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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Synchronmechanik
mit einem Lehnenträger, Sitztragplatte und Schwenkme-
chanik für Bürostühle mit an den Benutzerschwerpunkt
gekoppelter autoadaptiver Rückstellkraft nach dem
Oberbegriff des Patentanspruches 1.
[0002] Eine Synchronmechanik für Bürostühle ist mit
dem Gegenstand der DE 20 2007 001 395 U1 bekannt
geworden. Bei dem dortigen Bürostuhl ist eine Rücken-
lehne (Lehnenträger) über eine aus zwei Lenkern beste-
hende Schwenkmechanik mit einer anheb- und absenk-
baren Sitztragplatte verbunden.
[0003] Die Sitztragplatte ist in einem ersten, vorderen
Drehpunkt über einen vorderen Lenker schwenkbar an
einem feststehenden Sitzträger angebunden. Ferner ist
die Sitztragplatte über einen, vom ersten Lenker beab-
standet angeordneten, zweiten Lenker schwenkbar mit
dem Sitzträger verbunden. Am schwenkbaren Teil des
Lehnenträgers greift das eine Ende eines Antriebsban-
des an, dessen anderes Ende am schwenkbaren Teil
des zweiten Lenkers angreift. Damit treibt eine Schwenk-
bewegung des Lehnenträgers die vorwiegend in vertika-
ler Richtung gerichtete Schwenkbewegung des Sitzträ-
gers über die aus zwei Lenkern bestehende Schwenk-
mechanik an. Eine nach hinten gerichtete Kippbewegung
des Benutzers auf den Lehnenträger wird demnach in
eine aufwärts gerichtete Schwenkbewegung der Sitzflä-
che übersetzt. Dementsprechend erhöht das Benutzer-
gewicht auf die Sitztragplatte auch die Rückstellkraft auf
den Lehnenträger in Richtung auf eine aufrechte Stel-
lung.
[0004] Bei diesem Bürostuhl wird lediglich eine Anhe-
bung der Sitzfläche bei nach hinten schwenkendem Leh-
nenträger bewirkt. Zu diesem Zweck zeigt die Druck-
schrift zwei - bezüglich der Längsachse des Sitzträgers
- im Abstand voneinander angeordnete, jeweils schräg
nach vorne gerichtete Lenker, die im Wesentlichen par-
allel zueinander angeordnet sind.
[0005] Nachteil des bekannten Bürostuhls ist dem-
nach, dass der Sitz selbst keine Schwenkbewegung aus-
führt, sondern sich im Wesentlichen parallel und in ver-
tikaler Ebene nach oben entgegen dem Benutzergewicht
verschiebt. Bei der Verwirklichung ergonomischer Syn-
chronmechaniken wird jedoch gefordert, dass ein be-
stimmter Sitzlehnenöffnungswinkel erreicht wird.
[0006] Die bedeutet, dass beim Zurückschwenken des
Lehnenträgers ein größerer Schwenkwinkel bezüglich
der Rückenlehne als bei der Sitzfläche erreicht werden
soll. Dies wird jedoch bei der genannten Synchronme-
chanik nicht erreicht, weil sich die Sitzfläche im Wesent-
lichen nur vertikal anhebt, jedoch keine Winkelstellung
einnimmt.
[0007] Daraus folgt ein unbequemes Sitzgefühl und
das Benutzergewicht wirkt bei der bekannten Synchron-
mechanik nur insgesamt flächig auf die vertikal beweg-
bare Sitztragplatte. Damit besteht aber der Nachteil, dass
das Benutzergewicht selbst nur flächig auf die Sitzfläche

