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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Synchronmechanik
fur die simultane Sitzflichen- und Rickenleh-
nen-Schwenkbewegung bei Birostiihlen mit den im
Oberbegriff des Anspruches 1 angegebenen Merkma-
len.

[0002] Diese Merkmale spiegeln den grundsétzlichen
Konstruktionsaufbau von Synchronmechaniken fir BU-
rostihle wieder (siehe Z.B. die DE-A-4324545), wonach
auf einem quasi als Riickgrat dienenden Sitztréger eine
Sitzplatte und ein Rlckenlehnentrager angelenkt sind.
Die beiden vorgenannten Bauteile sind gelenkig gekop-
pelt, wobei verschiedene Lenker- und Gelenkkettenan-
ordnungen zum Einsatz kommen kénnen, um den typi-
schen Bewegungsablauf einer Synchronmechanik zu
realisieren. Dieser ist durch eine gekoppelte Schwenk-
bewegung von Sitzplatte und Rickenlehnentrager zwi-
schen einer im wesentlichen aufrechten Grundstellung
und einer mehr oder weniger nach hinten verschwenkten
Ruhestellung charakterisiert.

[0003] Ublicherweise ist die Synchronmechanik durch
eine Federanordnung in Richtung der Grundstellung, al-
so gegen die Schwenkbewegung nach hinten beauf-
schlagt. Solche Federanordnungen kdénnen verschie-
denste Typen von Federn aufweisen, wie beispielsweise
Schenkelfedern, Gasfedern oder Schraubendruckfe-
dern. Letztere sind in der Regel zwischen einem ortsfe-
sten Widerlager am Sitztrager und einem mit dem Rik-
kenlehnentrager gekoppelten Widerlager eingespannt,
wodurch letzteres bei einer Verschwenkung die Druck-
feder komprimieren muf3.

[0004] Der von der Federanordnung gegen die Beta-
tigung der Synchronmechanik aufzubringende Gegen-
druck soll aus ergonomischen Griinden einstellbar sein,
da eine leichtere Person weitaus weniger Gegendruck
bendtigt, als eine schwergewichtigere. Insoweit weisen
solche Federanordnungen geeignete Federkraft-Ver-
stellungen unterschiedlichster Typen auf. So wird bei
Schenkelfedern beispielsweise einer der Schenkeln ver-
stellbar gelagert, so dald durch eine Verschiebung dieses
Schenkels die Federstéarke vorgespannt werden kann.
Bei Schraubendruckfedern ist es lblich, mindestens ei-
nes der Widerlager in Wirkrichtung der Druckfeder ver-
schiebbar zu lagern, so daf durch ein Verschieben des
Widerlagers z. B. im Sinne einer starkeren Komprimie-
rung der Feder, deren Vorspannung und damit Federbe-
aufschlagung zu erhdhen ist. Nachteilig dabei ist, dal
beim Verstellen der Vorspannung gegen die volle Feder-
kraft gearbeitet werden muR3.

[0005] Davon ausgehend liegt der Erfindung die Auf-
gabe zugrunde, eine Synchronmechanik mit Federbe-
aufschlagung und Federkraft-Verstell-anordnung so wei-
terzubilden, daf3 die Verstellung praktisch "kraftfrei", also
ohne direkt gegen die Vorspannung der Feder arbeiten
zu mussen, erfolgen kann.

[0006] Diese Aufgabe wird durch die im Anspruch 1
angegebenen Merkmale gelést. Demnach ist das mit
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dem Rickenlehnentrager gekoppelte Widerlager der
Druckfeder durch einen Widerlagerlenker gebildet, der
Uber eine Anlenkachse gelenkig mit einem Lagerblock
verbunden ist. Letzterer ist mit dem Rickenlehnentrager
bezogen auf dessen Schwenkbewegung zwangsgekop-
pelt. Die Schwenkbewegung des Lagerblockes tbertragt
sich also auf den Widerlagerlenker, der dadurch die
Druckfeder komprimiert. Als weiteres erfindungsgema-
Res Merkmal ist nun die Anlenkachse entlang einer
Schiebefiihrung im Lagerblock im wesentlichen quer zur
Druckfeder-Wirkrichtung in unterschiedlichen Abstan-
denvon der Schwenkachse positionierbar, was von einer
extern - also von Hand oder durch einen entsprechenden
Stellmotor - betétigbaren Steuer- mechanik erfolgt.
[0007] Durch die Verschiebbarkeit der Anlenkachse
quer zur Druckfeder-Wirkrichtung wird einerseits er-
reicht, daR der bei der Ubertragung der Schwenkbewe-
gung des Riickenlehnentragers auf die Druckfeder im
Sinne einer Kompression wirkende Hebelarm verkirzt
oder verlangert wird. Entsprechend verkuirzt oder verlan-
gert sich bei einem festen Schwenkwinkel der wirksame
Kompressionsweg der Feder, wodurch sich Uber das
HOOKEsche Gesetz die wirksame Federkraft entspre-
chend verkleinert oder vergrofiert. Wesentlich dabei ist,
daf fur diese Federkraftverstellung durch die Verschie-
bung quer zur Druckfeder-Wirkrichtung nicht gegen die
Vorspannkraft der Druckfeder gearbeitet werden mufR,
so daB die Verstellung besonders kraftarm und nur ge-
gen die dem kinematischen System innewohnenden
Hemm- und Reibkréfte gearbeitet werden muf3.

