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Liukutyyppinen matkapuhelin, joka sisaltda kaksi erillista kappaletta, jotka automaattisesti tai manuaalisesti liukuvat toisiinsa néh-
den, joka matkapuhelin siséltda ensimméisen padkappaleen, joka siséitié moottorin akselilla, etastisen elimen, joka elastisesti tukee
moottoria, ja kytkimen moottorin aktivoimiseksi, tehonvélitysyksikan, joka on kytketty moottorin akseliin vastaanottamaan pyorimiste-
hoa moottorista, rattaan, joka on kytketty tehonvélitysyksikkadn, jota ratasta pydrimisteho pyérittaa, toisen paékappaleen, joka on
liukuvasti kytketty ensimméiseen paakappaleeseen, jolla toisella padkappaleella on rattaaseen kytketty hammastanko, ja joka liukuu
ensimmaiseen paikappaleeseen nahden rattaan ja hammastangon liikkeiden mukaisest, ja liukumisen iimaisuyksikon, jolla
havaitaan toisen paskappaleen liukuoperaation paattyminen mootiorin ohiaamiseksi. Ratas, hammastanko ja tehonvalityselin toimi-
vat moottorin pydrahdykselid automaattisesti tai manuaalisesti liv'uttamaan toista padkappaletta ensimmaiseen paakappaleeseen
néhden, siten tuottaen katevamman matkapuhelimen.
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En glidtyps mobiltelefon, vilken innehaller tva separata delar, vilka automatiskt eller manuelit glider i forhéllande till varandra, vilken
maobiltelefon innehaller en férsta huvuddel, vilken innehalier en motor med en axel, ett elastiskt organ, vilket elastiskt stdder motorn,
och en kopplare for att aktivera motom, en kraftmedlingsenhet, vilken &r kopplad till motoms axel for att motta rotationskraft fran
motorn, ett hjul, vilket ar kopplat till kraftmedlingsenheten, vilket hjul rotationskraften roterar, en andra huvuddel, vilken &r glidbart
kopplad tlll den férsta huvuddelen, vilken andra huvuddel har en till hjulet kopplad kuggstang, och vilken glider i fdrhallande till den
forsta huvuddelen enligt hjulets och kuggstangens rérelser, och en glidningsuttryckningsenhet, med vitken avslutande av den andra
huvuddelens glidoperation observeras for att styra motom. Hjulet, kuggstangen och kraftmedlingsorganet fungerar genom rotation
av motorn genom att automatiskt eller manuelit glida den andra huvuddelen i fdrhallande till den forsta huvuddelen, pa sa satt as-
tadkommande en bekvémare mobiltelefon.
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LIUKUTYYPPINEN MATKAPUHELIN Ja LIUKUMISMENETELMA SII-~
HEN

VIITTAUS LIITTYVAAN HAKEMUKSEEN

Hakemus pyytda etuoikeutta Korealaisista pa=-
tenttihakemuksista 2003-20627, joka on jatetty
1.4.2003, 2003-20628, joka on jatetty 1.4.2003, ja
2003-20629, joka on jdtetty 1.4.2003 Korean teollisoi-
keusvirastoon.

KEKSINNON TAUSTA

Esilld oleva keksints liittyy matkapuheli-
meen, ja erityisesti liukutyyppiseen matkapuhelimeen,
joka sisdltds kaksi erillista kappaletta, jotka manu-
aalisesti tai automaattisesti liukuvat toisiinsa nih-
den, ja menetelmi siihen.

KEKSINNON TAUSTA

Yleensa matkaviestin (langaton puhelin tai
matkapuhelin) on pdédtelaite, joka yhdessa matkavies~-
tinpalvelun kanssa on hybdyllinen palvelualueen ennal-
ta mdaratylla etdisyydelld osoittamalla osa palvelu-
alueella olevien tilaajien puhelinlinjoista matkapuhe-
linlinjoille. Kun perinteinen tietoliikennelaite on
kayttokelpoinen ainoastaan rajatulla palvelualueella,
joka k&yttas puhelinlinjojen puhelinnumeroita, matka-
viestintd kidytetdsn puheluihin ilman rajoitettua pal-
velualuetta kayttamilla loogisia numeroita, jotka on
riippumattomia puhelinlinjojen puhelinnumeroista.

Matkapuhelin on erittiin kompakti kantaa mu-
kanaan ja erittain kdtevsi kayttda, ja vaatimukset kas-
vavat valtavasti. Lisdksi matkapuhelin on kehitetty
olemaan mahdollisimman pieni ja toiminnoissaan moni-
toiminen tyydyttam&in kdyttdjid, joilla on erilaisia
tarpeita.
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Matkapuhelimet luokitellaan yleensd puheli-
meen, Jjossa ndppdimistd on ulkoisesti esilld matkapu-
helimesta, l&ppatyyppiseen puhelimeen, Jossa nap-
padimistd peitetddn l&palla, Jja kansityyppiseen puheli-
meen, jossa kansi taitetaan péd&dkappaleen p&dlle. Talla
hetkelld kansityyppinen matkapuhelin, Jjossa kansi au-
kaistaan ja taitetaan p&dkappaleen paddlle tulee suosi-
tuksi.

Kuva 1 on perspektiivikuva tavanomaisesta
kansityyppisestd matkapuhelimesta. Kuten kuvassa 1
esittdd, matkapuhelin sis&dltaa padkappaleen 10 ja kan-
nen 20. P&dkappale sisdltaa joukon pddkomponentteia
vastaanotto- ja l&hetystoimintoja varten, mikrofonin
12, ndppédimistdén 14 ja akkuyksikdén B sdhkdvoiman tuot-
tamiseksi matkapuhelimelle.

Kansi 20 sisalld kaiuttimen 22, nayttoikkunan
24, Jjoka n&dyttaa erilaista viestinvalitystietoa IJa
toiminnallista tietoa, ja muita komponentteja.

Kansityyppisessd matkapuhelimessa kansi 20 on
pyéritettdvasti yhdistetty p&adkappaleeseen 10 pyori-
misyksikon 30 kautta, jolla pydrimisyksikslla on pyo-
red muoto niveltymdan pddkappaleeseen 10 ndhden., Paa-
kappale 10 paljastetaan ja peitetddn kannella 20 py6-
rimisyksikén 30 pyodrahdyksen mukaisesti vastakkaisiin
(eteen- ja taaksepdin) suuntiin.

Kansi 20 taitetaan peittamidan pddkappale 10
lepotilassa ja aukaistaan paljastamaan pa&kappale 10,
kun matkapuhelin on puhetilassa ja vastaancottotilassa.

Kansityyppisessd matkapuhelimessa on kuiten-
kin epdedullista avata kansi p&dkappaleesta 10 tyonté-
malld sormi kannen 20 ja pddkappaleen 10 vdliin kannen
20 avaamiseksi paddkappaleesta 10.

Y1lld esitetyn ongelman ratkaisemiseksi on ke-
hitetty toinen matkapuhelin, jossa on automaattisesti
suljettava Jja avattava kansi pddkappaleesta. Uuden
tyyppisen matkapuhelimen uusi tarve kuitenkin kasvaa,
koska kayttdjd kyllastyy tavanomaiseen kansityyppiseen
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matkapuhelimeen, kun tavanomaiset kansityyppiset mat-
kapuhelimet tulevat suosituksi.

KEKSINNON YHTEENVETO

Edelld mainitun ja/tai muiden ongelmien rat-
kaigsemigseksi esilla olevan keksinndén nakdkohtana on
tuottaa liukutyyppinen matkapuhelin, jossa on kansi,
joka el ole niveldity suhteessa paakappaleeseen, jota
on katevd manuaalisesti tai automaattisesti liu’uttaa
paakappaleeseen nahden, ja joka lopettaa liukuoperaa-
tion havaitsemalla kannen liikkeen ilman nappaimen tai
kytkimen painamista.

Egillad olevan keksinndén erds toinen nakdékohta
on tuottaa matkapuhelin ja menetelma lopettamaan mat-
kapuhelimen toisen kappaleen liukuoperaatio havaitse-~
malla ylikuormitusvirta, joka virtaa moottorista, joka
aktivoidaan toisen kappaleen liukuoperaatiossa matka-
puhelimen ensimmdiseen kappaleeseen nahden.

Egilld olevan keksinndén eras toinen nakdkohta
on tuottaa matkapuhelin ja menetelmd automaattisesti
lopettamaan matkapuhelimen toisen kappaleen liukuope-
raatio ennalta mdaratyn ajanjakson mukaisesti tai
moottorin aktivointikertojen lukumdiran mukaisesti.

Esilld olevan kekginndén erds toinen nakdkohta
on tuottaa matkapuhelin ja menetelmd helposti tai ka-
tevasti aktivoida moottori kayttamalla toisen kappa-
leen liukumista matkapuhelimen ensimmaiseen kappalee-
gseen nihden moottorin aktivointikytkimena, jolla moot-

tori aktivoidaan.
Kekginndn lis&nidkékohdat ja hyddyt esitetdén

osittain selityksessd ja osittain ne ovat ilmeisia se-
lityksestd tai ne voidaan oppia soveltamalla keksin-
tda.

Edella esitettyjen ja/tai muiden nakdkohtien
saavuttamiseksi esitet&3n matkapuhelin, joka sisaltaa
ensimmiaisen padkappaleen, joka sisaltda moottorin ak-
selilla, elastisen elimen, Jjoka elastisesti tukee
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moottoria, ja kytkimen moottorin aktivoimiseksi, te-
honvalitysyksikdén, joka on kytketty moottorin akseliin
vagtaanottamaan pyo6rimistehoa moottorista, rattaan,
joka on kytketty tehonvalitysyksikk®één, jota ratasta
pyorimisteho pydrittédad, toisen paakappaleen, joka on
liukuvasti kytketty ensimmdiseen padkappaleeseen, jol-
la toisella padkappaleella on rattaaseen kytketty ham-
mastanko, ja joka liukuu ensimmdiseen padkappaleeseen
ndhden rattaan ja hammastangon liikkeiden mukaisesti,
ja liukumisen ilmaisuyksikdn, jolla havaitaan toisen
padkappaleen liukuoperaation p&attyminen moottorin oh-
jaamiseksi.

Keksinndn erddn toisen nakdkohdan mukaisesti
matkapuhelin sisaltada ensimmdisen pAadkappaleen, joka
sisaltaa kaiuttimen, toisen padkappaleen, joka sigal-
td4 mikrofonin ja joka on liukuvasti kytketty ensim-
maiseen paakappaleeseen, liukuyksikdén, joka on pydri-
tettavasti kytketty ensimmaiseen paakappaleeseen ja
joka pyorii muodostamaan kitkavoiman toisen paakappa-
leen kanssa liu’uttamaan toista paakappaletta ensim-
miaiseen padkappaleeseen nahden, kiintoyksikdén, joka on
jadrjestetty ensimmdiseen padkappaleeseen pydritetta-
vasti tukemaan liukuyksikkdad, ja asennonilmaisuyksikédn
ilmaisemaan toisen padkappaleen liukutilaa ohjaamaan
liukuyksikdén liiketta.

Keksinndén erdan toisen ndkdkohdan mukaisesti mat-
kapuhelin sisaltda ensimmaisen paakappaleen, joka si-
saltad kaiuttimen, toisen pédkappaleen, joka sgisaltda
mikrofonin ja joka on liukuvasti kytketty ensimmaiseen
paékappaleeseen, kayttdyksikdén, joka on jarjestetty
ensimmdiseen padkappaleeseen, jolla kayttdyksikodlla on
pydrimisakseli, jolla on tehonvalityselin, joka muo-
dostuu elinparista, jotka valinnaisesti kiinnitt&vat
toinen toigensa ja vapauttavat toinen toisensa kayt-
toyksikdén yhdess&d paassé, ja jolla kayttdyksikdlléd on
elastinen elin, joka on jarjestetty kayttdyksikdn toi-
gseen padhan, jotta sillad on elastinen wvoima, Jjoka
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elastisesti tukee yhta teholahteestda ja tehonvali-
tyselimesta, kitkaelimen, joka pydrii yhdess& tehonva-
lityselimen kanssa yhdessa Kkappaleessa muodostamaan
kitkavoiman toisen pdakappaleen kanssa liu’uttamaan
toista paakappaletta ensimmdiseen pidkappaleeseen nah-
den, kiintoyksikdén, joka on jarjestetty ensimmiiseen
paakappaleeseen pyo6ritettavasti tukemaan liukuyksik-
kdd, ja asennonilmaisuyksikdn ilmaisemaan toisen paa-
kappaleen liukutilaa ohjaamaan kayttdyksikkda.

Keksinnén eraan toisen ndkdékohdan mukaigesti
matkapuhelin sisaltada ensimmdisen padkappaleen, joka
sigdltda moottorin akselilla, akseliin kytketyn rat-
taan, Jja kytkimen moottorin aktivoimiseksi, toisen
padkappaleen, joka sisaltaa hammastangon, joka on kyt-
ketty rattaaseen liukumaan ensimmaiseen paakappalee-
seen nahden, ja moottorin ohjausyksikdn, joka sahkdi-
gsesti kytketty moottoriin ja ensimmdisen padkappaleen
kytkimeen ohjaamaan tehoa, jota sydtetddn moottoriin
kytkimen 1lapi, ja katkaistaan teho moottorista, kun
muodostuu moottorin ylikuormitus niin, ettd toisen
padkappaleen liukuoperaatio lopetetaan.

Keksinnén erdan toisen nakdkohdan mukaisesti
matkapuhelin sisaltadd ensimmaisen padkappaleen, joka
sisdltdad moottorin akselilla, akseliin kytketyn rat-
taan, ja kytkimen moottorin aktivoimiseksi, toisen
padkappaleen, joka sisdltda hammastangon, joka on kyt-
ketty rattaaseen liukumaan suhteessa ensimmaiseen paa-
kappaleegeen, ja moottorin ohjausyksikdén, joka on sah-
kéisesti kytketty moottoriin ja ensimmaisen paakappa-
leen kytkimeen ohjaamaan tehoa, jota sydtetddn mootto-
riin kytkimen 1lapi ennalta middratyn ajanjakson ajan
kytkimen aktivoinnin mukaisesti niin, ettd toisen paa-
kappaleen liukuoperaatio lopetetaan automaattisesti.

Keksinndén eradadn toisen nakdkohdan mukaisesti matka-
puhelin gisiltdd ensimmdisen padkappaleen, joka kasit-
ta43 moottorin akselilla, akseliin kytketyn rattaan, ja
kytkimen moottorin kayttamiseksi, toisen padkappaleen,
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joka sisaltad hammastangon, joka on kytketty rattaa-
seen liukumaan suhteessa ensimmaiseen paakappaleeseen,
ja moottorin ohjausyksikdn, joka on sahkdisesti kyt-
ketty moottoriin ja ensimmdisen paakappaleen kytkimeen
ohjaamaan tehoa, jota saydétetaan moottoriin kytkimen
lapi ennalta maaratyn pyoéradhdysten lukumddridn ajan
kytkimen aktivoimisen mukaisesti niin, ettd toisen
paakappaleen liukuoperaatio lopetetaan automaattises-
ti.

Keksinnén eradn toisen nakdkohdan mukaigesti
matkapuhelin sis3lt34 ensimmiisen paakappaleen, joka
8isdltda moottorin akselilla, akseliin kytketyn rat-
taan, ja kytkimen moottorin kayttamiseksi, toisen paa-
kappaleen, joka kasittad hammastangon, joka on kytket-
ty rattaaseen liukumaan suhteessa ensimmi3iseen paakap-
paleeseen, ja moottorin ohjausyksikdn, joka on sdhkédi-
gsesti kytketty moottoriin ja ensimmidisen padkappaleen
kytkimeen ohjaamaan tehoa, jota sydtetddn moottoriin
kytkimen lapi, kayttamdan moottoria sydttamidllad tehoa
moottoriin moottorin muodostaman ka&nteisen sahkdmoto-
risen voiman mukaisesti, kun moottoria pydritetddn ul-
koisella voimalla, joka on muu kuin kytkimen aktivoi-
minen, ja katkaistaan teho moottorista, kun muodostuu
moottorin ylikuormitus niin, ettd toisen paakappaleen
liukuoperaatio lopetetaan automaattisesti.

Edella esitettyjen ja/tai muiden nakdékohtien
saavuttamiseksi esitetdd@n menetelma kaytettavaksi mat-
kapuhelimessa, joka sisaltad ensimmidisen pédkappaleen
ja toisen paakappaleen, joka menetelmd sisdltdd: tuo-
tetaan kayttdsignaali moottoriin moottorin kayttami-
geksi kytkimen aktivoinnilla liu‘uttamaan toista paa-
kappaletta ensimmaiseen paadkappaleeseen nahden, havai-
taan ylikuormitus moottorista, kun toisen paakappaleen
liukuminen estetdan, 3ja katkaistaan kayttdsignaali
moottorista, kun havaitaan moottorin ylikuormittuminen
niin, etta toisen paakappaleen liukuminen lopetetaan.
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Keksinndn eraan toisen ndkdkohdan mukaisesti
esitetadn menetelmd kaytettavaksi matkapuhelimessa,
joka sisdltdd ensimmdisen paakappaleen ja toisen paa-
kappaleen, joka menetelmd kasitt&&: tuotetaan kayt-
tdsignaali moottoriin moottorin kayttamiseksi kytkimen
aktivoinnilla liu’uttamaan toista pddkappaletta ensim-
mdiseen padkappaleeseen nahden, tuotetaan aktivoin-
tisignaali ajastimeen, jotta ajastimella voidaan las-
kea ajanjakso toisen paadkappaleen liu’uttamisen alka-
misen mukaan, maaritetddn, onko ajanjakson laskeminen
paattynyt, ja katkaistaan kayttdsignaali moottorista,
kun mddritetddn, ettd ajanjakson laskeminen paattynyt,
niin, etta toisen paakappaleen liukuminen lopetetaan.

Keksinndédn erédan toisen nakdkohdan mukaisesti
egitetddn menetelmd kaytettavaksi matkapuhelimessa,
joka sisdltad ensimmdisen paakappaleen ja toisen paa-
kappaleen, joka menetelma kasittaa: tuotetaan kayt-
tdsignaali moottoriin moottorin kayttamiseksi kytkimen
aktivoinnilla liu’uttamaan toista padkappaletta ensim-
madigeen padkappaleeseen nahden, tuotetaan aktivoin-
tisignaali laskuriin, jotta laskurilla voidaan laskea
moottorin pydrahdysten lukumdadrad toisen padkappaleen
liukumisen alkamisen mukaan, maAdritetdin, onko mootto-
rin pydrahdysten lukumdaran laskeminen paattynyt, ja
katkaistaan kayttdsignaali moottorista, kun maarite-
taan, etta moottorin pydrdhdysten lukumdadran laskemi-
nen paattynyt niin, ettd toisen pédkappaleen liukumi-
nen lopetetaan.

Keksinndén eraan toisen nakdkohdan mukaisesti esi-
tetdaan menetelma kaytettavaksi matkapuhelimessa, joka
sisdltéda ensimmdisen paakappaleen ja toisen paakappa-
leen, joka menetelmd késitt&a: liu’utetaan toista paa-
kappaletta ensimmadiseen paakappaleeseen nadhden manuaa-
lisegti kohdistamalla ulkoinen voima toiseen paakappa-
leeseen, jotta manuaalisesti pydritetdan ensimmaiselle
padkappaleeseen jarjestettyd moottoria, havaitaan
moottorista muodostunut kaanteinen sdhkémotorinen voi-
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ma, kun moottoria pydritetddn manuaalisesti ulkoisella
voimalla, joka on muu kuin kytkimen aktivointi, tuote-
taan kayttosignaali moottoriin moottorin kdyttamisek-
si, kun havaitaan moottorin k&d&dnteinen sahkémotorinen
voima, Jjotta automaattisesti liu’utetaan toista pé&éa-
kappaletta ensimmidiseen p&ddkappaleeseen ndhden, havai-
taan moottorista muodostuva ylikuormitus, kun toisen
padkappaleen liukuminen estetddn ja katkaistaan kayt-
tdsignaali moottorista, kun havaitaan moottorin yli-
kuormittuminen niin, ettd toisen péddkappaleen liukumi-

nen lopetetaan.

