axialriktningen sett pd ett tydligt avstand fran varandra sa

att den férsta stddytan (A) befinner sig pa ett omrade pa
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insidan av motorn (5) och den andra stdédytan (B) befinner
sig pad ett omrdde pd utsidan av motorn.

12. Don for 1linedrrdrelse enligt patentkrav 1,
kdannetecknat av att organet (30) for avlagsning
av vertikal-, horisontal- och rotationsspelen befinner sig
mellan r8relseaxeln (6) och den badrande stommen (9).

13. Don for 1linedrrdrelse enligt patentkrav 1
eller 12, k dannetecknat av att organet (30) for
avlagsning av vertikal-, horisontal- och rotationsspelen om-
fattar flera fjadrande vingar (30a - 30d).

14. Don f6r 1lineédrrdrelse enligt patentkrav 1
eller 13, kdannetecknat av att organet (30) for
avldagsning av vertikal-, horisontal- och rotationsspelen har
placerats runt rdérelseaxeln (6) 1 utrymmet (10) som den
bdrande stommen (9) omfattar.

15. Don £fdr 1linedrrdrelse enligt patentkrav 1,
kd&nnetecknat av att donet f6r linedrrdrelse a&r
ett don for linedrrdrelse som anvands fo6r att flytta ett

frekvensregleringsorgan (3) i ett hogfrekvensfilter (2).



102857

8 ,_/\\
A
~11e
FIG. 2 T
</ 4
NN
5 9 9 9c _
) \ NN
¢ /}///]{//T//j/
B g Z. j/LV/}TJ/J A -
L B T
La ) ) 502
( AN | 3
AL I 55 /ﬂe )
», _/ ‘
- y 7 Sy -
77, 7, \ 2
12 ~
A
~1d
4 ,/ /JL]},:/[/[ . ,/ yd 28
,/j////>/“//>/7]
9h 9 % —g
FIG. 1 (.



-----

9b
9

/)\ N\ 9 10b

10d

10c

102852



102852

(]

’ C —)
=
N T
/ \W
3 7
N L
o NL_—
N — /\A\n T L
N
o~ _ ~ ~—o
_ NN M
77| Y7
= . A
SN u/n
Tl LN
AN N O G
|| © .
v NAY | N
. = N _!._ § S

O
O
(.




	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS

