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(54) Synchronmechanik

(57)  Die Erfindung betrifft eine Synchronmechanik
(1) fir eine korrelierte Sitz-Ruckenlehnen-Bewegung ei-
nes Blrostuhles, mit einem auf einer Stuhlsaule plazier-
baren Basistrager (2), einem Sitz bzw. Sitztréager (4) und
einem Rickenlehnentrager (5). Um eine konstruktiv ein-
fache Synchronmechanik (1) bereitzustellen, wird einum
eine Querachse (14) schwenkbarer Riickenlehnentrager
(5) sowohl mit dem Basistrager (2) als auch mit dem hin-
teren Endbereich (17) des Sitzes bzw. Sitztragers (4) un-
mittelbar gelenkig verbunden derart, daf? eine Schwenk-
bewegung der Rickenlehne nach hinten eine Absenk-
bewegung des riickwartigen Bereichs des Sitztragers (4)
induziert. Dariber hinaus ist der ebenfalls um eine Quer-

Fig.1 E

achse schwenkbare Sitz bzw. Sitztrager (4) gelenkig mit
dem Basistrager (2) verbundenen derart, da® der Ab-
senkbewegung des Sitztragers (4) eine horizontale
Schiebebewegung nach hinten tberlagert ist. Durch die
direkte Anbindung des Riickenlehnentragers (5) an Ba-
sistrager (2) und Sitz bzw. Sitztrager (4) ist es mdglich,
die Synchronmechanik (1) konstruktiv wesentlich zu ver-
einfachen. Eine aufwendige Lenkeranordnung, bei-
spielsweise in Form einer Viergelenk-Kette entfallt. Den-
nochistdank der Ausgestaltung der erfindungsgemafen
Synchronmechanik (1) der erzielbare Sitzkomfort mit
dem konstruktiv aufwendigerer Synchronmechaniken
vergleichbar.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Synchronmechanik
fir eine korrelierte Sitz-Riickenlehnen-Bewegung eines
Burostuhles, mit einem auf einer Stuhlsdule plazierbaren
Basistrager, einem Sitz bzw. Sitztrager und einem Riik-
kenlehnentrager.

[0002] Unter der Bezeichnung "Synchronmechanik"
werden Baugruppen im Sitzunterbau eines Birostuhles
verstanden, die fiir eine miteinander gekoppelte, eine be-
stimmte Relativbewegung von Sitz- und Rickenlehne
zueinander mit sich bringende Kinematik sorgen. Dazu
ist auf einer Stuhlsaule ein Basistrager plaziert, an dem
zum einen ein um eine Querachse schwenkbarer, gelen-
kig mit dem Basistrager verbundener Sitztrager und zum
anderen ein ebenfalls um eine Querachse schwenkba-
rer, gelenkig mit dem Basistrager verbundener Riicken-
lehnentrager gelagert sind. Auf dem Sitztrager ist der in
aller Regel mit einer gepolsterten Sitzfliche versehene
Sitz des Birostuhles montiert. Der Riickenlehnentrager,
der sich gangiger Weise von der eigentlichen Synchron-
mechanik nach hinten erstreckt, trdgt an einem nach
oben verlaufenden Ausleger die Riickenlehne des Buro-
stuhles.

[0003] Sitztrdger und Riickenlehnentrager sind derart
gelenkig gekoppelt, dal® eine Schwenkbewegung der
Rickenlehne nach hinten - wie sie beispielsweise durch
ein Anlehnen des Stuhlbenutzers an die Rickenlehne
hervorgerufen werden kann - eine Absenkbewegung der
Hinterkante des Sitzes nach unten induziert. Diese kor-
relierte Sitz-Riickenlehnen-Bewegung bringt einen er-
heblichen Komfortvorteil mit sich und ist aus orthopadi-
schen Griinden erwiinscht.

[0004] Eine solche Synchronmechanik ist aus der DE
101 25 994 A1 bekannt. Dabei ist der Sitztrdger mit dem
Basistrager Uiber eine konstruktiv aufwendige Lenkeran-
ordnung in Form einer Viergelenk-Kette verbunden. Hier-
durch wird ein vergleichsweise groRer Schwenkwinkel
derRuckenlehne erreicht. Daruiber hinaus wird durch die-
se konstruktive Losung eine vergleichsweise grof3e Ab-
senkbewegung der Sitzflache auch bei einem relativ gro-
Ren Rickenlehnen-Schwenkwinkel erreicht, da Sitztra-
ger und Ruckenlehnentrager in mehreren Punkten am
Basistrager schwenkbar gelagert sind.

[0005] Aufgabe dervorliegenden Erfindungistes, eine
konstruktiv einfache Synchronmechanik bereitzustellen.
[0006] Diese Aufgabe wird durch eine Synchronme-
chanik nach Anspruch 1 geldst. Danach ist der um eine
Querachse schwenkbare Riickenlehnentrager sowohl
mit dem Basistrager als auch mit dem hinteren Endbe-
reich des Sitzes bzw. Sitztragers unmittelbar gelenkig
verbunden, so daf eine Schwenkbewegung der Riicken-
lehne nach hinten eine Absenkbewegung des riickwar-
tigen Bereichs des Sitztragers induziert. Dartiber hinaus
ist der ebenfalls um eine Querachse schwenkbare Sitz
bzw. Sitztrager gelenkig mit dem Basistréger verbunde-
nen, so dal der Absenkbewegung des Sitztragers eine
horizontale Schiebebewegung nach hinten Uberlagert
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ist. Durch die direkte Anbindung des Rickenlehnentra-
gers an Basistrager und Sitz bzw. Sitztrager ist es mog-
lich, die Synchronmechanik konstruktiv wesentlich zu
vereinfachen. Eine aufwendige Lenkeranordnung, bei-
spielsweise in Form einer Viergelenk-Kette entfallt. Den-
nochistdank der Ausgestaltung der erfindungsgemaRen
Synchronmechanik der erzielbare Sitzkomfort mit dem
konstruktiv aufwendigerer Synchronmechaniken ver-
gleichbar.

[0007] Vorteilhafte Ausfiihrungsformen der Erfindung
sind in den Unteranspriichen angegeben.

[0008] Als vorteilhaft hat sich eine Anordnung erwie-
sen, bei der das Verhéltnis der Horizontalkomponente x
des Gelenkabstandes zu der Vertikalkomponente y des
Gelenkabstandes in der Grundposition zwischen 0,6 und
1,7 betragt. Besonders vorteilhaft ist ein Verhaltnis zwi-
schen 1,0 und 1,2. Darliber hinaus hat sich als vorteilhaft
erwiesen, wenn das Verhaltnis der Horizontalkomponen-
te x des Gelenkabstandes zu der Vertikalkomponente y
des Gelenkabstandes in der maximal nach hinten ver-
schwenkten Position zwischen 2,8 und 5,8 betragt. Be-
sonders vorteilhaft ist ein Verhaltnis zwischen 3,5 und
3,9. Des weiteren ist es von Vorteil, wenn in der maximal
nach hinten verschwenkten Position das Verhaltnis des
Absenkwinkels des Sitzes bzw. Sitztrdgers zu dem
Schwenkwinkel des Rickenlehnentragers zwischen 1:
2,1 und 1:3,0 betragt. Besonders vorteilhaft ist ein Ver-
héltnis zwischen 2,5 und 2,7. Diese Ausfihrungsformen
gestatten eine besonders komfortable Verschwenkung
des Sitzes.

[0009] Besonders vorteilhaft ist es dartber hinaus,
wenn die Anbindung des Sitzes bzw. Sitztragers an dem
Basistrager uber ein Dreh-Schiebe-Gelenk erfolgt. Die
horizontale Schiebebewegung des Sitzes bzw. Sitztra-
gers nach hinten kann so besonders einfach und robust
realisiert werden.

[0010] In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungs-
form der Erfindung ist eine im vorderen Sitzbereich an-
geordnete Rastmechanik zur Verriegelung der Position
des Sitztragers zum Basistrager vorgesehen. Dadurch
wird der Bedienkomfort der Synchronmechanik weiter er-
héht. Sind fir die Verrastung Zwischenstufen vorgese-
hen, kann der Sitzin verschiedenen Schraglagen auf ein-
fache Art und Weise festgestellt werden.