[0008] Diese Krafte kdnnen durch die im Anspruch 2
angegebene Mallnahme noch weiter reduziert werden.
Der demnach vorgesehene Stitzhebel Uber-tragt die
Vorspannkraft der Feder direkt auf den Lagerblock, so
daf} der verschiebbare Widerlagerlenker von der Vor-
spannkraft vollstandig befreit ist. Damit werden die vor-
stehend erwahnten inneren Krafte des Systems stark re-
duziert.

[0009] GemaR einer weiteren bevorzugten Ausfih-
rungsform nach Anspruch 3 ist die erwahnte Steuerme-
chanik fiir die Positionierung der Anlenkachse durch ei-
nen Zahnstangenantrieb gebildet, so dal® durch die
Selbstnennung dieses Antriebs die eingestellte Feder-
kraftcharakteristik zuverlassig erhalten bleibt.

[0010] Eine weitere bevorzugte Ausfihrungsform ist
die Ausbildung des Sitztragers selbst. So ist laut An-
spruch 10 der Sitztrager als durchgehend diinnwandiges
Aluminium-DruckguR-Teil mit einem im vertikalen Quer-
schnitt H-férmigen Grundprofil ausgebildet, dessen
H-Vertikalschenkel jeweils von einer im wesentlichen
durchgehenden Seitenwand und dessen H-Horizontal-
schenkel von funktional angepaften Querverrippungen
gebildet sind. Dabei stehen von den Umfangsrandern
der beiden Seitenwande in einander abgewandte Rich-
tungen umlaufende Randwangen ab. Durch diese Profi-
lierung und Ausbildung des Sitztragers kann eine extrem
hohe Steifigkeit dieses Bauteils insbesondere in Langs-
richtung erzielt werden. Dabei reichen durchgehend
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dinnwandige Starken des Druckgufteils in der Grofzen-
ordnung von 3 mm aus. Von Vorteil ist weiterhin, daf der
von den umlaufenden Randwangen an der Auf3enseite
der beiden Seitenwande umschlossene Raum als Mon-
tageraum, beispielsweise flr die Federanordnung, die-
nen kann. Durch die Umgrenzung mit den Randwangen
kann auf einfache Weise zur Abdeckung der gesamten
Kinematik von aulRen eine einfache Abdeckschale auf-
gerastet werden, die lediglich die passenden Durchbrii-
che fir Achsen und Betétigungselemente, wie z. B. den
Drehgriff zu Betatigung der Steuermechanik zur Feder-
kraftverstellung, aufweisen muf3.

[0011] Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile
der Erfindung sind der nach- folgenden Beschreibung
entnehmbar, in der ein Ausflihrungsbeispiel anhand der
beigefligten Zeichnungen naher erldutert wird. Es zei-
gen:

eine schematische teilweise Seitenan-
sicht eines Burostuhls mit Synchronme-
chanik,

Fig. 1

Fig. 2 einen schematischen, vertikalen Langs-
schnitt der Synchronmechanik des Stuhls
geman Fig. 1,

Fig. 3bis 6  perspektivische Darstellungen der Feder-
anordnung aus unterschiedlichen Blick-
richtungen und

Fig. 7 einen schematischen, vertikalen Quer-
schnitt durch den Sitztrager.

[0012] Wie aus Fig. 1 deutlich wird, weist ein als Gan-
zes mit 1 bezeichneter Blrostuhl eine Stuhlsaule 2 auf,
auf der ein Sitztrager 3 mit einer Konusaufnahme 4 pla-
ziert ist. Am Sitztrager ist am vorderen Ende eine Sitz-
platte 5 angelenkt, wobei in Fig. 1 lediglich ein einfaches
Schwenkgelenk 6 gezeigt ist.

[0013] Ferner ist am Sitztrdger 3 ein Rickenlehnen-
trager 7 in einer Schwenkachse 8 schwenkbar angelenkt.
Der Riickenlehnentrager 7 halt die eigentliche Riicken-
lehne 9 und ist ferner mit der Sitzplatte tiber einen Lenker
10 gelenkig verbunden. Dabei ist darauf hinzuweisen,
daf anstelle der gezeigten Konstruktion auch am vorde-
ren Ende der Sitzplatte ein Lenker und hinten eine ein-
fache Gelenkkopplung zwischen Sitzplatte und Riicken-
lehnentrager vorgenommen werden kann. Damit kehren
sich die kinematischen Verhaltnisse gegenlber der Fig.
1 um.

[0014] In Fig. 1 ist ferner eine als Ganzes mit 11 be-
zeichnete Federanordnung angedeutet, deren genauer
Aufbau anhand der weiteren Figuren noch naher erldu-
tert wird. Diese Federanordnung 11 wirkt einer Ver-
schwenkung der vom Sitztrager 3, Sitzplatte 5 und Riik-
kenlehnentrager 7 gebildeten Synchronmechanik nach
hinten unten (Pfeil 12) entgegen und beaufschlagt die
Synchronmechanik in Richtung der in Fig. 1, gezeigten
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Grundstellung. Zu erwdhnenistferner, dald der Sitztrager
3 bezlglich einer parallel zur Blattebene der Fig. 1 lie-
genden Mittellangsebene symmetrisch aufgebaut ist,
das heif3t, daB die in Fig. 11 sichtbare Federanordnung
an der AuRenseite des Sitztragers 3 symmetrisch auf der
abgewandten Seite des Sitztragers 3 nochmals vorhan-
den ist. Insoweit sind alle im folgenden als Einzelteile
beschriebene Bauteile der Federanordnung paarig bei-
derseits des Sitztragers vorhanden.

[0015] Zur genauen Beschreibung der Federanord-
nung 11 wird aufdie Fig. 2 bis 6 Bezug genommen, wobei
in den perspektivischen Darstellungen gemaR Fig. 3 bis
6 der Ubersichtlichkeit halber der eigentliche Sitztrager
3 weggelassen ist.

[0016] Kernstuck der Federanordnung 11 ist eine in
den Fig. 2 bis 6 als Zylinder angedeutete, biegesteife
Schraubendruckfeder 13, die in einem ortsfesten Wider-
lager 14 an der das Schwenkgelenk 6 der Sitzplatte 5
bildenden Achse 15 angelenkt ist. Damit ist das Wider-
lager 14 zwar schwenkbar, aber bezliglich der Synchron-
mechanik als fixer Abstiitzpunkt wirksam. Das gegen-
Uberliegende Ende der Schraubendruckfeder 13 sitzt in
einem variabel einstellbaren Widerlager 16, das Uber ei-
ne als Ganzes mit 17 bezeichnete Federkraft-Verstellan-
ordnung in noch naher zu erlauternder Weise mit dem
Ruckenlehnentrager 7 gekoppelt ist.

[0017] Die in die Federanordnung 11 integrierte Fe-
derkraft-Verstellanordnung 17 weist nun als zentrales
Teil einen in Seitenansicht etwa viertelkreisformigen La-
gerblock 18 auf, der auf der Schwenkachse 8 des Riik-
kenlehnentragers 7 drehfest gelagert ist. Dies ist durch
den sechskantigen Querschnitt der Schwenkachse 8 in
Fig. 3 bis 6 angedeutet. Der Rickenlehnentrager 7 ist
ebenfalls drehfest mit der Schwenkachse 8 verbunden,
so daf eine Zwangskopplung bezogen auf die Schwenk-
bewegung zwischen Riickenlehnentrdger 7 und Lager-
block 18 besteht. Wie insbesondere aus den perspekti-
vischen Darstellungen erkennbar ist, ist der Lagerblock
18 als eine Art Trager flr eine Vielzahl von Funktionstei-
len ausgestaltet, indem von seinem die Schwenkachse
8 umgebenen Bereich zwei parallele, die erwdhnte Vier-
telkreisform bestimmende Seitenwangen 20, 21 abste-
hen, zwischen denen quasi ein Montageraum 22 gebildet
ist.

