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(54) Synchronmechanik fiir eine korrelierte Sitz-Riickenlehnen-Bewegung eines Biirostuhles

(57)  Eine Synchronmechanik fir die korrelierte Sitz-
Rickenlehnen-Bewegung eines Birostuhls ist verse-
hen mit einem auf einer Stuhlsdule (4) plazierbaren Ba-
sistrager (2), einem um eine Querachse schwenkbaren,
bei seinem vorderen Ende (21) gelenkig mit dem Basi-
strager (2) verbundenen Sitztrager (6) und einem eben-
falls um eine Querachse schwenkbaren, gelenkig mit
dem Basistrager (2) verbundenen Riickenlehnentrager

(7). Letzterer ist mit dem Sitztrager (6) derart gekoppelt,
dall eine Schwenkbewegung der Riickenlehne nach
hinten eine Absenkbewegung des rickwartigen Be-
reichs des Sitztragers (6) induziert. Das Gelenk zwi-
schen Basistrager (2) und Sitztréger (6) ist derart als
Dreh-Schiebe-Gelenk (22) ausgebildet, dal® der Ab-
senkbewegung des Sitztragers (6) eine horizontale
Schiebebewegung lberlagert ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Synchronmechanik
fur eine korrelierte Sitz-Riickenlehnen-Bewegung eines
Burostuhles mit den im Oberbegriff des Anspruches 1
angegebenen Merkmalen, wie sie aus der DE 199 21
153 A1 bekannt sind.

[0002] Unter der Bezeichnung "Synchronmechanik"
werden Baugruppen im Sitzunterbau eines Burostuhles
verstanden, die flr eine miteinander gekoppelte, eine
bestimmte Relativbewegung von Sitz und Riickenlehne
zueinander mit sich bringende Kinematik sorgen. Dazu
ist auf einer Stuhlsaule ein Basistrager plaziert, an dem
zum einen ein um eine Querachse schwenkbarer, ge-
lenkig mit dem Basistrager verbundener Sitztrager und
zum anderen ein ebenfalls um eine Querachse
schwenkbarer, gelenkig mit dem Basistrager verbunde-
ner Rickenlehnentrager gelagert sind. Auf dem Sitztra-
geristderin aller Regel mit einer gepolsterten Sitzflache
versehene Sitz des Burostuhls montiert. Der Ricken-
lehnentrager, der sich gangiger Weise von der eigentli-
chen Synchronmechanik nach hinten erstreckt, tragt an
einem nach oben verlaufenden Ausleger die Riicken-
lehne des Burostuhles.

[0003] Sitztrager und Riickenlehnentrager sind derart
gelenkig gekoppelt, dafl eine Schwenkbewegung der
Ruckenlehne nach hinten - wie sie beispielsweise durch
ein Anlehnen des Stuhlbenutzers an die Ruckeniehne
nervorgerufen werden kann - eine Absenkbewegung
der Hinterkante des Sitzes nach unten induziert. Diese
korrelierte Sitz-Rickenlehnen-Bewegung bringt einen
erheblichen Komfortvorteil mit sich und ist aus orthopa-
dischen Griinden erwinscht.

[0004] Ein vielfach bei Synchronmechaniken nach
dem Stand der Technik auftretendes Problem besteht in
dem oft sehr beschrankten Schwenkwinkel der Riicken-
lehne. Dartber hinaus ist die Absenkbewegung der
Sitzflache auch bei einem relativ groRen Rickenlehnen-
Schwenkwinkel oftmals zu gering, was auf die schwenk-
bare Lagerung des Sitz-und Riickenlehnentragers in je-
weils nur einem Schwenkgelenk am Basistrager zuriick-
zufiihren ist.

[0005] Die vorstehenden Zielsetzungen werden bei
der in der eingangs genannten Druckschrift vorgesehe-
nen Lagerung des Riickenlehnentragers tber eine Len-
keranordnung am Basistrager erreicht, die eine Vierge-
lenk-Kette definiert. Die Lenkeranordnung besteht aus
zwei am Basistrager angelenkten Lenkern und dem
Ruckenlehnentrager selbst als Koppel der Viergelenk-
Kette. Die Langsachsen der beiden Lenker stehen in ei-
nem sich nach oben zum Sitz hin 6ffnenden, spitzen
Winkel.

[0006] Durch die vorstehende Lagerung des Riicken-
lehnentragers in Form einer Viergelenk-Kette ist grund-
satzlich ein groBer Schwenkwinkel erreichbar, wobei
der Rickenlehnentrager sich nicht nur um eine feste
Schwenkachse dreht, sondern eine zuséatzliche Kippbe-
wegung nach hinten vollfuhrt. Diese Dreh-Kipp-Bewe-
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gung wird durch die sich nach oben 6ffnenden Lenker
ausgepragt moglich.

[0007] Dabei ist ferner vorgesehen, da® der Sitztra-
ger an seinen vorderen Endbereich uber einen weiteren
Lenker am Basistrager angelenkt ist. In dei aufrechten
Position der Synchronmechanik ist dieser Lenker nach
vorne geneigt. Mit seinem hinteren Endbereich ist der
Sitztrdger am Rickenlehnentrager angelenkt.

[0008] Durch die nach vorne geneigte Anordnung des
vorderen Lenkers ergibt sich, dal ausgehend von der
aufrechten Position der Synchronmechanik-also der
Grundposition - der Sitz mit seiner Vorderkante zumin-
dest am Anfang der korrelierten Sitz-Rlckenlehnen-Be-
wegung eine ausgepragte Hubbewegung nach oben
vollfihrt. Dies hat den Effekt, dal3 der Benutzer beim Be-
tatigen der Synchronmechanik durch Zurickdriicken
der Riickenlehne gegen sein eigenes, auf dem Sitz auf-
liegendes Gewicht arbeiten mul3.

[0009] Aufgrund individuell verschiedener Vorlieben
von Person zu Person wird dieser Effekt teilweise als
nachteilig empfunden. Dies gilt auch fiir die oben er-
wahnte ausgepragte Hubbewegung des Sitztragers und
damit der Sitzflache eines Burostuhls am Anfang der
Sitz-Ruickenlehnen-Synchronbewegung.

[0010] SchlieRlich stellt die gelenkige Lagerung des
Sitztragers mit insgesamt drei Lenker-Paaren beider-
seits der Sitz-Mittellangsebene eine relativ aufwendige
Konstruktion dar.

[0011] Aus der DE 198 10 768 A1 ist eine Synchron-
mechanik bekannt, bei der der Riickenlehnentréager in
einem einzigen Gelenkpunkt am Basistrager angelenkt
ist und damit eine reine Schwenkbewegung vollfihrt.
Der Sitztrager dieser Synchronmechanik istam hinteren
Ende Uber einen Gelenkpunkt mit dem Ruckenlehnen-
trager gekoppelt. Am vorderen Ende ist er in einer
schrag von vorne unten nach hinten oben ansteigenden
Langloch-Steuerkurve geflihrt. Insgesamtist diese Riik-
kenlehnen-Sitztrager-Anlenkung zwar konstruktiv ein-
facher aufgebaut, weist aber auch eine gegentiber den
praktischen Anforderungen weniger gut angepalfite Ki-
nematik auf. Insbesondere die ansteigende Langloch-
Steuerkurve zur Lagerung des Vorderendes des Sitztra-
gers fuhrt zu der bereits im Zusammenhang mit der Kon-
struktion nach DE 199 21 153 A1 diskutierten Hubbe-
wegung der Sitzvorderkante.

[0012] Ausgehend von den geschilderten Problemen
beim Stand der Technik liegt der Erfindung die Aufgabe
zugrunde, eine Synchronmechanik der gattungsgema-
Ren Art so zu verbessern, dall unter konstruktiver Ver-
einfachung die anféngliche Hubbewegung des Sitztra-
gers vermieden wird.

[0013] Diese Aufgabe wird laut Kennzeichnungsteil
des Anspruches 1 durch die Ausbildung des Gelenks
zwischen Basistrager und Sitztréger am Vorderende als
ein Dreh-Schiebe-Gelenk geldst, das so ausgelegt ist,
daR der Absenkbewegung des Sitztragers eine horizon-
tale Schiebebewegung nach hinten Uberlagert ist. Vor-
zugsweise wird das Dreh-Schiebe-Gelenk durch eine
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horizontale, in Langsrichtung des Sitzes verlaufende,
langlochartige Kulisse im Sitztrager gebildet, in der ein
Lagerzapfen des Sitztragers gefiihrt ist.

[0014] Durch die vorstehend erérterte Auslegung der
gelenkigen Anbindung des Sitztragers an dem Basistra-
ger wird einerseits die eingangs erdrterte Hubbewe-
gung vermieden, was die gewlinschte Komfort-Verbes-
serung mit sich bringt. Ferner ist ein Dreh-Schiebe-Ge-
lenk insbesondere in der vorstehend aufgezeigten Aus-
fihrungsform konstruktiv sehr einfach realisierbar.
[0015] Weitere bevorzugte Ausfiihrungsformen, die
die Anordnung und Dimensionierung der Gelenke und
Lenker der zwischen Basistrager und Riickenlehnentra-
ger bzw. Sitztrager vorgesehenen Viergelenk-Kette be-
treffen, dienen der Erzielung eines besonders kompak-
ten Aufbaus bei einem vergleichsweise zum Stand der
Technik gemafR DE 199 21 153 A1 vergroRerten Verhalt-
nis vom Schwenkwinkel der Rickenlehne zum
Schwenkwinkel des Sitztragers.

[0016] SchlieBlich kann der Basistrager durch die au-
Renseitige Anbringung der Lenker und des Riickenleh-
nentragerteils ebenfalls besonders kompakt und als
zentrales "Ruickgrat" der Synchronmechanik dienen.
Dabei wird durch die bevorzugte Ausbildung der Lenker
als verbreitertes Flachengebilde einerseits ein zusatzli-
ches Design-Element geschaffen, andererseits unter
Arbeitsschutz-Gesichtspunkten ein Einklemmen der
Fingerin der Synchronmechanik zuverlassig verhindert.
[0017] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aus der nachfolgenden Be-
schreibung, in der ein Ausflihrungsbeispiel des Erfin-
dungsgegenstandes anhand der beigefligten Zeichnun-
gen naher erlautert wird. Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Seitenansicht der Syn-
chronmechanik in Grundstellung,

Fig. 2 eine Seitenansicht analog Fig. 1in nach hinten
geschwenkter Stellung der Synchronmecha-
nik und

Fig. 3 eine schematische Draufsicht auf die Syn-
chronmechanik gemaf Fig. 2.

[0018] Der grundséatzliche Aufbau der als Ganzes mit

1 bezeichneten Synchronmechanik ist anhand von Fig.
1 und 3 zu erlautern. Sie weist demnach einen Basis-
trager 2 auf, der mittels einer Konusaufnahme 3 auf das
obere Ende einer Stuhlsdule 4 gesetzt ist. AulRerhalb
und oberhalb der seitlichen, parallel zur Langsrichtung
L des Stuhles verlaufenden Wangen 5 liegen verschie-
dene Konstruktionsteile der Synchronmechanik 1.
Kernstlicke davon sind zum einen ein im wesentlichen
rahmenférmiger Sitztrdger 6 und ein in Draufsicht ga-
belférmiger Rickenlehnentrager 7. Auf dem Sitztrager
6 ist der mit einer gepolsterten Sitzfliche versehene Sitz
(nicht dargestellt) montiert. Der Rickenlehnentrager 7
halt Gber eine abgewinkelte Traverse 18 eine ebenfalls
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nicht dargestellte Rickenlehne, die bei modernen Bu-
rostiihlen héhenverstellbar ist.

[0019] Wie insbesondere aus Fig. 3 deutlich wird, ist
die gesamte Synchronmechanik 1 beziiglich 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.
[0020] Der Rickenlehnentrager 7 ist also Uber eine
Lenkeranordnung gelenkig mit dem Basistrager 2 ver-
bunden. Diese Lenkeranordnung weist einen ersten
Lenker 8 auf, der etwa mittig an einem Schwenklager 9
am Basistrager 2 angelenkt ist. Ein zweiter Lenker 10
ist zwischen vorderem Lenker 8 und Konusaufnahme 3
an einem Schwenklager 11 am Basistrager 2 gelagert.
Die freien Enden der beiden Lenker 8, 10 sind Uber Ge-
lenke 12, 13 mit dem Rickenlehnentrager 7 gekoppelt.
Die beiden Schwenklager 9, 11 und die Gelenke 12, 13
definieren eine Viergelenk-Kette, bei der der Ricken-
lehnenirager 7 mit seinem jeweiligen Gabelschenkel 14
selbst die Koppel bildet. In derin Fig. 1 gezeigten Grund-
stellung 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 Gelenkpunkte 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 Anord-
nung der Viergelenk-Kette vollfihrt der Riickenlehnen-
trager 7 die in Fig. 1 durch den Pfeil 17 angedeutete
Uberlagerte Dreh- und Schwenkbewegung nach hinten
unten.

[0021] Wie ferner aus Fig. 1 hervorgeht, ist der Sitz-
trager 6 vor seinem hinteren Ende 19 mit dem Riicken-
lehnentrager 7 Uber ein Lagerauge 20 an die das vor-
dere Gelenk 12 bildende Achse gekoppelt und so mit
seinem hinteren Endbereich angelenkt. Das Gelenk
zwischen Sitztréager 6 und Rickenlehnentrager 7 ist al-
so in das vordere Gelenk 12 zwischen Lenker 8 und
Riickenlehnentrager 7 integriert. An seinem vorderen
Endbereich 21 - also links in Fig. 1 - ist der Sitztrager 6
mit dem Basistrager 2 Uber ein als Ganzes mit 22 be-
zeichnetes Dreh-Schiebe-Gelenk verbunden. Dieses
besteht einerseits aus einer in den beiderseitigen
Langsstreben 23, 24 (Fig. 3) eingeformten, langlochar-
tigen Kulisse 25, in die andererseits von innen her ein
Lagerzapfen 26 eingreift. Letzterer ist jeweils an einem
Lagerfortsatz 27 des Basistragers 2 angeformt und
steht rechtwinklig zur Mittel-LAngsebene M von diesem
nach aulRen ab und in die Kulisse 25 hinein.

[0022] Die Synchronmechanik 1 ist durch eine Feder-
anordnung F entgegen der Pfeilrichtung 17 - also zur
Grundposition der Synchronmechanik 1 hinvorge-
spannt. Diese Federanordnung F ist in Form zweier in
Querrichtung miteinander fluchtender Schenkelfedern
28 (Fig. 3) gegeben, die um die das Schwenklager 9 des
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vorderen Lenkers 8 bildende Achse positioniert sind.
Der nach oben weisende Schenkel 29 stitzt sich an ei-
nem Vorsprung 30 am Sitztrager 6 ab, wahrend der
zweite, nach vorne verlaufende Schenkel 31 sich in ei-
ner Verstellmechanik 32 im Basistrager 2 abstutzt. Die
Schenkelfedern 28 liben eine Federkraft entgegen der
nach hinten gerichteten Schwenkbewegung der Rik-
kenlehne aus, die durch die Verstellmechanik 32 mittels
Betatigung durch einen Drehhebel 33 variierbar ist.
[0023] Wie nun aus einem Vergleich der Fig. 1 und 2
deutlich wird, fihrt der Riickenlehnentrager 7 bei einer
Beaufschlagung der Rickenlehne 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 vor-
dere Lenker 8 sich ebenfalls nach hinten umlegen. Bei
maximalem Schwenkwinkel des Riickenlehnentragers
7 betragt der Winkel W zwischen den Langsachsen 15,
16 der beiden Lenker 8, 10 etwa 20° (Fig. 2). Die Vier-
gelenk-Kette faltet sich also gewissermallen gegeniiber
der weiter gespreizten Ausgangsstellung gemaf Fig. 1
zusammen, so daf} diese ohnehin schon kompakte An-
ordnung noch weiter verkleinert wird.

