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Liikkumisavustin

Keksinnon kohteena on siihen kohdistuvan itsendisen suo-

javaatimuksen johdanto-osan mukainen liikkumisavustin.

Patentissa US 7,866,677 on esitetty rollaattori, Jjossa
on runko, Jjonka vastakkaisilla sivuilla on kyynarnojat
ja sen kulmissa pydrat. Ko. laitteessa on lisdksi elimet
kyynarnojien korkeuden sadtamiseksi alustan suhteen Jja
niiden keskindisen etdisyyden saatamiseksi poikittais-
suunnassa rungon pituussuunnan suhteen. Rollaattorin
etu- Jja takapydrat on jarjestetty pystysuorien akselien
ympari kiertyviksi siten, ettd etupydrat ovat vapaasti
kiertyvat ja takapydrat rungon leveyttd muutettaessa ni-
velvarsimekanismin toimesta “automaattisesti” rungon pi-

tuussuuntaisesti asettuviksi.

Tassa ratkaisussa on mahdollista muuttaa kyyndrnojien
etdaisyytta toisistaan poikittaissuunnassa runkoon kuulu-
via runko-osia toistensa suhteen pystysuoran akselin ym-
pari kiertam&lla, jolloin myds rollaattorin pydrat liik-
kuvat samalla toistensa suhteen, mika vahentda merkitta-
vasti rollaattorin tukevuutta vastakkaisilla sivuilla
olevien pydrien poikittaissuuntaisen etdisyyden pienen-
tyessa. Haittana tamé&n tyyppisessa ratkaisussa on myds
se, ettd rollaattoria kayttavan henkildn painopiste on
vastaavalla tavalla kuin tavanomaisia rollaattoreita
kaytettaessa rollaattorin takapuolella, minka vuoksi
rollaattoria kayttavan ryhti pyrkii helposti taittumaan

kumaraan. Lisaksi rollaattorin kulkusuuntaan sdatyvien
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takapydrien vuoksi rollaattorin kaytettavyys erityisesti

ahtaissa tiloissa ei ole tyydyttava.

Edelleen patentissa US 9,289,347 on esitetty 1liikku-
misavustin vastaavaan tarkoitukseen, Jjossa on poikit-
taissuunnassa tarkasteltuna kiintean rakenteen omaava,
kyynarnojilla ja pystysuorien akselien ympari kiertyvil-
la etupyodrilla varustettu perusrunko. Perusrungon vas-
takkaisilla sivuilla oleviin pystypilareihin on kytketty
kayttdasennosta valmiusasentoon liikutettavat rakenne-
osat, Jjoihin on kytketty liikkumisavustimen pituussuun-
nassa olevat takapyodrat. Liikkumisavustimessa on lisaksi
elimet kyynarnojien korkeuden s&atamiseksi, Jjotka on to-
teutettu rungon pystypilareihin saadettaviin korkeuksiin
asetettavilla Jatkovarsilla. Liikkumisavustimessa on
myds elimet kyynadrnojien kallistuskulman saatamiseksi,
jotka on toteutettu jatkovarsiin pystysuorassa tasossa

kdantyvin kyynédrnojin.

Suhteessa tavanomaisiin rollaattorikonstruktioihin, on
tdssa ratkaisussa etuna se, ettda sen perusrunko on jar-
jestetty mahdollistamaan 1liikkumisavustinta kayttavan
henkildén painopisteen sdilyminen pydrien maarittaméan
alueen sisapuolella, mika parantaa liikkumisavustimen
kaytettavyyttd edesauttamalla myds osaltaan 1liikku-
misavustinta kayttavan henkildn ryhdin sdilymistd parem-
pana kuin tavanomaista rollaattoria kaytettdessa. Ko.
ratkaisu ei kuitenkaan mahdollista kyyndrnojien saata-
mistda poikittaissuunnassa liikkumisavustinta kayttavalle
sopivaksi. Liikkumisavustin on lisdksi varustettu is-

tuinosalla, Jjonka sijainti perusrungon etupuolella on
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kuitenkin epdedullinen sen rajoittaessa liikkumisavus-
tinta ka&yttavan henkildn jalkojen liikettd sekad toisaal-
ta sen sijaitessa ns. vaarinpain suhteessa kyynarnojien
hallintalaitteisiin esim. kyynarnojien korkeuden tai

kallistuskulman saatoa varten istuimella istuttaessa.