LYHYT KUVALUETTELO

N&dmd Jja/tai muut keksinnén edut tulevat il-
meiseksi ja helpommin ymmédrrettdvdksi seuraavasta
edullisten sovellusten kuvauksesta, yhdessd oheisten
piirustusten kanssa, jossa:

Kuva 1 on perspektiivikuva perinteisestd kan-
sityyppisestd matkapuhelimesta;

Kuva 2 on perspektiivikuva liukutyyppisesta
matkapuhelimesta esilld olevan keksinndn erdan sovel-
luksen mukaisesti;

Kuva 3 on r&jahdysnadkymd kuvassa 2 esitetysté
liukutyyppisestd matkapuhelimesta;

Kuva 4 on sivundkymd, jossa on osittainen
poikkileikkausndkymd, joka esittda osan kuvassa 2 esi-
tetystd liukutyyppisestd matkapuhelimesta;

Kuva 5 on etundkymd, jossa on osittainen 1la-
pileikkaus, joka esittdd kuvassa 2 esitetyn liukutyyp-
pisen matkapuhelimen liukuyksikon;

Kuva 6A on r&jahdysnadkymd, joka esittaa ku-
vassa 2 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen liuku-
yksikén;

Kuva 6B on nakymd, Jjoka esittdsd kuvan 6A liu-
kutyyppisen matkapuhelimen liukuyksikén naarasnokan
esilld olevan keksinndn erddn toisen sovelluksen mu-

kaisesti;
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Kuva 7 on etundkymd, jossa on osittainen la-~
pileikkaus, joka esittdda osan kuvan 5 liukutyyppisen
matkapuhelimen liukuyksik&éstd manuaalisessa liukuti-
lassa;

Kuva 8 on etundkymd, Jjossa on osittainen 1l&-
pileikkaus kuvan 2 liukutyyppisen matkapuhelimen toi-
sesta liukuyksikdsta esilld olevan keksinndn erdan
toisen sovelluksen mukaisesti;

Kuva 9 on sivundkymda, jossa on osittainen l&a-
pileikkaus kuvassa 8 esitetystd toisesta liukuyksikds-
ta;

Kuva 10 on nakym&, Jjossa on osittainen l&pi-
leikkaus, joka esittdd kuvan 2 liukutyyppisen matkapu-
helimen toisen liukuyksikén esilld olevan keksinnédn
erddn toisen sovelluksen mukaisesti;

Kuvat 11 ja 12 ovat etu- 3ja sivundkymia,
joissa on osittainen l&pileikkaus, joka esittdd kuvan
2 liukutyyppisen matkapuhelimen toisen liukuyksikéon
esillda olevan keksinnén erddn toisen sovelluksen mu-
kaisesti;

Kuva 13 on r&djahdysndkyma, joka esittdad kuvan
11 liukutyyppisen matkapuhelimen liukuyksikoén;

Kuva 14 on osittainen l&pileikkaus, joka
esittdd kuvan 11 liukutyyppisen matkapuhelimen liuku-
vksikén;

Kuva 15 on sivunakymd, Jjossa on osittainen
lapileikkaus, joka esittaa kuvan 2 liukutyyppisen mat-
kapuhelimen toisen liukuyksikdén esilld olevan keksin-
nén erdan toisen sovelluksen mukaisesti;

Kuva 16 on nakyma, Jjoka esittdd kytkimen,
moottorin ohjausyksikén, ja kuvan 15 liukutyyppisen
matkapuhelimen moottorin keskindiset suhteet;

Kuva 17 on nakymd, joka esittda kuvan 16 liu=~
kutyyppisen matkapuhelimen moottorin ohjausyksikon;

Kuva 18 on vuokaavio, joka esittdd menetelmin

toisen pdédkappaleen liu’uttamiseksi ensimméiseen p&a-
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kappaleeseen ndhden kdyttam&lld kuvan 17 moottorin oh-
jausyksikkoa;

Kuva 19 on n&dkymd, joka esittédd toisen kuvas-
sa 16 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen moottorin
ohjausyksikén esilld olevan keksinndén erddn toisen so-
velluksen mukaisesti;

Kuva 20 on vuokaavio, joka esittdd menetelmén
toisen pddkappaleen liu’uttamiseksi ensimmdiseen pé&d-
kappaleeseen nahden kayttamalld kuvan 19 moottorin oh-
Jausyksikkoa;

Kuva 21 on ndkymd, joka esittdd toisen kuvas-
sa 16 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen moottorin
ohjausyksikoén esilld olevan keksinndén erdaan toisen so-
velluksen mukaisesti;

Kuva 22 on vuokaavio, joka esittdd menetelmdn
toisen paakappaleen liu’uttamiseksi ensimmédiseen p&aa-
kappaleeseen ndhden kdyttamdlld kuvan 21 moottorin oh-
jausyksikkos;

Kuva 23 on ndkymd, joka esittda toisen kuvas-
sa 16 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen moottorin
ohjausyksikén esilld olevan keksinndn erddn toisen so-
velluksen mukaisesti; ja

Kuva 24 on vuokaavio, Jjoka esittdd menetelmén
toisen pdédkappaleen liu’uttamiseksi ensimmdiseen paa-
kappaleeseen nahden kayttdm&lla kuvan 23 moottorin oh-

jausyksikkoé;

KEKSINNON YKSITYISKOHTAINEN SELOSTUS

Seuraavassa viitataan yksityiskohtaisesti
esilld olevan keksinnén edullisiin sovelluksiin, jois-
ta esitetddn esimerkkej& oheisissa kuvissa, joissa sa-
mat viittausnumerot viittaavat samoihin elementteihin
alusta loppuun. Sovellukset esitetddn alla selittamadn
esilld olevaa keksintda viitaten kuviin. Jdljempana
matkaviestin (langaton puhelin tai matkapuhelin) seli-
tetddn viitaten seuraaviin kuviin esilld olevan kek-

sinndn erdan sovelluksen mukaisesti.
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Kuva 2 on perspektiivikuva liukutyyppisestéa
matkapuhelimesta esilld olevan keksinndn erdan sovel-
luksen mukaisesti, kuva 3 on r&jahdysndkymd kuvassa 2
esitetystda liukutyyppisestd matkapuhelimesta, kuva 4
on sivundkymd, Jjossa on osittainen poikkileikkausnaky-
md, joka esittdd osan kuvassa 2 esitetystd liukutyyp-
pisestd matkapuhelimesta, kuva 5 on etundkymd, jossa
on osittainen l&dpileikkaus, Jjoka esittda kuvassa 2
esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen liukuyksikoén,
Kuva 6A on rajidhdysnakymd, joka esittda kuvassa 2 esi-
tetyn liukutyyppisen matkapuhelimen liukuyksikén, kuva
6B on nakymd, Jjoka esittdd kuvan 6A liukutyyppisen
matkapuhelimen liukuyksikén naarasnokan esilld olevan
keksinnén erddn toisen sovelluksen mukaisesti, ja kuva
7 on etunakymd, jossa on osittainen lapileikkaus, Jjoka
esittda osan kuvan 5 liukutyyppisen matkapuhelimen
liukuyksikdstd manuaalisessa liukutilassa.

Viitaten kuviin 2-7 matkapuhelimen sisdltad
ensimmdisen péddkappaleen 50 ja toisen p&dkappaleen 60,
joka on liukuen kytketty ensimmdiseen péddkappaleeseen
50.

Ensimmdinen pddkappale 50 sisdltdd erilaisia
vastaanotto- ja l&ahetyskomponentteja, kaiuttimen 52 ja
akkuyksikdén B virtaldhteena.

Ensimmdinen pddkappale 50 edelleen sis&altids
nayttoikkunan 54, joka ndyttdd erilaista viestinvali-
tystietoa ja toiminnallista tietoa, ohjaimen G toisen
pddkappaleen ohjaamiseksi liukumaan ensimmdiseen paa-
kappaleeseen 50 ndhden, Jja kytkimen SW toisen padkap-
paleen 60 liukumisen ohjaamiseksi.

Ensimmdinen pddkappale 50 on sdhkdisesti kyt-
ketty kytkimeen SW Jja sisdltaa liuku(kayttd)yksikédn
100, jossa on moottori (kdyttdldhde) sisallytetty en-
simmdiseen p&ddkappaleeseen 50 pydrimdédn eteenpdin ja
taaksepdin ja jossa moottorin M pdd on elastisesti tu-
ettu elastisella elimelld 122 kuvan kuvassa 5 esite-

tddn, rattaan P, jota pydritetddn moottorilla M, Ja
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tehonvalityselimen 110, joka vyhdistdd rattaan P Jja
moottorin M.

Tassd moottori M on hammaspydramoottori, jol=-
la on satelliittihammaspyoéradtyyppinen nopeuden rajoi-
tinlaite, Jjolla on pienennyssuhde 500:1 - 600:1 vah-
vistamaan moottorin M vaédntdmomenttia.

Ratas P vastaanottaa pydrimistehon moottoril-
ta M tehonvdlityselimen 110 kautta, Jja tehonvdli-
tyselin 110 sisdltdd elementtiparin, jotka kytketdén
moottorin M ja rattaan P v&liin.

Tehonvdlityselin 110 sisdltdaa urosnokan 112,
jolla on sen molemmille sivuille muodostetut ulokepin-
nat ja naarasnokan 114, jossa on ura, joka vastaa ulo-
kepintoja, kuten kuvissa 5 ja 6A esitetddn.

Naarasnokka 114 on yhdistetty moottorin M en-
simmdiseen akseliin S ja urosnokka 112 on yhdistetty
rattaan P toiseen akseliin sh. Koska naarasnokka 114
ja urosnokka 112 on yhdistetty moottoriin M ja rattaa-
seen P, vastaavasti, moottorin M pydrimisvoima valit-
tyy rattaaseen P.

Urosnokkaa 112 ja naarasnokkaa 114 pidetédé&n
liitantdtilassa elastisella elimelld 122, joka elasti-
sesti tukee moottorin M yhtad pddtd. Liitantdtilassa
urosnokkaa 112 pidetddn liitettynd naarasnokkaan 114.

Toisin sanoen, koska moottori M on elastises-
ti tuettu kdyttadm&llsd elastisen elimen 122 elastista
voimaa, urosnokka 112 tydnnetddn naarasnokan 114 si-
sd4dn, siten liittden urosnokka 112 naarasnokkaan 114.

Niin ollen urosnokkaa 112 pydritetddn naaras-
nokan liitdntdvoimalla, kun naarasnokkaa 114 pyorite-
tdan moottorin M pydrdhdykselld, ja moottorin M pydri-
misteho v&litetddn rattaaseen P urosnokan 112 pydrimi-
sen mukaisesti.

Naarasnokan 114 ura voidaan muotoilla ”-"-
muotoon, kuten kuvassa 6A esitetddn ja “+”-muotoon,

kuten kuvassa 6B esitetadn.
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Toinen pddkappale 60 sisdltdd mikrofonin 62,
ndppdimistén, Jjossa on useita ndppdimid, erilaisia
komponentteja (el esitetty), ja kiskon GR, joka upote-
taan (asetetaan) ensimmidisen pddkappaleen 50 ohjaimeen
G.

Toinen padkappale 60 sisdltdd hammastangon R,
joka on muodostettu toisen paakappaleen sivulle suora-
kulmaiseksi suuntaissdrmicksi, kuten kuvassa 4 esite-
tddn, kytkettdvaksi rattaaseen P, joka toimii ensim-
maisen pddkappaleen 50 moottorin M kanssa.

Hammastanko R on kytketty rattaaseen P liik-
kumaan edestakaisin rattaan P pydrimisen mukaisesti,
ja hammastangon R liikkumisen mukaisesti toinen p&a-
kappale 60 liukuu ensimmdiseen padkappaleeseen 50 nah-
den.

Erottamisen estoyksikk®&é on jdrjestetty esta-
madn toisen padkappaleen 60 irrottamisen ensimmdisesta
padkappaleesta 50, kun ensimmdinen pddkappale 50 pal-
jastetaan (avataan) ensimmdisen pddkappaleen 50 Ja
tolsen padkappaleen 60 vadlisen liukuliikkeen mukaises-
ti. Erottamisen estoyksikkd sisdltidad pysdyttimen 56,
jolla on esiin tyéntyvd rakenne ensimmdisen pddkappa-
leen 50 alemmasta osasta Jja (ulkonevan) kytkentdelimen
66, Jjoka tyontyy esille toisen pé&édkappaleen 60 ylem-
mdstd osasta.

Pysdytin 56 ja liitdntdelin 66 ovat liitdnta-
tilassa, jossa pysdytin 56 Jja liitdntdelin 66 on 1lii-
tettyind toisiinsa, kun toinen padkappale 60 liukuu
ensimmdiseen padkappaleeseen 50 ndhden ensimmdisen
pddkappaleen 50 avaamiseksi. Johtuen pysdyttimen 56 ja
liitdntdelimen 66 vdlisestd liitédntdtilasta estetddn
toisen paakappaleen 60 erottaminen ensimmiisestd p&aa-
kappaleesta 50.

Sitd vastoin, kun toinen padkappale 60 liukuu
peittdmddn ensimmaisen p&dkappaleen 50, toisen p&adkap-
paleen 60 alaspdin oleva sivuseind 65 koskettaa ensim-

midisen pddkappaleen 50 ylospdain olevaa sivuseinda 55
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lopettamaan ensimmdisen padkappaleen 50 ja toisen paa-
kappaleen 60 liukuliike, siten estden toisen pddkappa-
leen 60 erottamisen ensimmdisestd paddkappaleesta 50.

Toisin sanocen, toisen pdakappaleen 60 erotta-
minen ensimmidisestd padkappaleesta 50 estetdédn, koska
toisen p&adkappaleen 60 alasp&in oleva sivuseind 65
koskettaa ensimmidisen p&dkappaleen 50 yléspdin olevaa
sivuseindd 55.

Liukumisen ilmaisuyksikké (210, 212, 212’') on
asennettu ensimmdiseen p&dadkappaleeseen 50 Jja toiseen
padkappaleeseen 60 ilmaisemaan toisen pddkappaleen 60
liukuoperaation p&dattyminen. Liukumisen ilmaisuyksikkd
(210, 212, 212’) on sahkdisesti liitetty ohjaimeen IC,
joka ohjaa moottorin M pydrimistd ja ohjaa ohjainta IC
pysdyttamddn moottorin M pydriminen liukuoperaation
lopettamiseksi, kun havaitaan toisen pdadkappaleen 60
liukuoperaation loppuunsaattaminen.

Liukumisen ilmaisuyksikksé (210, 212, 2127)
sisdltdsd ensimmdisen ja toisen liittimen 212, 2127,
jotka on asennettu ensimmdisen pé&ddkappaleen 50 ylem-
mdlle ja alemmalle sivulle, kuten kuvassa 4 esitetddn,
ja kolmannen liittimen 210, Jjoka on asennettu toisen
padkappaleen 60 osalle vastaamaan ensimmdistd ja tois-
ta liitinta 212, 212’. Kolmas 1liitin 210 koskettaa
toista ensimmdisestd ja toisesta liittimesta 212, 212’
ilmaisemaan toisen paddkappaleen liukuoperaatio. Liuku-
misen ilmaisuyksikko (210, 212, 212') voi olla muodos-
tettu kontaktityyppisista ilmaisimista, jotka muodos-
tavat ilmaisusignaalin (kytkentdsignaalin), kun ne
koskettavat toisiaan, tai kontaktitontyyppisista il-
maisimista, jotka muodostavat ilmaisusignaalin ilman
kosketusta, kun ne tulevat lahemmdksi toisiaan.

Tassd, kun liukumisen ilmaisuyksikks (210,
212, 212') on muodostettu kontaktityyppisistad ilmaisi-
mista, ensimmidisen pddkappaleen 50 ensimmdinen ja toi-
nen liitin 212, 212’ muodostetaan painekytkimestd, jo-

ka toimii wulkoisesta paineesta muodostamaan ilmai-
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susignaalin. Toisen p&ddkappaleen 60 kolmas liitin 210
on tehty pienikokoisesta uloketyyppisestd koskettimes-
ta, joka kohdistaa ulkoisen paineen yhteen ensimmdi-
sestd ja tolsesta liittimesta 212, 2127,

Kun liukumisen ilmaisuyksikkd (210, 212,
212') on muodostettu kontaktitontyyppisistd ilmaisi-
mista, ensimmdisen pddkappaleen 50 ensimmdinen ja toi-
nen liitin 212, 212" muodostetaan hall-ilmaisimesta,
joka muodostaa ilmaisusignaalin, kun havaitaan mag-
neettikenttd, ja toisen p&dkappaleen 60 kolmas liitin
210 muodostetaan magneetista, Jjoka muodostaa magneet-
tikentén.

Kuten edelld on kuvattu, liukutyyppisessa
matkapuhelimessa, jolla on edelld kuvattu rakenne ku=-
vissa 2-7 esitetyn esilld olevan keksinnén sovelluksen
mukaisesti, ohjain IC tuottaa kayttdsignaalin mootto-
rille M, Jjoka muodostaa liukuyksikén 100 kytkimen kyt-
kentdsignaalin mukaisesti automaattisesti liu’uttamaan
toista pddkappaletta 60 ensimmdiseen pdakappaleeseen
50 ndhden.

Moottori M sisdltda rajoitusyksikdén, jossa on
satelliittihammaspydria kasvattamaan vadntomomenttia,
ja moottorin M pyodérimisen mukaisesti elastinen elin
122 tulee laajentuneeseen (aukikiertyneeseen) tilaan
elastisesti tukemaan moottoria M, Jjotta yllapidet&an
tehonvdlityselimen 110 liitant&tila.

Toisin sanoen, kun elastinen elin 110 on laa-
jentuneessa tilassa, elastinen elin 122 elastisesti
tukee moottoria M kiinnittamddan tehonvdlityselimen 110
naarasnokka 114 ja urosnokka 112 toisiinsa.

Tehonvalityselimen 110 kytkenndn mukaisesti
moottorin M pydrimisteho vdlitetddn pydrivadlle rat-
taalle P ja rattaan P pydriminen aiheuttaa hammastan-
gon R liikkumaan edestakaisin sallimaan toisen péd&dkap-
paleen 60 liukua ensimmdiseen pddkappaleeseen 50 nah-

den,
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T4dssd, tapauksessa jossa toinen padkappale 60
liukuu avaamaan ensimmdinen pddkappale 50, ensimmai-
seen paadkappaleeseen 50 ja toiseen pdakappaleeseen 60
asennetut toinen 1liitin 212’ ja kolmas liitin 210,
vastaavasti, Jarjestetddn vastaamaan (koskettamaan)
toisiaan muodostamaan ilmaisusignaalin, kun toisen
padkappaleen 60 liukuoperaatio on pé&aattynyt avaamaan
ensimmdinen paakappale 50.

Ndin ollen liukumisen ilmaisuyksikksd (210,
212, 2127) muodostaa ilmaisusignaalin ohjaimelle IC
lopettamaan moottorin M pydrimisen, siten lopettamaan
toisen padakappaleen 60 liukuoperaation.

Siin& tapauksessa, ettd toinen p&dkappale 60
liukuu sulkemaan (peittdmadan) ensimmdisen pddkappaleen
50, toisen péddkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan
samalla tavalla tavoin kuin edelld kuvatussa avausope-
raatiossa.

Toisin sanoen, kun toinen pddkappale 60 lo-
pettaa ensimmdisen pédakappaleen 50 sulkemisoperaation,
ensimmdiseen p&dkappaleeseen 50 asennetut liukumisen
ilmaisuyksikén (210, 212, 212') ensimmdinen ja kolmas
liitin 212 ja 210 jarjestetdaan vastaamaan (kosketta-
maan) toinen toistaan muodostamaan ilmaisusignaalin,
ja ilmaisusignaalin mukaisesti ohjain IC pysdayttaad
moottorin M pydrimisen, siten lopettaen toisen pdékap-
paleen 60 liukuoperaation.

Tassd, kun ensimmdisen pd&dkappaleen 50 avaa-
misen liukuoperaatio on paadattynyt, ensimmdisen pddkap-
paleen 50 pysdytin 56 on liitetty toisen p&dkappaleen
60 liitantdelimeen 66 estdmddn ensimmdistsd padkappa-
letta 50 ja toista padkappaletta 60 liukumasta edel-
leen ja niiden erottamista toisistaan. Kun ensimmdisen
paddkappaleen 50 sulkemisen liukuoperaatio on paatty-
nyt, ensimmdisen pd&d&dkappaleen 50 yldspain oleva sivu-
seind 55 on liitetty alaspdin olevaan sivusein#didn 65
estamddn toisen padkappaleen 60 liukuoperaatio edel-

leen.
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On mahdollista, ettd d4nid voi muodostua mat-
kapuhelimesta hammastangon R Jja rattaan P vdlisestéa
kosketuksesta toisen pasdkappaleen 60 liukuoperaatios-
sa, ja hammastanko R ja ratas P voidaan tehdd kumima-
teriaalista aanien vdhentamiseksi.

Kun naarasnokkaan 114 muodostettu ura on ”“+”-
muotoinen kuten kuvassa 6B esitetddn, urosnokan 112
ulkoneva osa liitetd&dn naarasnokan 114 uraan jokaisen
90iFE valein.