[0011] Eine automatische Veradnderung des
"Schwenkwiderstandes" der Rickenlehne ist mdglich,
wenn zum Vorspannen der Synchronmechanik eine Fe-
deranordnung vorgesehen ist, wobei die Federanord-
nung eine Schenkelfeder umfafdt, deren einer Schenkel
sich an einem am Sitz bzw. Sitztrager angeordneten Ge-
genstlck abstltzt derart, daf sich die Lage des Anlenk-
punktes und damit die Federeigenschaft der Schenkel-
feder bei einer Verschwenkung der Riickenlehne veran-
dert. Eine besonders leichte Einstellung der Vorspan-
nung der Synchronmechanik ist schlieBlich moglich,
wenn zur Betatigung der Verstellmechanik fiir die Schen-
kelfeder ein Schneckengetriebe vorgesehen ist.

[0012] Ein Ausflhrungsbeispiel der Erfindung wird
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nachfolgend anhand der Zeichnungen naher erlautert.
Hierbei zeigen:

Fig. 1 eine schematische Seitenansicht einer Syn-
chronmechanik in Grundposition,

Fig. 2 eine schematische Seitenansicht einer Syn-
chronmechanik in einer maximal nach hinten ver-
schwenkten Position,

Fig. 3 eine schematische Vorderansicht einer Syn-
chronmechanik,

Fig. 4 eine schematische Schnittansicht entlang der
Linie IV-IV in Fig. 3,

Fig. 5 eine schematische Schnittansicht entlang der
Linie V-V in Fig. 3,

Fig. 6 eine schematische Schnittansicht entlang der
Linie VI-VI in Fig. 1,

Fig. 7 eine schematische Schnittansicht entlang der
Linie VII-VIl in Fig. 1.

[0013] Die Synchronmechanik 1 weist, wie in Fig. 1
dargestellt, einen Basistrager 2 auf, der mittels einer Ko-
nusaufnahme 3 auf das obere Ende einer Stuhlsdule
(nicht abgebildet) gesetzt ist, wie dies auch in der DE
101 25 994 A1 dargestellt ist. Die Synchronmechanik
umfaft einen im wesentlichen rahmenférmigen Sitztra-
ger 4 und einen in Draufsicht gabelférmigen Rickenleh-
nentrager 5, dessen Wangen 6, 7 zu beiden Seiten des
Basistragers 2 angeordnet sind.

[0014] Aufdem Sitztréager 4 ist der mit einer gepolster-
ten Sitzflache versehene Sitz (nicht dargestellt) montiert.
Hierzu sind aufder Oberseite 8 des Sitztragers 4 im Quer-
schnitt T-formige Flihrungselemente 9 angeordnet, die
zur Langsverschiebung des Sitzes dienen. Selbstver-
standlich ist es ebenfalls mdglich, einen Sitz zu verwen-
den, der starr mit dem Sitztrager 4 verbunden ist. Wenn
ein relativ zum Sitztrager 4 verschiebbarer Sitz verwen-
det wird, kann die Lage des Sitzes auf einfache Art und
Weise werksseitig dadurch geandertwerden, dall die Po-
sition der Fiihrungselemente 9 auf dem Sitztréger 4 ge-
andert wird, beispielsweise auf besonders einfache Art
und Weise dadurch, daB} die Fihrungselemente 9 an ei-
ner anderen Position am Sitztrdger 4 verschraubt sind.
An den seitlichen Rahmenelementen 10 des Sitztragers
4 sind eine Anzahl von in Stuhllangsrichtung L hinterein-
ander angeordneter Rastnasen 11 vorgesehen, die
ebenso in an sich bekannter und nicht ndher erlauterter
Art und Weise der Positionierung und Befestigung des
Sitzes auf dem Sitztrager 4 dienen.

[0015] Am Rickenlehnentrager 5 ist eine nicht naher
dargestellte Riickenlehne angebracht, die bei modernen
Burostuhlen héhenverstellbar ist. Die Ruckenlehne kann
mit dem Rickenlehnentréger 5 auch einsttickig verbun-
den sein.

[0016] Wie insbesondere aus Fig. 3 deutlich wird, ist
die gesamte Synchronmechanik 1 beziglich der Mittel-
langsebene M, was die eigentliche Kinematik betrifft,
spiegelsymmetrisch aufgebaut. Insoweit ist bei der fol-
genden Beschreibung immer von beiderseits paarweise
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vorhandenen Konstruktionselementen der eigentlichen
Schwenkmechanik auszugehen.