[0018] In diesem Montageraum verlauft nun ein Wi-
derlagerlenker 19, der Uber eine Achse 23 mit dem va-
riablen Widerlager 16 gelenkig gekoppelt ist. Das dem
Widerlager 16 abgewandte Ende des Widerlagerlenkers
19 ist Uber eine weitere (Anlenk-)Achse 24 in einer ku-
lissenartigen Schiebefiihrung 25 verschiebbar gefihrt.
Diese Schiebefiihrung 25 ist als Langlochfiihrung aus-
gebildet, wobei die etwas gebogene, langlochférmige
Kulisse im wesentlichen vertikal und damit quer zur
Druckfeder-Wirkrichtung K verlauft. Mit Hilfe der Schie-
beflhrung 25 ist grundsétzlich das der Druckfeder 13
angewandte Ende des Widerlagerlenkers 19 so ver-
schiebbar, daf® der durch die Achse 24 definierte Hebe-
langriffspunkt der Federkraft am Lagerblock 18 in seinem
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Abstand zur Schwenkachse 8 variabel ist.

[0019] Zur Einstellung dieses Abstandes ist eine als
Ganzes mit 26 bezeichnete Steuermechanik vorgese-
hen, die einen Zahnstangenantrieb 27 fir die Achse 24
und damit die Position des Widerlagerlenkers 19 auf-
weist. Dieser Zahnstangenantrieb 27 besteht aus einem
Zahnritzel 28, das auf einer im Lagerblock 18 drehbar
gelagerten Betatigungswelle 29 sitzt. Diese ist (iber einen
nicht in den Zeichnungen dargestellten Drehgriff von
Hand drehbar.

[0020] Das Zahnritzel 28 kAmmt mit einer Zahnstange
30, die im wesentlichen quer zur Druckfeder-Wirkrich-
tung in einer im Lagerblock ausgebildeten Linearfiihrung
30 verschiebbar gefiihrt ist. Das in Fig. 2 untenliegende
Ende der Zahnstange 30 ist als seitlich zur Achse 24 hin
abgekropfte Langlochdse 32 ausgebildet, die die Anlenk-
achse 24 des Widerlagerlenkers 19 aufnimmt. Durch ei-
ne Drehung des Zahnritzels 28 und die entsprechende
Verschiebung der Zahnstange 30 ist damit die Position
der Anlenkachse 24 des Widerlagerlenkers 19 steuerbar.
[0021] SchlieBlichistin Richtung zur Schraubendruck-
feder 13 vor dem Lagerblock 18 ein zuséatzlicher Stiitz-
hebel 33 in einer parallel zu den bisher erwahnten Ach-
sen verlaufenden weiteren Achse 34 schwenkbar gela-
gert. Sein abgewandtes Ende tragt die bereits erwahnte
Achse 23, die das Gelenk zwischen dem variablen Wi-
derlager 16 und dem Widerlagerlenker 19 definiert. In
derin Fig. 2 gezeigten, nicht ausgelenkten Grundstellung
der Synchronmechanik ist dabei der Stiitzhebel 33 derart
positioniert, dal® er am Lagerblock 18 Uber einen in Sei-
tenansicht kreisbogenférmigen Kontaktbereich 36 kraft-
schllssig anliegt. Damit wird die Federkraft der Schrau-
bendruckfeder 1 direkt auf den Lagerblock 18 aufgelastet
und die Steuermechanik 26 in dessen Innerem entlastet.
[0022] Damit kann insbesondere in der Grundstellung
eine besonders kraftarme Verstellung der dann bei der
Verschwenkung wirkenden Gegenkraft durch eine Beta-
tigung des Zahnstangenantriebs 27 erfolgen.

[0023] Anhandvon Fig. 2 kann die Funktionsweise der
Federkraftverstellung erldutert werden. Dort ist die Steu-
ermechanik 26 in einer Position dargestellt, in der die
Anlenkachse 24 maximalen Abstand A zur Schwenkach-
se 8 aufweist. Bei einem Verschwenken des Rickenleh-
nentragers 7 nach hinten wird diese Schwenkbewegung
auf den Lagerblock 18 Ubertragen und flhrt dort zu einer
Verschwenkung um den Winkel W. Die Anlenkachse 24
durchlauft dabei den Kreisbogenweg X1, der im wesent-
lichen dem Kompressionsweg der Schraubendruckfeder
13 entspricht.