Nyt esilld olevan keksinndén mukaisen liikkumisavustimen
tarkoituksena on saada aikaan ratkaiseva parannus edella
esitettyihin ongelmiin ja siten kohottaa selvasti alalla
vaikuttavaa tekniikan tasoca. Taman tarkoituksen toteut-
tamiseksi keksinndén mukaiselle liikkumisavustimelle on
tunnusomaista se, mitda on esitetty siihen kohdistuvan

itsendisen suojavaatimuksen tunnusmerkkiosassa.

Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen ta&rkeimpind etuina
mainittakoon sen konstruktion ja kayton yksinkertaisuus
sekda sen monipuolinen toiminnallisuus mahdollistaen sen
turvallisen kayton myds ahtaissa tiloissa siihen kuulu-
vien pydrien valisten etadisyyksien pysyessa Jjatkuvasti
vakiona riippumatta liikkumisavustinta kayttavan henki-

16n koosta.

Liikkumisavustinta kayttavan henkildn on helppo pysya
“automaattisesti” optimaalisesti sijoittuneena 1liikku-
misavustimen suhteen ja hyvadssa ryhdissa liikkumisavus-
timen monipuolisten sdatdémahdollisuuksien ansiosta, jol-
loin liikkumisavustinta kayttavan henkilén koko, 1liik-
keet, terveydentila tai 1liikkumisavustimen erilaiset
saadot eivat heikennd henkildn tuentaa liikkumisavustin-
ta kayttdessa. Liikkumisavustinta kayttédvan henkildn ei

tarvitse mydskaan huolehtia omasta tuennastaan liikku-
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istuimella istuessaan liikkumisavustinta s&aataessdaan.

Lisdaksi liikkumisavustimen mahdollistaessa edelleen sita
kayttavan henkilon kdsien vapaamman toiminnan, on esim.
ovien, puhelimen tai hissin kayttd tai erilaisten tava-
roiden kasittely mahdollista suorittaa ongelmitta ilman,
ettd henkildn tuenta heikentyy. Lisaksi on mahdollista
saataa seka kasinojien korkeutta etta niiden kallistusta
siten, ettd henkilon tuenta myds talta osin sailyy opti-
maalisena seka liikkumisavustinta kaytettdessa etta sita

saadettaessa.

Erityisen tarked ominaisuus nyt esilld olevassa keksin-
nossa on edelleen se, etta liikkumisavustimen kasinojien
etdisyyttd on mahdollista saataa taysin vyksilollisesti
ilman, etta pydrien keskindinen etaisyys muuttuu tai ka-

sinojien saadetty kaltevuus muuttuu.

Liikkumisavustimien kaikkien pydrien ollessa edelleen
edullisesti pystyakselien ympari vapaasti kiertyvia mah-
dollistuu liikkumisavustimen optimaalinen toiminnalli-
suus seka ketteryys erityisesti ahtaissa tiloissa, minka
lisdksi operointi erilaisissa tilanteissa helpottuu mer-
kittavasti. Keksinnén mukaisen liikkumisavustimen ansi-
osta on na&in ollen mahdollista myds tehostaa sita kayt-
tavan henkildén kehon hallintaa, kuntoutusta Ja kunnon

yllapitoa.
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Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen muita edullisia
sovellutuksia on esitetty siihen kohdistuvissa ep&ditse-

naisissa suojavaatimuksissa.

Seuraavassa selityksessa keksintdad havainnollistetaan
vksityiskohtaisesti samalla oheisiin piirustuksiin viit-

taamalla, Jjoissa

kuvassa 1
on esitetty sivukuvantona erastada -edullista
keksinnon mukaista liikkumisavustinta sen
kayttotilanteessa,

kuvassa 2
on esitetty keksinnodon mukaista liikkumisavus-

tinta ylhaaltapain kuvattuna,

kuvissa 3a ja 3b
on esitetty keksinnon mukaista liikkumisavus-
tinta edestapain kuvattuna sen kyynadrnojien
ollessa keskindiselta etaisyydeltadan kahdessa

eri kayttdasennossa,

kuvissa 4a ja 4b
on esitetty keksinnodon mukaisen liikkumisavus-
timen etukuvantoa sen istuimen valmius- Ja

kayttdasennossa,

kuvissa 5a ja 5b
on esitetty keksinndén mukaisen liikkumisavus-
timen sivukuvantoa sen istuimen ollessa valmi-

usasennossa ja lstuinasentoon kaannettyna, ja
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kuvassa 6
on esitetty keksinnoéon mukaista liikkumisavus-

tinta kokoontaitettuna.