aufgebracht wird und nicht für die Erhöhung der Rück-
stellkraft des Lehnenträgers der Körperschwerpunkt des
Benutzers herangezogen werden kann.
[0008] Die WO 2012/170863 A2 offenbart eine Syn-
chronmechanik mit einem Lehnenträger, Sitztragplatte
und Schwenkmechanik für Bürostühle mit an den Benut-
zerschwerpunkt gekoppelter Rückstellkraft des Lehnen-
trägers, bei welcher der Lehnenträger über eine aus
mehreren Lenkern bestehende Schwenkmechanik eine
Anhebe- und Absenkbewegung einer vom Benutzerge-
wicht belasteten Sitztragplatte erzeugt. Beim Nachhin-
tenschwenken des Lehnenträgers wird die Gewichts-
tragkraft des Benutzers angehoben und die Sitztragplat-
te unter Aufbringung einer elastischen Rückstellkraft ent-
gegen der Gewichtskraft des Benutzers entlang eines
Scharniers nach oben gerichtet verformt. Die Sitztrag-
platte ist in ihrem vorderen Bereich mit einem ersten Len-
ker gegenüber dem Sitzträger abgestützt und in ihrem
mittleren Bereich über einen zweiten Lenker schwenkbar
mit dem Sitzträger verbunden, wobei die Sitztragplatte
mit einem dritten Lenker schwenkbar gegenüber der Sitz-
tragplatte abgestützt ist.
[0009] Die DE 20 2012 002 288 U1 offenbart einen
Funktionsstuhl mit einer Sitzfläche, die eine Material-
schwächung in Form eines Biegeabschnitts aufweist, um
eine gewisse Verformbarkeit der Sitzfläche zu ermögli-
chen.
[0010] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Bürostuhl mit Synchronmechanik nach dem Ober-
begriff des Patentanspruches 1 so weiterzubilden, dass
in Abhängigkeit vom Benutzergewicht eine Erhöhung der
Rückstellkraft des Lehnenträgers erreicht wird, wobei ei-
ne Beibehaltung des ergonomisch geforderten Syn-
chronverhältnisses bezüglich des Sitzlehnen-Öffnungs-
winkels erhalten werden soll.
[0011] Zur Lösung der gestellten Aufgabe ist die Erfin-
dung durch die technische Lehre des Anspruches 1 ge-
kennzeichnet.
[0012] Wesentliches Merkmal der Erfindung ist, dass
die Sitztragplatte mindestens im Bereich des zweiten
Lenkers - bevorzugt etwa im Mittenbereich - elastisch
federnd biegbar ausgebildet ist, so dass beim Nachhin-
tenschwenken vom Lehnenträger die Gewichtstragkraft
des Benutzers die Sitztragplatte unter Aufbringung einer
elastischen Rückstellkraft verformt, wobei der erste und
der zweite Lenker mit ihren Längsachsen etwa in die glei-
che Richtung (nach vorn) ausgerichtet sind, und dass die
Längsachse des dritten Lenkers entgegen gesetzt ge-
richtet ist.
[0013] Bei der gegebenen Lehre wird der Vorteil er-
zielt, dass der zurückschwenkende Lehnenträger den
Sitzträger nach oben gerichtet verschwenkt und - bevor-
zugt in Form einer konvexen Biegekurve - elastisch fe-
dernd verformt. Dies erfolgt entgegen dem etwa auf der
Mitte des Sitzträgers lagernden Benutzergewicht, wel-
ches dort seinen Schwerpunkt hat.
[0014] Wesentlich ist demnach, dass der Stuhl nicht
nur vorne angehoben wird, sondern auch in der Mitte,
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und zwar etwas weniger als vorne. Es erfolgt also neben
der aufwärts gerichteten Bewegung zusätzlich eine nach
hinten unten gerichtete Schwenkbewegung der Sitztrag-
platte im hinteren Bereich.
Dadurch, dass das Benutzergewicht vorwiegend im vor-
deren Bereich und im mittleren Bereich des durchbieg-
baren Sitzträgers erfasst wird, besteht der Vorteil, dass
der Grad der Anhebung des Sitzträgers im vorderen Be-
reich im Vergleich zu dem Grad der Anhebung des Sitz-
trägers im mittleren Bereich verkleinert wird. Im hinteren
Bereich wird der Sitzträger hingegen nicht angehoben.
[0015] Damit besteht der Vorteil, dass beim Zurück-
lehnen der Druck auf die Unterseite der Oberschenkel
einer darauf sitzenden Person geringer wird.
[0016] Vorzugsweise ist der Grad der Anhebung an
der Sitzvorderkante nunmehr nur 20 mm, während bei
bekannten Bürostühlen, wie zum Beispiel nach dem
[0017] Gegenstand der DE 20 2007 001 395 U1, der
Grad der Anhebung deutlich 20 mm überschreitet und
daher ein unangenehmer Druck auf die Unterseite der
Oberschenkel zu vergegenwärtigen ist.
[0018] Wichtig ist, dass die Durchbiegung des Sitzträ-
gers eine Rückstellkraft auf den Lehnenträger erzeugt.
[0019] In der Ruhestellung, wenn der Benutzer ohne
einen nach hinten geschwenkten Lehnenträger auf der
Sitzfläche sitzt, wird über den vorderen ersten Lenker
der Lehnenträger in einer aufrechten Position gehalten.
Sobald der Benutzer mit seinem Oberkörper sich an den
Lehnenträger anlehnt, wird durch die erfindungsgemäße
Schwenkmechanik nunmehr auch etwa in der Mitte des
Sitzträgers über den dortigen zweiten Lenker der Sitz-
träger konvex nach oben durchgebogen und erzeugt eine
federnde Rückstellkraft auf die Lehnenmechanik.
[0020] Je weiter sich der Benutzer nach hinten zurück-
lehnt umso weiter wird sein Körperschwerpunkt nach hin-
ten in Richtung auf den Lehnenträger versetzt, damit wird
die Körpergewichtskraft im Schwerpunkt des Körpers
auch in die Mitte des Sitzträgers verlegt und erzeugt da-
mit über den zweiten, mittleren Lenker eine erhöhte
Rückstellkraft auf den Lehnenträger.
[0021] Demzufolge wird der Sitzträger als zusätzliches
Kraftelement oder Kraftspeicher verwendet. Der Sitzträ-
ger wirkt wie eine konvex nach oben gewölbte (flächige)
Blattfeder, die vom Körperschwerpunkt der sitzenden
Person im Mittenbereich wieder nach unten - entgegen
deren Federkraft - gedrückt wird. Die Sitztragplatte will
sich aufgrund ihrer elastischen Rückstellkraft gerade
richten, und damit wird die Rückstellkraft der elastisch
verformbaren Sitztragplatte zusätzlich zum Benutzerge-
wicht über den zweiten, mittleren Lenker auf den Leh-
nenträger eingeleitet, der dadurch eine wesentlich höhe-
re Rückstellkraft erreicht.
[0022] Im Wesentlichen handelt es sich bei der Sitz-
tragplatte um eine elastisch verformbare Biegeplatte,
und diese Biegeplatte (Sitztragplatte) wird im Schwenk-
gelenk des mittleren Lenkers unter Aufbringung einer
elastischen Rückstellkraft nach oben angehoben, wobei
die beiden in Längsrichtung der Sitzfläche gerichteten