[0024] Wird der Widerlagerlenker 19 Uber die Steuer-
mechanik 26 nun so verstellt, dal die Anlenkachse 24
am oberen Ende der Langlochfiihrung 25 liegt, so ist der
wirksame Abstand a zur Schwenkachse 8 und damit der
entsprechende Hebelarm deutlich geringer. Entspre-
chend fallt bei einer Verschwenkung des Riickenlehnen-
tragers 7 und damit des Lagerblockes 18 um wiederum
den Winkel W der vom Widerlagerlenker 19 und damit
vom variablen Widerlager 16 zuriickgelegte Kreisbogen-
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weg X2 deutlich geringer aus. Dies bedeutet, dal3 fir den
gleichen Schwenkwinkel W die Schraubendruckfeder 13
um ein erheblich geringeres Mall komprimiert wird, was
nach dem erwahnten Federgesetz eine weitaus geringe-
re Gegenkraft hervorruft.

[0025] Wieinsbesondere aus Fig. 5 deutlich wird, kann
parallel zu den Schraubendruckfedern 13 eine mittige
Gasfeder 37 eingesetzt werden, deren Kolbenstange 38
mit der Achse 15 verbunden ist. Das davon abgewandte
Ende der Gasfeder 37 ist am Lagerblock 18 lber den in
Fig. 5 erkennbaren Ansatz 39 angeschlagen, so daR die
Gasfeder 37 im gleichen Sinne wie die Schraubendruck-
feder 13 wirkt. Zusatzlich bewirkt sie eine Dampfung der
gesamten Kinematik und kann fir eine Blockierung der
Schwenkbewegung der Synchronmechanik herangezo-
gen werden. Dazu braucht lediglich der am Vorderende
der Kolbenstange 38 angeordnete Ausldseknopf 40 der
Gasfeder in bekannter Weise betatigt werden, so dafl}
die Synchronmechanik starr geschaltet wird.

[0026] Wie ferner insbesondere in den Fig. 3 und 5
erkennbar ist, ist die der Druckfeder 13 abgewandte Hin-
terflanke 41 der langlochférmigen Schiebeflihrung 25 fir
die Anlenkachse 24 mit aneinandergereihten, flachen
Rastvertiefungen 42 versehen. Damit ergibt sich eine ge-
wisse Rasterung der Querposition der Anlenkachse 24
und damit der Federkrafteinstellung.

[0027] Wie in Fig. 7 aufgrund des stark lberlagerten
Zeichnungsdetail relativ schwer erkennbar ist, ist der
Sitztrager 3 als durchgehend diinnwandiges Alumini-
um-DruckguB3-Teil ausgebildet, das ein im vertikalen
Querschnitt etwa H-férmiges Grundprofil aufweist. Die
H-Vertikalschenkel sind von den jeweils durchgehenden
Seitenwanden 50, 51 gebildet, die zwischen sich durch
einstlckig angeformte funktionale Querverrippungen 52
verbunden sind. Beispielhaft ist in Fig. 7 die nur kurz an-
geschnittene Konusaufnahme 4 im unteren Bereich des
Sitztréagers 3 als Querverrippung 52.1 zu nennen. Oben
ist eine horizontale Querrippe 52.2 erkennbar.

[0028] Vondem Umfangsrandern 53 der Seitenwénde
50, 51 stehen jeweils in einander abgewandte Richtun-
gen Randwangen 54, 55 ab, die einerseits einer erheb-
lichen Versteifung der gesamten Anordnung dienen. An-
dererseits umgrenzen sie eine Montageraum, indem bei-
spielsweise ein Teil der Federanordnung 10 unterge-
bracht werden kann. Dies istin Fig. 7 im linken Teil durch
die Vielzahl der Ubereinander gelagerten Linien ange-
deutet.

[0029] Der Sitztrager 3 kann beiderseits mit einer ein-
fachen Abdeckschale 56, 57 abgedeckt werden, die die
in Fig. 1 strichliert angedeuteten, langlochférmigen
Durchbriiche 58, 59 fir verschiedene Betatigungsele-
mente, wie beispielsweise die Betatigungswelle 29, auf-
weist.

Patentanspriiche

1. Synchronmechanik fiir die simultane Sitzflachen-
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und Rickenlehnen-Schwenkbewegung bei Blro-
stiihlen, umfassend

- einen Sitztrager (3),

- eine daran angelenkte Sitzplatte (5),

- einen ebenfalls daran schwenkbar angelenk-
ten Rickenlehnentrager (7), mit dem die Sitz-
platte (5) gelenkig gekoppelt ist, und

-eine Federanordnung (11) zur Beaufschlagung
der Synchronmechanik gegen ihre Schwenkbe-
wegung nach hinten, welche Federanordnung
(11) eine zwischen einem ortsfesten Widerlager
(14) am Sitztrager (3) und einem mit dem Rk-
kenlehnentrager (7) gekoppelten Widerlager
eingespannte Druckfeder (13) aufweist,
gekennzeichnet durch

