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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine vorgespannte Feder-
anordnung insbesondere zur Federbeaufschlagung von
Synchronmechaniken von Birostiihlen und ferner eine
Synchronmechanik mit einer solchen Federanordnung
selbst.

[0002] Aus der DE 199 22 446 A1 ist eine Synchron-
mechanik fir eine korrelierte Sitz-Riickenlehnen-Bewe-
gung eines Birostuhles bekannt, bei der eine Federan-
ordnung die Synchronmechanik in Richtung ihrer nicht
zuriickgeschwenkten Grundstellung beaufschlagt. Die-
se Federanordnung weist ein Paar koaxial auf einer ge-
meinsamen Achse sitzender Schenkelfedern auf, die je-
weils einen Stiitzschenkel und einen Stellschenkel auf-
weisen. Letztere stlitzen sich an einer Verstelleinrichtung
zur Anderung der Vorspannung der Schenkelfedern ab.
Die Verstelleinrichtung ist durch ein quer zur LaAngsachse
der Synchronmechanik verstellbares Keilschubgetriebe
realisiert, dessen Antriebskeil Uber einen Spindeltrieb
von der Seite der Synchronmechanik her verstellbar ist.
An seinem Abtriebskeil stiitzt sich der jeweils zugeord-
nete Stellschenkel der Schenkelfeder ab.

[0003] Problematisch bei der vorbekannten Feder-
kraftverstellung ist einerseits die vergleichsweise auf-
wendige Konstruktion des Verstellmechanismus, der ei-
nen Spindeltrieb und zwei aufeinandersitzende Keile zur
Umlenkung der vom Spindeltrieb verursachten Querver-
schiebung des Antriebskeiles in eine Langsverschiebung
des Abtriebskeiles aufweist. Da zudem die Stiitzkraft der
Stellschenkel der Schenkelfedern tiber den Abtriebskeil
direkt auf die Kontaktflache zwischen den beiden Keilen
wirkt, ist insbesondere bei hohen Vorspannungen eine
starke Reibung - insbesondere Haftreibung - innerhalb
des Verstellmechanismus festzustellen. Dies kann zu ei-
ner relativ schwergéangigen Betatigung des Verstellme-
chanismus fiihren. Darlber hinaus werden bei einer Ver-
stellung der Vorspannkraft immer beide Stellschenkel
gleichzeitig und um den gleichen Weg verstellt, so dal
eine feinfihlige Verstellung nicht unproblematisch ist.
Zudem muf’ gegen die Ruckstellkraft beider Schenkel-
federn gearbeitet werden, was insoweit einen erhohten
Kraftaufwand mit sich bringt.

[0004] Davon ausgehend liegt der Erfindung die Auf-
gabe zugrunde, eine vorgespannte Federanordnung bei
konstruktiver Vereinfachung so auszugestalten, dal} ei-
ne feinflhligere und weniger Kraft erforderliche Verstel-
lung der Federvorspannung moglich wird.

[0005] Diese Aufgabe wird laut Patentanspruch 1
durch eine exzenterartige Verstelleinheit geldst, mit der
die beiden Verstellschenkel gekoppelt und zur Verstel-
lung der Vorspannkraft der Federanordnung verschieb-
bar sind. Dabei weist zur stufenweisen, gerasterten Fe-
derkraftverstellung die exzenterartige Verstelleinheit ein
Paar axial nebeneinanderliegender Exzenternocken auf,
deren Nockenflachen bezogen auf die Exzenterdrehrich-
tung jeweils aufeinanderfolgend ebene Rastabschnitte,
exzentrische Nockensteuerabschnitte und konzentrisch
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zur Drehachse der Exzenteranordnung verlaufende Hal-
teabschnitte zeigen. SchlieRlich sind die jeweiligen
Rast-, Nockensteuer- und Halteabschnitte der beiden
Exzenternocken zueinander in Exzenterdrehrichtung
derart versetzt angeordnet, daf} in der Periode, wahrend
der einer der beiden Stellschenkel den eine Verlagerung
und damit Kraftverstellung hervorrufenden Nockensteu-
erabschnitt passiert, der zweite Stellschenkel auf dem
konzentrischen Halteabschnitt ablauft und damit keine
Verstellung erfahrt. Ist der Nockensteuerabschnitt dann
passiert, lauft der entsprechende Stellschenkel auf den
Rastabschnitt auf, was zu einer definierten Drehstellung
der Verstelleinheit fuhrt. Der andere Stelischenkel hat
dann den Anfang des Halteabschnittes erreicht, so daf
bei einer weiteren Drehung der Exzentereinheit dieser
wiederum auf den konzentrischen Halteabschnitt ledig-
lich ablauft und keine Gegenkraft gegen die Verstelldre-
hung hervorruft.

[0006] Aufgrund dererfindungsgemafien Konstruktion
und insbesondere der exzenterartigen Verstelleinheit mit
paarweisen Exzenternocken, die zueinander versetzte
Funktionsabschnitte aufweisen, wird eine in feinen Ab-
stufungen gerasterte, relativ leichtgéngige Betatigung
der Federanordnung bei der Kraftverstellung hervorge-
rufen. Dabei besticht die erfindungsgeméafie Konstrukti-
on durch ihre extreme Einfachheit, da lediglich ein dreh-
bares Teil beispielsweise Uber eine Welle mit einem
Drehgriff verbunden werden muf3.

[0007] Die Unteranspriiche kennzeichnen bevorzugte
Ausfiihrungsformen der erfindungsgemafien Federan-
ordnung, zu deren Erlauterung zum besseren Verstand-
nis auf die folgende Beschreibung eines Ausfiihrungs-
beispiels anhand der beigefiigten Zeichnungen verwie-
sen wird. Es zeigen:

eine schematische Seitenansicht der
Synchronmechanik in Grundstellung,

Fig.1

Fig. 2 eine Seitenansicht analog Fig. 1 in nach
hinten geschwenkter Stellung der Syn-

chronmechanik,

eine schematische Draufsicht auf die
Synchronmechanik geman Fig. 2,

Fig. 3

Fig.4und 5 eine perspektivische Detaildarstellung
der vorgespannten Federanordnung,
wie sie in der Synchronmechanik gemaf

den Fig. 1 bis 3 zum Einsatz kommt, und

eine Seitenansicht dieser Federanord-
nung aus Pfeilrichtung VI geman Fig. 5.

Fig. 6

[0008] VordernaherenBeschreibung der eigentlichen
Federanordnung wird der grundsatzliche Aufbau der als
Ganzes mit 1 bezeichneten Synchronmechanik anhand
von Fig. 1 und 3 ndher erldutert. Sie weist demnach einen
Basistrager 2 auf, der mittels einer Konusaufnahme 3
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auf das obere Ende einer Stuhlsdule 4 gesetzt ist. Au-
Rerhalb und oberhalb der seitlichen, parallel zur Langs-
richtung L des Stuhles verlaufenden Wangen 5 liegen
verschiedene Konstruktionsteile der Synchronmechanik
1. Kernstiicke davon sind zum einen ein im wesentlichen
rahmenférmiger Sitztréager 6 und ein in Draufsicht gabel-
férmiger Rickenlehnentrager 7. Auf dem Sitztrager 6 ist
der mit einer gepolsterten Sitzflache versehene Sitz
(nicht dargestellt) montiert. Der Ruckenlehnentrager 7
halt Gber eine abgewinkelte Traverse 18 eine ebenfalls
nicht dargestellte Rickenlehne, die bei modernen Biro-
stiihlen héhenverstellbar ist.

[0009] Wie insbesondere aus Fig. 3 deutlich wird, ist
die gesamte Synchronmechanik 1 bezlglich der Mittel-
Langsebene M, was die eigentliche Kinematik betrifft,
spiegelsymmetrisch aufgebaut. Insoweit ist bei der fol-
genden Beschreibung immer von beiderseits paarweise
vorhandenen Konstruktionselementen auszugehen.
[0010] Der Rickenlehnentrager 7 ist also Uber eine
Lenkeranordnung gelenkig mit dem Basistrager 2 ver-
bunden. Diese Lenkeranordnung weist einen ersten Len-
ker 8 auf, der etwa mittig an einem Schwenklager 9 am
Basistrager 2 angelenkt ist. Ein zweiter Lenker 10 ist zwi-
schen vorderem Lenker 8 und Konusaufnahme 3 an ei-
nem Schwenklager 11 am Basistréger 2 gelagert. Die
freien Enden der beiden Lenker 8, 10 sind Uber Gelenke
12, 13 mitdem Rickenlehnentrager 7 gekoppelt. Die bei-
den Schwenklager 9, 11 und die Gelenke 12, 13 definie-
ren eine Viergelenk-Kette, bei der der Riickenlehnentra-
ger 7 mit seinem jeweiligen Gabelschenkel 14 selbst die
Koppel bildet. In der in Fig. 1 gezeigten Grundstellung
des Rickenlehnentragers 7 steht der vordere Lenker 8
etwa vertikal nach oben, wahrend der hintere Lenker 10
nach hinten geneigt verlauft. Die beiden durch die Ge-
lenkpunkte verlaufenden Langsachsen 15, 16 der Lenker
8, 10 bilden dabei einen sich nach oben zum Sitztrager
6 hin 6ffnenden, spitzen Winkel W (Fig. 1) von etwas
Uber 30°. Das Langenverhaltnis zwischen vorderem und
hinterem Lenker 8, 10 betragt etwa 2,5 : 3. Aufgrund der
vorstehenden Auslegung und Anordnung der Vierge-
lenk-Kette vollfuhrt der Riickenlehnentrager 7 die in Fig.
1 durch den Pfeil 17 angedeutete Uberlagerte Dreh- und
Schwenkbewegung nach hinten unten.

[0011] Wie ferner aus Fig. 1 hervorgeht, ist der Sitz-
trager 6 vor seinem hinteren Ende 19 mit dem Ricken-
lehnentrager 7 Uiber ein Lagerauge 20 an die das vordere
Gelenk 12 bildende Achse gekoppelt und so mit seinem
hinteren Endbereich angelenkt. Das Gelenk zwischen
Sitztréager 6 und Rickenlehnentrager 7 ist also in das
vordere Gelenk 12 zwischen Lenker 8 und Rickenleh-
nentrager 7 integriert. An seinem vorderen Endbereich
21 - also links in Fig. 1 - ist der Sitztrdger 6 mit dem
Basistrager 2 Uber ein als Ganzes mit 22 bezeichnetes
Dreh-Schiebe-Gelenk verbunden. Dieses besteht einer-
seits aus einer in den beiderseitigen Langsstreben 23,
24 (Fig. 3) eingeformten, langlochartigen Kulisse 25, in
die andererseits von innen her ein Lagerzapfen 26 ein-
greift. Letzterer ist jeweils an einem Lagerfortsatz 27 des
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Basistragers 2 angeformt und steht rechtwinklig zur Mit-
tel-Langsebene M von diesem nach auen ab und in die
Kulisse 25 hinein.

[0012] Die Synchronmechanik 1 ist durch eine Feder-
anordnung F entgegen der Pfeilrichtung 17 - also zur
Grundposition der Synchronmechanik 1 hin - vorge-
spannt. Diese Federanordnung F ist in Form zweier in
Querrichtung miteinander fluchtender Schenkelfedern
28 (Fig. 3) gegeben, die um die das Schwenklager 9 des
vorderen Lenkers 8 bildende Achse 21 positioniert sind.
Der nach oben weisende Stiitzschenkel 29 stitzt sich an
einem Vorsprung 30 am Sitztrager 6 ab, wahrend der
zweite, nach vorne verlaufende Stellschenkel 31 sich in
einer Verstellmechanik 32 im Basistrager 2 abstitzt. Die
Schenkelfedern 20 lben eine Federkraft entgegen der
nach hinten gerichteten Schwenkbewegung der Riicken-
lehne aus, die durch die Verstellmechanik 32 mittels Be-
tatigung durch einen Drehhebel 33 variierbar ist.

[0013] Wie nun aus einem Vergleich der Fig. 1 und 2
deutlich wird, fiihrt der Riickenlehnentrager 7 bei einer
Beaufschlagung der Riickenlehne nach hinten die mit
dem Pfeil 17 angedeutete Schwenk-Drehbewegung
nach hinten unten aus, wobei sich der hintere Lenker 10
der Viergelenk-Kette weiter nach hinten und der vordere
Lenker 8 sich ebenfalls nach hinten umlegen. Bei maxi-
malem Schwenkwinkel des Riickenlehnentragers 7 be-
tragt der Winkel W zwischen den Langsachsen 15, 16
der beiden Lenker 8, 10 etwa 20° (Fig. 2). Die Vierge-
lenk-Kette faltet sich also gewissermalen gegeniiber der
weiter gespreizten Ausgangsstellung gemaf Fig. 1 zu-
sammen, so dal diese ohnehin schon kompakte Anord-
nung noch weiter verkleinert wird.

[0014] Zu der kompakten Anordnung tragt auch bei,
dal der Abstand a der beiden Gelenke 12, 13, die zwi-
schen Rickenlehnentrager 7 und den Lenkern 8 bzw. 10
sitzen, etwa gleich der Lange L10 des hinteren Lenkers
10 und in dem bereits angegebenen Verhaltnis gréRer
als die Lange L8 des vorderen Lenkers 8 ist.

[0015] Durch die erwahnte Schwenkbewegung der
Viergelenk-Kette mit dem Rulckenlehnentrager 7 wird
auch der Sitztrager 6 sowohl nach hinten unten abge-
schwenkt als auch im Bereich des Dreh-Schiebe-Ge-
lenks 22 horizontal nach hinten verschoben. Dadurch er-
gibtsich keine relevante Hubbewegung des vorderen En-
des 21 der Sitzflache, wodurch irgendwelche Einschnii-
rungen oder Druck auf die Unterseite der Oberschenkel
vermieden werden.

[0016] Die Synchronmechanik 1 istim Gbrigen so aus-
gelegt, daR in der in Fig. 2 gezeigten zuriickgeschwenk-
ten Endstellung der Rickenlehnentrdger 7 einen
Schwenkwinkel W7 von ca. 26° durchlauft, wahrend der
Schwenkwinkel W6 des Sitztragers 6 ca. 15° betragt. Das
Verhaltnis W7 : W6 der beiden Schwenkwinkel betragt
bei maximaler Schwenkung also etwa 1,8 : 1.

[0017] Wie aus Fig. 1 und 3 deutlich wird, sind die au-
3en am Sitztrager 6 angebrachten Lenker 8, 10 als ver-
breiterte Flachengebilde etwa in Nierenform ausgebildet,
wobei sie sich in allen Schwenkstellungen zwischen den
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beiden Positionen gemaf Fig. 1 und 2 gegenseitig und
in Verbindung mit den auflen an den Lenkern 8, 10 an-
greifenden Lagerwangen 34 des gabelartigen Riicken-
lehnentragers 7 derart Uberlappen, daf3 keine Durch-
griffsmoglichkeiten zwischen Lenkern 8, 10, Basistrager
2 und Ruckenlehnentrager 7 vorhanden sind. Damit sind
die Finger der auf dem Stuhl sitzenden Person wirkungs-
vollgegen ein Einklemmen beim Verschwenken der Syn-
chronmechanik geschutzt.

[0018] In nicht ndher dargestellter Weise ist die Syn-
chronmechanik 1 in verschiedenen Positionen zwischen
der Grundposition (Fig. 1) und der maximal nach hinten
verschwenkten Position (Fig. 2) feststellbar. Die entspre-
chende Arretiereinrichtungistin den Figuren nicht explizit
gezeigt und bedarf - da sie zum Stand der Technik gehort
- keiner eingehenden Erérterung. Es wird lediglich darauf
hingewiesen, dal die Feststellung mit dem weiteren Be-
dienungshebel 35 auf der Seite des Drehhebels 33 er-
folgt. Der auf der anderen Seite sitzende Bedienungshe-
bel 36 dient zur Auslésung der Héhenverstellung der
Stuhlsaule 4.

[0019] Der Aufbau der Federanordnung F mit ihrer
Verstellmechanik 32 ist nun anhand von Fig. 4 bis 6 nédher
zu erlautern. In diesen Zeichnungen sind die beiden ko-
axial auf der Schwenklagerachse 9 sitzenden Schenkel-
federn 28.1, 28.2 mit ihren nach oben abstehenden
Stitzschenkeln 29.1, 29.2 und den beiden zur Verstell-
mechanik 32 sich erstreckenden Stellschenkeln 31.1,
31.2 erkennbar. Der Vorsprung 30 als Gegenlager fur
die beiden Stiitzschenkel 29.1, 29.2 ist dabei weggelas-
sen.

[0020] Kernstiick der Verstellmechanik 32 ist ein ein-
stlickiger Doppelexzenternocken 40, der sich aus einem
Paar axial nebeneinanderliegender Exzenternocken
41.1, 41.2 zusammensetzt, an denen sich jeweils einer
der Stellschenkel 31.1, 31.2 der jeweiligen Schenkelfe-
der 28.1, 28.2 abst{tzt.