[0017] Der Rickenlehnentrager 5 ist zum einen mit
dem unteren, nach vorn gerichteten Ende 12 der Wange
6 mit dem Basistrager 2 unmittelbar gelenkig verbunden.
Im Ausfuhrungsbeispiel ist das untere Ende 12 der Wan-
ge 6 an einem Schwenklager 13 am Basistrager 2 gela-
gert derart, dal der Rickenlehnentrager 5 ber das
Schwenklager 13 in etwas mittig direkt am Basistrager 2
angelenkt ist. Dadurch kann der Rickenlehnentrager 5
mit der Riickenlehne um die durch das Schwenklager 12
verlaufende Schwenkachse 14 in Schwenkrichtung S
verschwenkt werden. Ein zusatzliches Verbindungsele-
ment, beispielsweise ein Zwischenlenker zwischen Rik-
kenlehnentrager 5 und Basistrager 2, ist nicht vorgese-
hen.

[0018] Zum anderen ist der Riickenlehnentrager 5 mit
dem oberen Ende 15 der Wange 6 Uber ein Gelenk 16
mit dem Sitztrager 4 an dessen hinterem Endbereich 17
verbunden. Durch ein Verschwenken der Riickenlehne
wird somit auch der Sitztrager 4 in Schwenkrichtung S
mitgenommen und abgesenkt. Es erfolgt mit anderen
Worten eine Verschwenkung um die Gelenkachse 19
des Gelenks 16.

[0019] In der in Fig. 1 gezeigten Grundposition des
Rickenlehnentragers 5 verlauft die durch die Gelenk-
punkte 13, 16 verlaufende Langsachse 18 des Schwenk-
mechanismus schrag nach hinten geneigt. In dieser
Grundposition entspricht das Verhaltnis der Horizontal-
komponente x des Gelenkabstandes A zu der Vertikal-
komponente y des Gelenkabstandes A etwa 1,1. Die
Langsachse 18 schlief3t dabei mit der in der Grundposi-
tion im Wesentlichen waagerecht liegenden Sitztragere-
bene E einen Winkel W1 von etwas tber 40° ein.
[0020] Inder maximal nach hinten verschwenkten Po-
sition ist der Lenker noch weiter nach hinten geneigt, vgl.
Fig. 2. Das Verhéltnis der Horizontalkomponente x des
Gelenkabstandes A zu der Vertikalkomponente y des
Gelenkabstandes A betragt dann etwa 3,7. Der Winkel
W2 zwischen der Langsachse 18 und der Sitztragerebe-
ne E betragt etwas weniger als 26°.

[0021] Aufgrund der im Wesentlichen durch den Ge-
lenkabstand A und den Winkel W zwischen Langsachse
18 und Sitztrdgerebene E bestimmten Geometrie des
Schwenkmechanismus wird in der maximal nach hinten
verschwenkten Position ein Ubersetzungsverhéltnis von
ca. 1:2,6 erreicht. Dies bedeutet, daf3 sich bei einem Ab-
senkwinkel o des Sitztragers 4 von ca. 10° der Riicken-
lehnentrager 5 um einen Schwenkwinkel  von ca. 26°
nach hinten verschwenkt, vgl. Fig. 2. Die verwendete
Geometrie hat den Vorteil, daf} ein hoher Absenkwinkel
o, des Sitztragers 4 erreicht werden kann, ohne daR der
Schwenkwinkel  der Riickenlehne zu gro? werden muf3,
was zu einer liegeahnlichen Position flhren wiirde. Damit
wird auch der sogenannte "Hemdauszieheffekt" wir-
kungsvoll vermieden.

[0022] Die in Fig. 3 dargestellte Vorderansicht zeigt
schematisch die Lage der Schnittabbildungen. Dabei ist
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sowohl ein Schnitt (Fig. 5) entlang der Mittelebene M und
ein weiterer Schnitt (Fig. 4) entlang einer parallel zur Ebe-
ne M seitlich versetzten Ebene gezeigt.