Enden der elastisch verformbaren Sitztragplatte im We-
sentlichen keine Durchbiegung erfahren.
[0023] Es erfolgt also eine konvexe Durchbiegung der
Sitztragplatte mit Erzeugung einer federnden Rückstell-
kraft, die über den Lehnenträger eine zusätzliche gegen
den Rücken des Benutzers gerichtete Lehnenverstell-
kraft bewirkt.
[0024] In einer ersten Ausgestaltung der Erfindung ist
vorgesehen, dass der mittlere Lenker direkt an die durch-
biegbare Sitztragplatte angekoppelt ist. In diesem Be-
reich ist ein Drehpunkt angeordnet. Es handelt sich dem-
nach um eine direkte Kopplung.
[0025] In einem anderen Beispiel ist eine indirekte
Kopplung vorgesehen, bei der der mittlere Lenker in sei-
nem oberen schwenkbaren Teil eine Walze aufweist, die
sich mit ihrem Außenumfang an einer Gleitbahn an der
Unterseite der Sitztragplatte abwälzt. Damit besteht der
Vorteil, dass durch die Schräge der Gleitbahn an der Un-
terseite der Sitztragplatte die Rückstellkraft über den
Durchbiegungsgrad der Sitztragplatte auf den Lehnen-
träger eingestellt werden kann.
[0026] Als zweite Ausführungsform der Erfindung ist
vorgesehen, dass eine indirekte Kopplung dadurch ge-
schaffen ist, dass der zweite, mittlere Lenker über einen
weiteren, dazwischen geschalteten Lenker mit der Un-
terseite der Sitztragplatte gekoppelt ist.
[0027] Vorteil dieser Maßnahme ist, dass gegenüber
einer möglicherweise verschleißanfälligen Gleitfläche
nunmehr eine feste Kopplung besteht, die jedoch indirekt
wirkt. Über die Stellung dieses weiteren Lenkers kann
eine Gewichtsregulierung oder eine Gewichtsfeinjustie-
rung der Rückstellkraft in Abhängigkeit vom Benutzre-
gewicht erfolgen. Wie oben dargestellt, kann die Ge-
wichtseinstellung auf die Rückstellkraft des Lehnenträ-
gers durch die Stellung des zweiten, kleineren Lenkers,
der mit dem größeren, zweiten Lenker gekoppelt ist, über
den Durchbiegungsgrad der Sitztragplatte verändert
werden.
[0028] Stattdessen kann in einer vierten Ausgestal-
tung der Lenker (Koppellenker) festgekoppelt sein, und
stattdessen wird der Kraftspeicher, der bevorzugt als
Druckfeder ausgebildet ist, in seiner Position verändert.
[0029] Für alle Varianten gilt, dass die Andruckkraft
des Kraftspeichers, der bevorzugt als Schraubendruck-
feder ausgebildet ist, auch einstellbar ausgebildet sein
kann.
[0030] Der Begriff "autoadaptive Rückstellkraft" meint,
dass beim Zurücklehnen des Benutzers seine Oberkör-
perkraft FGR, die er auf den Lehnenträger einleitet, in
eine Gegenkraft FR umgewandelt wird, die auf den Leh-
nenträger in Richtung auf eine aufrechte Position wirkt.
Diese wird über die Gewichtskräfte FGV und FGM in Ab-
hängigkeit des Benutzergewichts an zwei (oder mehre-
ren) Stellen automatisch gesteuert.
[0031] Dadurch, dass sich die Sitztragplatte aufgrund
des Benutzergewichtes im mittleren Bereich anhebt, wird
der Benutzer zusätzlich und abhängig von seinem eige-
nen Körpergewicht eine Rückstellkraft auf die Rücken-
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lehne aufbringen. Eine leichte Person wird weniger Kraft
aufbringen und damit weniger Rückstellkraft auf die Rü-
ckenlehne als vergleichsweise eine schwere Person, die
mehr Rückstellkraft auf die Rückenlehne aufbringt. Diese
Steuerung der Rückstellkraft der Rückenlehne wird unter
der Bezeichnung "autoadaptive Rückstellkraft" in den
Mittelpunkt der Erfindung gestellt.
[0032] Zwar ist der Durchbiegungsgrad der Sitztrag-
platte im Wesentlichen immer gleich, denn der Durch-
biegungsgrad ist von der Geometrie und dem mechani-
schen Aufbau der Sitztragplatte abhängig. Unterschied-
lich ist jedoch die Gewichtskraft, die von dem Körperge-
wicht der darauf sitzenden Person auf diese Sitztragplat-
te ausgeübt wird. Dementsprechend wird damit auch die
Rückstellkraft auf den Lehnenträger autoadaptiv verän-
dert.
[0033] Die Rückstellkraft bezüglich der Durchbiegung
der Sitztragplatte ist im Wesentlichen unabhängig vom
Benutzer. Sie ist nur abhängig von der Geometrie der
Lenker und dem mechanischen Aufbau der Sitztragplatte
selbst, das heißt von deren Durchbiegungsvermögen,
deren Dicke und anderen mechanischen Materialbe-
schaffenheiten. Bei der durchbiegbaren Sitztragplatte
kann es sich um eine Stahlfeder handeln oder um eine
Kunststofffeder oder um eine mehrfach geschlitzte Platte
oder ähnliche Biegeelemente oder auch um Kombinati-
onen aus derartigen Elementen.
[0034] Vorteil ist, dass mit der Sitztragplatte einen wei-
teren Kraftspeicher gebildet ist, der keinen Einbauraum
beansprucht, der klein und raumsparend eingebaut ist
und der kostengünstig ist und dennoch eine hohe Rück-
stellkraft aufgrund seiner Geometrie und der Gewichts-
kraft des Benutzers auf den Lehnenträger ausübt.
[0035] Damit werden mit weniger Teilen verbesserte
Eigenschaften einer Synchronmechanik mit autoadapti-
ver Rückstellkraft erreicht.
[0036] In einem bevorzugten Ausführungsbeispiel der
Erfindung wird angegeben, dass bei einem Lehnen-
schwenkwinkelgrad von zum Beispiel 26 Grad nach hin-
ten eine Sitzneigung nach hinten um ca. 7 Grad erreicht
wird. Dies ist ein wesentlicher Vorteil der erfindungsge-
mäßen Synchronmechanik im Vergleich zu üblichen
Synchronmechaniken mit automatischer Gewichtserfas-
sung, weil eine derartige Sitzneigung nach hinten um ei-
nen Winkel von ca. 7 Grad beim Gegenstand der DE 20
2007 001 395 U1 nicht erreicht wird.
[0037] In einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfin-
dung wird auch der Sitzträger nach hinten um einen Weg
von etwa 40 mm verschoben. Eine solche Ausführungs-
form wird in den späteren Zeichnungen anhand der Figur
4 ff beschrieben. Damit besteht der Vorteil, dass kein
spürbarer Beckenkontaktverlust am Lehnenträger zu be-
fürchten ist, weil das Becken immer in Kontakt mit dem
zurückschwenkenden Lehnenträger bleibt.
[0038] Weiterer Vorteil der Erfindung ist, dass keine
spürbare vertikale Verschiebung eines Hemds eines Be-
nutzers oder einer Bluse einer Benutzerin beim Zurück-
schwenken des Lehnenträgers im Vergleich zu dem