[0021] Die nach aufen weisenden Nockenflachen
42.1, 42.2 der Exzenternocken 41.1, 41.2 sind bezogen
auf die Exzenterdrehrichtung in jeweils aufeinanderfol-
gende Abschnitte geteilt. So beginnt die in Fig. 6 in durch-
gezogenen Linien dargestellte Nockenflache 42.2 des
Exzenternockens 41.2 mit einem ersten, ebenen Rast-
abschnitt 43.2, dem sich als koplanare, ebene Verlange-
rung ein erster, radial nach auRen ansteigender Nocken-
steuerabschnitt 44.2 anschlielt. Die Nockenflache 42.2
setzt sich dann in einen ersten Halteabschnitt 45.2 fort,
in dem die Nockenflache konzentrisch zur von der Welle
46 gebildeten Drehachse des Doppelexzenternockens
40 Giber einen Drehwinkel von etwa 60° verlauft. Es folgen
wiederum als durchgehende koplanare, ebene Flachen
ein zweiter Rastabschnitt47.2, ein zweiter, wiederum ex-
zentrisch nach auflen ansteigender Nockensteuerab-
schnitt 48.2, ein konzentrisch zur Welle 46 verlaufender
zweiter Halteabschnitt 49.2, ein dritter Rastabschnitt
50.2, ein dritter Nockensteuerabschnitt 51.2 - beide Ab-
schnitte 50.2, 51.2 sind wiederum koplanar - und ein drit-
ter, konzentrischer Halteabschnitt 52.2.
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[0022] Die Nockenflache 42.1 des anderen Exzenter-
nockens 41.1 ist in Fig. 6 in einer gegeniber der Nok-
kenflache 42.2 dinneren durchgezogenen Linie darge-
stellt, da sie bei der Blickrichtung gemaR Fig. 6 hinter
dem Exzenternocken 41.2 verborgen liegt. Wie aus die-
ser Zeichnung erkennbar ist, beginnt die Nockenflache
42 .1 radial innen mit einem wiederum konzentrisch zur
Welle 46 verlaufenden ersten Halteabschnitt 45.1, an
den sich ein erster Rastabschnitt 43.1 und ein damit ko-
planarer, als ebene Verldngerung ausgebildeter erster
Nockensteuerabschnitt 44.2 anschlieRen. Letzterer geht
in einen zweiten Halteabschnitt 49.1 Uber, der sich wie-
derum in einen zweiten Rastabschnitt 47.1 mit koplanar
verlangertem zweiten Nockensteuerabschnitt 48.1 fort-
setzt. Danach kommt ein weiterer, dritter Halteabschnitt
52.1 (wiederum konzentrisch zur Welle 46), der in einen
dritten Rastabschnitt 50.1 und sich danach anschlief3en-
den dritten Nockensteuerabschnitt 51.1 fortsetzt. Dieser
geht in einen letzten kurzen vierten Rastabschnitt 53.1
Uber.

[0023] Wie aus Fig. 6 besonders deutlich wird, sind die
Rastabschnitte 43.2, 47.2, 50.2, die Nockensteuerab-
schnitte 44.2, 48.2, 51.2 und Halteabschnitte 45.2, 49.2
und 52.2 der Nockenflache 42.2 gegeniiber den Rastab-
schnitten43.1,47.1, 50.1, den Nockensteuerabschnitten
44.1,48.1,51.1 und den Halteabschnitten 45.1, 49.1 und
52.1 der ersten Nockenflache 42.1 jeweils um einen Ver-
satzwinkel V zwischen 40° und 70° versetzt angeordnet.
[0024] Aufgrund der Ausgestaltung der Nockenfla-
chen 42.1, 42.2 der beiden Exzenternocken 41.1, 41.2
ergibt sich folgendes funktionales Wechselspiel zwi-
schen den beiden Schenkelfedern 28.1, 28.2:

[0025] Ausgangsposition ist beispielsweise die in Fig.
4 gezeigte, geringste Auslenkstellung der Stellschenkel
31.1, 31.2. In dieser Drehstellung des Doppelexzente-
mockens 40 liegt der Stellschenkel 31.2 am parallel dazu
verlaufenden ersten Rastabschnitt 43.2 der Nockenfla-
che 42.2 an. Die von ihm auf den Exzenternocken 41.2
ausgetbte Kraft K verlauft radial in Richtung zur Exzen-
terdrehachse (Welle 46), so dafl® von dem Stellschenkel
31.2 keine Kraftkomponente im Sinne einer Verdrehung
der Welle 46 ausgeUbt wird. Jede Verdrehung wiirde nur
aufgrund eines Drehmomentes an der Welle 46 hervor-
gerufen werden, wodurch die in Fig. 4 gezeigte Stellung
quasi gerastert ist. Der Stellschenkel 31.1 der anderen
Schenkelfeder 28.1 liegt am ersten Halteabschnit 45.1
der Nockenflache 42.1 in einem Punktkontakt an, wo-
durch ebenfalls kein Drehmoment auf den Doppelexzen-
ternocken 40 ausgetibt wird.