Urosnokan 112 jokaisen 90iZ pydrdhdyksen mu-
kaisesti urosnokan 112 ulkoneva osa liitetddn naaras-
nokan 114 wuraan. N&in ollen urosnokka 112 pydrii
360iE, urosnokan 112 ulkoneva osa liitet88n naarasno=-
kan 114 uraan neljdsti. Sen vuoksi uros- ja naarasno-
kan 112, 114 pydradhdysten muodostamat danet liukuope-
raation aikana, kun toinen pddkappale 60 liukuu ensim-
mdiseen pddkappaleeseen 50 nadhden, muodostuvat ylei-
semmin naarasnokan 114 wuran “+”-muodon tapauksessa
kuin naarasnokan 114 uran “-“-mucdon tapauksessa. Liu-
kuoperaatio on kuitenkin tasaisempi suoritettuna naa-
rasnokan 114 uran “+”-muodon tapauksessa kuin naaras-
nokan 114 uran ”“-"-muodon tapauksessa.

Kuten edellda on kuvattu automaattinen liu-
kuoperaatio suoritetaan matkapuhelimen kytkimen kyt-
kentdsignaalin mukaisesti. Seuraavaksi kuvataan manu-
aalista liukuoperaatiota.

Kédyttédjd manuaalisesti kdynnist&dd toisen paa-
kappaleen 60 liu’uttamisen ensimmdiseen padkappalee-
seen 50 n&hden, siten aiheuttaen hammaspydrdn pyodrit-
tdd ratasta P.

Tamédn jdlkeen rattaaseen P kytkettyd tehonvid-
lityselimen 110 urosnokkaa 112 pyodritetddn tydntdmadn
naarasnokkaa 114. Kun naarasnokkaa 114 tydnnetaan
urosnokan 112 ja naarasnokan 114 uran kartiopinnan vd-
lisen kosketuksen mukaisesti, moottoria M painetaan
liukumaan naarasnokalla 114 1liukumaan ensimmiiseen

pddkappaleeseen 50 nahden.
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Elastisesti moottoria M tukeva elastinen elin
122 puristuu kokoon moottorin M painamana, ja moottori
M liukuu yhdessd& naarasnokan 114 kanssa, siten vapaut-
taen urosnokan 112 liitostilasta naarasnokan 114 kans-
sa.

Kun wurosnokka 112 kdantyy naarasnokan 114
uraan vasten, urosnokka 112 pydrii yhdessa rattaan P
kanssa, Jja rattaan P pydriminen aiheuttaa sen, etta
toinen pddkappale 60 liukuu manuaalisesti ensimmdiseen
pddkappaleeseen 50 ndahden.

Toisin sanoen, toisen p&akappaleen 60 salli-
taan liukua rattaan P pydrimisen takia ensimmdiseen
padkappaleeseen 50 ndhden siinad tapauksessa, etta
urosnokka 112 pystyy pyorimdadn naarasnokkaan 114 Aa
moottoriin M ndhden elastisen elimen 122 kokoonpuris-
tumisen myodta.

Moottorin M ensimmdistd akselia S el pydrite-
td, koska urosnokka 112 ja naarasnokka 114 ovat ero-
tettuja johtuen elastisen elimen 112 kokoonpuristumi-
sesta.

Ratas P pystyy pydrimddn ja hammasratas R
pystyy liukumaan ensimmdiseen pddkappaleeseen 50 ndh-
den johtuen elastisesta elimesta 122, Jjota pystytdan
puristamaan kokoon. Sen vuoksi elastinen elin 122 tu-
lisi suunnitella siten, ettd sillad olisi elastinen
ominaispiirre (voima), joka on suurempi kuin moottorin
M pyorimisvoima ja ulkoinen voima, joka aiheuttaa toi-
sen padkappaleen 60 manuaalisesti liukua ensimm&iseen
padkappaleeseen 50 n&hden.

Sen vuoksi elastinen elin 122 on venytetyssa
tilassa, Jjotta se elastisesti tulee moottoria M auto-
maattisen liukuoperaation aikana, ja sen muotoca muute-
taan olemaan kokoonpuristetussa tilassa niin, etta
moottoria M ja naarasnokkaa 114 tydnnetdan urosnokkaan
112 néhden manuaalisen liukuoperaation aikana.

Kuva 8 on etundkymd, jossa on osittainen 1la-

pileikkaus kuvan 2 liukutyyppisen matkapuhelimen toi=-
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sesta liukuyksikdstd 100 esilld olevan keksinnén erdan
toisen sovelluksen mukaisesti, ja kuva 9 on sivundky-
m&, jossa on osittainen l&dpileikkaus kuvassa 8 esite-
tystd toisesta liukuyksikosta.

Kuten kuvissa 8 ja 9 esitetddn matkapuhelin
sisdltdd ensimmédisen paadkappaleen 50 ja toisen pddkap-
paleen 60, joka voidaan liu’uttaa ensimmaiseen paakap-
paleeseen 50 ndhden.

Ensimmdinen padkappale 50 sis&ltdada erilaisia
vastaanotto- Jja lahetyskomponentteja, kaiuttimen 52,
ja akkuyksikédn B teholdhteena.

Ensimmédinen p&dkappale 50 edelleen sisdltaa
nayttoéikkunan 54, joka ndayttéda erilaista viestinvali-
tystietoa ja toiminnallista tietoca, ohjaimen G toisen
padkappaleen ohjaamiseksi liukumaan ensimmdiseen pda-
kappaleeseen 50 nahden, ja kytkimen SW toisen pé&dkap-
paleen 60 liukumisen ohjaamiseksi.

Toinen péddkappale 60 sis&dltdad mikrofonin 62,
ndppdimistdn, Jjossa on useita nappdimid, erilaisia
komponentteja (ei esitetty), ja kiskon GR, joka upote-
taan (asetetaan) ensimmdisen paddkappaleen 50 ohjaimeen
G.

Kytkin on s&dhkdisesti kytketty liukuyksikkddn
100, joka ohjaa toista p&adkappaletta 60 liukumaan en-
simmédiseen padkappaleeseen 50 ndhden, ja liukuyksikkd
100 sisdltda moottorin M, Jjolla on pydrea sylinteri-
mdinen muoto ja joka on jdrjestetty ensimmdisen paa-
kappaleen 50 sisdlle pydrim&&n eteenpdin Jja taakse-
pdain, Jja kumimateriaalista tehdyn hihnapydrdan 74 Ija
joka ympdr6i moottorin M ulompaa kehdpintaa.

Hihnapydra 74 on kiinnitetty moottoriin M ja
on asennettu ensimmdisen p&dakappaleen 50 sisalle, Ija
silld on ulompi kehdpinta, jonka osa on kosketuksessa
toisen pddkappaleen 60 pinnan osan kanssa.

Moottorin M ensimmdinen akseli S on kiinteds-
ti kytketty ensimmdisen pdakappaleen 50 kiintoyksik-
ké6én (paikallaan olevaan), Jjoka sisdltdsd elastisen
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elimen 84 ja uros- ja naarasnokan 80 ja 82, joita ku-
vataan mydhemmin, Jja Jjotka eivdt ole pyodritettdvissa
kiintoyksikkoon n&hden. Koska moottorin M ensimméinen
akseli S on tiukasti kiinnitetty kiintoyksikkddn,
moottori M py6rii ja moottoriin M kiinnitetty hihna-
pydrada 74 hankaa toilsta pé&dkappaletta 60 vasten.

Toisin sanoen, kun sdhkovoimaa sydtetddn
moottoriin M kytkimen SW kytkentdsignaalin mukaisesti,
moottori M pyérii ensimmdiseen akseliin S ndhden, hih-
napytdraa 74 pydritetddn moottorin M pydrdhdykselld
muodostamaan kitkavoima toisen padkappaleen 60 kanssa,
ja tamdn j&alkeen kitkavoima aiheuttaa toisen pddkappa-
leen 60 liukumaan ensimmdiseen kappaleeseen 50 nadhden.

Moottori M sisdltdd nopeuden rajoitinyksikdn,
jossa on satelliittihammaspydérid, joilla on nopeuden
rajoitussuhde 500:1 - 600:1 muodostamaan pyorimismo-
mentin toteuttamaan toisen pddkappaleen 60 liukuope-
raation ensimmdiseen pddkappaleeseen 50 nahden.

Lisdksi moottoriin M kiinnitetyn hihnapydrén
74 pinta muodostetaan joukosta uria (ei esitetty) pi-
tuussuunnassa tai leveyssuunnassa tai joukosta kohoku-
vioita, jotka tydntyvdt esiin hihnapy®érdn pinnasta
kasvattamaan kitkavoimaa.

Moottorin M ensimmdiseen akseliin S pysyvédsti
kytketty kiintoyksikk6 sisdltdd urosnokan 80 ja naa-
rasnokan 82. Urosnokka 80 sisdltdd ensimmdisen paédn,
jolla on uloke, ijossa on kartiomaiset pinnat muodos-
tettuna sen molemmille puolille ja toisen p&édn, joka
on pysyvasti kytketty moottorin M ensimmdiseen akse-
liin 8. Naarasnokka 82 sisdltidd ensimmdisen pddn, jos-
sa on ura, joka vastaa uloketta ja toiseen p&an, jossa
on kolo.

Elastinen elin 84 on Jarjestetty naarasnokan
82 koloon venytetyssd tilassa, kun taas elastisen eli-
men 84 yksi pdd on kytketty ensimmdisen pddelimen 50
sisdseinddn ja toinen pdd on kytketty naarasnokan 82
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sivuun, joka mddrittdd kolon, siten elastisesti tukien
naarasnokkaa 82.

Koska urosnokan 80 uloke tyénnetddn sisdén
naarasnokan 82 uraan, urosnokka 80 ja naarasnokka 82
pysyvdat liitettyind toisiinsa ilman, ett& ne erotetaan
toisistaan.

Koska elastinen elin 84 elastisesti tukee
naarasnokkaa 82 olemaan elastisesti kytketty urosnok-
kaan 80, urosnokka 80 on kiinnitetty naarasnokkaan 82,
siten kiintedsti kytkien moottorin M ensimmdisen akse-
lin S kiintoyksikkodn.

Sen vuoksi, kun moottori M aktivoidaan pydri-
midn, moottorin M ensimmdinen akseli S ei pyodri, koska
ensimmdinen akseli S on kiinnitetty naarasnokkaan 82.
Pikemminkin, moottori M pydrii ensimméiseen akseliin S
ndhden, joka on kiinnitetty naarasnokkaan 82. Niin ol-
len moottorista M tulee roottori, kun taas ensimmai-
sestd akselista S tulee staattori.

Jotta estetddn pydrimisvoiman pydrittdd moot-
torin M ensimmdistd akselia S (staattori) kiintoyksik-
kodn nahden, naarasnokan 82 tdaytyy voittaa pyodrimis-
voima, Jja elastisen elimen 84 elastisen voiman, joka
elastisesti tukee naarasnokkaa 82, pitdisi olla suu-
rempi kuin ensimmdisen akselin S pydrimisvoima.

Toisin sanoen, elastisella elimellda 84 on
elastinen voima, joka on suurempi kuin ensimmé&isen ak-
selin S pydrimisvoima.

Elastisen elimen 84 elastisen voiman pitdisi
kuitenkin olla pienempi kuin ulkoisen voima, joka va-
littyy elastiseen elimeen 84 puristamaan kokoon elas-
tista elintd 84, kun ulkoinen voima tuotetaan, kun
toinen pé&ddkappale 60 liukuu ensimmdiseen padkappalee-
seen 50 nahden, vaikka elastisen elimen 84 elastinen
voima on suurempi kuin ensimmdisen akselin S pydrimis-
voima.

Toisin sanoen, kun kdyttdjd manuaalisesti
liu’uttaa toista pddkappaletta 60 ensimmdiseen pddkap-
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paleeseen 50 ndhden, elastisen elimen 84 tulisi puris-
tua kokoon estdmddn urosnokan 80 Jja naarasnokan 82
rikkoutuminen.

Toisen padkappaleen 60 liukuoperaatiota seli-
tetddn tarkemmin seuraavassa. Kun kayttaja 1liu’uttaa
toista péaakappaletta 60 manuaalisesti, toinen pdadkap-
pale 60 pydrittdd hihnapyordd 74 ja moottoria M, Ja
moottorin M pydriminen aiheuttaa ensimmdisen akselin S
pydrimisen.

Taman Jjdlkeen naarannokka 82 on alkamaisil-
laan pyodria, kun ensimmdiseen akseliin S kytkettyd
urosnokkaa 80 pyodritetd&n. Jos elastinen elin 84 on
kokoonpuristunut, urosnokka 80 ja naarasnokka 82 va-
pautuvat toisistaan.

Jos elastinen elin 84 el ole puristunut ko-
koon, naarasnokka 82 on liitettynd urosnokkaan 80, si-
ten estden toista pddkappaletta 60 liukumasta ensim-
mdiseen pdakappaleeseen 50 nahden niin, ettd ulkoinen
voima kohdistetaan urosnokkaan 80 ja naarasnokkaan 82,
ja taman jdlkeen urosnokka 80 Jja naarasnokka 82 vahin-
goittuvat ja menevét rikki.

Jos elastinen elin 84 on kuitenkin kokoonpu-
ristettu vapauttamaan urosnokan 80 Jja naarasnokan 82
toisistaan, urosnokan 82 uloke vapautetaan naarasnokan
82 urasta, siten tasaisesti pydrittden urosnokkaa 80
naarasnokkaan 82 ndhden.

Sen vuoksi on mahdollista, ettd toista pé&a-
kappaletta 60 manuaalisesti liu’utetaan ensimmdiseen
pddkappaleeseen 50 ndhden kdyttidmidllid elastisen elimen
84 kokoonpuristumista.

Tassd viittausnumero 86 viittaa rengasmaiseen
tukilaakeriin, joka on pistetty moottorin M pddn ympa-
rille pydritettavadsti tukemaan moottoria M ja mahdol-
listamaan moottorin M pyorid tasaisesti.

On mahdollista, ettd asennonilmaisuyksikko

jdrjestetaan havaitsemaan toisen paidkappaleen 60 liu-
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kuoperaation tilaa ensimmdiseen kappaleeseen 50 nahden
moottorin M pydrimisen automaattiseksi ohjaamiseksi.

Asennonilmaisuyksikké sisaltda ulkoneman 92,
joka on asennettu moottorin M tai ensimmdisen akselin
S osaan pydrimddn yhdessd moottorin M tai ensimmédisen
akselin S kanssa, Jja asennonilmaisusensorin 94, Jjoka
on Jjdrjestetty vastaamaan ulkonemaa 92 havaitsemaan
ulkoneman pyérdhdystilan kuten kuvassa 9 esitet&én.

Asennonilmaisusensori 94 on kosketustyyppinen
kytkin, 7joka koskettaa ulkonemaa. Keksintd ei kuiten-
kaan ole rajoitettu siihen. Asennonilmaisusensori 94
voi olla kontaktitontyyppinen kytkin, kuten esimerkik-
si wvaloilmaisin, Jjoka havaitsee ulkoneman 92 kdytta-
mdlla laseria. Lisdksi asennonilmaisusensori 94 voi-
daan j&rjestdsd ensimmdisen padkappaleen 50 sisdseindl-
le tai naarasnokan 82 osalle, joka ei pyéri ensimmai-
seen padakappaleeseen 50 ndahden.

Asennonilmaisusensori 94 on sahkotisesti kyt-
ketty IC:n (el esitetty), joka laskee ulkoneman 92
pydrdhdysten lukumddrdn moottorin M tehon ohjaamiseksi
ja moottorin M pydrahdysten ohjaamiseksi.

Toisin sanoen, koska ulkoneman 92 pydrahdys-
ten lukumddrd ilmaisee moottorin M pydrahdysten luku-
mddradd, toisen pddkappaleen 60 liukutila, toisen sano-
en, ensimmiisen padkappaleen 50 auki-tila ja suljettu-
tila, havaitaan ulkoneman pyodrdhdysten lukuméd&rédn pe-
rusteella, toisin sanoen, moottorin M pydrdhdysten lu-
kumddran perusteella. Sen vuoksi teho sydtetddn moot-
toriin M tai moottorin M tehonsyottd lopetetaan ulko-
neman 92 tai moottorin M pyodrdhdysten lukumddridn mu-
kaan.

Asennonilmaisuyksikkd voli sisdltdd magneette-
ja 92a, Jjotka on asennettu toisen pdakappaleen 60
alemmalle ja ylemmdlle osalle ja magneetin ilmaisusen-
sorin 94a, kuten edelld kuvattiin, magneetin ilmai-
susensori 94a ja yksi magneeteista 92a on jarjestetty

ldhelle toisiaan toisen padkappaleen 60 liukuoperaati-
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on aikana, ja magneetin ilmaisusensoriin 94a yhdistet-
ty IC ohjaa moottorin M pyorimistd.

Sen vuoksi toinen péddkappale 60 liukuu tar-
kasti ensimmdiseen p&dkappaleeseen 50 ndhden avaamaan
ja sulkemaan ensimmdisen pdédkappaleen 50.

Kuten edella kuvattiin keksinndén tdman sovel-
luksen mukaisessa matkapuhelimessa toisen padkappaleen
60 liukuoperaatio suoritetaan kdyttamadlld moottoria M
ja hihnapyoraa 74 liukuyksikkénd 100. Liukuoperaatio
voidaan kuitenkin suorittaa kayttamalld esilld olevan
keksinnén toista sovellusta kuten kuvassa 10 esite-
tdaan.

Kuva 10 on ndkym&, jossa on osittainen l&pi-
leikkaus, joka esittad kuvan 2 liukutyyppisen matkapu-
helimen toisen liukuyksikén 100 esilla olevan keksin-
noén erdan toisen sovelluksen mukaisesti.

Matkapuhelin sis&dltdd moottorin M’, joka on
kiintedsti asennettu ensimmdisen pddkappaleen 50 si-
sdlle, moottoriin M’ kytketyn tehonvalityselimen (807,
82’), ja kitkaelimen 300, joka koskettaa toisen paa-
kappaleen 60 sisdseindd liu’uttamaan toista pddkappa-
letta 60 ensimmdiseen pddkappaleeseen 50 ndhden.

Moottorin M’ ulkopinta on heksaedrisen muo-
toinen, joka moottorin M’ asennetaan ensimmdisen paa-
kappaleen 50 sisdlle, moottorin M’ toinen pdd on kyt-
ketty tehonvdlityselimen pddhdn, kuten esimerkiksi
urosnokkaan 80’ ja naarasnokkaan 82’, ja toinen naa-
rasnokan 82’ pdd on varustettu elastisella elimelld
84’, joka on tehty puristusjousesta, joka on venyte-
tyssa tilassa.

Elastisen elimen 84’ toinen pdd on kiintedsti
kytketty moottoriin M’ ja toinen pdd on kiintedsti
asennettu ensimmdisen pdadkappaleen 50 sisdseindlle
elastisestl tukemaan moottoria M’ liittamd&dn urosnokka
80’ ja naarasnokka 82'.

Toista padkappaletta 60 liu’uttava kitkaelin
300 voi olla kumimateriaalista tehty hihnapyodra, Jjoka
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ympardi naarasnokan 82’ ulkopintaa tai kumimateriaa-
lista tehty rulla, Jjoka on kiinnitetty naarasnokkaan
82'.

Kitkaelin 300 voi sisdltdd joukon uria, Jjotka
on muodostettu sen ulkopinnalle ja joukon kohokuvioi-
ta, Jjotka yksityiskohtaisesti wulkonevat kitkaelimen
300 ulkopinnasta kasvattamaan kitkavoimaa.

Koska kitkaelimelld 300 on osa, joka on l&dhi-
kosketuksessa toisen pdaddkappaleen 60 pinnan kanssa
liu’uttamaan toista p&dkappaletta 60 ensimmdiseen paa-
kappaleeseen 50 n&hden.

Kiintoyksikko 88, kuten esimerkiksi rengas-
mainen tukilaakeri, on asennettu kitkaelimen 300 en-
simmdiselle puolelle ja/tai toiselle puolelle pydri-
vasti tukemaan kitkaelinta 300.

Matkapuhelimessa, jolla on edelld kuvattu ra-
kenne, kun ulkoinen teho sydtetddn moottoriin M’, joka
on staattori, ja tdmé&n jédlkeen ensimmidistd akselia S’,
joka on roottori, pyodritetddn moottorin M’ pydrdhdyk-
sen mukaan. Tdmdn seurauksena urosnokkaa 80’ ja naa-
rasnokkaa 82' pydritetdan aiheuttamaan kitkaelimen 300
pydrdhdys, joka kitkaelin 300 on muodostettu yhteen
kappaleeseen naarasnokan 82’ kanssa.