- einein die Federanordnung (11) integrierte Fe-
derkraft- Verstellanordnung (17) mit

- einem mit dem Rickenlehnentrager (7)
bezogen auf dessen Schwenkbewegung
zwangsgekoppelten, schwenkbaren Lager-
block (18),

- einem im Lagerblock (18) Uber eine An-
lenkachse (24) gelenkig angebundenen Wi-
derlagerlenker (19), an dem sich die Druck-
feder (13) rikkenlehnentragerseitig ab-
stlitzt, und

- einer, insbesondere von Hand betétigba-
ren, Steuermechanik (26) im Lagerblock
(18), mit der die Anlenkachse (24) entlang
einer Schiebefiihrung (25) im Lagerblock
(18) im wesentlichen quer zur Druckfe-
der-Wirkrichtung (K) in unterschiedlichen
Abstanden von der Schwenkachse (8) po-
sitionierbar ist.

2. Synchronmechanik nach Anspruch 1, dadurch ge-

kennzeichnet, daB der Widerlagerlenker (19) an ei-
nem schwenkbar am Sitztrdger (3) angelenkten
Stltzhebel (33) aufgehangt ist, der derart vor dem
Lagerblock (18) positioniert ist, dass bei nicht ver-
schwenktem Riickenlehnentrager (7) der Stiitzhebel
(33) am Lagerblock (18) unter Auflastung der Feder-
kraft direkt auf den Lagerblock (18) anliegt.

Synchronmechanik nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, daB die Steuermechanik
(26) einen Zahnstangenantrieb (27) mit einem von
Hand drehbaren Zahnritzel(28) im Lagerblock (18)
und einer damit in Eingriff stehenden Zahnstange
(30) aufweist, mit der die Anlenkachse (24) gekop-
pelt ist und die in einer Linearfihrung (31) im Lager-
block (18) verschiebbar gefiihrt ist.

Synchronmechanik nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Kopplung zwischen Anlenk-
achse (24) und Zahnstange (30) durch eine die An-
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10.

lenkachse (24) aufnehmende Langlochése (32) am
einen Ende der Zahnstange (30) gebildet ist.

Synchronmechanik nach einem der Anspriiche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, daB die Anlenkachse
(24) in einer Langlochfihrung (25) im Lagerblock
(18) zusatzlich gefiihrt ist.

Synchronmechanik nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die der Druckfeder (13) abge-
wandte Hinterflanke (41) der Langlochfihrung (25)
aneinandergereihte, flache Rastvertiefungen (42)
fur die Anlenkachse (24) aufweist.

Synchronmechanik nach einem der Anspriiche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, daB der Lagerblock
(18) ein vom Rickenlehnentrager (7) separates Tell
ist, das drehfest auf der ebenfalls drehfest mit dem
Rickenlehnentrager (7) verbundenen Schwenkach-
se (8) des Rukkenlehnentragers (7) sitzt.

Synchronmechanik nach einem der Anspriche 1 bis
7, dadurch gekennzeichnet, daB alle Bauteile der
Federanordnung (11) mit ihrer Federkraft-Verstel-
lanordnung (17) paarig beiderseits des Sitztragers
(3) angeordnet sind.

Synchronmechanik nach einem der Anspriche 1 bis
8, dadurch gekennzeichnet, daBl im wesentlichen
parallel zu der oder den Druckfedern (13) eine Gas-
feder (37) als zusatzliches Dampfungs-, Feder- und
Blockierelement zwischen Sitztrager (3) und Rik-
kenlehnentrager (7) wirkend eingebaut ist.

Synchronmechanik nach einem der Anspriche 1 bis
9, dadurch gekennzeichnet, daB der Sitztrager (3)
als durchgehend diinnwandiges Aluminium-Druck-
gul-Teil mit einem im vertikalen Querschnitt H-for-
migen Grundprofil ausgebildet ist, dessen H-Verti-
kalschenkel jeweils von einer im wesentlichen
durchgehenden Seitenwand (50) und dessen H-Ho-
rizontalschenkel von funktional angepafiten Quer-
verrippungen (52) gebildet sind, wobei von den Um-
fangsrandern (53) der beiden Seitenwande (50) in
einander abgewandte Richtungen umlaufende
Randwangen (54) abstehen.

Claims

1.