[0023] Wie in Fig. 4 abgebildet, ist der Sitztrager 4 an
seinem vorderen Endbereich 21 mit dem Basistrager 2
Uber ein Dreh-Schiebe-Gelenk 22 verbunden. Dieses be-
steht einerseits aus einem mit dem Sitztrager 4 verbun-
denen Gleitelement 23, welches andererseits in einer
Gleitflhrung einliegt, die durch zwei voneinander beab-
standete Gleitbacken 24, 25 gebildet ist, welche fest mit
dem Basistrager 2 verbunden sind. In der dargestellten
Grundposition schlagt die obere Gleitbacke 25 an einem
Anschlag 26 am Sitztrager 4 an. Dadurch wird vermie-
den, dafd der Sitztrager 4 eine Uber die im Wesentlichen
waagerecht  Grundposition  hinaus  verlaufende
Schwenkbewegung nach vorn vollfihrt. Beide Gleitbak-
ken 24, 25 weisen ballige Flhrungsflachen 27 auf, die
es erlauben, dal® das Gleitelement 23 und damit auch
der mitim Gleitelement 23 verbundene Sitztréager 4 auch
die Schwenkbewegung nach hinten unten mit nachvoll-
ziehen kénnen. Das nach Art einer Schiene ausgebildete
Gleitelement 23 fahrt mit anderen Worten mit seiner
Oberseite 28 und seiner Unterseite 29 an den Fiihrungs-
flachen 27 der oberen und unteren Gleitbacke 24, 25
entlang, wobei das Gleitelement 23 in jedem beliebigen
Schwenkzustand zwischen oberer und unterer Gleitbak-
ke 24, 25 sicher gefiuhrt ist. Diese Form des Gelenks
kann selbstverstéandlich auch durch andere Gelenktypen
ersetzt werden. Beispielsweise kann das in der DE 101
25 994 A1 beschriebene Dreh-Schiebe-Gelenk verwen-
det werden.

[0024] Aufgrund der Ausformung des Riickenlehnen-
tragers 5 und dessen Anordnung an Basistrager 2 und
Sitztrager 4 vollfihrt bei Belastung der Riickenlehne ei-
nerseits der Ruckenlehnentrager 5 eine Schwenkbewe-
gung in Schwenkrichtung S nach hinten unten. Durch die
Schwenkbewegung wird aber auch der Sitztrager 4 so-
wohl nach hinten unten abgeschwenkt als auch im Be-
reich des Dreh-Schiebe-Gelenks 22 horizontal nach hin-
ten verschoben. Dadurch ergibt sich keine relevante
Hubbewegung des vorderen Endes der Sitzflache, wo-
durch Einschnirungen auf die Unterseite der Ober-
schenkel vermieden werden.

[0025] Verglichen mit den aus dem Stand der Techni-
ken bekannten Lésungen wird erfindungsgeman ein kon-
struktiv besonders einfacher Schwenkmechanismus
vorgestellt. Hierdurch werden zum einen Herstellungs-
kosten gesenkt. Zum anderen wird trotz der einfachen
Konstruktion erreicht, dal® der sogenannte "Hemdaus-
zieheffekt" deutlich verringert ist. Anders ausgedriickt
wird ein besonders hoher Sitzkomfort erreicht, ohne daf}
auf aufwendige und teure Ldsungen zurlickgegriffen
werden muf3.

[0026] Zudem kann die Position des Sitztragers 4 zum
Basistrager 2 durch eine im Bereich des vorderen Endes
21 des Sitztragers 4 vorgesehene Rastmechanik 30 ver-
riegelt werden. Die Rastmechanik 30 umfalit einerseits
an der Unterseite 31 des Sitztragers 4 in Langsrichtung

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

L hintereinander angeordnete Rastnuten 32 und ande-
rerseits einen im Basistrager 2 angeordneten im wesent-
lichen quaderférmigen Rastkeil 33, der zum Eingriff in
die Rastnuten 32 ausgebildet ist. Der Rastkeil 33 wird in
einem Fihrungskanal 34 gefiihrt und ist an seinem un-
teren Ende mit einer Drahtfeder 35 verbunden, die tber
einen Schwenkhebel 36 in nicht ndher dargestellter Wei-
se betatigbar ist. In der Rastposition ist der Rastkeil 33
durch die Drahtfeder 35 in Richtung Rastnut 32 vorge-
spannt, so dal ein sicheres Einliegen in der Rastnut 32
gewabhrleistet ist. Durch eine Betatigung des Schwenk-
hebels 36 wird die Drahtfeder 35 nach unten geflhrt,
wodurch eine aktive Rickflihrung des Rastkeils 33 aus
der Rastposition erfolgt. Das freie Ende des Rastkeil
weist einen im Querschnitt pilzZférmigen Keilende 37 auf,
mit dem er in der Rastnut 32 einliegt. Die abgeschragten
Kontaktflachen des Keilendes 37 gewahrleisten eine si-
chere Verrastungin der Rastnut 32 auch bei verschwenk-
tem Sitztrager 4.