Kun kitkaelin 300 pydérii, toinen paakappale
60 liukuu ensimmiiseen pddkappaleeseen 50 ndhden kit-
kavoiman mukaisesti, joka kitkavoima syntyy kitkaeli-
men 300 ja toisen pddkappaleen 60 valille.

Jotta toisen pdakappaleen 60 liukuoperaatiota
voidaan automaattisesti ohjata, asennonilmaisuyksikko
on jarjestetty kuten kuvassa 10 esitetdd&n. Asennonil-
maisuyksikkoé sisdltda ulkoneman 92', joka muodostuu
moottorin M’ ensimmidisen akselin §’ padlle Jja asen-
nonilmaisusensorin 94', joka on asennettu ensimmdisen
padkappaleen 50 sisdseindlle.

Asennonilmaisusensori 94’ voidaan asentaa

moottorin M’ osalle, joka on osoitettu katkoviivalaa=-
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tikolla, ensimmdisen pddkappaleen 50 sisdseinan ase-
mesta.

Asennonilmaisuyksikké voidaan varustaa mag-
neeteilla 92a, jotka on asennettu toisen paakappaleen
60 alemmalle ja ylemmalle osille ja magneetin ilmai-
susensori 94a, joka on asennettu ensimmdisen padkappa-
leen 50 osalle havaitsemaan magneettikentdan, jonka
muodostaa yksi magneeteista 92a, kuten kuvissa 4 ja 9
esitetdén.

Koska asennonilmaisuyksikkdé on selitetty ku-
vien 4 ja 9 yhteydess&d, asennonilmaisuyksikén tarkempi
selitys jatetddn esittamattd.

Elastinen elin 84’ elastisesti tukee mootto=-
ria M’ 1liittam&&n urosnokan 80’ ja naarasnokan 82’
pybrittamddan kitkaelintda 300 toisen pdakappaleen 60
liukuoperaation aikana.

Elastinen elin 84’ on kokoonpuristettu vapa-
uttamaan urosnokan 80’ ja naarasnokan 82’ liitantati-
lasta ulkoisen voiman mukaisesti, kun toinen pdakappa-
le 60 manuaalisesti liukuu ensimmdiseen pddkappalee-
seen 50 ndhden kayttdjadn ulkoisen voiman takia.

Toisin sanoen, kun toinen padkappale 60
aloittaa liukumisen ulkoisen voima mukaisesti, naaras-
nokka 82’ pyoérahtaa ja elastinen elin 84’ kokoonpuris-
tuu vapauttamaan urosnokan 80’ ja naarasnockan 82’ 1ii-
tantdatilan johtuen ulkoisesta voimasta, Jjoka on suu-
rempl kuin elastisen elimen 84’ elastinen voima.

Toisin sanoen, naarasnokka 82’ pydrii ulkoi-
sen voiman takia, kun taas urosnokka 80’ vastustaa
naarasnokan 82’ py6rimista vastaan, Jjotta se el pydri-
si. T&std urosnokan 80’ vastustuksesta johtuen uros-
nokka 80’ liukuu naarasnokkaan 82’ n&hden kartiomaisen
pinnan kautta.

Elastisen elimen 84’ elastinen voima voi olla
suurempl kuin moottorin M’ ensimmdisen akselin $§' py6-

rimisvoima Jja pilenempi kuin k&ytt&jdn ulkoinen voima
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mahdollistamaan toisen pd&dkappaleen 60 automaattisen
ja manuaalisen liukuoperaation.

Kuvat 11 ja 12 ovat etu- ja sivundakymid,
joissa on osittainen ldpileikkaus, joka esittda kuvan
2 liukutyyppisen matkapuhelimen toisen liukuyksikon
300 esilld olevan keksinndén erdan toisen sovelluksen
mukaisesti. Kuva 13 on r&jdhdysndkymd, joka esittiaa
kuvan 11 liukutyyppisen matkapuhelimen liukuyksikén
300. Kuvissa 11-13 esitetylld matkapuhelimella on sa-
manlainen rakenne kuin aiemmin esitetylld matkapuheli-
mella.

Toinen padkappale 60 sisaltdaa rakenteen, joka
on liukuvasti kytketty ensimmdiseen péaédkappaleeseen
50. Ensimmdinen p&ddkappale 50 sisdltdd erilaisia vas-
taanotto- ja l&ahetyskomponentteja, kaiuttimen 52 ja
akkuyksikén B virtaldhteend, nédyttoikkunan 54, joka
nayttdd erilaista viestinvdlitystietoa Jja toiminnal-
lista tietoa, ohjaimen G toisen pdadkappaleen ohjaami-
seksi liukumaan ensimmdiseen pddkappaleeseen 50 n&ah-
den, ja kytkimen SW toisen p&dkappaleen 60 liukumisen
ohjaamiseksi. Toinen p&adkappale 60 sisdltdad mikrofonin
62, nappdimistdn, Jjossa on useita ndppdimia, erilaisia
komponentteja (ei esitetty), ja kiskon GR, joka upote-
taan (asetetaan) ensimmdisen pddkappaleen 50 ohjaimeen
G.

Kytkin SW on s&hkoisesti kytketty liukuyksik-
ko6én 100, joka ohjaa toista pdédkappaletta 60 liukumaan
ensimmdiseen piddkappaleeseen 50 ndhden, ja liukuyksik-
k6 100 sisdltda moottorin 70, jolla on pydred sylinte-
rimdinen muoto ja joka on jdrjestetty ensimmaisen paa-
kappaleen 50 sisalld pydrimddn eteenpdin Jja taakse-
pdin, ja kumimateriaalista tehdyn hihnapyodrdn 74, joka
ympdroi moottorin 70 ulompaa kehdpintaa.

Hihnapyodra 74 on kiinnitetty moottoriin 70,
asennettu ensimmiisen padkappaleen 50 sisidlle, ja sil-
14 on ulompi kehdpinta, jolla on toisen pddkappaleen
60 pinnan osaa koskettava osa.
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Moottorin 70 ensimmdinen akseli 72 on kiinte-
dsti kytketty ensimmidisen pddkappaleen 50 kiintoyksik-
kddén (paikallaan oleva), joka sisdltda elastinen eli-
men 84 ja uros- ja naarasnokan 80 ja 82, joita kuva-
taan myohemmin, Jjotka eivdt ole pydritettdvid kiinto-
yksikkoodn ndhden. Koska moottorin M pydrimisakseli 72
on tukevasti kiinnitetty kiintoyksikk&én, moottoria 70
pydritetdaan ja moottoriin 70 kiinnitetty hihnapyodra 74
hankautuu toista padkappaletta 60 vasten.

Toisin sanoen, kun sdhkétehoa sydtetddn moot-

toriin 70 kytkimen SW kytkentdsignaalin mukaisesti,

moottori 70 pydrii ensimmidiseen akseliin § nahden,
hihnapydrdd 74 pydritetddn moottorin M pydrahdyksella
synnyttamaan kitkavoima tolsen pa&kappaleen 60 kanssa,
ja tdmdn jdlkeen kitkavoima aiheuttaa tolsen paddkappa-
leen 60 liukumaan ensimmdiseen kappaleeseen 50 ndhden.

Moottori 70 sisdltad nopeuden rajoitinyksi-
kén, jossa on satelliittihammaspyoéria, joilla on no-
peuden rajoitussuhde 500:1 - 600:1 tuottamaan pyodri-
mismomentin toteuttamaan toisen pddkappaleen 60 liu-
kuoperaation ensimmidiseen p&ddkappaleeseen 50 ndhden.

Lisdksi moottoriin 70 kiinnitetyn hihnapy®rén
74 pinta muodostuu joukosta uria (ei esitetty) pituus-
suunnassa tai leveyssuunnassa tail joukosta kohokuvioi-~
ta, jotka tydéntyvédt esiin hihnapyordan pinnasta kasvat-
tamaan kitkavoimaa.

Moottorin 70 ensimmdiseen akseliin 72 pysy-
vasti kytketty kiintoyksikko sisdltad urosnokan 80 ja
naarasnokan B82. Urosnokka 80 sisdltd84 ensimmdisen
p&dédn, Jjolla on uloke, Jjossa on kartiomaiset pinnat
muodostettuna sen molemmille puolille Jja toisen p&an,
joka on pysyvadsti kytketty moottorin 70 ensimmdiseen
akseliin 72. Naarasnokka 82 sisdltdéd ensimmdisen pdén,
jossa on ura 82a, joka vastaa uloketta 80a ja toisen
pédédn, jossa on kolo 82b.

Elastinen elin 84 on j&arjestetty naarasnokan

82 koloon 82b venytetyssd tilassa, kun taas elastisen



.
e

10

15

20

25

30

35

118669

29

jdsenen 84 yksi p&d&d on kytketty ensimmdisen padelimen
50 sisasein&dan ja toinen p&d on kytketty naarasnokan
82 sivuun, joka mddrittdd kolon 82b, siten elastisesti
tukien naarasnokkaa 82.

Koska urosnokan 80 uloke 80a tydnnetdan si-
sddn naarasnokan 82 uraan 82a, urosnokka 80 ja naaras-
nokka 82 pysyvat liitettyind toisiinsa ilman, ettd& ne
erotetaan toisistaan.

Koska elastinen jdsen 84 elastisesti tukee
naarasnokkaa 82 olemaan elastisesti kytketty urosnok-
kaan 80, urosnokka 80 on kiinnitetty naarasnokkaan 82,
siten kiintedsti kytkien moottorin 70 ensimmdisen ak-
selin 72 kiintoyksikk&on.

Sen vuoksi, kun moottori 70 aktivoidaan pyo-~
rimddn, moottorin 70 ensimmdinen akseli 72 el pyodri,
koska ensimmdinen akseli 72 on kiinnitetty naarasnok-
kaan 82. Pikemminkin, moottori 70 pydrii ensimmaiseen
akseliin 72 n&hden, Jjoka on kiinnitetty naarasnokkaan
82. Niin ollen moottorista 70 tulee roottori, kun taas
ensimmdisestd akselista 72 tulee staattori.

Jotta estetddn pydrimisvoiman pydrittdd moot-
torin 70 ensimmdista akselia 72 (staattori) kiintoyk-
sikkddn nahden, naarasnokan 82 taytyy voittaa pyori-
misvoima, ja elastisen elimen 84 elastisen voiman, jo-
ka elastisesti tukee naarasnokkaa 82, pitdisi olla
suurempi kuin ensimmdisen akselin 72 pydrimisvoima.

Toisin sanoen, elastisella elimelld 84 on
elastinen voima, joka on suurempi kuin ensimmdisen ak-
selin 72 pydrimisvoima.

Elastisen elimen 84 elastisen voiman pitédisi
kuitenkin olla pienempi kuin ulkoisen voiman, Jjoka va-
littyy elastiseen elimeen 84 puristamaan kokoon elas-
tista elintad 84, kun ulkoinen voima tuotetaan, kun
toinen pddkappale 60 liukuu ensimmdiseen pddkappalee-
seen 50 nahden, vaikka elastisen elimen 84 elastinen
voima on suurempil kuiln pyodrimisakselin 72 pydrimisvoi-

ma.
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Toisin sancen, kun kdyttdjd manuaalisesti
liu’uttaa toista pddkappaletta 60 ensimmaiseen pdakap-
paleeseen 50 ndhden, elastisen elimen 84 tulisi puris-
tua kokoon estdmddn urosnokan 80 ja naarasnokan 82
rikkoutuminen.

- Toisen padkappaleen 60 liukuoperaatiota seli-
tetddn tarkemmin seuraavassa. Kun kadyttdja liu’uttaa
toista padkappaletta 60 manuaalisesti, toinen pdédkap-
pale 60 pydrittad hihnapyoéraad 74 ja moottoria 70, ja
moottorin 70 pydériminen aiheuttaa pyodrimisakselin 72
pydrimisen.

Tamdn Jjdlkeen naarannokka 82 on alkamaisil-
laan pyo6rid, kun pydrimisakseliin 72 kytkettya uros-
nokkaa 80 pydritetddn. Jos elastinen j&sen 84 on ko-
koonpuristunut, urosnokka 80 Jja naarasnokka 82 wvapau-
tuvat toisistaan.

Jos elastinen elin 84 ei ole puristunut ko-
koon, naarasnokka 82 on liitettynad urosnokkaan 80, si-
ten estden toista pddkappaletta 60 liukumasta ensim-
médiseen p&adkappaleeseen 50 ndhden niin, ett& ulkoinen
voima kohdistetaan urosnokkaan 80 Jja naarasnokkaan 82,
ja tdmdn jalkeen urosnokka 80 ja naarasnokka 82 vahin-
goittuvat ja menevat rikki.

Jos elastinen elin 84 on kuitenkin kokoonpu-~
ristettu vapauttamaan urosnokan 80 Jja naarasnokan 82
toisistaan, urosnokan 82 uloke vapautetaan naarasnokan
82 urasta kdadntymddn naarasnokan 82 uraan n&dhden, si-
ten tasaisesti pyorittden urosnokkaa 80 naarasnokkaan
82 nédhden.

Sen vuoksi on mahdollista, ettd toista pda-
kappaletta 60 manuaalisesti liu’utetaan ensimmédiseen
padkappaleeseen 50 ndhden kayttamdlld elastisen elimen
84 kokoonpuristumista.

Tdassa viittausnumero 86 viittaa rengasmaiseen
tukilaakeriin, Jjoka on laitettu moottorin 70 pddn ym-
padrille pyodritettdvdsti tukemaan moottoria 70 ja mah-

dollistamaan moottorin 70 pydrid tasaisesti.
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On mahdollista, ettd asennonilmaisuyksikko
jarjestetddn havaitsemaan toisen pé&dkappaleen 60 liu-
kuoperaation tilaa ensimmdiseen kappaleeseen 50 n&dhden
moottorin 70 pydrimisen automaattiseksi ohjaamiseksi.

Asennonilmaisuyksikkd sisdltda ulkoneman 92,
joka on asennettu moottorin 70 tai pydrimisakselin 72
osaan pydrimddn yhdessd moottorin 70 tai pydrimisakse-
lin 72 kanssa, ja asennonilmaisusensorin 94, joka on
jarjestetty vastaamaan ulkonemaa 92 havaitsemaan ulko-
neman pyodérdhdystilan kuten kuvassa 11 esitetdéan.

Asennonilmaisusensori 94 on kosketustyyppinen
kytkin, Jjoka koskettaa ulkonemaa. Keksintd ei kuiten-
kaan ole rajoitettu siihen. Asennonilmaisusensori 94
voi olla kontaktitontyyppinen kytkin, kuten esimerkik-
si valoilmaisin, Jjoka havaitsee ulkoneman 92 kaytta-
m&llsd laseria. Lisdksi asennonilmaisusensori 94 voi-
daan jdrjest&dd ensimmdisen pddkappaleen 50 sisdseindl-
le tai naarasnokan 82 osalle, Jjoka el ole pydritetta-
vissd ensimmdiseen padkappaleeseen 50 nédhden.

Asennonilmaisusensori 94 on sdhkdisesti kyt-
ketty IC:n (ei esitetty), Jjoka laskee ulkoneman 92
pydrahdysten lukumddrdn moottorin 70 tehon ohjaamisek-
si ja moottorin 70 pydrimisen ohjaamiseksi.

Toisin sanoen, koska ulkoneman 92 py®érdhdys-
ten lukumdard ilmaisee moottorin 70 pydrdhdysten luku-
mddrdda, toisen paakappaleen 60 liukutila, toisen sano-
en, ensimmdisen padkappaleen 50 auki-tila ja suljettu-
tila, havaitaan ulkoneman pydrdhdysten lukumddrén pe-
rusteella, toisin sancen, moottorin 70 pyodrédhdysten
lukumddran perusteella. Sen vuoksi teho sybdtetdidn
moottoriin 70 tai moottorin 70 tehonsyottd lopetetaan
ulkoneman 92 tai moottorin 70 py®drdhdysten lukumd&dran
mukaan.

Asennonilmaisuyksikkd vol sisdltdd magneette-
ja 92a, Jjotka on asennettu toisen pddkappaleen 60
alemmalle ja ylemmdlle osalle ja magneetin ilmaisusen-
sorin 94a, Jjoka on asennettu ensimmidisen pddkappaleen
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50 osalle havaitsemaan yhden magneetin 92a muodostaman
magneettikentan, kuten kuvassa 12 esitetddn.

Jos asennonilmaisuyksikk® varustetaan magnee-
teilla 92a ja magneetin ilmaisusensorilla 94a kuten
edella kuvattiin, magneetin ilmaisusensori 94a ja yksi
magneeteista 92a on jdrjestetty ldhelle toisiaan toi-
sen pddkappaleen 60 liukuoperaation aikana, ja magnee-
tin ilmaisusensoriin 94a yhdistetty IC ohjaa moottorin
70 pydrimista.

Sen vuoksi toinen padkappale 60 liukuu tar-
kastli ensimmidiseen padkappaleeseen 50 ndhden avaamaan
ja sulkemaan ensimmédisen pddkappaleen 50.

Kuten edelld kuvattiin keksinndén taman sovel-
luksen mukaisessa matkapuhelimessa toisen pddkappaleen
60 liukuoperaatio suoritetaan kdyttdmdlld moottoria 70
ja hihnapyodrda 74 liukuyksikkona 100. Liukuoperaatio
voidaan kuitenkin suorittaa kdyttdmdlld esilld olevan
keksinndén toista sovellusta kuten kuvassa 14 esite-
tadn.

Kuva 14 on ndkymd, jossa on osittainen lé&pi-
leikkaus, joka esittdd kuvien 2 ja 11 liukutyyppisen
matkapuhelimen liukuyksikén 100 esilld olevan keksin-
ndn eraan toisen sovelluksen mukaisesti. Matkapuhelin
sisdltdd moottorin 70’, joka on kiintedsti asennettu
ensimmédisen pddkappaleen 50 sisdlle, moottoriin 707
kytketyn tehonvalityselimen (80’, 82’), ja kitkaelimen
300, joka koskettaa toisen padkappaleen 60 sisdseinaa
liu’uttamaan toista pddkappaletta 60 ensimmdiseen pdi-
kappaleeseen 50 ndhden.

Moottorin 70’ ulkopinta on heksaedrisen muo-
toinen, joka asennetaan ensimmidisen pdaddkappaleen 50
sisdlle, moottorin 70’ toinen pda on kytketty tehonvd-
lityselimen p&aahdan, kuten esimerkiksi urosnokkaan 80’
ja naarasnokkaan 82’, ja toinen naarasnokan 82’ p&da on
varustettu elastisella elimella 84’, joka on tehty pu-

ristusjousesta, joka on venytetyssd tilassa.
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Elastisen elimen 84’ toinen pdd on kiintedasti
kytketty moottoriin 70’ ja toinen pdd on kiintedsti
asennettu ensimmdisen pddkappaleen 50 sisdseindlle
elastisesti tukemaan moottoria 70’ liittdmddn urosnok-
ka 80’ ja naarasnokka 82’.

Toista paakappaletta 60 liu’uttava kitkaelin
300 voi olla kumimateriaalista tehty hihnapyoéra, joka
ympdréi naarasnokan 82’ ulkopintaa tai kumimateriaa-
lista tehty rulla, joka on kiinnitetty naarasnokkaan
827.

Kitkaelin 300 voi sisdaltaa joukon uria, Jjotka
on muodostettu sen ulkopinnalle ja joukon kohokuvioi-
ta, Jjotka yksityiskohtaisesti wulkonevat kitkaelimen
300 ulkopinnasta kasvattamaan kitkavoimaa.

Koska kitkaelimelld 300 on osa, joka on lahi-
kosketuksessa toisen pdaakappaleen 60 pinnan kanssa
liu’uttamaan toista p&dkappaletta 60 ensimmdiseen pdd-
kappaleeseen 50 nahden.

Kiintoyksikké 88, kuten esimerkiksi rengas-
mainen tukilaakeri, on asennettu kitkaelimen 300 en-
simmdiselle sivulle ja/tai toiselle sivulle pydrivasti
tukemaan kitkaelinta 300.

Matkapuhelimessa, jolla on edelld kuvattu ra-
kenne, kun ulkoinen teho sydtetdan moottoriin 70’, jo-
ka on staattori, ja tam&n jdlkeen pydrimisakselia 727,
joka on roottori, pydritetddn moottorin 70’ pydrahdyk-
sen mukaan. T&m&dn seurauksena urosnokka 80’ ja naaras-
nokka 82’ pydritetdan aiheuttamaan kitkaelimen 300
pydradhdys, Jjoka kitkaelin 300 on muodostettu yhteen
kappaleeseen naarasnokan 82’ kanssa.