gleichfalls nach hinten schwenkenden Lehnenträger er-
folgt.
[0039] Weiterer Vorteil der Erfindung ist, dass ein leich-
tes Anheben des Sitzträgers im vorderen Bereich um et-
wa 15 mm beim Zurückschwenken des Lehnenträgers
erfolgt. Damit bleibt man deutlich unter dem maximal zu-
träglichen Wert von 20 mm, der deshalb angegeben ist,
um einen unzulässig hohen Druck auf die Oberschen-
kelmuskulatur zu vermeiden. Wegen dieses geringen
Anhebeweges von zum Beispiel nur 15 mm wird kein
spürbarer Druck auf die Oberschenkelmuskulatur beim
Zurückschwenken des Lehnenträgers erzeugt.
[0040] Die Sitzplatte wird in einer bevorzugten Ausge-
staltung im mittleren Bereich etwa um 7 mm in Bezug zu
einer horizontalen Bezugsebene noch oben gewölbt. Es
handelt sich bei sämtlichen vorgenannten Zahlenwerten
nur um Beispielswerte, die in keiner Weise die Erfindung
beschränken sollen. Wesentlich ist, dass das Körperge-
wicht des Benutzers für die Rückstellkraft des Lehnen-
trägers verwendet wird.
[0041] Durch die Geometrie des vorderen, ersten Len-
kers, der zwischen dem vorderen Ende der Sitztragplatte
und dem Sitzträger angeordnet ist, bewirkt dieser Lenker
eine Begrenzung des Anhebens des Sitzträgers nach
vorne. Der Benutzer wird gleichwohl leicht angehoben,
und der dadurch erzeugte Kraftspeicher wird für die
Rückstellung des Lehnenträgers verwendet.
[0042] Bei der Schwenkbewegung nach hinten wird
der Sitz im hinteren Bereich nach hinten und unten ge-
zogen. Dadurch erreicht man die nach hinten geneigte
Verschwenkung des Sitzträgers um etwa 7 Grad. Damit
wird auch ein Synchronverhältnis nach hinten von ca.
1:3 bis 1:4 zwischen Sitzträger und Lehnenträger er-
reicht.
[0043] In einer besonderen Ausgestaltung der Erfin-
dung kann auch eine Feinjustierung an das Benutzerge-
wicht stattfinden, indem die Ankopplung des mittleren
Lenkers an den mittleren Drehpunkt an der Sitztragplatte
einstellbar ausgebildet ist. In einer solchen Feinjustie-
rung kann die Rückstellkraft auf den Benutzer zum Bei-
spiel in zwei, drei oder mehreren Stufen eingestellt wer-
den, nämlich von neutral zu schwächer oder stärker.
[0044] In einer bevorzugten Ausgestaltung der Erfin-
dung wird im Übrigen der weitere Vorteil erreicht, dass
bei der nach vorne gerichteten Synchronbewegung (das
heißt beim Zurückschwenken des Lehnenträgers in sei-
ne Ruhestellung) eine Synchronbewegung über die Null-
Grad-Stellung von Sitz und Lehne nach vorne im Ver-
hältnis von ca. 1:1 bis 1:2 erreicht wird. Normalerweise
ist die Sitztragplatte horizontal, um eine entspannte Hal-
tung zu erreichen. Je nach Arbeitshaltung des Benutzers
wird ergonomisch gefordert, dass die Sitztragplatte sich
leicht nach vorne absenkt. Dies geschieht vor allem bei
einer nach vorne gerichteten Arbeitshaltung, wenn die
Oberschenkelmuskulatur auf die vordere Kante der Sitz-
tragplatte drückt. In dieser Stellung soll demnach die Sitz-
tragplatte leicht nach vorne geneigt werden und nimmt
hierbei im Verhältnis von ca. 1:1 bis 1:2 den Lehnenträger
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mit. Bei einer bevorzugten Ausführung geht der Lehnen-
träger dann etwa um 5 Grad nach vorne, und die Sitz-
tragplatte senkt sich etwa um 4 Grad vorne nach unten
ab.
[0045] Generell wird also eine Absenkung der Sitzvor-
derkante bei einer entspannten, nach vorne gerichteten
Arbeitshaltung erreicht, und die Position des Rückens
zum Rückenlehnenträger bleibt aber unverändert. Daher
besteht der Vorteil, dass auch in vorgebeugter Arbeits-
haltung der Kontakt des Rückens des Benutzers zur Leh-
ne erhalten bleibt. Damit wird ein Rundrücken vermie-
den, der sich ansonsten bei einer Sitzvorneigung erge-
ben könnte.
[0046] Beim Nachvornebeugen des Körpers des Be-
nutzers folgt demnach der Lehnenträger dem Rücken
des Benutzers und bleibt in Kontakt mit dem Rücken.
Damit wird der besagte Rundrücken bei Sitzvorneigung
vermieden. Der Erfindungsgegenstand der vorliegenden
Erfindung ergibt sich nicht nur aus dem Gegenstand der
einzelnen Patentansprüche, sondern auch aus der Kom-
bination der einzelnen Patentansprüche, wie in den Pa-
tentansprüchen festgelegt.
[0047] Alle in den Unterlagen, einschließlich der Zu-
sammenfassung offenbarten Angaben und Merkmale,
insbesondere die in den Zeichnungen dargestellte räum-
liche Ausbildung, werden als erfindungswesentlich be-
ansprucht, soweit sie einzeln oder in Kombination ge-
genüber dem Stand der Technik neu sind.
[0048] Im Folgenden wird die Erfindung anhand von
lediglich einen Ausführungsweg darstellenden Zeich-
nungen näher erläutert. Hierbei gehen aus den Zeich-
nungen und ihrer Beschreibung weitere erfindungswe-
sentliche Merkmale und Vorteile der Erfindung hervor.
[0049] Es zeigen:

Figur 1: Aufbau der Mechanik in aufrechter Position
des Benutzers

Figur 2: Aufbau und Wirkweise der Mechanik in zu-
rückgelehnter Position des Benutzers

Figur 3: Bewegungsablauf von aufrechter zur zu-
rückgelehnter Position

Figur 4: Aufbau der Mechanik mit zusätzlicher Steu-
erlasche für die Steuerung der Sitztragplatte in der
Bewegung nach hinten und Steuerung der Durch-
biegung über "Schiefe Ebene" oder Kurvenbahn

Figur 5: Aufbau der Mechanik mit zusätzlicher Steu-
erlasche in zurückgelehnter Position

Figur 6: Bewegungsablauf der Mechanik mit zusätz-
licher Steuerlasche von aufrechter zur zurück ge-
lehnter Position

Figur 7: Aufbau der Mechanik mit Feinjustiermög-
lichkeit der Rückstellkraft über verstellbare "Schiefe

Ebene" oder Kurvenbahn

Figur 8: Aufbau der Mechanik mit zusätzlicher Steu-
erlasche für die Steuerung der Sitztragplatte in der
Bewegung nach hinten und Steuerung der Durch-
biegung über Lenker (Variante von Figur 4)