[0026] Zur Erhéhung der Vorspannung der Federan-
ordnung F wird nun tber den Drehhebel 33 die Welle 46
gegen den Uhrzeigersinn bezogen auf die Fig. 4 und 5
(im Uhrzeigersinn bezogen auf Fig. 6) verdreht, so dal}
der erste Nockensteuerabschnitt 44.2 der Nockenflache
42.2 den Stellschenkel 31.2 starker auslenkt, wodurch
sich die Vorspannkraft der Schenkelfeder 28.2 erhoht.
Gleichzeitig 1auft dabei der Stellschenkel 31.1 auf dem
ersten Halteabschnitt 45.1 der Nockenflache 42.1 kraft-
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neutral ab, so da® zur Verdrehung nur gegen die Vor-
spannung der Schenkelfeder 28.2 gearbeitet werden
mulB. Nach einem Drehwinkel von z.B. 66° lauft der Stell-
schenkel 31.2 der Nockenflache 42.2 auf den ersten Hal-
teabschnitt 45.2 auf, wahrend der Stellschenkel 31.1 auf
dem ersten Rastabschnitt 43.1 zu liegen kommt. Dies
bedeutet, dald in dieser Drehstellung der Exzenternok-
ken wiederum gerastert ist, da keiner der beiden Stell-
schenkel 31.1, 31.2 ein Drehmoment auf den Doppelex-
zenternocken 40 ausiibt. Die Krafteinleitung des Stell-
schenkels 31.1 auf den ersten Rastabschnitt 43.1 erfolgt
namlich wieder in radial zur Drehachse (Welle 46) ver-
laufender Richtung.

[0027] Beieinerweiteren Verdrehung kommtder erste
Nockensteuerabschnitt 44.1 der Nockenflache 42.1 zum
Tragen, so da nun die Schenkelfeder 28.1 durch eine
entsprechende Verlagerung des Stellschenkels 31.1
starker vorgespannt wird, wahrend der Stellschenkel
31.2 auf dem ersten Halteabschnitt 45.2 der Nockenfla-
che 42.2 kraftneutral ablauft. Dies bedeutet, dal} wieder-
um bei dieser weiteren Verdrehung nur gegen die Fe-
derkraft der einen Schenkelfeder 28.1 gearbeitet werden
muld.

[0028] Dieses Wechselspiel zwischen dem Beauf-
schlagen des einen Stellschenkels durch den Nocken-
steuerabschnitt der entsprechenden Nockenflache und
das gleichzeitige kraftneutrale Ablaufen des anderen
Stellschenkels auf dem jeweiligen Halteabschnitt setzt
sich Uber die in Fig. 5 gezeigte Zwischenstellung bis zu
der in Fig. 6 gezeigten, maximal ausgelenkten Endstel-
lung fort. In Fig. 5 liegt der Stellschenkel 31.1 der ersten
Nockenflache 42.1 beispielsweise am zweiten Rastab-
schnitt 47.1 an, wahrend der Stellschenkel 31.2 der an-
deren Nockenflache 42.1 gerade auf dem zweiten Hal-
teabschnitt 49.2 liegt. In der Endstellung sind beide Stell-
schenkel 31.1, 31.2 maximal ausgelenkt, wobei der Stell-
schenkel 31.1 am Ende des letzten Halteabschnittes
52.1 und der Stellschenkel 31.2 am vierten Rastabschnitt
53.2 anliegt. Insgesamt sind aufgrund der sieben Rast-
abschnitte 43.1, 43.2, 47.1, 47.2, 50.1, 50.2 und 53.2
sieben durch Rasterung definierte Federkraft-Verstell-
stufen durch einfache Handbetatigung der Welle 46 Giber
den Drehhebel 33 definiert.