Kun kitkaelin 300 pyodrii, toinen pé&dkappale
60 liukuu ensimmaiseen padkappaleeseen 50 nadhden kit-
kavoiman mukaisesti, Jjoka kitkavoima syntyy kitkaeli-
men 300 ja toisen pddkappaleen 60 vdlille.

Jotta tolsen pddkappaleen 60 liukuoperaatiota
voidaan automaattisesti ohjata, asennonilmaisuyksikkd

on jarjestetty kuten kuvassa 10 esitetddn. Asennonil-
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maisuyksikk¢ sisdltd@d ulkoneman 92’, 3joka muodostuu
moottorin 70’ pydrimisakselille S’ Jja asennonil-
maisusensorin 94’, Jjoka on asennettu ensimmdisen paa-
kappaleen 50 sisdseindlle.

Asennonilmaisusensori 94’ voidaan asentaa
moottorin 70’ osalle, joka on osoitettu katkoviivalaa-
tikolla, ensimm&isen péddkappaleen 50 sisdseindn ase-
mesta.

Asennonilmaisuyksikkd voidaan varustaa mag-
neeteilla 92a, Jjotka on asennettu toisen p&dkappaleen
60 alemmalle ja ylemmdlle osille ja magneetin ilmai-
susensorilla 94a, joka on asennettu ensimmdisen paa-
kappaleen 50 osalle havaitsemaan magneettikentdn, jon-
ka muodostaa yksi magneeteista 92a, kuten kuvissa 4, 9
ja 12 esitetdin.

Koska asennonilmaisuyksikkd on selitetty ku-
vien 4, 9 ja 12 yhteydessid, asennonilmaisuyksikén tar-
kempi selitys jAtet&d&n esittamatta,

Elastinen elin 84’ elastisesti tukee mootto-
ria 70’ 1liittdm&&n urosnokan 80’ Jja naarasnckan 827
pydrittdmaan kitkaelintd 300 toisen péadkappaleen 60
liukuoperaation aikana.

Elastinen elin 84’ on kokoonpuristettu vapa-
uttamaan urosnokan 80’ ja naarasnokan 82’ liitantati-
lasta ulkoisen voiman mukaisesti, kun toinen pdidkappa-
le 60 manuaalisesti liukuu ensimmdiseen pddkappalee-
seen 50 ndhden kdyttdjan ulkoisen voiman takia.

Toisin sanoen, kun toinen padkappale 60
aloittaa liukumisen ulkoisen voima mukaisesti, naaras-
nokka 82’ py®drdhtédd ja elastinen elin 84’ kokoonpuris-
tuu vapauttamaan urosnokan 80’ ja naarasnokan 82’ 1lii-
tdntatilan Jjohtuen ulkoisesta voimasta, Jjoka on suu-
rempi kuin elastisen elimen 84’ elastinen voima.

Toisin sanoen, naarasnokka 82’ pyorii ulkoi-
sen voiman takia, kun taas urosnokka 80’ wvastustaa
naarasnokan 82’ pydrimistd vastaan, jotta se ei pydri-

si. Tastd urosnokan 80’ wvastustuksesta johtuen uros-
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nokka 80’ liukuu naarasnokkaan 82’ n&hden kartiomaisen
pinnan kautta.

Elastisen elimen 84’ elastinen voima voi olla
suurempi kuin moottorin 70" pydrimisakselin 72’ pyodri-
misvoima Jja pienempi kuin kdayttdjédn wulkoinen voima
mahdollistamaan toisen pé&ddkappaleen 60 automaattisen
ja manuaalisen liukuoperaation.

Kuten edelld kuvattiin esilld olevan keksin-
ndén matkapuhelimen sovellusten mukaisesti toinen pda-
kappale 60 voi helposti liukua ensimmdiseen pddkappa-
leeseen 50 ndhden kayttdmdlla kitkavoimaa toisen pda-
kappaleen 60 ja kitkaelimen 300 v&lillé&.

Tamd antaa matkapuhelimelle erittdin kdtevan
rakenteen, jonka avulla kayttdjad voi automaattisesti
ja manuaalisesti liu’uttaa toilsta pddkappaletta 60 en-
simmdiseen paidkappaleeseen 50 ndhden.

Kuva 15 on sivundkymd, Jjossa on osittainen
lapileikkaus, joka esittdad kuvien 2 ja 4 liukutyyppi-
sen matkapuhelimen toisen liukuyksikén 100 esilld ole-
van keksinnén erdan toisen sovelluksen mukaisesti. Ku-
va 16 on ndkymd, joka esittdd kytkimen SW, moottorin
ohjausyksikén 150 ja kuvan 15 liukutyyppisen matkapu-
helimen moottorin M keskindiset suhteet. Kuva 17 on
nakymad, Jjoka esittdd kuvan 16 liukutyyppisen matkapu-
helimen moottorin ohjausyksikén 150.

Matkapuhelin sisdltdd ensimmdisen pé&ddkappa-
leen 50 ja toisen pddkappaleen 60. Ensimmdinen padkap-
pale 50 sis&altdad LCD-naytdén 54, kaiuttimen 52 ja akku-
vksikén B, ja toinen pddkappale 60 sisdltdd mikrofonin
62, ndppdimistodn 64 ja rakenteen, joka on
liu’utettavasti kytketty ensimmdiseen pddkappaleeseen
50.

Joukko ohjainuria G on muodostettu ensimmii-
sen pdakappaleen 50 molemmille sisdpinnoille, ja oh-
jainkiskot GR on muodostettu toisen pdédkappaleen 60
molemmille sisdpuclille vastaamaan ohjainuria G. Koska
ohjainkiskot GR on kytketty wvastaaviin ohjainuriin G,
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toinen péddkappale 60 liukuu ensimmdiseen pddkappalee-
seen 50 ndhden.

Ensimmdisen pddkappaleen 50 alempi osa on va-
rustettu pysdyttimella 56, Jja toisen pddkappaleen 60
ylempi osa on varustettu liit&ntdelimelld 66. Kun toi-
nen paakappale 60 liukuu alempaan suuntaan, toista
padkappaletta 60 estetddn erottumasta ensimmiaisestd
padkappaleesta 50 liukuoperaation aikana Jjohtuen py-
sayttimen 56 ja liitdntdelimen 66 kytkentdtilasta.

Kun toinen paakappale 60 liukuu ylempddn
suuntaan, toisen paakappaleen 60 alapuolinen seindma
65 liitetdan ensimmdisen pddkappaleen 50 ylapuoliseen
seinamddn 55, siten estden toisen padkappaleen 60
erottamisen ensimmédisestad pddkappaleesta 50.

Ensimmdinen pé&dédkappale 50 sis&dltada moottorin
M, jossa on ratas P, moottorin ohjausyksikén 150, joka
muodostuu IC:std ohjaamaan moottorin M pydrimistd, jo-
ka moottori M on sdhkoisesti kytketty IC:hen, ja kyt-
kimen SW, joka pistdd esiin matkapuhelimen pinnasta ja
joka on sahkoisesti kytketty moottorin ohjausyksikk®don
150.

Toinen p&ddkappale 60 sisdltda hammastangon R,
joka vastaa ensimmdisen padkappaleen 50 ratasta P, Jja
toinen padakappale 60 liukuu automaattisesti ensimmai-
seen pdadkappaleeseen 50 nahden hammastangon R ja rat-
taan P toisessa liitdntédtilassa.

Kun kytkin SW aktivoidaan tuottamaan ohjaus-
signaali moottorille tuottamaan tehoa moottoriin M ja
pydrittamédédn moottoria M, ratasta P pydritetddn moot-
torin M py6rimiselld ohjaamaan hammastankoa R liikku-
maan edestakaisin rattaaseen P nahden, ja toinen pdaa-
kappale 60 liukuu ensimmdiseen pddkappaleeseen 50 nah-
den hammastangon R edestakaisen liikkeen mukaisesti.

Moottorin ohjausyksikksé 150 sisaltad ylikuor-
mituksen ilmaisimen 104 ja tehons&ddatimen 102 kuten ku-
vassa 17 esitetddn. Kun ylikuormituksen ilmaisin 104

havaitsee moottorin ylikuormitusvirran moottorin ohja-
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usyksik®éssd 150, toisen p&dkappaleen 60 liukuoperaatio
lopetetaan valittomasti pysayttamdlla moottorin M pyd-
riminen.

Tehonsdddin 102 on sahkdisesti liitetty kyt-
kimeen SW sydttém&&n tehoa (virtaa) moottoriin M tai
katkalisemaan teho moottorista M kytkimen SW mukaises-
ti, Ja vylikuormituksen ilmaisin 104 on sahkoisesti
liitetty moottoriin M ja tehonsddtimeen 102 havaitse-
maan moottorin M ylikuormitus(virta).

Ylikuormituksen ilmaisin 104 tuottaa ylikuor-
mitussignaalin tehonsddtimelle 102, kun havaitaan yli-
kuormitus (virta), Jjoka on suurempi kuin ennalta m&&a-
ratty moottorin M normaalitilanteen virta. Tehonsaadin
102 katkaisee tehon (virran) moottorista M ylikuormi-
tuksen ilmaisimen 104 ylikuormitussignaalin mukaises-
ti.

Koska moottori M pysdytetadn tehonsddtimella
102, moottoria M estetddn ylikuormittumasta, Jja toisen
pddkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan.

Moottorin M ylikuormittuminen tapahtuu, kun
toista pé&dkappaletta 60 estetddn liukumasta ensimmdi-
seen pddkappaleeseen 50 ndhden johtuen hdiriéstd toi-
sen pddkappaleen 60 liitdntdelimen 66 tai ohjainkiskon
GR Jja ensimmdisen padkappaleen 50 pysdyttimen 56 tai
ohjainuran G valilla.

Toisin sanoen, vaikka moottori M toimii opti-
maalisen virran mukaisesti, joka virta on riittava
liu’uttamaan toista p&dkappaletta 60 ensimmidiseen p&ad-
kappaleeseen 50 nahden toisen péadkappaleen 60 liu-
kuoperaation aikana, ylikuormitus syntyy, kun moottori
M ei voi pydrid Jjohtuen hairidsta toisen padkappaleen
60 liitdntdelimen 66 tai ohjainkiskon GR ja ensimm&i-
sen pdadkappaleen 50 pysadyttimen 56 tai ohjainuran G
valilla. Sen vuoksi ylikuormituksen ilmaisin 104 ha-
vaitsee moottorin M ylikuormittumisen.

Matkapuhelin, joka sis&lt&d moottorin ohjaus-
yksikdén 150, kytkee tehonsddtimen 102 pddlle kytkimen
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SW kdaytdn mukaisesti syodttamaan tehoa kytkimen kautta
tehonsddtimelle 102, ja tehonsdddin 102 sydttdad tehon
(virran) moottorille M padlléa-tilassa.

Kun ratas P ja hammastanko R toimivat mootto-
rin M pydrimisen mukaisesti liu’uttamaan toista p&a-
kappaletta 60, toinen pdadkappale 60 liukuu kunnes en-
simmédinen padkappale 50 on kokonaan avautunut tai sul-
keutunut. Toisen padédkappaleen 60 liukuoperaatio este-
td4dn, kun toisen pé&dkappaleen 60 ohjainkisko GR tai
liitantdelin 66 kytketddn ensimmdisen pé&dkappaleen 50
ohjainuran G padtyosaan tai pysayttimeen 56.

Toisin sanoen, toinen pdadkappale 60 pysédyte-
tddn liukuoperaation aikana, kun ensimmdisen pddkappa-
leen 50 ohjainkiskon GR p&atyosa tai pysdytin 56 ottaa
kiinni toiseen pddkappaleeseen 60.

Kun toisen pddkappaleen 60 liukuoperaatio py-
sdytetddn, moottorissa M tapahtuu ylikuormittuminen,
aiheuttaen ylikuormituksen ilmaisimen 104 havaitsemaan
ylikuormituksen Jja tuottamaan ylikuormitussignaalin
tehonsddtimelle 102,

Ylikuormitussignaalin mukaisesti tehons&dadin
102 kytketddn pois paaltd katkaisemaan teho (virta)
moottorista M, siten lopettaen toisen péadkappaleen 60
liukuoperaation.

Niin ollen, koska moottorin ohjausyksikkd
150, jolla on edella kuvattu rakenne kuten kuvassa 17
esitetddn, vol estdd moottoria M vylikuormittumasta
ylikuormituksen takia, toisen pdadkappaleen 60 liu-
kuoperaatio voidaan automaattisesti lopettaa ilman
ndppdimen tai kytkimen SW kasittelyd. Lisdksi, tavan-
omainen rajakytkin, joka aktivoituu toisen pé&ddkappa-
leen 60 liukuliikkeestd, ei ole tarpeen.

Kuvassa 17 esitetyn moottorin ohjausyksikén
150 sisaltavan liukutyyppisen matkapuhelimen automaat-
tista liukumenetelmdd kuvataan viitaten kuvaan 18. Ku-
va 18 on vuokaavio, Jjoka esittdd menetelmidn toisen

paddkappaleen 60 liu’uttamiseksi ensimmdiseen padkappa-
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leeseen 50 nahden kayttdmalld kuvan 17 moottorin ohja-
usyksikksa 150.

Menetelmd sisdltdd tehonsdédtimen 102 kytkemi-
sen pddlle kytkimen SW k&sittelyn (ohjaussignaali) mu-
kaisesti ohjaamaan virtaa virtaamaan tehonsddtimen 102
kautta vaiheessa S1, ja ohjataan moottoria pySrim&an
tehonsdatimen 102 p&ddlléd-tilan mukaisesti liu’uttamaan
toista pddkappaletta 60 ensimméiseen padkappaleeseen
50 ndhden vaiheessa S52.

Menetelmd edelleen sisdltdd moottorin M yli-
kuormituksen (virta) havaitsemisen, Jjoka syntyy, kun
toisen pddkappaleen 60 liukuoperaatio estetddn ensim-
mdiselld padkappaleella 60 vaiheessa S3, ja tehonsda-
din kytketddn pois pdaltd, kun ylikuormitus havaitaan
valheessa S4.

Menetelmd sisdlt&d myds tehon (ohjaussignaa-
1i) katkaisemisen moottorista M tehonsddtimen pois
p&dlta -tilan mukaisesti wvaiheessa S5, ja lopetetaan
tolisen péddkappaleen 60 liukuoperaatio pysdyttamalla
moottori M moottorin M pydrimisenestosignaalin mukai-
sesti.

Matkapuhelimen liukumenetelman vaiheiden S1-
S6 mukaisesti toisen p&dakappaleen 60 liukuoperaatiota
ohjataan automaattisesti havaitsemalla moottorin M
ylikuormittuminen.

Kuva 19 on ndkyma, joka esittdd toisen kuvis-
sa 16 ja 17 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen
moottorin ohjausyksikdn 150 esillda olevan keksinndn
eradn toisen sovelluksen mukaisesti. Jos matkapuhelin
on varustettu kuvassa 19 esitetylld moottorin ohjaus-
yksikolla 150, moottori M pydrii ennalta mddrdtyn
ajanjakson ajan ylikuormittumatta, ja toisen pddkappa-
leen 60 liukuoperaatio lopetetaan automaattisesti.

Viitaten kuvaan 192 moottorin ohjausyksikkd
150 sisdltdd tehonsddtimen 112, Jjoka on sdhkdisesti
liitetty kytkimeen SW sydttdmddn kytkimen SW kautta
kulkevaa virtaa moottoriin M tai katkaisemaan virta
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moottorista M, Jja ajastimen 114, Jjoka on sadhkoisesti
liitetty moottoriin M ja tehons&ddtimeen 112 toimimaan
moottorin M aktivoinnin (py®driminen) mukaisesti.

Moottorin M ennalta mddrdtty aktivointiaika
(pybrimisaika) on asetettu ajastimeen 114 pydrimisajan
laskemiseksi., Ajastin 114 tuottaa laskemisen lopetus-
signaalin tehonsdidtimelle 112 pydrimisajan laskemisen
lopettamisen mukaisesti.

Tehonsdadin 112 katkaisee tehon (virran)
moottorista M, jotta pysdytetddn moottorin M pydrimi-
nen niin, ettd moottoria M estet&dn ylikuormittumasta.
Toisen padkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan auto-
maattisesti moottorin M pysdyttdmisen mukaisesti.

Ajastimeen 114 asetettu moottorin M pydrimis-
alka on ajanjakso, joka toisella paakappaleella 60
kestdd tdysin avata tai sulkea ensimmdinen padkappale
50. Sen vuoksi toinen pdakappale 60 voi tdysin avata
tal sulkea ensimmdisen péddkappaleen 50 liukumalla en-
simmdiseen pddkappaleeseen 50 ndhden moottorin M toi-
minnan (pyérimisen) aikana.

Edellda esitetty matkapuhelin, 7joka sisdlté&a
moottorinohjausyksikén 150, kytkee pddlle tehonsaati-
men 112 kytkimen SW k&sittelylld (ohjaussignaali) sal-
limaan virran virrata kytkimen SW ja moottorin M kaut-
ta, ja tehonsdddin 112 sysdttdd virran moottorille M
pydrittédmiddn moottoria M, kun tehonsdddin 112 on kyt-
ketty pddlle.

Ajastin 114 ja moottori M toimivat samanai-
kaisesti ja ratas P ja hammastanko R toimivat mootto-
rin M pyodrdhdyksen mydtd aiheuttamaan toisen pddkappa-
leen 60 liukumaan ensimmdiseen padkappaleeseen 50 nah-
den.

Ajastin 114 tuottaa laskennan lopetussignaa-
lin tehonsdatimelle 112, kun py®rédhdysajan laskeminen
on pddttynyt. Tehonsdaddin 112 kytketddn pois pdaidlta
katkaisemaan tehon moottorista M ajastimen 114 lasken-

nan lopetussignaalin mukaisesti.
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Kun teho katkaistaan moottorista M, moottorin
M pydriminen loppuu ja moottorin M liukuoperaatio lo-
petetaan.

Moottorin ohjausyksikéssa 150, jolla on ku-
vassa 19 esitetty rakenne, moottoria M pydritetddn en-
nalta madrdtyn pydritysajan lopettamaan toisen paédkap-
paleen 60 liukuoperaatio ilman erillisen kytkimen ka-
sittelyd, ja tavanomaista rajakytkintd, joka aktivoi-
tuu toisen paadkappaleen 60 liikkeestd, ei tarvita.

Kuva 20 on vuokaavio, joka esittdid menetelmin
toisen padkappaleen 60 liu’uttamiseksi ensimmdiseen
pédakappaleeseen 50 nahden kayttadmdlld kuvan 19 mootto-
rin ohjausyksikkod 150. Menetelmd sisdltaid tehonsdaati-
men 122 kytkemisen pd&dlle kytkimen SW ohjauksen mukai-
sesti niin, ettd virta virtaa tehonsd&dtimelle kytkimen
SW kautta vaiheessa S11, lahetetddn pydrimissignaali
moottorille M tehons&ddatimen 112 tilan mukaisesti vai-
heessa 812, ja tuotetaan ohjaussignaali aktivoimaan
ajastin 114, jossa on pydrimisaika, kun moottori M
pydrii vaiheessa S513.

Moottori M pydrii pydrimissignaalin mukaises-
ti liu’uttamaan toista pddkappaletta 60, ja ajastin
114 laskee moottorin M pydrimisajan.

Kun moottorin M pydérimisajan laskeminen pddt-
tyy ajastimessa 114, ajastin 114 tuottaa laskentasig-
naalin tehonsaatimelle 112 vaiheessa S14.

Kun tehonsdadin 112 vastaanottaa laskentasig-
naalin ajastimelta 114, tehonsdadin 112 kytketddn pois
pddltda vaiheessa S15. Moottoriin M sydtetty teho kat-
kaistaan, kun tehons&adin 112 kytketddn pois paalta
vaiheessa S16. Kun moottori M on pysdytetty moottoril-
le M ldhetetyn ohjaussignaalin loppumisen mukaisesti,
toisen padkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan vai-
heessa S17.

Liukutyyppisessa matkapuhelimessa suoritetun
liukumenetelmdn vaiheiden S11-S17 mukaisesti moottoria

M pydritetddn ennalta maardtyn pydrimisajanjakson ajan
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niin, ettd toisen pddkappaleen 60 liukuoperaatiota oh-
jataan automaattisesti.

Kuva 21 on nakymd, joka esittdd toisen kuvas-
sa 16 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen moottorin
ohjausyksikdén 150 esilld olevan keksinndén erddn toisen
sovelluksen mukaisesti. Kuten kuvassa 21 esitetdén
moottori M pydrii ennalta mddrdtyn lukumdarédn pydbrah-
dyksid, siten estden moottoria M ylikuormittumasta.
Lisdksi toisen pasdkappaleen 60 liukuoperaatio lopete-
taan automaattisesti.