Figur 9: Aufbau der Mechanik mit zusätzlicher Steu-
erlasche und Lenker in zurückgelehnter Position

Figur 10: Bewegungsablauf der Mechanik mit zu-
sätzlicher Steuerlasche und Lenker von aufrechter
zur zurückgelehnter Position

Figur 11: Aufbau der Mechanik mit Feinjustiermög-
lichkeit der Rückstellkraft über Verstellung der Len-
ker (Variante von Figur 7)

Figur 12: Unteransicht von Figur 1 (Sitzträger für An-
sicht offen)

Figur 13: Wie Figur 8, jedoch mit Verstellung des
Kraftspeichers als Feinjustierung der Rückstellkraft

Figur 14: Aufbau der Mechanik mit geändertem
Drehpunkt des Lehnenträgers zur besseren Nut-
zung des Kraftspeichers 15

Figur 15: Aufbau und Wirkweise der Mechanik nach
Figur 14 in zurückgelehnter Position

Figur 16: Aufbau und Wirkweise der Mechanik nach
Figur 14 und 15 in zurückgelehnter Position mit stär-
kerer Erfassung des Benutzergewichts und Verstell-
möglichkeit der Lehnenrückstellkraft

Figur 17: Aufbau der Mechanik mit Waage zur Kraft-
übertragung des Benutzergewichts

Figur 18: Aufbau der Mechanik nach Figur 17 in zu-
rückgelehnter Position

Figur 19: Aufbau der Mechanik nach Figur 17 mit
virtueller Achse für eine Drehbewegung des Sitzes
um die Längsachse

[0050] Die Abbildungen 4-7 und 14-19 stellen keine
Ausführungsformen nach der Erfindung dar. Sie dienen
lediglich illustrativen Zwecken. In Figur 1 ist die erfin-
dungsgemäße Synchronmechanik an einem Arbeits-
stuhl dargestellt. An einem Sitzträger 1, der in an sich
bekannter Weise an einer Gasfeder 2 zur Sitzhöhenver-
stellung befestigt ist, ist im vorderen Bereich des Sitzträ-
gers 1 ein erster Lenker 3 angeordnet, der mit dem Sitz-
träger 1 den unteren Drehpunkt 11 und mit seinem an-
deren, gegenüberliegenden Ende den oberen Drehpunkt
12 ausbildet. Es handelt sich demnach um ein einfaches
Koppelgelenk.
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[0051] Statt eines solchen Lenkers 3 kann auch ein
Schiebelenker verwendet werden, bei dem das obere
Drehlager 12 nicht fest ausgebildet ist, sondern im Be-
reich eines Langloches verschiebbar ist, welches im Sitz-
träger 1 angeordnet ist.
[0052] Im mittleren Bereich des Sitzträgers 1 ist ein
weiterer Lenker 16 angeordnet, der in der allgemeinen
Beschreibung als "zweiter Lenker" bezeichnet wurde,
und der wiederum mit dem Sitzträger 1 einen unteren
Drehpunkt 9 mit seinem freien schwenkbaren Ende einen
oberen Drehpunkt 10 mit der Sitztragplatte 5 ausbildet.
[0053] Es wird noch angegeben, dass der Drehpunkt
12 des ersten Lenkers 3 ebenfalls an der Sitztragplatte
5, und zwar an deren vorderem freien Ende, angeordnet
ist.
[0054] Der Schwenkweg C beschreibt den Weg, den
der Drehpunkt 12 des ersten Lenkers 3 beim Zurückleh-
nen eines Lehnenträgers 6 ausführt.
[0055] Der zweite Lenker 16 ist als werkstoff-einstü-
ckiges oder als mehrstückiges Teil mit dem Lehnenträger
6 verbunden, der in an sich bekannter Weise ein Leh-
nenpolster 7 trägt, gegen das der Benutzer mit seiner
Kraft des Rückens presst, wobei die Bezeichnung FGR
bedeutet, dass die Benutzergewichtskraft FG vom Rü-
cken (R) her ausgeübt wird.
[0056] Wichtig ist, dass im hinteren Bereich der Sitz-
tragplatte 5 ein dritter Lenker 4 angeordnet ist, der einen
oberen Drehpunkt 14 mit der Sitztragplatte 5 und einen
unteren Drehpunkt 13 mit dem Sitzträger 1 bildet. Auf
der Sitztragplatte 5 ist an sich bekannter Weise ein Sitz-
polster 8 angeordnet.
[0057] Ein Kraftspeicher 15, zum Beispiel in der Aus-
bildung einer Schraubendruckfeder oder als Gasdruck-
feder, ist mit seinem vorderen freien Ende gegenüber
der Sitztragplatte 5 und mit seinem hinteren freien Ende
am Sitzträger 1 abgestützt. Durch den Kraftspeicher 15
wird eine Grundrückstellkraft auf den Lehnenträger 6 er-
zeugt, indem der Kraftspeicher 15 die Sitztragplatte 5
immer nach vorne verschiebt, das heißt entgegen der
eingezeichneten Pfeilrichtung C.
[0058] Beim Nachhintenschwenken des Lehnenträ-
gers 6 verschwenkt hingegen der obere Drehpunkt 12
am Lenker 3 in Pfeilrichtung C nach hinten und der Dreh-
punkt 10 am zweiten Lenker 16 in Pfeilrichtung B nach
hinten und ferner am dritten Lenker 4 der Drehpunkt 14
in Pfeilrichtung D nach hinten.
[0059] Hierbei wird es bevorzugt, wenn die Längsach-
se durch den vorderen Lenker 3 gleichgerichtet (jedoch
nicht notwendig parallel) mit der Längsachse durch den
mittleren Lenker 16 ist und entgegen der durch den hin-
teren Lenker 4 gerichteten Längsachse ausgebildet ist.
Dies bedeutet, dass der vordere Lenker 3 etwa gleich
schräg nach vorne - jedoch in einem anderen Winkel -
wie die Längsachse durch den Lenker 16 gerichtet ist,
während diesen beiden Lenkern 3 und 16 - entgegenge-
setzt gerichtet zu Lenker 4 - der dritte Lenker 4 nach
hinten gerichtet ist.
[0060] Dies erreicht, dass sich beim Zurücklehnen