A synchronizing mechanism for simultaneous, piv-
oted seat-and-backrest motion in office chairs, com-
prising

- a seat carrier (3);

- a seat (5) articulated thereto;

- a backrest carrier (7) which is also pivotably
linked thereto and which the seat (5) is articu-
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lated to; and

- a spring assembly (11) for actuation of the syn-
chronizing mechanism backwards counter to
the pivoting motion thereof, with the spring as-
sembly (11) comprising a compression spring
(13) which is clamped between a stationary
abutment (14) on the seat carrier (3) and an
abutmentwhich is coupled with the backrest car-
rier (7);

characterized

- by a spring-load adjusting arrangement (17)
which is integrated into the spring assembly
(11), having

-- a pivoted bearing block (18) which is cou-
pled with the backrest carrier (7) for forced
pivoting motion thereof;

-- an abutment connecting rod (19) which is
articulated to the bearing block (18) by way
of an articulated axle (24) and on which the
compression spring (13) supports itself on
the side of the backrest carrier; and

-- a control mechanism (26) which is in par-
ticular manually operable and disposed in
the bearing block (18) and by which the ar-
ticulated axle (24) is able to be positioned
along a sliding guide (25) in the bearing
block (18) substantially crosswise of the di-
rection K of compression-spring action at
varying distances from the pivoted axle (8).

A synchronizing mechanism according to claim 1,
characterized in that the abutment connecting rod
(19) is suspended on a supporting lever (33) which
is pivotably articulated to the seat carrier (3) and
which is positioned in front of the bearing block (18)
in such a way that, when the backrest carrier (7) is
not pivoted, the supporting lever (33) rests on the
bearing block (18), with the spring load acting directly
on the bearing block (18).

A synchronizing mechanism according to claim 1 or
2, characterized in that the control mechanism (26)
comprises a rack-and-pinion drive (27) with a man-
ually rotatable pinion (28) disposed in the bearing
block (18) and a rack (30) which engages therewith
and which the articulated axle (24) is coupled with
and which is guided in a linear guide (31) for dis-
placement in the bearing block (18).

A synchronizing mechanism according to claim 3,
characterized in that the coupling between the ar-
ticulated axle (24) and the rack (30) is configured by
an oblong eyelet (32) on the end of the rack (30), the
oblong eyelet (32) accommodating the articulated
axle (24).
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5.

10.

A synchronizing mechanism according to one of
claims 1 to 4, characterized in that the articulated
axle (24) is additionally guided in an ob-
long-hole-type guide (25) in the bearing block (18).

A synchronizing mechanism according to claim 5,
characterized in that the rear flank (41), turned
away from the compression spring (13), of the ob-
long-hole-type guide (25) comprises successive,
flat, snap-in locking depressions (42) for the articu-
lated axle (24).

A synchronizing mechanism according to one of
claims 1 to 6, characterized in that the bearing
block (18) is a part which is separate from the back-
rest carrier (7) and which is seated on the articulated
axle (8) of the backrest carrier (7) for rotation
there-with, with the articulated axle (8) also being
connected for rotation with the backrest carrier (7).

A synchronizing mechanism according to one of
claims 1 to 7, characterized in that all the compo-
nents of the spring assembly (11) and the spring-load
adjusting arrangement (17) thereof are disposed in
pairs on both sides of the seat carrier (3).

A synchronizing mechanism according to one of
claims 1 to 8, characterized in that a gas spring
(37) is incorporated substantially parallel to the com-
pression spring or springs (13), acting as an addi-
tional damping, spring-loading and blocking element
between the seat carrier (3) and backrest carrier (7).

A synchronizing mechanism according to one of
claims 1to 9, characterized in that the seat carrier
(3) is a continuous, thin-walled aluminum diecast
part of a vertical cross-sectional shape of an H, each
of the vertical legs of the H being a substantially con-
tinuous side wall (50) and the horizontal leg of the H
being configured by functionally adapted transverse
ribs (52), with rim cheeks (54) projecting from the
peripheral rims (53) of the two side walls (50) and
encircling in directions that face away from one an-
other.

Revendications

1.