Moottorin ohjausyksikkd 150 sisdaltaa tehon-
sddtimen, Jjoka on sahkdisesti liitetty kytkimeen SW
syottamdaan virtaa moottoriin M tai katkaisemaan virta
moottorista M kytkimen SW kytkentdoperaation mukaises-
ti, ja laskurin, joka on sahkdisesti liitetty mootto-
riin M ja tehonsddtimeen 122 aktivoitavaksi vyhdessa
moottorin M aktivoinnin kanssa.

Moottorin M py®rahdysten lukumddrid on asetet-
tu laskuriin 124, ja laskuri laskee moottorin M pyo-
rédhdysten lukumd&drdd. Kun moottorin M pydrdhdysten lu-
kumédédrdn laskeminen lopetetaan, laskentasignaali tuo-
tetaan laskurista 124 tehonsddtimelle 122.

Tehonsdddin katkaisee tehon (virran) mootto-
rista M pysdyttdmdan moottorin M pydrimisen. Johtuen
moottorin M pydrimisen pysdyttédmisestd moottoria M
suojataan ylikuormittumasta, ja moottorin M liukuope-
raatio lopetetaan.

Laskuriin 124 asetettu pyodrdhdysten lukumdidra
on lukumddra, Jjoka vastaa etdisyyttd, Jjossa toinen
padkappale 60 kokonaan aukaisee tai sulkee ensimmdisen
padkappaleen 50 moottorin M mukaisesti. Niin ollen
moottorin M pydrimisen aikana pydrimislukumddridn mu-
kaisesti, toinen pé&d&dkappale 60 voi kokonaan aukaista
tai peittad ensimmdisen p&ddkappaleen 50.

Esilla olevan keksinndén mukaisesti rakennettu
liukutyyppinen matkapuhelin, jossa on moottorin ohja-

usyksikkd 150, kytkee pddlle tehonsddtimen kytkimen SW
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kytkentdsignaalin mukaisesti, ja tehonsdaddin 122 syot-
tdad virran moottoriin M ajamaan moottoria M, kun te-
honsdadin on paalla-tilassa.

Moottori M ja laskuri 124 toimivat samanai-
kaisesti, ja ratas P ja hammastanko R toimivat aiheut-
tamaan toisen padkappaleen 60 liukumaan ensimmiiseen
padkappaleeseen 50 ndhden moottorin M py®drimisen mu-
kaisesti.

Laskuri 124 laskee moottorin M pyodrdhdysten
lukumdarda tuottamaan laskentasignaalin tehonsddtimel-
le 122, ja tehonsdddin 122 kytketdadn pois pdaltd kat-
kaisemaan teho (virta) moottorista M laskurin 124 las-
kentasignaalin mukaisesti.

Kun teho katkaistaan moottorista M, toisen
padkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan.

Moottorin ohjausyksikdssd, jolla on kuvassa
21 esitetty rakenne, moottori M aktivoidaan pyérim&é&n
ainocastaan ennalta madrdtyn pyorimislukumddrdan aikana.
Sen vuoksi liukuoperaatio voidaan automaattisesti lo-
pettaa, Jja matkapuhelin ei tarvitse mita&dn lisdkytkin-
td, joka kytketddn pddlle tai pois toisen pa&dkappaleen
60 liukuoperaation mukaisesti.

Kuva 22 on vuokaavio, Jjoka esittdd menetelman
toisen pddkappaleen liu’uttamiseksi ensimmdiseen p&aa-
kappaleeseen ndhden kayttamidlld kuvan 21 moottorin oh-
jausyksikkoa 150,

Menetelmd sisaltad tehonsadtimen 122 kytkemi-
sen paadlle kytkimen SW ohjauksen mukaisesti niin, etté
virta virtaa tehonsaatimeen kytkimen SW kautta vai-
heessa S$21, ldhetetdidn pydrimissignaali (ohjaussignaa-
1i) moottoriin M tehonsddtimen 122 tilan mukaisesti
vaiheessa 822, Jja tuotetaan aktivointisignaali akti-
voimaan laskuri 124, Jjossa on pydrimisten lukumddra,
kun moottori M pyodrii vaiheessa S523.

Moottori M pyodrii pydrimisten lukumddrdn mu-
kaisesti liu’uttamaan toista pd&kappaletta 60, ja las=-

kuri 124 laskee moottorin M py®rahdysten lukumdérén,
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Kun moottorin M pydrahdysten lukumddrdn las-
keminen paattyy laskurissa 124, laskuri 124 tuottaa
laskentasignaalin tehonsddtimelle 122 vaiheessa S524.

Kun tehonsdadin 122 vastaanottaa laskentasig-
naalin laskurilta 124, tehonsdadin 122 kytketddn pois
pddltad vaiheessa S$25. Moottoriin M sydtetty teho kat-
kaistaan, kun tehonsdddin 122 kytketddn pois paalta
vaiheessa $526. Kun moottori M on pysdytetty moottoril-
le M l&dhetetyn ohjaussignaalin loppumisen mukaisesti,
toisen pdakappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan vai-
heessa S27.

Liukutyyppisessd matkapuhelimessa suoritetun
liukumenetelmdn vaiheiden S$21-527 mukaisesti moottoria
M pydritetddn ennalta mddratty pyodrimislukumddrd niin,
ettd toisen p&dkappaleen 60 liukuoperaatiota ohjataan
automaattisesti.

Kuva 23 on nakyma, joka esittdd toisen kuvas-
sa 16 esitetyn liukutyyppisen matkapuhelimen moottorin
ohjausyksikén 150 esilld olevan keksinndn erddn toisen
sovelluksen mukaisesti. Kytkin SW voidaan asentaa toi-
seen pddkappaleeseen 60 ennemmin kuin ensimmdiseen
pddkappaleeseen 50 ja kytkin SW voi automaattisesti
lopettaa toisen pddkappaleen 60 liukuoperaation.

Viitaten kuvaan 23, moottorin ohjausyksikko
200 sisdltidd kaanteisen sdhkomotorisen voiman ilmaisi-
men 132, joka on s&dhkdisesti liitetty moottoriin M ha-
vaitsemaan kdidnteisen sahkémotorisen voiman moottoris-
ta M, tehonsddtimen 134, joka on sdahkdisesti liitetty
kddnteisen sahkdmotorisen voiman ilmaisimeen 132 ja
moottoriin M sydttdmddn virtaa moottoriin M tai kat-
kaisemaan virta moottorista M, Jja ylikuormituksen
(virran) ilmaisimen 136, joka on liitetty tehonsaati-
meen 134 ja moottoriin M havaitsemaan moottorin M yli-
kuormittuminen (virta) Jja tuottamaan vylikuormituksen
ilmaisusignaalin tehonsddtimelle 134.

Tédssd kadnteisen sdhkomotorisen voiman ilmai-

sin 132 havaltsee moottorin M kdadnteisen sdhkdmotori-
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sen voiman ja tuottaa k&&dnteisen sahkdmotorisen voiman
ilmaisusignaalin tehonsddtimeen 134, ja ylikuormituk-
sen ilmaisin 136 havaitsee moottorin M ylikuormituksen
ja tuottaa ylikuormituksen ilmaisusignaalin tehonsda-
timeen 134.

Kun tehonsdadin 134 vastaanottaa kdanteisen
sdhkoémotorisen voiman ilmaisusignaalin kdanteisen s&h-
kdmotorisen voiman ilmaisimelta 132, tehons&aaddin 134
sybttdd tehoa (virtaa) moottoriin, kun taas tehonsaa-
din 134 katkaisee tehon moottorista M, kun ylikuormi-
tuksen ilmaisin 136 havaitsee moottorin M ylikuormit-
tumisen.

Niin ollen tehonsdadin 134 katkaisee tehon,
jota ei sydtetd moottoriin M, kun moottorin M ylikuor-
mittuminen havaitaan. Moottoria M suojataan tulemaan
ylikuormittuneeksi, Jja toisen pdakappaleen 60 liu-
kuoperaation lopetetaan.

Silld aikaa tehonsaddin 134 on sahkoisesti
liitetty kytkimeen SW syottédmddn tehoa moottoriin M
tai katkaisemaan teho moottorista M kytkimen SW pd&al-
l4/pois pddltd -ohjauksen mukaisesti.

Kun kdyttdja manuaalisesti liu’uttaa toista
padkappaletta 60, ratas P ja hammastanko R toimivat
toisen padkappaleen 60 manuaalisen liukuoperaation mu-
kaisesti, ja moottori M tuottaa k&dnteisen sdhkdmoto-~
risen voiman.

Moottorin M tuottama kd&nteinen sdhkdmotori-
nen voima havaitaan kdanteisen s&ahkdmotorisen voiman
ilmaisimella 132, ja k&&nteinen sdhkdmotorisen voiman
ilmaisin 132 tuottaa k&&anteisen sahkdmotorisen voiman
ilmaisusignaalin tehonsddtimelle 134.

Tehonsdddin 134 on kytketty pddlle sydttamddn
tehoa (virtaa) moottoriin M, ja td@man jalkeen moottori
M aktivoidaan kaytt&m&dn ratasta P ja hammastankoa R
automaattisesti liu’uttamaan toistan padkappaletta 60.

Kun toinen pddkappale 60 liukuu avaamaan tai

sulkemaan ensimmdisen pddkappaleen 50, ohjainkisko R
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tai liitdntdelin 66 otetaan kiinni ensimméisen pddkap-
paleen 50 ohjainuran pddtyosalla tai pysdyttimella 56
liukuoperaation lopettamiseksi.
Kun toisen p&dkappaleen 60 liukuoperaatio py-
5 sdytetddn, ylikuormitus (virta), joka on suurempi kuin
normaali teho (virta), tuotetaan moottorista M., Yli-
kuormituksen i1lmaisin 136 havaitsee moottorin M yli-
kuormituksen ja tuottaa ylikuormituksen ilmaisusignaa-
lin tehonsdatimelle 134.

10 Tehonsaadin 134 katkaisee tehon (virran)
moottorista M, jotta pysdytetddn moottorin M pydrimi-
nen, ja liukuoperaatio lopetetaan, kun moottori M py-
saytetasn.

Moottorin ohjausyksikkoon 15, jolla on kuvas-

15 sa 23 esitetty ylld oleva rakenne, voidaan asentaa
toinen kytkin SW toiseen pé&ddkappaleeseen 60. Toisen
padkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan ilman kyt~
kentdoperaatiota lisdkytkimen asemesta.

Kuva 24 on vuokaavio, joka esittdad menetelmén

20 toisen pédédkappaleen 60 1liu’uttamiseksi ensimmdiseen
padkappaleeseen 50 nahden kayttamalla kuvan 23 mootto-
rin ohjausyksikksd 150. Toinen péddkappale 60 liukuu

e ulkoisen voiman mukaisesti kayttdj&n manuaalisen kay-
."a to¥n mukaisesti moottorin M manuaaliseksi kayttdmiseksi
P 25 vaiheessa S$31. Kun moottori M pyérii manuaalisesti,

moottorin tuottama kddnteinen sdhkémotorinen voima ha-

. vaitaan vaiheessa S$32.

: . Kddnteisen sdhkdémotorisen voiman ilmaisusig-

LI naali tuotetaan tehonsddatimelle 134 niin, etta kytke-
30 t&aan tehonsdadin 134 padlle valheessa $33. Kun tehon-

.J? sdadin 134 on kytketty pé&dlle, ohjaussignaali lahete-
et tadn moottorille M niin, ettd moottoria M pydritetddn
'K liu’uttamaan toista pddkappaletta 60 vaiheessa S34.

-i? Moottorin M ylikuormittuminen, Jjoka tapahtuu,
:ﬁf 35 kun toista pddkappaletta 60 estetd&n liukumasta ensim-
% miaisella pddkappaleella 50, havaitaan vaiheessa S35.

voest Taman jdlkeen tehonsdddin 134 kytketddn pois p&aalti,
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kun havaitaan moottorin M ylikuormittuminen vaiheessa
S36.

Moottorin ohjaussignaalia estetddn valitty-
mastd moottoriin M, kun tehonsaddin 134 kytket&dan pois
padaltd vaiheessa 837, ja moottori M pysdhtyy, kun
moottorin ohjaussignaalia ei vadlitetd moottoriin M
niin, ettd toisen paddkappaleen 60 liukuoperaatio lope-
tetaan vaiheessa S38.

Liukutyyppisessd matkapuhelimessa, Jjolla on
edelld kuvattu rakenne ja vaiheiden 831-338 mukainen
menetelmd, moottorin M tuottama k&&dnteinen sdhkémoto-
rinen voima havaitaan, kun toinen p&dkappale 60 liukuu
manuaalisesti kdyttédjédn manuaalisen kaytdn tuottaman
ulkoisen voiman mukaisesti niin, ettd toisen padkappa-
leen 60 automaattinen liukuoperaatio toteutetaan, ja
toisen pddkappaleen 60 liukuoperaatio lopetetaan auto-
maattisesti.

Kuten edelld kuvattiin matkapuhelimessa, joka
on rakennettu esilld olevan keksinndn edelld kuvattu-
jen sovellusten mukaisesti, toinen pdékappale voi ma-
nuaalisesti tai automaattisesti liukua ensimmédiseen
padkappaleeseen ndhden liukuyksikdén mukaisesti, joka
liukuyksikksd sis&dltdd hammastangon ja rattaan tai kit-
kaelimen niin, ettd kdyttdjalld on siten katevd matka-
puhelin.

Lisdksi kytkimen mikd tahansa lisdtoiminto
lopettamaan toisen pdadkappaleen liukuoperaatio ei ole
tarpeen, ja mikd tahansa lisdkytkin lopettamaan toisen
padkappaleen liukuoperaatio el ole tarpeen, siten véa-
hentden matkapuhelimen valmistuskustannuksia. Koska
toista pddkappaletta voidaan kaytt&d kytkimend ohjaa-
maan moottoria pydrimddn, kayttdjén ei tarvitse 1oytda
kytkintd aktivoimaan moottoria, siten tuottaen kate-
vammén matkapuhelimen.

Vaikka edelld on esitetty ja selitetty muuta-
ma esilld olevan keksinndén edullinen sovellus, alan

ammattimiehet ymmidrtavit, ettd tahdn sovellukseen voi-
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daan tehdd muutoksia poikkeamatta keksinndén perusaja-
tuksesta ja luonteesta, jonka keksinnén suojapiiri on

madritetty vaatimuksissa ja niiden ekvivalenteissa.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Matkapuhelin, joka k&sittada:

ensimmdisen pddkappaleen (50), joka sisdltdd moot-
torin akselilla, elastisen elimen (122, 84, 84’), joka
elastisesti tukee moottoria (M, 70, 70’), ja kytkimen
(SW) moottorin aktivoimiseksi;

tehonvalitysyksikén (110), joka on kytketty moot-
torin akseliin wvastaanottamaan pyorimistehoa mootto-
rista;

rattaan (P), joka on kytketty tehonvdlitysyksik-
ké86n, jota ratasta pyOrimisteho pyorittids;

toisen pddkappaleen (60), joka on liukuvasti kyt-
ketty ensimmdiseen pddkappaleeseen (50), jolla toisel-
la péddkappaleella on rattaaseen kytketty hammastanko
(R), ja joka liukuu ensimmdiseen péadkappaleeseen ndh-
den rattaan ja hammastangon liikkeiden mukaisesti
tunnettu siitd, ettd matkapuhelin lisdksi ké&-
sittdd: liukumigen ilmaisuyksikén (210, 212, 2127),
jolla havaitaan toisen pé&d&kappaleen liukuoperaation
padttyminen moottorin ohjaamiseksi; ja

ettd mainitulla elastisella (122, 84, 84’) elimel-
14 on elastinen voima, joka on suurempi kuin pydrimis-
teho ja pienempi kuin toiseen péddkappaleeseen kohdis-
tettu ulkoinen voima liu’uttamaan toista pé&dkappaletta
engimmdiseen pddkappaleeseen ndhden, ja joka pidenne-
tddn elastisesti tukemaan moottoria toisen pddkappa-
leen automaattisessa liukuoperaatiossa ja joka puris-
tetaan kokoon estdmddn moottorin pydriminen toisen
pddkappaleen manuaalisessa liukuoperaatiossa.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd tehonvalitysyksikkd
(110) ké&sittaa:

elinparin (112, 114, 80, 82, 80’, 82’), jotka ovat
toigsilleen vastakkaisia valinnaisesti kytkemddn toinen
toisiinsa.

3. Patenttivaatimuksen 2 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu giitd, ettd elinpari kdsittda:
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urosnokan (112, 80, 80’), jonka toinen p&& on kyt-
ketty moottorin (M, 70, 70’) akseliin (S) ja jonka
toinen pdid muodostuu ulokkeena, jolla on kartiomainen
pinta, joka muodostuu sen molemmille puolille; ja

naarasnokan (114, 82, 82’), jonka toinen p&d muo-
dostuu urasta, joka vastaa urosnokan (112, 80, 80')
uloketta, joka naarasnokka kytketddn urosnokkaan, ja
jonka toinen pdd on kytketty rattaaseen (P) pyOrim&dn
yhdessd rattaan kanssa.

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd matkapuhelimen wura
kdsittdd uran, jolla on “-"-muoto.

5. Patenttivaatimuksen 3 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd matkapuhelimen ura
kdsittdd uran, jolla on "+”-muoto.

6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd liukumisen ilmaisuyk-
sikkd (210, 212, 212’) on jirjestetty yhteen ensimmii-
sestd ja toisesta pddkappaleesta.

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd liukumisen ilmaisuvk-
sikkdé (210, 212, 212’) on jarjestetty ensimmdiseen ja
toiseen pddkappaleeseen.

8. Patenttivaatimuksen 7 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd liukumisen ilmaisuyk-
sikkd (210, 212, 212') kasittdad:

joukon ilmaigimia, joista kullakin on kaksi koske-
tinta, Jjotka aktivoituvat, kun kaksi kosketinta kos-
kettavat toisiaan, ja jotka havaitsevat toisen pé&dkap-
paleen liukuoperaation pddttymisen kahden koskettimen
kosketuksen perusteella,.

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen matkapuhe-
lin, tunnett u gsiitd, ettd matkapuhelimen il-
maisimet on asennettu ensimmdisen pddkappaleen (50)
eri osille ja joista kukin kdsittdd paineella toimivan
kytkinliittimen, ja liukumisen ilmaisuyksikk® késittaa
toiseen pé&dkappaleeseen (60) ulokkeen, joka on muodos-
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tettu toiseen pddkappaleeseen ja joka tyoéntdd kytkin-
liittimen toimimaan, kun toisen pdéddkappaleen liukuope-
raatio pdittyy.

10. Patenttivaatimuksen 7 mukainen matkapuhe-
lin, tunnettu siitd, ettd liukumisen ilmaisuyk-
gikkd kdsittdd:

joukon kontaktittomia ilmaisimia, jotka aktivoitu-
vat kontaktittomien ilmaisimien vdlisestd etdisyydestd
ja ilmaisevat toisen péddkappaleen liukuoperaation
pdidttymisen aktivoitujen kontaktittomien ilmaisimien
mukaisesti.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kontaktittomat il-
maisimet asennetaan ensimmdisen pddkappaleeseen ja
joista kukin kdsittdd hall-elementin, joka toimii mag-
neettikentdlld, ja liukumisen ilmaisuyksikk$ kdsittaa
magneetin, joka on jdrjestetty toiseen pddkappaleeseen
muodostamaan magneettikentdn ja joka on jédrjestetty
vastaamaan vyhtd kontaktittomista ilmaisimista, kun
toisen pd&ddkappaleen 1liukuoperaatio pdédttyy, aktivoi-
maan mainitun yhden kontaktittoman ilmaisimen.

12. Matkapuhelin, joka k&sittda:

ensimmdisen pé&dkappaleen (50), joka sis&dltda kai-
uttimen (52);

toisen pddkappaleen (60), joka sis&ltda mikrofonin
(62) ja joka on liukuvasti kytketty ensimmiiseen pédd-
kappaleeseen (50);

liukuyksikén (100), joka on pybritettédvasti kyt-
ketty ensimmdiseen pdédkappaleeseen (50) ja joka pyérii
muodostamaan kitkavoiman toisen pdadkappaleen (60)
kanssa liu’uttamaan toista pddkappaletta ensimmdiseen
pddkappaleeseen nahden;

kiintoyksikén (88), joka on jdrjestetty ensimmdi-
seen pddkappaleeseen pyodritettdvdsti tukemaan liukuyk-
sikkdd tunnettu siitd, ettd matkapuhelin 1li-
sédksi kHsittdd: asennonilmaisuyksikédn (92, 92a, 94,
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94a, 92’, 94’) ilmaisemaan toisen péadkappaleen liuku-
tilaa ohjaamaan liukuyksikén liikettd; ja

ettd mainittu liukuyksikké (100) kdsittdd: mootto-
rin, joka muodostaa pyOrimisvoiman ja kitkaelimen, jo-
ka on jidrjestetty moottoriin muodostamaan kitkavoiman
toisen pddkappaleen kanssa kitkaelimen pydriessi.