oder Zurückschwenken des Lehnenträgers die beiden
vorderen Lenker 3 und 16 anheben und dabei leicht die
Sitztragplatte 5 angehoben wird, während sich der hin-
tere Lenker 4 absenkt und den hinteren Teil der Sitztrag-
platte 5 nach unten verschwenkt.
[0061] Die Benutzergewichtskraft FG wird im mittleren
Bereich als Benutzergewichtskraftanteil FGM etwa auf
die Mitte der Sitztragplatte 5 und etwa in der Nähe des
mittleren Lenkers 16 auf die Sitztragplatte 5 eingeleitet.
[0062] Ein Anteil des Benutzergewichtes wird über die
Oberschenkel auch auf den vorderen Teil der Sitztrag-
platte 5 übertragen und wird dort als Benutzergewichts-
kraftanteil FGV bezeichnet.
[0063] Gemäß Figur 2 wird beim Nachhintenschwen-
ken des Lehnenträgers 6 eine Gewichtskraft vom Rücken
des Benutzers auf den Lehnenträger 6 ausgeübt, wo-
durch aber gleichzeitig eine Gegenkraft FR entsteht.
Wichtig ist, dass die rückstellende Gewichtskraft FR ab-
hängig vom Körpergewicht des Benutzers auf die Sitz-
tragplatte 5 ist, wie nachfolgend beschrieben wird.
[0064] Beim Nachhintenschwenken des Lehnenträ-
gers 6 wirkt der Lehnenträger, der direkt an den mittleren
Lenker 16 angebunden ist, in Richtung einer aufwärts-
gerichteten Schwenkbewegung in Pfeilrichtung 25 nach
oben auf die Unterseite der Sitztragplatte 5. Nachdem
aber die Sitztragplatte 5 im hinteren Drehpunkt 14 und
im vorderen Drehpunkt 12 zwangsgesteuert ist und durch
die Lenker 3 und 4 festgehalten wird, kommt es zu einer
konvexen Durchbiegung der gesamten Sitztragplatte 5
in deren mittleren Bereich, wie es anhand der Figur 2
gezeigt wurde. Dabei entsteht die Kraft FS durch das
Materialrückstellverhalten der biegesteifen Sitztragplatte
5.
[0065] Bei dieser Durchbiegung wird ein nach rechts
gerichtetes Drehmoment M2 um den Drehpunkt 9 des
mittleren Lenkers 16 in Pfeilrichtung 26 erzeugt. Gleich-
zeitig wird auch um den vorderen Lenker 3 um den un-
teren Drehpunkt 11 wiederum ein nach rechts gerichtetes
Drehmoment M1 in Pfeilrichtung 27 erzeugt.
[0066] Die beiden Drehmomente M1 und M2 sind ver-
schieden. Weil sich der mittlere Lenker 16 aufrichtet, und
zunächst gemäß Figur 1 eine flache Schwenkstellung
hat und dann in eine vertikale Schwenkstellung überge-
führt wird, richtet sich der mittlere Bereich der Sitztrag-
platte 5 stärker auf, während dies bei den übrigen Len-
kern 3 und 4 nicht der Fall ist, sodass die Sitztragplatte
nur etwa im Bereich des mittleren Lenkers 16 elastisch
federnd gegen eine dadurch erzeugte Rückstellkraft FS
angehoben wird.
[0067] Das Maß des Rückstellmomentes M2 durch die
Durchbiegung der Sitztragplatte, die bedingt durch deren
nun entstehende Wölbung, konvex durchgebogen wird,
wird von der Kraft FS und vom Benutzergewicht be-
stimmt. Ein schwerer Benutzer mit einer relativ hohen
Gewichtskraft FGM wird eine zugeordnete hohe Rück-
stellkraft auf die Sitztragplatte 5 erzeugen, und damit ein
relativ hohes Drehmoment M2 erzielen. Ein leichter Be-
nutzer mit einer geringen Gewichtskraft FGM erzeugt ein
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geringeres Drehmoment in Pfeilrichtung 26. Entspre-
chend dieser Gewichtskraft wird damit auch die Rück-
stellkraft FR auf den Lehnenträger verändert. Je höher
die Gewichtskraft FGM ist, die versucht, die Sitztragplatte
5 in ihre nicht durchgebogene Grundposition zu bringen,
umso höher ist das Moment M2 und desto höher ist die
Rückstellkraft FR auf den Lehnenträger 6.
[0068] Der gleiche Vorgang erfolgt auch durch die im
vorderen Bereich auf die Sitztragplatte 5 lastende Be-
nutzergewicht FGV, was wiederum ein in Pfeilrichtung
27 wirkendes Drehmoment M1 erzeugt, und zwar in Ab-
hängigkeit von der Kraft des Benutzers an der Stelle
FGV.
[0069] Damit wirkt insgesamt das Benutzergewicht an
zwei verschiedenen Stellen auf die Sitztragplatte 5 und
erzeugt so ein Rückstellmoment (M1 und M2) auf den
Lehnenträger und dadurch einen großen Anteil an der
Kraft FR.
[0070] Weil sich der Körperschwerpunkt mit der
Schwenkbewegung des Lehnenträgers bewegt, wird be-
vorzugt an zwei verschiedenen Bereichen, nämlich bei
den Bereichen FGM und FGV die Benutzergewichtskraft
für die Rückstellkraft FR verwendet.
[0071] Hierauf ist die Erfindung jedoch nicht be-
schränkt. In einer anderen Ausgestaltung kann es vor-
gesehen sein, dass die vordere Gewichtskraft des Be-
nutzers FGV nicht zur Erhöhung der Rückstellkraft FR
auf den Lehnenträger 6 herangezogen wird. Es reicht
dann aus, lediglich mit der im mittleren Bereich auf die
Sitztragplatte 5 wirkende Benutzerkraft FGM eine Rück-
stellung des Lehnenträgers mit der Kraft FR zu erzeugen.
[0072] In Figur 3 sind die beiden Schwenkbewegun-
gen nach den Figuren 1 und 2 der besseren Übersicht-
lichkeit halber in eine einzige Figur eingezeichnet, wobei
die gleichen Teile mit den gleichen Bezugszeichen ver-
sehen sind. Die zurückgeschwenkte Stellung wird jeweils
mit den Buchstaben a gekennzeichnet. Somit kann die
Lageveränderung der einzelnen Teile miteinander ver-
glichen werden.
[0073] Die Figuren 4 bis 7 zeigen die indirekte Kopp-
lung des mittleren Lenkers 16 an die Sitztragplatte 5.
[0074] Zu diesem Zweck sind weitere Teile gegenüber
der Ausführung nach Figuren 1 bis 3 vorhanden, nämlich
eine Steuerlasche 20, die mit dem linken Ende über einen
Drehpunkt 18 unterhalb des Drehpunktes 14 am hinteren
Lenker 4 angesetzt ist und somit die Schwenkbewegung
des hinteren Lenkers 4 in Abhängigkeit von der
Schwenkbewegung des mittleren Lenkers 16 steuert.
[0075] Das andere Ende der Steuerlasche 20 ist in der
Achse 23 des Lenkers 16 aufgenommen.
[0076] Anstatt der Anbindung der Steuerlasche 20 di-
rekt in der Achse 23 des Lenkers 16 kann ein weiteres
Drehlager am mittleren Lenker 16 vorgesehen sein.
[0077] Wichtig ist, dass der mittlere Lenker 16 an sei-
nem oberen, freien und schwenkbaren Ende eine Achse
23 mit einer Walze 17 oder ein Gleitteil aufweist, welches
mit dem Außenumfang an einer schräg verlaufenden
Gleitbahn 19 an der Unterseite der Sitztragplatte 5 in