[0027] Es sind mehrere in Langsrichtung L hinterein-
ander angeordnete Rastnuten 32 vorgesehen. Die Syn-
chronmechanik ist daher in verschiedenen Zwischenpo-
sitionen zwischen der Grundposition und der maximal
nach hinten verschwenkten Position feststellbar. Der ge-
geniber dem Schwenkhebel 36 angeordnete Bedie-
nungshebel 38 dient zur Auslésung der H6henverstel-
lung der Stuhlsaule.

[0028] Die Synchronmechanik 1 ist durch eine Feder-
anordnung entgegen der Schwenkrichtung S - also zur
Grundposition der Synchronmechanik hin - vorgespannt.
Diese Federanordnung ist in Form zweier in Querrich-
tung miteinander fluchtender Schenkelfedern 41 gege-
ben, vgl. Fig. 7. Die Schenkelfedern 41, 41’ sind um die
Schwenkachse 14 positioniert. Der nach oben weisende
Schenkel 42 stitzt sich an einem Vorsprung am Sitztra-
ger 4 ab, wahrend der zweite, nach vorne verlaufende
Schenkel 43 sich in einer Verstellmechanik im Basistra-
ger 2 abstutzt. Die Schenkelfedern 41, 41’ Giben eine Fe-
derkraft entgegen der nach hinten gerichteten Schwenk-
bewegung der Rickenlehne aus, die durch die Verstell-
mechanik mittels Betatigung durch einen Drehhebel 44
variierbar ist.

[0029] Die Verstellmechanik umfallt eine Uber eine
Welle 45 mit dem Drehhebel 44 verbundene Schnecke
46, wobei die Welle 45 in Lagerschalen 47 im Basistrager
2 einliegt, vgl. Fig. 6. Der Drehhebel 44 ist in dem hil-
senformigen Schwenkhebel 38 fiir die Gasfederauslo-
sung angeordnet und wird zur Betatigung des Schnek-
kengetriebes herausgezogen. Die Schnecke 46 greift mit
ihren Zahnen in ein Schneckenrad 48 ein, das mit einer
Gewindestange 49 verbunden ist. Die Gewindestange
49 ist an ihren beiden Enden 52, 53 einerseits im Deckel
50 des Basistragers 2 und andererseits im Grundkdrper
51 des Basistragers 2 drehbar gelagert. Durch Betati-
gung des Drehhebels 44 wird das Schneckenrad 48 uber
die Schnecke 46 in Drehung versetzt und eine zur Fe-
derschenkellagerung dienendes Flhrungsprisma 54
wird durch die Bewegung der Gewindestange 52 an der



7 EP 1 683 441 A1 8

Gewindestange 52 entlang geflhrt. Wird das Flhrungs-
prisma 54 nach unten bewegt, wird der nach vorn ver-
laufende Federschenkel 43 der Schenkelfeder 41 beauf-
schlagt und nach unten weggedriickt, was zu einer Er-
héhung der Vorspannung der Schenkelfeder 41 flhrt.
Das hat zur Folge, daf} die Schwenkbewegung von Sitz-
trager 4 und Rickenlehnentrager 5 in Schwenkrichtung
S gegen einen gréReren Widerstand erfolgt.

[0030] Der nach oben weisende zweite Schenkel 42
der Schenkelfeder 41 liegt an einem zweiten FUhrungs-
prisma 55 an, welches an der Unterseite 31 des Sitztra-
gers 4 angeordnet ist. Die Schenkelfeder 41 ist mit an-
deren Worten beidseitig schwimmend gelagert. Bei einer
Verschwenkung des Sitztragers 4 nach hinten unten, al-
so in Schwenkrichtung S, verschiebt sich der Anlenk-
punkt des oberen Federschenkels 42. Die Lage des An-
lenkpunktes verandert sich also bei Belastung der RUk-
kenlehne derart, dal} sich der Anlenkpunkt in Richtung
Federmittelpunkt 56 verschiebt. Dadurch erfolgt eine au-
tomatische Anderung des Federverhaltens der Schen-
kelfeder 41 bei einer Bewegung in Schwenkrichtung S.
Bei einer Verschwenkung des Sitzes wird anders aus-
gedruckt die Schenkelfeder 41 und damit der Sitz insge-
samt automatisch harter.