Mécanisme de synchronisation servant au bascule-
ment simultané de I'assise et du dossier de siéges
de bureau et comprenant :

- un support d’assise (3),

- une plaque d’assise (5) qui y est articulée,

- un support de dossier (7), qui y est également
articulé de maniere basculante, avec lequel la
plague d’assise (5) est couplée de maniére ar-
ticulée, et
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- undispositif formantressort .(11) servant asol-
liciter le mécanisme de synchronisation a I'en-
contre de son mouvementde bascule en arriére,
lequel dispositif formant ressort (11) comporte
un ressort de pression (13) monté entre une bu-
tée fixe (14) située sur le support d’assise (3) et
une butée couplée au support de dossier (7),
caractérisé par

-undispositif de réglage de force de ressort (17)
intégré dans le dispositif formant ressort (11) et
comportant :

- un bloc-support basculant (18) couplé de
maniére forcée au support de dossier (7) eu
égard au mouvement de bascule de ce der-
nier,

- une bielle de butée (19) attachée de ma-
niére articulée dans le bloc-support (18) par
lintermédiaire d’un axe d’articulation (24)
et sur laquelle le ressort de pression (13)
prend appui coté support de dossier, et

- un mécanisme de commande (26), notam-
ment actionnable a la main, situé dans le
bloc-support (18) et avec lequel I'axe d’ar-
ticulation (24) peut étre placé, le long d’un
guide a coulisse (25) situé dans le bloc-sup-
port (18) et sensiblement transversalement
aladirection d’action du ressort de pression
(K), a différentes distances de I'axe de pi-
votement (8).

Mécanisme de synchronisation selon la revendica-
tion 1, caractérisé en ce que la bielle de butée (19)
est suspendue a un levier d’appui (33) articulé de
maniére basculante au support d’assise (3), lequel
levier d’appui est placé devant le bloc-support (18)
de telle sorte que, lorsque le support de dossier (7)
n’est pas basculé, le levier d’appui (33) prenne appui
contre le bloc-support (18) en chargeant la force de
ressort directement sur le bloc-support (18).

Mécanisme de synchronisation selon la revendica-
tion 1 ou 2, caractérisé en ce que le mécanisme
de commande (26) comporte un entrainement a cré-
maillére (27) avec un pignon (28) que I'on peut faire
tourner a la main dans le bloc-support (18) et une
crémaillére (30) engrenée avec ledit pignon, avec
laquelle I'axe d’articulation (24) est couplé et qui est
guidée de maniere coulissante dans un guide linéai-
re (31) situé dans le bloc-support (18).

Mécanisme de synchronisation selon la revendica-
tion 3, caractérisé en ce que le couplage entre I'axe
d’articulation (24) et la crémaillere (30) est forme, a
une extrémité de la crémaillére (30), par un anneau
en trou oblong (32) dans lequel se loge I'axe d’arti-
culation (24).
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5.

10.

Mécanisme de synchronisation selon I'une des re-
vendications 1 a4, caractérisé en ce que l'axe d’ar-
ticulation (24) est guidé, de plus, dans un guide en
trou oblong (25) situé dans le bloc-support (18).

Mécanisme de synchronisation selon la revendica-
tion 5, caractérisé en ce que le flanc arriere (41),
€éloigné du ressort de pression (13), du guide en trou
oblong (25) comporte des creux d’encliquetage plats
(42) alignés les uns a coté des autres et destinés a
I'axe d’articulation (24).

Mécanisme de synchronisation selon I'une des re-
vendications 1 a 6, caractérisé en ce que le
bloc-support (18) est une piéce, séparée du support
de dossier (7), qui est placée, de maniére solidaire
en rotation, sur I'axe de pivotement (8) du support
de dossier (7), lequel axe de pivotement est relié,
également de maniére solidaire en rotation, au sup-
port de dossier (7).

Mécanisme de synchronisation selon I'une des re-
vendications 1 a 7, caractérisé en ce que toutes
les piéces constructives du dispositif formant ressort
(11) avec son dispositif de réglage de force de res-
sort (17) sont disposées par paire des deux coOtés
du support d’'assise (3).

Mécanisme de synchronisation selon I'une des re-
vendications 1 a 8, caractérisé en ce qu’un ressort
pneumatique (37) est installé de maniére active - en
tant qu’élément supplémentaire d’amortissement,
de suspension et de blocage - entre le support d’as-
sise (3) et le support de dossier (7), sensiblement
parallélement au(x) ressort(s) de pression (13).

Mécanisme de synchronisation selon I'une des re-
vendications 129, caractérisé en ce que le support
d’assise (3) est réalisé sous forme de piéce de cou-
lée sous pression en aluminium, a parois contind-
ment minces, ayant, en coupe verticale, un profil de
base en forme de H dont les branches verticales de
H sont chacune formées par une paroi latérale (50)
sensiblement continue et dont les branches horizon-
tales de H sont formées par des nervures transver-
sales (52) fonctionnellement adaptées, des rebords
périphériques (54) faisant saillie, dans des sens mu-
tuellement opposés, a partir des bords circonféren-
tiels (53) des deux parois latérales (50).
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