Pfeilrichtung B und in Gegenrichtung verschiebbar oder
abrollbar ist.
[0078] Die Neigung der Gleitbahn 19 im Vergleich zur
Horizontalen beeinflusst den Durchbiegungsgrad der
Sitztragplatte 5 im mittleren Bereich. Da sich die Sitztrag-
platte 5 in der Schwenkbewegung des Lehnenträgers 6
weiterer nach hinten bewegt als die Walze 17, findet ein
Abrollen der Walze an der Sitztragplatte nach vorne statt.
[0079] Je stärker die Neigung der Gleitbahn 19 im Ver-
gleich zur Horizontalen ist, desto geringer ist die Durch-
biegung der Sitztragplatte 5 im mittleren Bereich.
[0080] Die Gleitbahn 19 muss nicht zwangsläufig als
ebene Gleitbahn ausgebildet sein. Sie kann auch kur-
venförmig ausgebildet sein, um eine bestimmte Durch-
biegung der Sitztragplatte 5 über den gesamten
Schwenkbereich zu beeinflussen und zu steuern. Sie
kann auch Stufen oder Unterbrechungen aufweisen, um
bestimmte und für den Benutzer fühlbare Rast- oder
Gleitstufen aufzuweisen.
[0081] Durch die Verschwenkung des mittleren Len-
kers 16 in Pfeilrichtung B richtet sich somit dieser Lenker
16 auf und drückt den mittleren Teil der Sitztragplatte 5
nach oben. Gleichzeitig wird durch die Steuerlasche 20
der hintere Lenker 4 mitgenommen und nach hinten in
Pfeilrichtung D geschwenkt.
[0082] Die Figur 5 zeigt im Vergleich zu Figur 4 die
zurückgeschwenkte Stellung des Lehnenträgers 6. Nun-
mehr hat die Walze oder das Gleitteil 17 einen bestimm-
ten Verschiebeweg entlang der Gleitbahn 19 durchge-
führt und aufgrund der schrägen Neigung der Gleitbahn
ist die Sitztragplatte 5 im mittleren Bereich konvex nach
oben verformt.
[0083] Die Figur 6 zeigt die ineinander gezeichneten
Figuren 4 und 5, wo die Veränderungen der verschiede-
nen Lagen der Lenker erkennbar sind. Die zurückge-
schwenkte Stellung ist jeweils durch den Buchstaben a
gekennzeichnet.
[0084] In der Figur 7 wird eine Verstellmöglichkeit der
Gleitbahn 19 näher beschrieben. Die flache Gleitbahn ist
mit 19b bezeichnet, die einen Winkel β zur Horizontalen
aufweist, während die steilere Gleitbahn mit den Bezugs-
zeichen 19 versehen ist und eine stärkere Neigung α in
Bezug zur Horizontalen aufweist.
[0085] Die Endpositionen der verschwenkten Gleit-
bahnen werden jeweils mit den Buchstaben 19a (zur An-
fangstellung 19)und 19c (zur Anfangstellung 19b) in Fi-
gur 7 dargestellt.
[0086] In diesem Ausführungsbeispiel ist gezeigt, wie
je nach Einstellung des Winkels der Gleitbahn eine
Durchbiegung der Sitztragplatte 5 eingestellt werden
kann. Die Durchbiegung des Sitzpolsters 8 im Winkel α
wird mit 8a bezeichnet, während die Durchbiegung im
Winkel β mit dem Bezugszeichen 8c bezeichnet wird.
[0087] Die Einstellung der Gleitbahn 19 kann z.B.
durch eine Schiebetaste, durch eine Dreh- oder durch
einen Keilschieber oder ähnlichem eingestellt werden,
sodass also der Benutzer selbst die Durchbiegung der
Sitztragplatte 5 und damit die Rückstellkraft FR einstellen
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kann.
[0088] Die Gleitbahn ist fest an der Unterseite der Sitz-
tragplatte 5 angeordnet oder sie ist als eigenes Bauteil
ausgebildet. Im Falle der Einstellmöglichkeit dieser Gleit-
bahn ist sie als getrenntes Teil ausgebildet und hat etwa
eine minimale Breite von ca. 40 mm, kann aber auch
annähernd die gesamte Breite der Sitztragplatte 5 auf-
weisen, auf der sich die Walze oder das Gleitteil 17 ab-
wälzt.
[0089] Die Figuren 8 bis 10 zeigen eine andere Aus-
führungsform der indirekten Kopplung. Es ist keine freie
Verschiebung einer Walze oder eines Gleitteils 17 auf
einer Gleitbahn 19 dargestellt. Stattdessen erfolgt eine
indirekte Ankopplung über einen weiteren Lenker 21,
welcher der Gewichtsfeinjustierung dient.
[0090] In diesem Ausführungsbeispiel setzt am oberen
Teil des mittleren Lenkers 16 ein Drehpunkt 24 an, in
dem der untere Teil des Lenkers 21 aufgenommen ist,
der mit seinem oberen Ende im oberen Drehpunkt 22
aufgenommen ist, der im Mittenbereich der Sitztragplatte
5 befestigt ist.
[0091] Demnach wird der mittlere Lenker 16 indirekt
über den dazwischen geschalteten Lenker 21 an der Un-
terseite der Sitztragplatte 5 angekoppelt.
[0092] Die anderen Teile sind im Wesentlichen gleich
wie vorstehend beschrieben, und die vorher anhand der
Figur 4 erwähnte Steuerlasche 20 zur Steuerung der
Schwenkbewegung des hinteren Lenkers 4 ist bei die-
sem Ausführungsbeispiel ebenso vorhanden.
[0093] Durch die Einschaltung eines festen Lenkers
21 wird der gleiche Bewegungsablauf erzielt wie bei der
Walze 17, die frei verschiebbar auf einer Gleitbahn 19
an der Unterseite der Sitztragplatte 5 angeordnet ist.
Eventuelle Verschleißerscheinungen, die durch eine
Walze oder ein Gleitteil entstehen könnten, werden bei
diesem Ausführungsbeispiel vermieden. Ansonsten wird
ebenfalls entsprechend der Einstellung der Schwenkbe-
wegung des Lenkers 21 die Durchbiegung der Sitztrag-
platte 5 verändert. Die Figur 9 zeigt die nach hinten ge-
schwenkte Stellung des Lehnenträgers 6 und die hier-
durch bewirkte nach hinten gerichtete Verschwenkung
des Lenkers 21.
[0094] Die Figur 10 zeigt die ineinander gezeichneten
Figuren 8 und 9, um die sich verändernden Lenker und
Schwenkbewegungen in einer Zeichnung darzustellen.
Durch den Buchstaben a ist jeweils die nach hinten ab-
geschwenkte Stellung der gesamten Anordnung ge-
kennzeichnet.
[0095] Die Figur 11 zeigt die Möglichkeit der Gewichts-
feinjustierung durch den Lenker 21.
[0096] Die Steilheit des Lenkers 21 beeinflusst die
Durchbiegung der Sitztragplatte 5. Die Steilheit des Len-
kers 21 wird dadurch einstellbar gestaltet, indem der
Drehpunkt 22 verschiebbar ausgebildet ist. Zu diesem
Zweck ist vorgesehen, dass das obere Ende des Lenkers
21 nicht fest an der Unterseite der Sitztragplatte 5 auf-
genommen ist, sondern über ein einstellbares Zwischen-
teil, zum Beispiel über eine in der Länge einstellbare