[0024] 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 Len-
kers 10 und in dem bereits angegebenen Verhaltnis gro-
Rer als die Lange L8 des vorderen Lenkers 8 ist.
[0025] Durch die erwdhnte Schwenkbewegung der
Viergelenk-Kette mit dem Ruckenlehnentrager 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
ergibt sich keine relevante Hubbewegung des vorderen
Endes 21 der Sitzflaiche, wodurch irgendwelche Ein-
schnlrungen oder Druck auf die Unterseite der Ober-
schenkel vermieden werden.

[0026] Die Synchronmechanik 1istim tbrigen so aus-
gelegt, dalk in der in Fig. 2 gezeigten zurickgeschwenk-
ten Endstellung der Ruckenlehnentrager 7 einen
Schwenkwinkel W7 von ca. 26° durchlauft, wahrend der
Schwenkwinkel W6 des Sitztragers 6 ca. 15° betragt.
Bemerkenswert dabei ist, dass sich das Verhéltnis der
Schwenkwinkel von Rickenlehnen- und Sitztrdger wah-
rend der Schwenkbewegung andert. So liegt das Ver-
haltnis anfanglich bei einem Wert von etwa 3,5: 1, re-
duziert sich etwa in der Mitte des Schwenkbereichs auf
Werte um 2 : 1, um schlieRlich am Ende, also bei maxi-
maler Schwenkung, ein Verhaltnis W7 : W6 von etwa
1,8 : 1 zu erreichen. Dies hat den Vorteil, dass ein hoher
Absenkwinkel des Sitztragers erreicht werden kann,
ohne dass der Schwenkwinkel der Rickenlehne zu
gro werden muf3, was zu einer liegedhnlichen Position
fihren wirde. Grund flr dieses niedrige Endverhaltnis
der Schwenkwinkel ist die Schiebebewegung des Sitz-
tragers wahrend des Absenkens. Damit wird auch der
sogenannte "Hemdauszieheffekt" wirkungsvoll vermie-
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den.

[0027] Wie aus Fig. 1 und 3 deutlich wird, sind die au-
Ren am Sitztréger 6 angebrachten Lenker 8, 10 als ver-
breiterte Flachengebilde etwa in Nierenform ausgebil-
det, wobei sie sich in allen Schwenkstellungen zwischen
den beiden Positionen gemal Fig. 1 und 2 gegenseitig
und in Verbindung mit den auf3en an den Lenkern 8, 10
angreifenden Lagerwangen 34 des gabelartigen Rik-
kenlehnentrédgers 7 derart Uberlappen, dal} keine
Durchgriffsmdglichkeiten zwischen Lenkern 8, 10, Ba-
sistrager 2 und Riickenlehnentrager 7 vorhanden sind.
Damit sind die Finger der auf dem Stuhl sitzenden Per-
son wirkungsvoll gegen ein Einklemmen beim Ver-
schwenken der Synchronmechanik geschiitzt.

[0028] In nicht ndher dargestellter Weise ist die Syn-
chronmechanik 1 in verschiedenen Positionen zwi-
schen der Grundposition (Fig. 1) und der maximal nach
hinten verschwenkten Position (Fig. 2) feststellbar. Die
entsprechende Arretiereinrichtung ist in den Figuren
nicht explizit gezeigt und bedarf- da sie zum Stand der
Technik gehdért - keiner eingehenden Erdrterung. Es
wird lediglich darauf hingewiesen, daf} die Feststellung
mit dem weiteren Bedienungshebel 35 auf der Seite des
Drehhebels 33 erfolgt. Der auf der anderen Seite sitzen-
de Bedienungshebel 36 dient zur Auslésung der H6hen-
verstellung der Stuhlsaule 4.