Keksinnon kohteena on liikkumisavustin, Jjossa on runko
1, Jjonka vastakkaisilla sivuilla on kyynarnojat 2 Jja
sen kulmissa pydrat 3a, 3b. Lisdksi rungossa on ainakin
elimet 4a, 4b ja/tai 4c kyynarnojien korkeuden h saata-
miseksi alustan suhteen, niiden keskindisen etdisyyden
sadtamiseksi poikittaissuunnassa p rungon pituussuunnan
s suhteen ja/tai niiden kallistuskulman a saatamiseksi.
Etupydrat 3a ja/tai takapydrat 3b on jarjestetty pys-
tysuorien akselien ympari kiertyviksi w ja/tai rungon
pituussuuntaisesti s lukituiksi/ lukittaviksi. Runko on
edelleen jarjestetty mahdollistamaan liikkumisavustinta
kdayttavan henkildn painopisteen PP sailyminen kuvasta 2
ilmenevalla periaatteella pydrien 3a, 3b maarittaméan
alueen A sisapuolella. Runko 1 koostuu esim. kuviin 1,
5a, 5b Jja 6 wviitaten kahdesta runko-osasta 1la, 1b,
joista ensimmainen runko-osa la on varustettu etupyo-
rilla 2a ja toinen runko-osa 1lb takapyorilla 3b. Lisak-
si elimet 4b kyynadrnojien 2 keskindisen etdisyyden L
sadtamiseksi poikittaissuunnassa p rungon pituussuunnan
s suhteen on jarjestetty rungon 1 kokonaisleveytta TW
muuttamatta, jolloin ne ka&sittavat ensimmdisessa runko-
osassa la olevat, pystysuorien akselien ympari kierty-
vat w ja haluttuun kiertoasentoonsa lukittavat F1 kaan-
tovarret 4bl. Kuvissa 3a Ja 3b on esitetty 1liikku-
misavustin, Jjonka kyynarnojat 2 ovat keskindiseltad

etdisyydeltaan kahdessa L1, L2 eri kayttoasennossa.
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Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edullisena sovel-
lutuksena elimet 4a kyynarnojien 2 korkeuden h saatami-
seksi alustan suhteen kasittavat esim. kuviin 1, 5a, 5b
ja 6 viitaten kaantoévarsiin 4bl pystysuorassa suunnassa
liikkuvasti z kytketyt ja niihin haluttuun korkeusasen-
toonsa lukittavat F2 saatovarret 4al, joiden yhteyteen

kyyndrnojat 2 on kytketty.

Edelleen edullisena keksinndén mukaisen liikkumisavusti-
men sovellutuksena sen saatdovarsien 4al lukitus F2 ha-
luttuun korkeusasentoonsa kaantovarsiin 4bl on Jjarjes-
tetty pikalukitusperiaatteella, kuten esim. kuvista 3a,
3b ilmenevalla, mainittujen osien keskinaisella jousi-
kuormitteisella reika-lukitustappijarjestelylla tai

vastaavalla.

Edelleen edullisena keksinndén mukaisen liikkumisavusti-
men sovellutuksena sen elimet 4c kyynarnojien 2 kallis-
tuskulman a saatamiseksi kasittavat esim. kuviin 1, 5a
ja 5b viitaten kyynadrnojien ja saatovarsien 4al valiset
kiertomekanismit 3cl kyyndrnojien kiertdmiseksi t pys-
tysuorassa tasossa Jja niiden haluttuun kallistusasen-
toonsa lukitsemiseksi F3. Edelld mainituissa lukituk-
sissa F1 ja F3 on hyodynnetty edullisesti erityisesti

polkupydrakaytossa yleisia pikalinkkuja.

Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edelleen edulli-
sena sovellutuksena ensimmadinen ja toinen runko-osa la,
1b kasittavat esim. kuviin 1, 5a, 5b ja 6 viitaten si-

vusuunnassa tarkasteltuna niveldintijadrjestelyllad 5,
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kuten taittosaranalla tai vastaavalla, toistensa suh-
teen pystysuorassa tasossa kiertyvat, alapaistaan pyo-
rilla 3a, 3b varustetut putki- tai tankorakenteet 1liik-
kumisavustimen valmiusasentoonsa kokoon taittamista ja

kayttdasentoonsa avaamista varten.

Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edelleen edulli-
sena sovellutuksena sen kaikki pyorat 3a, 3b on jarjes-
tetty pystysuorien akselien ympari kiertyviksi w, mika
mahdollistaa liikkumisavustimen optimaalisen ketteryy-
den myds ahtaissa tiloissa seka sita kayttavan henkildn
vaivattoman lahelle paasyn esim. hissin kayttovalikolle

Jjne.

Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edelleen edulli-
sena sovellutuksena toinen runko-osa 1lb k&sittaa kuvis-
sa 1, 4a, 4b, 5a ja 5b esitetyn mukaisesti valmiusasen-
nossaan liikkumisavustimen pituussuuntaisiin s tasoihin
pystyasentoon lukittavat Jja kayttdasentoonsa pituus-
suuntaisten s kiertoakselien ympari kiertyvat v is-

tuinosat 6.

Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edelleen edulli-
sena sovellutuksena pydrien 3a, 3b jarrutusmekanismit 7
on jarjestetty kaytettaviksi kyynarnojien 2 kaksi- tai
useampliosaisia rakenneosia 2a, 2b toistensa suhteen
liikuttamalla, missa yhteydessa on luonnollisesti mah-
dollista hyddyntda myds esim. kuvassa 2 esitetyn mu-
kaista Jjoystick -periaatteella kéaytettavaa kahvaosaa

2C.
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Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edelleen edulli-
sena sovellutuksena sen kierto-, kaanto-, kallistus-,
lukitus-, saatoé- ja/tai jarrutusmekanismit on jarjes-
tetty toimiviksi mekaanisesti, pneumaattisesti Jja/tai
hydraulisesti kaytettavin toimielimin, jolloin mekaani-
set ja/tai hydrauliset voimansiirrot on mahdollista
jarjestdaa ainakin osittain rungon sisdpuolisesti kulke-

viksi.

Keksinnon mukaisen liikkumisavustimen edelleen edulli-
sena sovellutuksena sen kierto-, kaanto-, kallistus-,
lukitus-, s&aaté- ja/tail jarrutusmekanismit on jarjes-
tetty toimiviksi radiotaajuisesti langattomasti kaytet-

tavin toimielin.

On selvaa, ettd keksintd el rajoitu edellda esitettyihin
tai selitettyihin sovellutuksiin, wvaan sita keksinnon
perusajatuksen puitteissa muunnella hyvinkin monilla ta-
voin riippuen liikkumisvustimen runkomateriaalista, mika
vol olla esim. puuta tai bambua, tai se voi olla esim.
alumiinista, teradksesta tai komposiittimateriaalista,
kuten hiilikuidusta valmistettua putkiprofiilia jne. Li-
saksi on selvaa, etta piirustuksissa esitetyn mukaisesti
lukituksissa kaytettavat pikalinkut on mahdollista to-
teuttaa myds muun tyyppisin lukitusjarjestelyin. Vastaa-
vasti esim. Jjarrutusmekanismit on mahdollista toteuttaa
esim. rumpu-, levy-, vannejarruperiaatteella esim. me-
kaanista Jja/tai hydraulista voimavalitysta hyodyntden
tai langattomasti radiotaajuisesti toimivia ohjaimia Jja

toimilaitteita hyddyntamalla.
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Suojavaatimukset:

1. Liikkumisavustin, Jjossa on runko (1), jonka vas-
takkaisilla sivuilla on kyynarnojat (2) Jja sen kulmissa
pyorat (3a, 3b), Jolloin rungossa on ainakin elimet
(4da, 4b ja/tai 4c) kyynarnojien korkeuden (h) sdatami-
seksi alustan suhteen, niiden keskindisen etaisyyden
sadtamiseksi poikittaissuunnassa (p) rungon pituussuun-
nan (s) suhteen ja/tai niiden kallistuskulman (a) saa-
tamiseksi, Jjolloin etupydrat (3a) Ja/tai takapyorat
(3b) on jarjestetty pystysuorien akselien ympari kier-
tyviksi (w) Jja/tai rungon pituussuuntaisesti (s) luki-
tuiksi/ 1lukittaviksi, Jja, jolloin runko on Jjarjestetty
mahdollistamaan liikkumisavustinta kayttavan henkilon
pailnopisteen (PP) sdilyminen pydrien (3a, 3b) maaritta-
man alueen (A) sisapuolella, tunnettu siita, ettd runko
(1) koostuu kahdesta runko-osasta (la, 1lb), Jjoista en-
simm&inen runko-osa (la) on varustettu etupyodrilla (2a)
ja toinen runko-osa (1lb) takapyorilla (3b) ja, Jjolloin
elimet (4b) kyynarnojien (2) keskindisen etaisyyden (L)
sadtamiseksi poikittaissuunnassa (p) rungon pituussuun-
nan (s) suhteen on jarjestetty rungon (1) kokonaisleve-
yttad (TW) muuttamatta, Jjolloin ne kasittavat ensimmai-
sessa runko-osassa (la) olevat, pystysuorien akselien
ympari kiertyvat (w) ja haluttuun kiertoasentoonsa lu-

kittavat (F1l) kaantovarret (4bl).

2. Suojavaatimuksen 1 mukainen liikkumisavustin,
tunnettu siita, ettd elimet (4a) kyynarnojien (2) kor-

keuden (h) saatamiseksi alustan suhteen kasittavat
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kdantovarsiin (4bl) pystysuorassa suunnassa liikkuvasti
(z) kytketyt ja niihin haluttuun korkeusasentoonsa lu-
kittavat (F2) saatovarret (4al), joiden vyhteyteen kyy-
narnojat (2) on kytketty, Jjolloin s&aatovarsien (4al)
lukitus (F2) haluttuun korkeusasentoonsa kaantovarsiin
(4dbl) on Jjarjestetty pikalukitusperiaatteella, kuten
mainittujen osien keskindisellda Jjousikuormitteisella

reika-lukitustappijdrjestelylla tai vastaavalla.

3. Suojavaatimuksen 1 tai 2 mukainen liikkumisavus-
tin, tunnettu siitad, ettd elimet (4c) kyynarnojien (2)
kallistuskulman (a) saatamiseksi kasittavat kyynarnoji-
en ja saatovarsien (4al) valiset kiertomekanismit (3cl)
kyynadrnojien kiertamiseksi (t) pystysuorassa tasossa ja

haluttuun kallistusasentoonsa lukitsemiseksi (F3).

4. Jonkin edellisen suojavaatimuksen 1 - 3 mukainen
liikkumisavustin, tunnettu siitd, ettd ensimmdinen ja
toinen runko-osa (la, 1lb) kasittavat sivusuunnassa tar-
kasteltuna niveldintijarjestelylla (5), kuten tait-
tosaranalla tai vastaavalla, toistensa suhteen pys-
tysuorassa tasossa kiertyvat, alapaistaan pyorilla (3a,
3b) varustetut putki- tai tankorakenteet liikkumisavus-
timen valmiusasentoonsa kokoon taittamista Jja kaytto-
asentoonsa avaamista varten, jolloin liikkumisavustimen
kaikki pyorat (3a, 3b) on jarjestetty pystysuorien ak-

selien ympari kiertyviksi (w).

5. Jonkin edellisen suojavaatimuksen 1 - 4 mukainen
liikkumisavustin, tunnettu siita, etta pydrien (3a, 3Db)

jarrutusmekanismit (7) on Jjarjestetty kaytettaviksi
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kyyndrnojien (2) kaksi- tai useampiosaisia rakenneosia

(2a,

2b)

toistensa suhteen liikuttamalla.
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Skyddskrav:

1. Hjadlpapparat for rorelse, som har en stomme (1), pa
motsatta sidor av vilken det finns armbdgsstod (2) och
hjul (3a, 3b) i dess horn, varvid stommen har
atminstone organ (4a, 4b och/eller 4c) for att reglera
armbagsstodens hojd (h) i relation till underlaget, for
att reglera dess odmsesidiga avstand 1 tvarriktning (p)
i relation till stommens langdriktning (s) och/eller
for att reglera lutningsvinkel (a) av desamma, varvid
framhjulen (3a) och/eller bakhjulen (3b) &r anordnade
vandbara (w) omkring lodrata axlar och/eller
lasta/lasbara 1langs stommens langdriktning (s), och
varvid stommen &r anordnad att mojliggdra bibehédllande
av hjalpapparaten anvandande personens tyngdpunkt (PP)
inom ett omrade (A), som ar bestamt av hjulen (3a, 3b),
kannetecknad d&arav, att stommen (1) bestar av tva
kroppsdelar (la, 1b), wvarvid den forsta kroppsdelen
(la) &ar utrustad med framhjulen (2a) och den andra
kroppsdelen (1lb) med bakhjulen (3b), wvarvid organen
(4b) for att reglera det oOmsesidiga avstandet (L) av

armbagsstoden (2) 1 tvarriktningen (p) 1 relation till

stommens langdriktning (s) ar anordnade utan att
forandra stommens (1) totalbredd (TW) , varvid de
omfattar vandarmar (4bl), som &ar vandbara (w) omkring
lodrata axlar och lasbara (F1) i  sina Onskade

svangningsposition.

2. Hjalpapparat for rdrelse enligt skyddskravet 1,
kannetecknad darav, att organen (4a) for att reglera

armbagsstodens (2) hojd (h) i relation till underlaget
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omfattar regleringsarmar (4al), som &r sammankopplade
med vandarmarna (4bl) pa ett rdrbart satt (z) 1 lodrat
riktning och som 4&ar lasbara (F2) 1 sina Onskade
hojdstallning, och 1 samband med vilka armbagsstoden
(2) ar sammankopplade, varvid regleringsarmarnas (4al)
lasning (F2) 1 sina onskade hojdstallning i vandarmarna
(4bl) ar anordnad enligt snabblésningsprincip, sasom
genom en omsesidig fjaderbelastad hal-lastappanordning

eller motsvarande mellan de namda delarna.

3. Hjdlpapparat for rorelse enligt skyddskravet 1 eller
2, kannetecknad darav, att organen (4c) for att
reglera armbagsstodens (2) lutningsvinkel (a) omfattar
vridmekanismer (3cl) mellan armbakgsstoden och
regleringsarmarna (4al) for att vanda (t) ambagsstoden
i lodrat niva och for att léasa (F3) desamma 1 sina

bnskade lutningsposition.

4. Hjalpapparat for rorelse enligt nagot av de
ovanstaende skyddskraven 1-3, kannetecknad darav, att
den forsta och den andra kroppsdelen (la, 1lb) omfattar
i relation till wvarandra sidan nar betraktas fran sidan
genom en ledanordning (5), sasom ett brytgangjarn eller
motsvarande, 1 lodrat niva vridbara och av sina nedre
andor med hjul (3a, 3b) utrustade ror- eller
stangstrukturer, for att ihopvika hjédlpapparaten till
sin beredsskapsstallning och for att Oppna densamma
till dess bruksstdllning, varvid hjalpapparatens alla
hjul (3a, 3b) é&ar anordnade att wvanda (w) omkring

lodrata axlar.
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5. Hjalpapparat for rorelse enligt nagot av de
ovanstaende skyddskraven 1-4, kannetecknad darav, att
hjulens (3a, 3b) bromsmekanismer (7) ar anordnade att
anvandas genom att rodora armbagsstodens (2) tva- eller
flerdelade strukturdelar (2a, 2b) i relation till

varandra.



1/6

4c>

N

3:3¢c

3;3b

PP

3;3a

610¢ -¢0- 0¢ Hud  LEOY61L02N



2/6

610¢ -¢0- 0¢

Had  LEOY6102N



3/6

e oId ERE

eg
e J\\nm qe /J _— )
ac—
1 ill o i il
el 14 —
W 1/’ 7 _‘\mvv
iy
P\\
‘/0

610¢ -¢0- 0¢ Hud  LEOY61L02N



PRH 20 -02- 2019

U20194031

4/6

™
w

1b
1a

.

3c1
v
i \/ \/ -]

F3

-

FIG.4b

FIG.4a



U20194031 PrH 20 -02- 2019

31 7 4a1

4b1

1a

5/6

0 Q

-— (sp]
w

L
\

3a




6/6

9'Old

(-)
aL : ¥
. D z4
el
Jog ¢

610C -¢0- 02 Hud LEOY61L02N