13. Patenttivaatimuksen 12 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd kitkaelin késittaa:

hihnapyérdn (74), joka on tehty kumista ja joka
ympdréi moottoria pydrimédd&n yhdessd moottorin kanssa.

14. Patenttivaatimuksen 12 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kitkaelin k&sittda:

uran, joka on muodostettu kitkaelimen pinnalle
kasvattamaan kitkavoimaa.

15. Patenttivaatimuksen 12 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kitkaelin k&dsitta&a:

kohokuviojoukon, joka on muodostettu kitkaelimen
pinnalle kasvattamaan kitkavoimaa.

16. Patenttivaatimuksen 12 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisuyk-
sikké kdsittaa:

ulkoneman (92, 92', 92a), Jjoka on muodostettu
moottorin pddlle; ja

asennonilmaisusensorin (94, 94’, 94a), Jjoka on
jarjestetty vastaamaan ulkonemaa ilmaisemaan ulkoneman
pybrimistilan.

17. Patenttivaatimuksen 16 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisusen-
sori on asennettu ensimmdiseen pdikappaleeseen vastaa-
maan ulkonemaa.

18. Patenttivaatimuksen 16 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisusen-
sori (94, 94', 94a) on asennettu kiintoyksikkédn (88)
vastaamaan ulkonemaa (92, 92/, 92a).

19. Patenttivaatimuksen 12 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kiintoyksikkd (88)

~ kasittaa:
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urosnokan (80, 80’, 112), jonka toinen pda on kyt-
ketty liukuyksikkdédn ja jonka toisella paalla on ulo-
ke, jolla on kartiomaiset pinnat;

naarasnokan, (82, 82’, 114) jonka toinen pdd muo-
dostuu urasta, joka vastaa urosnokan uloketta ja jonka
toisessa pddssd on kolo; ja

elastisen elimen (84, 84’, 122), joka on jarjes-
tetty naarasnokan koloon elastisesti tukemaan naaras-
nokkaa niin, ettd naarasnokka ja urosnokka kiinnitty-
vdt toisiinsa kiinnitystilassa, yllédpitden elastisen
tilan estden urosnokan 1liikkeen, kun liukuyksikkod
pydritetddn liukuyksikén pybrimisldhteelld, joka elas-
tinen elin on kokoonpuristettu vapauttamaan urosnokan
kiinnitystilasta, kun liukuyksikk®éd pydritetddn ulkoi-
sella ldhteelld, joka on muu kuin liukuyksikén pydri-
misldhteelld.

20. Patenttivaatimuksen 19 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kiintoyksikk®$ k&a-
sittéda:

laakerin, jolla on ympyramuoto ja joka on jadrjes-
tetty liukuyksikén sivulle pydritettdvidsti tukemaan
liukuyksikkdd.,

21. Patenttivaatimuksen 12 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisuyk-
sikkdé kasittda:

magneetteja (92a), jotka on jarjestetty toisen
pddkappaleen kahdelle eri puolelle muodostamaan mag-
neettikentdn; ja

magneettikentdn ilmaisusensorin (94a), joka on
jdrjestetty ensimmdiseen pddkappaleeseen ilmaisemaan
yhden magneeteista muodostaman magneettikentén.

22. Matkapuhelin, joka kdsittda:

ensimmdisen p&dkappaleen (50), joka sisdltdd kai-
uttimen (52);

toisen piddkappaleen (60), joka sisdltdd mikrofonin
(62) ja joka on liukuvasti kytketty ensimmédiseen pdé-
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kappaleeseen, tunnet tu siitd, ettd matkapuhe-
lin lisdksi késittda:

kdyttdyksikdn, joka on jdrjestetty ensimmdiseen
pddkappaleeseen, jolla kayttdyksikdélld on pydrimisak-
seli, jolla on tehonvalityselin (80’, 82’), joka muo-
dostuu elinparista, jotka valinnaisesti kiinnittdvat
toinen toisensa ja vapauttavat toinen toisensa kdyt-
toyksikén yhdessd pddssd, ja jolla kdyttdyksikdlla on
elastinen elin, joka on jdrjestetty kayttdyksikén toi-
seen padhdn, jotta silld on elastinen voima, joka
elastisesti tukee vyhtd teholdhteestd ja tehonvdli-
tyselimestd;

kitkaelimen (300), joka pydrii yhdessd tehonvali-
tyselimen kanssa yhdessd kappaleessa muodostamaan kit-
kavoiman toisen pédkappaleen kanssa liu’uttamaan tois-
ta p8dkappaletta ensimmdiseen pddkappaleeseen ndhden;

kiintoyksikén (88), joka on jérjestetty ensimméi-
seen pddkappaleeseen pydritettdvasti tukemaan liukuyk-
sikkdd; ja

asenmnonilmaisuyksikoén (92, 94, 92a, 94a, 92’', 94')
ilmaisemaan toisen pdaddkappaleen 1liukutilaa ohjaamaan
kdyttdyksikkdd.

23. Patenttivaatimuksen 22 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kiyttdyksikdn te-
honvdlityselin késittéds:

urosnokan (80, 80’, 112), jonka toinen pdd on kyt-
ketty pyorimisakseliin ja jonka toisella pddlld on
uloke, jolla on kartiomaiset pinnat; ja

naarasnokan (82, 82’, 114), jonka toinen pdd muo-
dostuu lovesta, joka vastaanottaa ulokkeen kaltevat
pinnat valinnaisesti liittdmd&dn urosnokan ja naarasno-
kan ja vapauttamaan urosnokan naarasnokasta.

24. Patenttivaatimuksen 23 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd elastisella elimel-
14 (122, 84, 84') on elastinen voima, joka elastisesti
tukee kayttoyksikkséd liittdmd&n urosnokka naarasnokan
kanssa, yllédpitédmdédn elastista tukitilaa estdmdédn
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urosnokan pydriminen, kun kitkaelintd pydritetddn
kdyttdyksikdlld, ja olemaan kokoonpuristettu vapautta-
maan urosnokka ja naarasnokka toisistaan, kun kitka-
elintd pydritetddn ulkoisella voimalla, joka on muu
kuin kayttdyksikkd.
25. Patenttivaatimuksen 24 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd kitkaelin kdsittda:
hihnapydrédn (74), joka on tehty kumista ja joka
ympdrdi tehonvalityselimen naarasnokkaa pydrimddn yh-
dessi tehonvdlityselimen kanssa.
26. Patenttivaatimuksen 23 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd kitkaelin kdsittda:
pydSredn rullan, joka on tehty kumimateriaalista,
joka rulla on integroidusti kiinnitetty naarasnokkaan
ympdrdimddn naarasnokkaa pydrimddn yhdessd tehonvdli-
tyselimen kanssa.
27. Patenttivaatimuksen 22 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd kitkaelin kdsittaa:
joukon kitkaelimen pinnalle muodostettuja uria
kasvattamaan kitkavoimaa.
28. Patenttivaatimuksen 22 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd kitkaelin k&sittéda:
kitkaelimen pinnalle muodostetun kohokuviojoukon
kasvattamaan kitkavoimaa.
29. Patenttivaatimuksen 22 mukainen matkapu-

helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisuyk-
sikkd késittéa:

ulkoneman (92, 92', 92a), joka on mnuodostettu
kdyttoyksikén akselille; ja

asennonilmaisusensorin (94, 94’, 94a), joka on

jadrjestetty vastaamaan ulkonemaa ilmaisemaan ulkoneman
pyorimistilaa.

30. Patenttivaatimuksen 29 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisusen-
sori (94, 94’, 94a) on asennettu ensimmidiseen padkap-
paleeseen vastaamaan ulkonemaa (92, 92', 92a),.
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31. Patenttivaatimuksen 29 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisusen-
sori (94, 94', 92a) on asennettu kayttdyksikkddén vas-
taamaan ulkonemaa.

32. Patenttivaatimuksen 22 mukainen matkapu-
helin, tunnettau siitd, ettd kiintoyksikks (88)
kdsittada:

laakerin, jolla on ympyrdmuoto ja joka on upotettu
yhden kitkaelimen yhden tai molempien sivujen ympdril-
le pydritettdvédsti tukemaan kitkaelintéa.

33. Patenttivaatimuksen 22 mukainen matkapu-
helin, tunnettu siitd, ettd asennonilmaisuyk-
sikkd késittda:

magneetteja, jotka on jdrjestetty toisen pddkappa-
leen eri paikkoihin muodostamaan magneettikentdn; ja

magneettikentdn ilmaisusensorin, Jjoka on jarjes-
tetty ensimmiiseen pédkappaleeseen vastaamaan magneet-
teja, ja ilmaisemaan yhden magneeteista muodostaman
magneettisuuden.

34. Matkapuhelin, joka kédsittda:

ensimmdisen péaddkappaleen (50), joka sisdltdd moot-
torin (M, 70, 70’) akselilla, akseliin kytketyn rat-
taan (P), ja kytkimen (SW) moottorin kiyttémiseksi;

toisen pddkappaleen (60), joka kdsittdd hammastan-
gon (R), Jjoka on kytketty rattaaseen (P) liukumaan
suhteessa ensimmdiseen pddkappaleeseen tunnettu
siitd, matkapuhelin lisdksi kadsitt&d:

moottorin ohjausyksikén (150), joka on s&hkdisesti
kytketty moottoriin (M, 70, 70’') ja ensimmdisen pé&d-
kappaleen (50) kytkimeen ohjaamaan tehoa, jota sybdte-
tddn moottoriin kytkimen 1l&pi, k&yttédmddn moottoria
sybttamdlld tehoa moottoriin moottorin muodostaman
kddnteisen sdhkémotorisen voiman mukaisesti, kun moot-
toria pydritetddn ulkoisella voimalla, Jjoka on muu
kuin kytkimen aktivoiminen, ja katkaistaan teho moot-
torista, kun muodostuu moottorin ylikuormitus niin,
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ettd toisen pddkappaleen liukuoperaatio lopetetaan au-
tomaattisesti.

35. Patenttivaatimuksen 34 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd moottorin ohjausyk-
sikkod késittdd:

kdédnteisen sdhkdbmotorisen voiman ilmaisimen (132),
joka on sdhkdisesti kytketty moottoriin ilmaisemaan
kddnteistd sdhkdmotorista voimaa moottorista, ja tuot-
tamaan kddnteisen sdhkémotorisen voiman ilmaisusignaa-
lin moottorin kd&nteisen sdhkémotorisen voiman havait-
semigen mukaisesti;

ylikuormituksen ilmaisimen (104, 136), Jjoka on
sdhkdisesti kytketty moottoriin ilmaisemaan moottorin
ylikuormituksen, joka on suurempi kuin referenssivir-
ta, ja tuottamaan ylikuormituksen ilmaisusignaalin; ja

tehonsddtimen (102, 112, 122, 134), joka on s&h-
kbisesti kytketty moottoriin ja ensimmdisen padkappa-
leen kytkimeen sydtté&mddn tehoa moottoriin kddnteisen
sdhkémotorisen voiman ilmaisimen k&&dnteisen sdhkomoto-
risen voiman ilmaisusignaalin mukaisesti tai katkaise-
maan teho moottorista ylikuormituksen ilmaisimen yli-
kuormitussignaalin mukaisesti.

36. Menetelmd kdytettdvdksi matkapuhelimessa,
joka sisdltdd ensimmdisen pddkappaleen ja toisen pdd-
kappaleen, tunnettu siitd, ettd menetelmd ki-
sittas:

liu’utetaan toista pddkappaletta ensimmiéiseen pdé-
kappaleeseen ndhden manuaalisesti kohdistamalla ulkoi-
nen voima toiseen pddkappaleeseen (S31), jotta manuaa-
lisesti pydritetddn ensimmdiselle pddkappaleeseen jar-
jestettyd moottoria;

havaitaan moottorista muodostunut k#&nteinen s&h-
kémotorinen voima (S32), kun moottoria pydritetdédn ma-
nuaalisesti ulkoisella voimalla, joka on muu kuin kyt-
kimen aktivointi;

tuotetaan  kdyttdsignaali moottoriin moottorin
kdyttédmiseksi, kun havaitaan moottorin k&dadnteinen sdh-



.
*e

sese @8 sess

-

.
*se sus

-

*en
L3

. s

> oo o
. . = - -
e ses

*e

10

15

20

25

30

35

118669

58

kémotorinen voima, jotta automaattisesti liu’utetaan
toista pddkappaletta ensimmdiseen padkappaleeseen ndh-
den;

havaitaan moottorista muodostuva  ylikuormitus
(835), kun toisen pddkappaleen liukuminen estetddn; ja

katkaistaan kidyttédsignaali moottorista (S37), kun
havaitaan moottorin ylikuormittuminen niin, ettd toi-
sen pddkappaleen liukuminen lopetetaan (S38).

37. Matkapuhelin, joka kdsittda:

ensimmdisen pddkappaleen;

toisen pdadkappaleen, joka on liukuvasti kytketty
ensimmdiseen pédédkappaleeseen tunnet tu siitd,
ettd matkapuhelin lisdksi kdsittdé:

moottorin ohjausyksikén (150), joka on jédrjestetty
vhteen ensimmidisestd ja toisesta pddkappaleesta ohjaa-
maan toista pddkappaletta liukumaan ensimmdiseen pdd-
kappaleeseen ndhden ensimmdisen pdadkappaleen pituus-
suuntaisesti, ja automaattisesti lopetetaan toisen
paddkappaleen liukuoperaatio havaitsemalla moottorin
yvlikuormittuminen, moottorin pydradhdysten lukumdéré,
moottoriajan pydradhdysten ajanjakso tai lopettamalla
liukuoperaatio ennalta mddrdtyn ajanjakson jdlkeen.

38. Patenttivaatimuksen 38 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd moottorin ohjausyk-
sikkd automaattisesti aktivoi moottorin havaitsemalla
moottorin tuottaman kddnteisen sdhkdmotorisen voiman.

39. Patenttivaatimuksen 38 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd moottorin ohjausyk-
sikko késittda:

akselin, joka on kytketty moottoriin (M);

tehovalitysyksikén (110), joka on kytketty mootto-
rin akseliin vastaanottamaan pydrimisteho moottorilta;

tehonvalitysyvksikkddén (110) kytketyn rattaan (P),
jota pydrimisteho pydrittdd;

hammastangon (R), joka on jdrjestetty toiseen pdé-
kappaleeseen (60), joka hammastanko liukuu ensimm&i-
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seen pddkappaleeseen ndhden rattaan (P) ja hammastan-
gon (R) liikkeiden mukaisesti; ja

liukumisen ilmaisuyksikén, jolla havaitaan mootto-
rin ylikuormittuminen, ja pysdytetddn moottori lopet-
tamaan toisen pddkappaleen liukuoperaatio.

40. Patenttivaatimuksen 38 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd moottorin ohjausyk-
sikk® kdsittad:

liukuyksikén (100), joka on pydritettédvdsti jar-
jestetty ensimmdiseen pddkappaleeseen ja joka pydrii
muodostamaan kitkavoiman toisen pddkappaleen kanssa
liu’uttamaan toista pddkappaletta ensimmidiseen pddkap-
paleeseen ndhden;

kiintoyksikén (88), joka on jérjestetty ensimmdi-
seen pddkappaleeseen pydritettdvdsti tukemaan liukuyk-
sikkoéd; ja

asennonilmaisuyksikén (94, 94’, 94a) ilmaisemaan
toisen pd&dkappaleen liukutilaa ohjaamaan liukuyksikén
liiketta.

41. Patenttivaatimuksen 38 mukainen matkapu-
helin, tunnet tu siitd, ettd moottorin ohjausyk-
sikk$d kéasittédd:

kdyttdyksikén, joka on Jédrjestetty ensimmiiseen
pddkappaleeseen, jolla kayttdyksikdlld on pydrimisak-~
seli, jolla on tehonvdlityselin, 5joka muodostuu elin-
parista, jotka valinnaisesti kiinnittdvit toinen toi-
sensa ja vapauttavat toinen toisensa kiayttdyksikdn yh-
dessd pdidssd, ja jolla kayttdyksikdlld on elastinen
elin, joka on jarjestetty kayttoyksikdén toiseen pda-
hdn, jotta silld on elastinen voima, joka elastisesti
tukee yhtd teholdhteestd ja tehonvdlityselimestd;

kitkaelimen (300), joka pyodorii yhdessd tehonvdli-
tyselimen kanssa vhdessd kappaleessa muodostamaan kit-
kavoiman toisen paddkappaleen kanssa liu’uttamaan tois-
ta pddkappaletta ensimmiiseen péddkappaleeseen ndhden;
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kiintoyksikén (88), joka on jdrjestetty ensimméi-
seen pédkappaleeseen pydritettavésti tukemaan kitka-
elintéd; ja

asennonilmaisuyksikén (92, 92a, 94, 94’') ilmaise-
maan toisen pddkappaleen liukutilaa ohjaamaan kayt-
toyksikkoa.

42 . Matkapuhelimen menetelmd, joka kasittad:

aiheutetaan toinen pddkappale liukuvasti kytketyk-
si ensimmidiseen pddkappaleeseen;

aiheutetaan moottori jérjestettédvdksi vyhteen en-
simmdisestd ja toisesta pddkappaleesta ohjaamaan tois-
ta pddkappaletta suhteessa ensimmdiseen padkappalee-
seen ndhden ensimmdisen péddkappaleen pituussuuntaises-
ti tunnettu siitd, ettd menetelmd lisdksi kéa-
sittdd seuraavat vaiheet:

automaattisesti lopetetaan toisen péddkappaleen
liukuoperaatio havaitsemalla moottorin ylikuormittumi-
nen, moottorin pydrdhdysten lukumiddrd, moottoriajan
pydrdhdysten ajanjakso tai lopettamalla liukuoperaatio
ennalta mddrdtyn ajanjakson jalkeen.

43 . Patenttivaatimuksen 43 mukainen menetel-

mi, tunnettu siitd, ettd moottorin ohjausvksik-
ké automaattisesti aktivoi moottorin havaitsemalla

kddnteisen sdhkdmotorisen voiman moottorista.
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PATENTKRAV

1. Mobiltelefon, vilken omfattar:

en férsta huvuddel (50), vilken innehdller en
motor med en axel, ett elastiskt organ (122, 84, 84'),
vilket stéder motorn (M, 70, 70’) elastiskt, och en
kopplare (SW) for aktivering av motorn;

en kraftoverforingsenhet (110), wvilken &r
kopplad till motorns axel fdr mottagande av rotations-
kraft fran motorn;

ett hjul (P), vilket &t kopplat till kraft-
overfoéringsenheten, vilket hjul roteras av rotations-
kraften;

en andra huvuddel (60), vilken é&r glidbart
kopplad till den foérsta huvuddelen (50), vilken andra
huvuddel har en till hjulet kopplad kuggstang (R), och
vilken i foérhallande till den forsta huvuddelen glider
i enlighet med hjulets och kuggsténgens rorelser,
kdnnetecknad darav, att mobiltelefonen yt-
terligare omfattar: en glidningsdetekteringsenhet
(210, 212, 212'"), med vilken avslutande av den andra
huvuddelens glidoperation fér styrande av motorn ob-
serveras; och

att ndmnda elastiska organ (122, 84, 84’) har
en elastisk kraft, vilken ar storre &n rotationskraf-
ten och mindre &n en yttre kraft som utdvas pd den
andra huvuddelen foér foérskjutande av den andra huvud-
delen i fdrhallande till den férsta huvuddelen, och
vilken férlangs fér att elastiskt stdda motorn under
den andra huvuddelens automatiska glidoperation och
vilken pressas samman foér forhindrande av motorns ro-
tation under en manuell glidoperation av den andra hu-
vuddelen.

2. Mobiltelefon enligt patentkrav 1, k &n -
netecknad darav, att kraftéverfdringsenheten
(110) omfattar:
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ett organpar (112, 114, 80, 82, 80', 827)
vettande mot varandra £fo6r att valbart kopplas till
varandra.

3. Mobiltelefon enligt patentkrav 2, k &n -
netecknad darav, att organparet omfattar:

en hankam (112, 80, 80’), wvars ena danda 4&ar
kopplad till motorns (M, 70, 70’) axel (S) och vars
andra &dnda &r formad som en utstaende del med en ko=
nisk yta, som ar formad pa vardera sidan ddrav; och

en honkam (114, 82, 82’), vars ena &nda &r
formad som en utskarning, som motsvarar hankammens
(112, 80, 80’) utstaende del, vilken honkam kopplas
till hankammen, och vars andra &nda &r kopplad till
hjulet (P) f6r att rotera tillsammans med hjulet.