Patentanspriiche

1. Synchronmechanik firr die korrelierte Sitz-Riicken-
lehnen-Bewegung eines Burostuhls mit

- einem auf einer Stuhlsaule (4) plazierbaren Ba-
sistrager (2),

- einem um eine Querachse schwenkbaren, bei
seinem vorderen Ende (21) gelenkig mit dem
Basistrager (2) verbundenen Sitztrager (6),

- einem ebenfalls um eine Querachse schwenk-
baren, gelenkig mit dem Basistrager (2) ver-
bundenen Rickenlehnentrager (7), der mit
dem Sitztrager (6) derart gekoppelt ist, dass ei-
ne Schwenkbewegung der Rikkenlehne nach
hinten eine Absenkbewegung des rickwarti-
gen Bereichs des Sitztragers (6) induziert,

= wobeider Ruckenlehnentrager (7) Gber ei-
ne eine Viergelenk-Kette definierende
Lenkeranordnung (8, 10) am Basistrager
(2) schwenkbar gelagert ist,

= wobei die Lenkeranordnung (8, 10) aus
vorderen und hinteren, am Basistrager (2)
angelenkten Lenkern (8, 10) und dem Ruk-
kenlehnentrager (7) selbst als Koppel der
Viergelenk-Kette besteht, und

= wobei der Sitztrager (6) mit seinem hinte-
ren Endbereich (19) am Riickenlehnentra-
ger (7) angelenkt ist,
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dadurch gekennzeichnet, dass
- das Gelenk zwischen Basistrager (2) und Sitz-
trager (6) derart als ein Dreh-Schiebe-Gelenk
(22) ausgebildet ist, dass der Absenkbewe-
gung des Sitztragers (6) eine horizontale %
Schiebebewegung nach hinten Uberlagert ist.

Synchronmechanik nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass

das Dreh-Schiebe-Gelenk (22) eine horizontal in 70
Langsrichtung verlaufende, langlochartige Kulisse
(25) im Sitztrager (6) aufweist, in der ein Lagerzap-

fen (26) des Sitztragers (6) gefihrt ist.

Synchronmechanik nach Anspruch 1 oder 2, 15
dadurch gekennzeichnet, dass

das Gelenk zwischen Sitztrager (6) und Riickenleh-
nentrager (7) in das vordere Gelenk (12) zwischen
vorderem Lenker (8) und Rickenlehnentrager (7)
integriert ist. 20

Synchronmechanik nach einem der Anspriiche 1
bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass
der Abstand (a) der beiden Gelenke (12, 13) zwi- 25
schen Riickenlehnentrager (7) und den beiden Len-
kern (8, 10) etwa gleich der Lange (L 10) des hin-
teren Lenkers (10) und gréRer als die Lange (L8)
des vorderen Lenkers (8) ist.

30
Synchronmechanik nach einem der Anspriiche 1
bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Lenker (8, 10) beiderseits aulen am Sitztrager
(6) angebracht sind, wobei wiederum der Rucken- 35
lehnentrager (7) Gber auflen an den Lenkern (8, 10)
angreifende Lagerwangen (34) an diese angebun-
den ist.

Synchronmechanik nach Anspruch 5, 40
dadurch gekennzeichnet, dass

die Lenker (8, 10) in Draufsicht bezogen auf ihre
Gelenkachse als verbreiterte Flachengebilde derart
ausgestaltet sind, dass in keiner relativen
Schwenkstellung der von ihnen gebildeten Vierge- 45
lenkkette eine Durchgriffsmdglichkeit zwischen
Lenker (8, 10), Basistrager (2) und Riickenlehnen-
trager (7) existiert.
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