Patentanspriiche

1. Vorgespannte Federanordnung, insbesondere zur
Federbeaufschlagung von Synchronmechaniken
von Birostiihlen, umfassend

- ein Paar koaxial auf einer gemeinsamen Achse
(9) sitzender Schenkelfedern (28), die jeweils
einen Stitzschenkel (29) und einen Stellschen-
kel (31) aufweisen, gekennzeichnet durch

- eine, vorzugsweise handbetatigbare, exzen-
terartige Verstelleinheit (32), mit der die beiden
Stellschenkel (31) gekoppelt und zur Verstel-
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lung der Vorspannkraft der Federanordnung (F)
verschiebbar sind, wobei zur stufenweisen, ge-
rasterten Federkraftverstellung

= die exzenterartige Verstelleinheit (32) ein
Paar axial nebeneinanderliegender Exzen-
ternocken (40; 41) aufweist, deren Nocken-
flachen (42) bezogen auf die Exzenterdreh-
richtung jeweils aufeinanderfolgend ebene
Rastabschnitte (43, 47, 50, 53), exzentri-
sche Nockensteuerabschnitte (44, 48, 51)
und konzentrisch zur Drehachse (9) der Ex-
zenteranordnung verlaufende Halteab-
schnitte (45, 49, 52) aufweisen, und

= die jeweiligen Rast-, Nockensteuer- und
Halteabschnitte (43, 47, 50, 53; 44, 48, 51;
45, 49, 52) der beiden Exzenternocken (40;
41) zueinander in Exzenterdrehrichtung
versetzt angeordnet sind.

Federanordnung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Nockensteuerabschnitte
(44, 48, 51) durch mit den Rastabschnitten (43, 47,
50) koplanare, ebene Verlangerungen der Rastab-
schnitte (43, 47, 50) in ansteigender Exzenterdreh-
richtung gebildet sind.

Federanordnung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die von dem jeweiligen Stell-
schenkel (31) in den Rastabschnitten (43, 47, 50,
53) auf den Exzenternocken (40; 41) ausgelibte
Kraft (K) radial in Richtung zur Exzenterdrehachse
(9) gerichtet ist.

Federanordnung nach einem der Anspriiche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass der Versatzwin-
kel (V) zwischen den jeweiligen funktionsgleichen,
aufeinanderfolgenden Abschnitten (43, 47, 50, 53;
44, 48, 51; 45, 49, 52) der beiden Exzenternocken
(40, 41) zwischen 40° und 70° liegt.

Federanordnung nach einem der Anspriiche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass die beiden Ex-
zenternocken (41) aus einem Stiick (40) bestehen.

Federanordnung nach einem der Anspriiche 1 bis
5, dadurch gekennzeichnet, dass die beiden Ex-
zenternocken (40; 41) auf einer handbetéatigbaren
Welle (46) gelagert sind.

Sitz-Synchronmechanik mit einem Basistrager (2),
einem darauf verstellbar gelagerten Sitz- (6) und
Rickenlehnentrager (7) sowie einer Federanord-
nung (F) gemal einem der Anspriiche 1 bis 6 zur
Beaufschlagung der Synchronmechanik gegen de-
ren Ruckwarts-Schwenkbewegung.
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Claims

A preloaded spring arrangement, in particular for
spring loading office chair synchronizing mecha-
nisms, comprising

- a pair of leg springs (28), which are coaxially
positioned on a common axis (9), each having
a supporting leg (29) and a positioning leg (31);
characterized by

- a preferably manually operated adjusting unit
(32) of the type of an eccentric, which the two
positioning legs (31) are coupled with and by
which they are displaceable for adjustment of
the preload of the spring arrangement (F);
wherein, for stepwise locked spring load adjust-
ment,

-- the eccentric adjusting unit (32) compris-
es a pair of eccentric cams (40; 41) sitting
axially side by side, the cam surfaces (42)
of which, related to the direction of rotation
of the eccentric arrangement, successively
comprise plane locking sections (43,47, 50,
53), eccentric cam control sections (44, 48,
51) and holding sections (45, 49, 52) that
are concentric of the axis of rotation of the
cam arrangement; and

-- the respective locking, cam control and
holding sections (43, 47, 50, 53; 44, 48, 51;
45, 49, 52) of the two eccentric cams (40;
41) are offset in the direction of rotation of
the eccentric arrangement.

A spring arrangement according to claim 1, charac-
terized in that the cam control sections (44, 48, 51)
are plane prolongations of the locking sections (43,
47, 50) which are coplanar thereof in an ascending
direction of rotation of the eccentric arrangement.