[0031] DerRiickenlehnentrager 5 ist mit Befestigungs-
schrauben 57 an der zentralen Schwenkachse 14 befe-
stigt. Wahrend der Schwenkbewegung dreht sich die
Schwenkachse 14 mit anderen Worten mit dem Ricken-
lehnentrager 5 mit. Der Durchmesser der Schwenkachse
14 ist derart gewahlt, daf} die Schenkelfedern 41, 41’ in
der gespannten Position nicht auf der Schwenkachse 14
aufliegen. Der Innendurchmesser der Schenkelfedern
41, 41’ ist stets groRer als der Durchmesser der
Schwenkachse 14. Dadurch ist ein ungehindertes Dre-
hen der Schwenkachse 14 bei einem Verschwenken des
Sitzes sichergestellt. Zudem werden stérende Kontakt-
gerausche, wie beispielsweise Quietschen, vermieden.
Da die beiden auf der Schwenkachse 14 angebrachten
Schenkelfeder 41, 41’ mit ihrem Umfang in einer nach
Arteines Prismas ausgebildeten Federauflage 58 liegen,
wird die Positionierung der Schenkelfedern 41, 41’ in ih-
rer Betriebsposition dennoch sicher gewéhrleistet.
[0032] DurchVerwendungvon Schenkelfedern41,41’
ist eine direkte Ubertragung der Federkraft auf die Syn-
chronmechanik 1 mdéglich, so dal zusatzliche Bauteile
zur Kraftlibertragung nicht erforderlich sind. Die Anzahl
derinsgesamt erforderlichen Bauelemente ist aulRerdem
im Vergleich zu aus dem Stand der Technik bekannten
Synchronmechaniken geringer, da die Verstellmechanik
aus vergleichsweise wenig Bauteilen aufgebaut ist. Die
Verstellmechanik ist wegen des Einsatzes des Schnek-
kengetriebes zudem besonders robust und erlaubt auf-
grund ihres sehr hohen Ubersetzungsverhéltnisses eine
besonders leichtes Verstellen des Drehhebels.

[0033] Eine alternative Ausflihrungsform (nicht abge-
bildet) sieht vor, daR der Sitztrager 4 in der Sitzschale
des Sitzes integriert ist. Mit anderen Worten ist die Sitz-
schale des Sitzes derart ausgebildet, daf} sie direkt mit
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dem Basistrager 2 verbunden ist. Ein separater Sitztra-
ger ist dann nicht mehr erforderlich. Somit lassen sich
die Herstellungskosten nochmals verringern. Neben der
Reduzierung der erforderlichen Teile ist auch eine Re-
duzierung der Bauhdhe mdglich. Der Sitz erhalt somit
eine filigranere Form. Der Ruickenlehnentrager 5 wird di-
rekt an dem hinteren Ende der Sitzschale angelenkt und
ebenso ist der Basistréger 2 mit dem vorderen Ende der
Sitzschale Uber ein Gleitlager oder dergleichen verbun-
den. Zur Aufnahme der Schwenkachse 14 weist die Sitz-
schale zwei Gelenklager auf. Das Gleitelement 23 ist
ebenfalls Bestandteil der Sitzschale. Vorzugsweise sind
die Gelenklager und das Gleitelement 23 einstiickig an
der Sitzschale angespritzt. Ebenso weist die Sitzschale
die fur die Rastmechanik erforderlichen Rastnuten 32
auf.

Bezugszeichenliste
[0034]

Synchronmechanik
Basistrager
Konusaufnahme
Sitztrager
Ruckenlehnentrager
Wange

Wange
Sitztrageroberseite
9 Fihrungselement
10  Rahmenelement

11 Rastnase

12  unteres Ende

13  Schwenklager

14  Schwenkachse

15 oberes Ende

16  Gelenk

17  hinterer Endbereich
18 Léngsachse

19  Gelenkachse

20 frei

21 vorderer Endbereich
22  Dreh-Schiebe-Gelenk
23  Gleitelement

24  untere Gleitbacke
25  obere Gleitbacke
26  Anschlag

27  Fuahrungsflache

28  Oberseite

29  Unterseite

30 Rastmechanik

31  Sitztragerunterseite
32 Rastnut

33 Rastkeil

34  Flhrungskanal

35 Drahtfeder

36  Schwenkhebel

37 Keilende

O~NO OO WON -
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38 Bedienungshebel
39 frei