4, Mobiltelefon enligt patentkrav 3, k &dn -
netecknad darav, att mobiltelefonens utskar-
ning omfattar en utskdrning med “-"-form.

5. Mobiltelefon enligt patentkrav 3, k &n -
netecknad ddrav, att mobiltelefonens utskir-
ning omfattar en utskdrning med ”+”-form.

6. Mobiltelefon enligt patentkrav 1, k &n -
netecknad darav, att glidningsdetekteringsen-
heten (210, 212, 212') &4r anordnad i den ena av den
férsta eller den andra huvuddelen.

7. Mobiltelefon enligt patentkrav 6, k & n -
netecknad ddrav, att glidningsdetekteringsen-
heten (210, 212, 212’) &r anordnad i den férsta och
den andra huvuddelen.,

8. Mobiltelefon enligt patentkrav 7, k & n -
netecknad darav, att glidningsdetekteringsen-
heten (210, 212, 212’) omfattar:

en médngd givare, av vilka var och en har tva
kontakter, vilka aktiveras da tva kontakter berdr var-
andra, och vilka observerar att den andra huvuddelens
glidoperation slutar pa& basen av att tva kontakter be-
rér varandra.
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9. Mobiltelefon enligt patentkrav 8, k & n -
netecknad ddrav, att mobiltelefonens givare &r
installerade 1 olika delar av den férsta huvuddelen
(50) och av vilka var och en omfattar ett med tryck
fungerande kopplingsanslutningsdon, och att glidnings-
detekteringsenheten omfattar i den andra huvuddelen
(60) en utstdende del, vilken &r formad i den andra
huvuddelen och vilken skjuter kopplingsanslutningsdo-
net i funktion, da den andra huvuddelens glidoperation
upphér.

10. Mobiltelefon enligt patentkrav 7, k & n -
netecknad darav, att glidningsdetekteringsen-
heten omfattar:

en mdngd kontaktlésa givare, vilka aktiveras
av avstandet mellan de kontaktlésa givarna och detek-
terar att den andra huvuddelens glidoperation har upp-
hért i enlighet med de aktiverade kontaktlésa givarna.

11, Mobiltelefon enligt patentkrav 10,
kdnnetecknad darav, att de kontaktlésa gi-
varna installeras i den forsta huvuddelen och av vilka
var och en omfattar ett hall-element, vilket fungerar
med ett magnetfdlt, och glidningsdetekteringsenheten
omfattar en magnet, vilken &r anordnad i den andra hu-
vuddelen for bildande av ett magnetfalt, och vilken &r
anordnad att motsvara en av de kontaktlésa givarna, da
den andra huvuddelens glidoperation upphér, fér att
aktivera namnda ena kontaktldsa givare.

12. Mobiltelefon, vilken omfattar:

en férsta huvuddel (50), vilken innehdller en
hogtalare (52);

en andra huvuddel (60), wvilken innehdller en
mikrofon (62) och vilken &r glidbart kopplad till den
forsta huvuddelen (50);

en glidenhet (100), vilken &r roterbart kopp-
lad till den forsta huvuddelen (50) och wvilken roterar
fér att bilda en friktionskraft tillsammans med den
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andra huvuddelen (60) for forskjutande av den andra
huvuddelen i forhallande till den f6rsta huvuddelen;

en fast enhet (88), vilken &r anordnad i den
férsta huvuddelen for att roterbart stdda glidenheten
kdnnetecknad dédrav, att mobiltelefonen yt-
terligare omfattar: en lagesdetekteringsenhet (92,
92a, 94, 94a, 92’, 94’) for detekterande av den andra
huvuddelens glidtillstand for styrande av glidenhetens
rorelse; och

att namnda glidenhet (100) omfattar: en mo-
tor, vilken bildar en rotationskraft, och ett frik-
tionsorgan, vilket &r anordnat i motorn £fo6r bildande
av en friktionskraft med den andra huvuddelen da frik-
tionsorganet roterar.

13. Mobiltelefon enligt patentkrav 12,
kdnnetecknad darav, att friktionsorganet
omfattar:

ett remhjul (74), vilket &r bildat av gummi
och omger motorn for att rotera tillsammans med mo-

torn.

14. Mobiltelefon enligt patentkrav 12,
kdnnetecknad darav, att friktionsorganet
omfattar:

en utskdrning, vilken &r bildad pd ytan av
friktionsorganet fo6r okande av friktionskraften.

15. Mobiltelefon enligt  patentkrav 12,
kannetecknad dédrav, att friktionsorganet
omfattar:

en reliefbildmdngd, vilken &r bildad pd ytan
av friktionsorganet for okande av friktionskraften.

l6. Mobiltelefon enligt patentkrav 12,
kdannetecknad darav, att l&gesdetekterings-
enheten omfattar:

en utskjutande del (92, 92', 92a), vilken &r
bildad pa motorn; och

en l&agesdetekteringsgivare (94, 94’, 94a),
vilken &r anordnad att svara pd den utskjutande delen
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fér att detektera den utskjutande delens rotations-
tillstand.

17. Mobiltelefon enligt patentkrav 16,
kd&nnetecknad dédrav, att lagesdetekterings-

5 givaren &r installerad i den f&rsta huvuddelen att
motsvara den utskjutande delen.

18. Mobiltelefon enligt patentkrav 16,
kannetecknad ddrav, att l&agesdetekterings-
givaren (94, 94’, 94a) &r installerad i den fasta en-

10 heten (88) att svara mot den utskjutande delen (92,
92’, 92a).

19. Mobiltelefon enligt patentkrav 12,
kdnnetecknad darav, att den fasta enheten
(88) ytterligare omfattar:

15 en hankam (80, 80’, 112), wvars ena &nda &r
kopplad till glidenheten och pad vars andra &nda finns
en utstdende del med konformade ytor;

en honkam (82, 82", 114) vars ena &nda utgérs
av en utskadrning, vilken motsvarar hankammens utstden-

20 de del och i vars andra &nda finns en urholkning; och

ett elastiskt organ (84, 84’, 122), vilket &ar
anordnat 1 honkammens urholkning fér att elastiskt
stdda honkammen sa, att honkammen och hankammen fasts

. vid varandra i ett fasttillstdnd, uppehillande ett

oot 25 elastiskt tillstand som forhindrar hankammens roérelse,

dd glidenheten roteras med en glidenhetens rotations-

kdlla, vilket elastiska organ &r hoppressat fér 18sgo-

rande av hankammen fran f&sttillstdndet, d& glidenhe-
ten roteras med en yttre k&lla, vilken &r nagon annan

-
.
-
e

saes 8¢ sasa
.
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30 &n glidenhetens rotationskidlla.

3. 20. Mobiltelefon enligt patentkrav 19,
}.: kdnnetecknad darav, att den fasta enheten
2?‘ omfattar:

?'" ett lager, som &ar ringformat och vilket &r
T 35 anordnat p& sidan av glidenheten fo&r att roterbart

. e stdda glidenheten.
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21. Mobiltelefon enligt patentkrav 12,
kd&nnetecknad darav, att l&gesdetekterings-
enheten omfattar:

magneter (92a), vilka &r anordnade pd tva
olika sidor om den andra huvuddelen f6r bildande av
ett magnetfdlt; och

en magnetfdalt detekteringsgivare (94a), vil-
ken ar anordnad i den foérsta huvuddelen f&6r att detek-
tera ett magnetfdlt genererat av en av magneterna.

22. Mobiltelefon omfattande:

en forsta huvuddel (50), vilken inneh&ller en
hogtalare (52);

en andra huvuddel (60), vilken innehdller en
mikrofon (62) och vilken &r glidbart kopplad till den
forsta huvuddelen, kdannetecknad darav, att
mobiltelefonen ytterligare omfattar:

en drivenhet, vilken &r anordnad i1 den forsta
huvuddelen, vilken drivenhet har en drivaxel, med en
ett kraftéverfoédringsorgan (80’7, 82’), vilket &r bildat
av ett organpar, vilka alternativt f&ster varandra och
frigér varandra i den ena &ndan av drivenheten, och
vilken drivenhet har ett elastiskt organ, vilket &r
anordnat i den andra &dndan av drivenheten, f&r att det
har en elastisk kraft, vilken elastiskt stoder det ena
av kraftkdllan och kraftéverforingsorganet;

ett friktionsorgan (300), wvilket roterar
tillsammans med kraftéverfdéringsorganet i en del f£fér
bildande av en friktionskraft med den andra huvuddelen
fér glidande av den andra huvuddelen i f&rh&llande
till den férsta huvuddelen;

en fast enhet (88), vilken &r anordnad i den
férsta huvuddelen f6r att roterbart stdéda glidenheten;
och

en ldgesdetekteringsenhet (92, 94, 92a, 94a,
92’, 94’) f6r detekterande av den andra huvuddelens
glidtillstand att styra drivenheten.
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23. Mobiltelefon enligt patentkrav 22,
kdnnetecknad darav, att drivenhetens kraft-
6verforingsorgan omfattar:

en hankam (80, 80’, 112), vars ena &nda &r
kopplad till rotationsaxeln och i vars andra 4&nda
finns en utstaende del med konformade ytor; och

en honkam (82, 82’, 114), vars ena &nda ut-
gérs av en utskdrning, vilken tar emot den utstlende
delens lutande ytor f6r att alternativt sammanfoga
hankammen och honkammen och frigéra hankammen fran
honkammen.

24. Mobiltelefon enligt patentkrav 23,
kd&nnetecknad ddrav, att det elastiska orga-
net (122, 84, 84’) har en elastisk kraft, vilken elas-
tiskt stoder drivenheten fér att férena hankammen och
honkammen med varandra, fér att uppehdlla ett elas-
tiskt stodtillstand for att férhindra att hankammen
roterar, ndr friktionsorganet roteras med drivenheten,
och for att vara sammanpressad foér frigdrande av han-
kammen och honkammen fran varandra, nir friktionsorga-
net roteras med en yttre kraft, som &r annan 4n kraf-
ten fran drivenheten.

25, Mobiltelefon enligt patentkrav 24,
kdnnetecknad dédrav, att friktionsorganet
innehdller:

ett remhjul (74), vilket &r gjort av gummi
och vilket omger kraftéverfdringsorganets honkam att
rotera tillsammans med kraftdverfédringsorganet.

26. Mobiltelefon enligt patentkrav 23,
kannetecknad ddrav, att friktionsorganet
omfattar:

en rund rulle, vilken ar gjord av gummimate-
rial, wvilken rulle &r integrerat fast vid honkammen
fér att omge honkammen att rotera tillsammans med
kraftéverforingsorganet.
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27. Mobiltelefon enligt  patentkrav 22,
kdnnetecknad darav, att friktionsorganet
omfattar:

en mangd pd friktionsorganets yta bildade ut-
skdrningar for dkande av friktionskraften.

28. Mobiltelefon enligt  patentkrav 22,
kdannetecknad dérav, att friktionsorganet
innehaller:

en pa friktionsorganets yta bildad relief-
bildmdngd for 6kande av friktionskraften.

29. Mobiltelefon enligt  patentkrav 22,
kdannetecknad darav, att l&gesdetekterings-
enheten omfattar:

en utskjutande del (92, 92’, 92a), vilken A&r
bildad p& drivenhetens axel; och

en l&gesdetekteringsgivare (94, 94’, 94a),
vilken &r anordnad att svara mot den utstdende delen
fér detekterande av den utstaende delens rotations-
tillstand.

30. Mobiltelefon enligt patentkrav 29,
kd&nnetecknad darav, att lagesdetekterings-
givaren (94, 94', 94a) &ar installerad i den forsta hu-
vuddelen att svara mot den utstdende delen (92, 92/,
92a).

31. Mobiltelefon enligt patentkrav 29,
kdnnetecknad ddrav, att l&agesdetekterings-
givaren (94, 94’, 92a) 4r installerad i drivenheten
att motsvara den utstdende delen.

32. Mobiltelefon enligt patentkrav 22,
kédnnetecknad dédrav, att den fasta enheten
(88) omfattar:

ett lager, med ringform och vilket &r ned-
sdnkt omkring friktionsorgans ena eller bada sidor for
att roterbart stoéda friktionsorganet.

33. Mobiltelefon enligt patentkrav 22,
kdnnetecknad ddrav, att ldgesdetekterings-

enheten omfattar:
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magneter, vilka &r anordnade pa olika stallen
i den andra huvuddelen f6r bildande av ett magnetfalt;
och

en magnetfdltsdetekteringsgivare, vilken é&r
anordnad i den forsta huvuddelen f£f6r att svara mot
magneterna, och detektera magnetismen som bildas av en
av magneterna.

34. Mobiltelefon, vilken omfattar:

en fdérsta huvuddel (50), vilken omfattar en
motor (M, 70, 70’) med en axel, ett till axeln kopplat
hjul (P), och en kopplare (SW) for drivande av motorn;

en andra huvuddel (60), wvilken omfattar en
kuggstang (R), vilken &r kopplad till hjulet (P) for
att glida i fo6rhallande till den férsta huvuddelen,
kdnnetecknad ddrav, att mobiltelefonen yt-
terligare omfattar:

en styrenhet (150) £f6r motorn, vilken &r
elektriskt kopplad till motorn (M, 70, 70’) och till
den forsta huvuddelens (50) kopplare fér styrande av
kraften, som matas till motorn genom Kkopplaren, fér
drivande av motorn genom att mata kraft till motorn
enligt en av motorn genererad omvdnd elektromotorisk
kraft, ndr motorn roteras med en yttre kraft, vilken
dr nagon annan &n aktivering av kopplaren, och kraften
fran motorn avbryts, d& motorn o&verbelastas s&, att
den andra huvuddelens glidoperation avslutas automa-
tiskt.

35. Mobiltelefon enligt patentkrav 34,
kdnnetecknad darav, att motorns styrenhet
omfattar:

en givare (132) fér en omviand elektromotorisk
kraft, vilken &8r elektriskt ansluten till motorn fér
detektering av en omvand elektromotorisk kraft fréan
motorn, och fér producerande av en omvand elektromoto-
risk krafts detekteringssignal enligt detekteringen av
motorns omvanda elektromotorisk kraft;
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en Overbelastningsgivare (104, 136), vilken
ar elektriskt kopplad till motorn fér att detektering
av motorns Overbelastning, vilken &r stdrre &n en re-
ferensstrém, och f6r att producera en overbelastnings-
detekteringssignal; och

en kraftregulator (102, 112, 122, 134), vil-
ken 4&r elektriskt kopplad till motorn och till den
forsta huvuddelens kopplare f6r matande av kraft till
motorn enligt givarens £f6r omvand elektromotorisk
kraft omvdnda elektromotoriska krafts detekteringssig-
nal eller avbryta kraften fran motorn enligt o&verbe-
lastningsgivarens Overbelastningssignal.

36. Forfarande fo6r att anvdndas i en mobilte-
lefon, vilken omfattar en foérsta huvuddel och en andra
huvuddel, kdnnetecknat darav, att foérfaran-
de omfattar:

manuell foérskjutande av den andra huvuddelen
i forhallande till den férsta huvuddelen genom att
rikta en yttre kraft pd den andra huvuddelen (S31), sa
att motorn, som anordnats i den forsta huvuddelen ro-
teras manuellt;

detekterande av en omvédnd elektromotorisk
kraft (S32) producerad i motorn, ndr motorn roteras
manuellt med den yttre kraften, vilken &r nagon annan
an aktivering av kopplaren;

producerande av en driftsignal till motorn
for drivande av motorn, da motorns omvadnda elektromo-
toriska kraft detekteras, sa att den andra huvuddelen
forskjuts automatiskt 1 foérhdllande till den férsta
huvuddelen; 000

i motorn detekteras en Overbelastning (S35)
som bildas, d& forskjutningen av den andra huvuddelen
férhindras; och

drivsignalen fran motorn avbryts (S37), néar
overbelastningen av motorn detekteras sa, att glidan-
det av den andra huvuddelen avslutas (S38).

37. Mobiltelefon, vilken omfattar:
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en forsta huvuddel;

en andra huvuddel, vilken &r glidbart anslu-
ten till den forsta huvuddelen, k&dnnetecknad
ddrav, att mobiltelefonen ytterligare omfattar:

en motor styrenhet (150), wvilken &r anordnad
i den ena av den forsta och den andra huvuddelen, f6r
styrning av den andra huvuddelen att i férhallande
till den forsta huvuddelen glida i léngdriktningen av
den forsta huvuddelen, och att automatiskt avsluta den
andra huvuddelens glidoperation genom att detektera
dverbelastningen av motorn, motorns rotationers antal,
tidsintervallen for motortidens rotationer eller genom

att avsluta glidoperationen efter en forutbestamd

tidsintervall.
38. Mobiltelefon  enligt patentkrav 38,
kannetecknad darav, att motorns styrenhet

automatiskt aktiverar motorn genom att detektera den
omvanda elektromotoriska kraften som motorn produce-
rar.

39. Mobiltelefon enligt patentkrav 38,
kdnnetecknad darav, att motorns styrenhet
omfattar:

en axel, vilken ar kopplad till motorn (M);

en kraftoverforingsenhet (110), vilken &r an-
sluten till motorns axel for mottagande av rotations-
kraft fran motorn;

ett till kraftéverfdringsenheten (110) anslu-
tet hjul (P), vilken roteras av rotationskraften;

en kuggstang (R), vilken &r anordnad i den
andra huvuddelen (60), vilken kuggstdng glider i for-
hallande till den f®6rsta huvuddelen enligt hjulets (P)
och kuggstangens (R) rérelser; och

en glidningsdetekteringsenhet, med vilken mo-
torns o©verbelastning observeras, och motorn stannas
fér att stanna den andra huvuddelens glidoperation.
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40. Mobiltelefon enligt patentkrav 38,
kdannetecknad dédrav, att motorns styrenhet
omfattar:

en glidenhet (100), wvilken 4ar roterbart an-
ordnad i den fo6rsta huvuddelen och vilken roterar fér
att bilda en friktionskraft med den andra huvuddelen
genom att forskjuta den andra huvuddelen i férhallande
till den forsta huvuddelen; ,

en fast enhet (88), wvilken 4r anordnad i den
foérsta huvuddelen f6r att roterbart stdda glidenheten;
och

en ldgesdetekteringsenhet (94, 94'’, 94a) for
detekterande av den andra huvuddelens glidtillstand
att styra glidenhetens rodrelse.

41. Mobiltelefon enligt patentkrav 38,
kadannetecknad ddrav, att motorns styrenhet
omfattar:

en drivenhet, vilken &r anordnad i den férsta
huvuddelen, vilken drivenhet har en rotationsaxel med
ett kraftoverfdringsorgan, vilket utgdrs av ett organ-
par, som alternativt faster varandra och frigdr var-
andra 1 drivenhetens ena &nda, och vilken drivenhet
har ett elastiskt organ, som &r anordnat i drivenhe-
tens andra dnda, sa att den har en elastisk kraft,
vilken elastiskt stéder den ena av kraftkillan och
kraftéverféringsorganet;

ett friktionsorgan (300), vilket roterar
tillsammans med kraftéverfédringsorganet i en del for
bildande av n friktionskraft med den andra huvuddelen
genom férskjutande av den andra huvuddelen i f6rhdl-
lande till den férsta huvuddelen;

en fast enhet (88), som &r anordnad i den
forsta huvuddelen fér att roterbart stoda friktionsor-
ganet; och

en ldgesdetekteringsenhet (92, 92a, 94, 94')
for detekterande av den andra huvuddelens glidtill-
stadnd fo6r styrande av drivenheten.
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42. Forfarande £foér mobiltelefon, vilket om-
fattar:

anordnande av en andra huvuddel glidbart
kopplad till en férsta huvuddel;

anordnande av en motor placerbar i en av den
forsta eller den andra huvuddelen fér styrande av den
andra huvuddelen i férhadllande till den férsta huvud-
delen i den forsta huvuddelens lé&ngdriktning, k & n -
netecknat darav, att foérfarandet ytterligare
omfattar fdljande skeden:

den andra huvuddelens glidoperation avslutas
automatiskt genom detekterande av oOverbelastning av
motorn, antalet rotationer i motorn, motortidens rota-
tioners tidsintervall eller genom att avsluta glidope-
rationen efter en forutbestamd tidsintervall.

43. Forfarande enligt patentkrav 43, k & n -
netecknat darav, att motorns styrenhet automa-
tiskt aktiverar motorn genom att detektera en omvind
elektromotorisk kraft fran motorn.
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