A spring arrangement according to claim 1 or 2,
characterized in that the load (K) exercised on the
eccentric cam (40; 41) by the respective positioning
leg (31) along the locking sections (43, 47, 50, 53)
is directed radially towards the axis of rotation (9) of
the eccentric arrangement.

A spring arrangement according to one of claims 1
to 3, characterized in that the offset angle (V) be-
tween the respective successive sections of identical
function (43, 47, 50, 53; 44, 48, 51; 45, 49, 52) of the
two eccentric cams (40, 41) ranges from 40° to 70°.

A spring arrangement according to one of claims 1
to 4, characterized in that the two eccentric cams

(41) consist in a single piece (40).

A spring arrangement according to one of claims 1
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to 5, characterized in that the two eccentric cams
(40;41) are mounted on a manually operated shaft
(46).

A seat synchronizing mechanism, comprising a base
carrier (2), a seat carrier (6) and backrest carrier (7),
which are adjustably mounted thereon, as well as a
spring arrangement (F) according to one of claims 1
to 6 for actuation of the synchronizing mechanism
counter to the rearward pivoting motion thereof.

Revendications

Dispositif a ressorts précontraint, servant notam-
ment a la sollicitation élastique de mécanismes de
synchronisation de sieéges de bureau, comprenant :

- une paire de ressorts a branches (28) placés
de maniére coaxiale sur un axe commun (9) qui
comportent chacun une branche d’appui (29) et
une branche de réglage (31),

caractérisé par

- une unité de réglage en forme d’excentrique
(32), de préférence actionnable a la main, a la-
quelle les deux branches de réglage (31) sont
couplées et au moyen de laquelle elles peuvent
étre déplacées pour régler la précontrainte du
dispositif a ressorts (F), moyennant quoi, pour
régler la force élastique de maniéere graduelle et
arrétée :

= l'unité de réglage en forme d’excentrique
(32) comporte une paire de cames d’excen-
trique (40 ; 41) placées axialement I'une a
coté de l'autre dont les surfaces de came
(42) comportent, chaque fois consécutive-
ment par rapport au sens de rotation de I'ex-
centrique, des sections d’arrét planes (43,
47, 50, 53), des sections de commande a
came excentriques (44, 48, 51) et des sec-
tions de maintien (45, 49, 52) s’étendant de
maniére concentrique par rapport a l'axe de
rotation (9) du dispositif d’excentrique, et
= les sections d’arrét, les sections de com-
mande a came et les sections de maintien
respectives (43, 47,50, 53 ; 44, 48, 51 ; 45,
49, 52) des deux cames d’excentrique (40 ;
41) sont disposées en étant décalées les
unes par rapport aux autres dans le sens
de rotation d’excentrique.

2. Dispositif a ressorts selon la revendication 1, carac-

térisé en ce que les sections de commande a came
(44, 48, 51) sont formées par des prolongements
des sections d'arrét (43, 47, 50) plans coplanaires
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avec les sections d’arrét (43, 47, 50) dans un sens
de rotation d’excentrigue montant.

Dispositif a ressorts selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que la force (K) exercée par la
branche de réglage concernée (31) surla came d’ex-
centrique (40 ; 41) dans les sections d’arrét (43, 47,
50, 53) est dirigée radialement vers I'axe de rotation
d’excentrique (9).

Dispositif a ressorts selon I'une des revendications
1 a 3, caractérisé en ce que l'angle de décalage
(v) entre les sections isofonctionnelles consécutives
(43, 47,50, 53 ; 44, 48, 51 ; 45, 49, 52) respectives
des deux cames d’excentrique (40, 41) fait entre 40°
et 70°.

Dispositif a ressorts selon I'une des revendications
1 a4, caractérisé en ce que les deux cames d’ex-
centrique (41) sont faites d’'une seule et méme piéce
(40).

Dispositif a ressorts selon I'une des revendications
1 a5, caractérisé en ce que les deux cames d’ex-
centrique (40 ; 41) sont montées sur un arbre action-
nable a la main (46).

Mécanisme de synchronisation de siége, compor-
tant un support de base (2), un support d’assise (6)
et un support de dossier (7) montés sur ledit support
de base de maniere réglable, ainsi qu’'un dispositif
a ressorts (F) selon I'une des revendications 1 a 6
servant a solliciter le mécanisme de synchronisation
al'encontre de son mouvement de bascule vers I'ar-
riére.
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