40 frei

41  Schenkelfeder
42  oberer Schenkel

43  unterer Schenkel

44  Drehhebel

45  Welle

46  Schnecke

47  Lagerschale

48  Schneckenrad

49  Gewindestange

50 Deckel

51  Grundkérper

52  oberes Ende der Gewindestange
53  unteres Ende der Gewindestange
54  unteres Fuhrungsprisma

55  oberes Fuhrungsprisma

56  Federmittelpunkt

57  Befestigungsschraube

58 Federauflage

Patentanspriiche

1. Synchronmechanik (1) fir eine korrelierte Sitz-Ruk-
kenlehnen-Bewegung eines Burostuhles, mit einem
auf einer Stuhlsaule plazierbaren Basistrager (2), ei-
nem Sitz bzw. Sitztrédger (4) und einem Rickenleh-
nentrager (5), wobei der um eine Querachse (14)
schwenkbare Rikkenlehnentrager (5) einerseits mit
dem Basistrager (2) und andererseits mit dem hin-
teren Endbereich (17) des Sitzes bzw. Sitztragers
(4) unmittelbar gelenkig verbunden ist derart, da®
eine Schwenkbewegung der Riickenlehne nach hin-
ten eine Absenkbewegung des rickwartigen Be-
reichs des Sitztragers (4) induziert, und wobei der
ebenfalls um eine Querachse schwenkbare Sitz
bzw. Sitztrager (4) gelenkig mit dem Basistrager (2)
verbundenen ist derart, da} der Absenkbewegung
des Sitztragers (4) eine horizontale Schiebebewe-
gung nach hinten tberlagert ist.

2. Synchronmechanik (1) nach Anspruch 1, wobei in
der Grundposition das Verhaltnis der Horizontal-
komponente x des Gelenkabstandes A zu der Ver-
tikalkomponente y des Gelenkabstandes A zwi-
schen 0,6 und 1,7 betragt.

3. Synchronmechanik (1) nach Anspruch 1 oder 2, wo-
bei das Verhaltnis der Horizontalkomponente x des
Gelenkabstandes A zu der Vertikalkomponente y
des Gelenkabstandes A in der maximal nach hinten
verschwenkten Position zwischen 2,8 und 5,8 be-
tragt.

4. Synchronmechanik (1) nach einem der Anspriiche
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1 bis 3, wobei in der maximal nach hinten ver-
schwenkten Position das Verhaltnis des Absenkwin-
kels o des Sitzes bzw. Sitztragers (4) zu dem
Schwenkwinkel § des Rikkenlehnentragers (5) zwi-
schen 1:2,1 und 1:3,0 betragt.

Synchronmechanik (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 4, wobei der Sitz bzw. Sitztrager (4) an seinem
vorderen Endbereich (21) mit dem Basistrager (2)
Uber ein Dreh-Schiebe-Gelenk (22) verbunden ist.

Synchronmechanik (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 5, mit einer im vorderen Endbereich (21) des
Sitzes bzw. Sitztragers (4) vorgesehenen Rastme-
chanik (30) zur Verriegelung der Position des Sitz-
tragers (4) relativ zum Basistrager (2).

Synchronmechanik (1) nach einem der Anspriiche
1 bis 6, mit einer Federanordnung zum Vorspannen
der Synchronmechanik (1), wobei die Federanord-
nung eine Schenkelfeder (41, 41’) umfal}t, deren ei-
ner Schenkel (42) sich an einem am Sitz bzw. Sitz-
trager (4) angeordneten Gegenstiick (55) abstitzt
derart, daf} sich die Lage des Anlenkpunktes und
damit die Federeigenschaft der Schenkelfeder (41,
41’) bei einer Verschwenkung der Riickenlehne ver-
andert.

Synchronmechanik (1) nach Anspruch 7, wobei sich
der andere Schenkel (43) der Schenkelfeder (41,
41’)in einer Verstellmechanik im Basistrager (2) ab-
stutzt, wobei zur Betdtigung der Verstellmechanik
ein Schneckengetriebe (45, 46, 48) vorgesehen ist.
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