Spindel oder durch ein Exzenterteil, welches exzentrisch
verstellbar ist und den Drehpunkt 22 veränderbar gestal-
tet.
[0097] Entsprechend der Verschiebung des Dreh-
punktes 22 können somit unterschiedliche Anfangsstel-
lungen des Lenkers 21 erreicht werden, die in der Zeich-
nung nach Figur 11 mit den Winkelangaben γ und δ an-
gegeben sind.
[0098] Bei der Erreichung des Schwenkwinkels γ wird
die Durchbiegung des Sitzpolsters 8 in die Stellung 8a
erreicht, bei Erreichung des Schwenkwinkels ö wird die
stärkere Durchbiegung des Sitzpolsters in die Stellung
8c erreicht.
[0099] Ist die Anfangsstellung des Lenkers 21 flacher
(γ), ist die zurückgelehnte, nach hinten verschwenkte
Stellung (21c) auch steiler, und demgemäß ist auch die
Durchbiegung auf das Sitzpolster 8 stärker.
[0100] Die Figuren 14 und 15 zeigen ein Beispiel, bei
der der Drehpunkt 9 des Lehnenträgers 6 und des mitt-
leren Lenkers 16 nach oben und unter die Sitztragplatte
5 versetzt ist, so dass der freie Drehpunkt 28 des mittle-
ren Lenkers 16 nach unten versetzt ist, so dass dieser
zusätzlich die Aufnahme des Kraftspeichers 15 ermög-
licht. Somit dreht sich der Lehnenträger 6, der mittlere
Lenker 16 und der Drehpunkt 28, an dem der Kraftspei-
cher 15 angreifen kann, um den Drehpunkt 9 in Richtung
E. Dies hat den Vorteil, dass die Kraft FK nun an beiden
Enden für die Rückstellkraft am Lehnenträger genutzt
werden kann. Die Steuerung des hinteren Lenkers 4 und
damit der Bewegung der Sitztragplatte 5 nach hinten wird
durch die Steuerlasche 20 bewirkt, die in dieser Ausfüh-
rung auch nach unten versetzt ist. Die Durchbiegung der
Sitztragplatte wird in gleicher Weise wie in den anderen
Ausführungsformen bewirkt und hat dieselben Funktio-
nen. Ebenso kann wie zuvor beschrieben der Durchbie-
gungsgrad der Sitzplatte 5 für eine Gewichtsfeinjustie-
rung verwendet werden. Der Durchbiegungsgrad wird
hierbei wie zuvor beschrieben eingestellt. Figur 15 zeigt
im Vergleich zu Figur 14 die zurückgeschwenkte Stellung
des Lehnenträgers 6. Die autoadaptive Rückstellkraft
wird in diesem Beispiel auf gleiche Weise wie in den an-
deren Ausführungsformen erreicht. Der Benutzer wird im
vorderen Bereich des Sitzes 8 und im mittleren Bereich
gegen seine Gewichtskraft (FGV und FGM) angehoben.
Im nach Figur 14 und 15 gezeigten Beispiel wird die Sitz-
tragplatte 5 durch die Walze 17 im mittleren Bereich kon-
vex durchgebogen. Durch die Rückstellkraft der Sitztrag-
platte und der Benutzergewichtskraft FGM wird in den
hinteren Lenker 4 eine nach oben gerichtete Kraft FS1
erreicht, die ein rechtsdrehendes Moment M3 auf den
hinteren Lenker 4 bewirkt. Je nach Benutzergewicht und
Durchbiegungsgrad wird dieses Moment größer bzw.
kleiner sein und somit die Rückstellkraft FR auf den Be-
nutzerrücken autoadaptiv steuern. Dabei wirkt die Walze
17 als Drehpunkt einer "Wippe", so dass eine höhere
Benutzergewichtskraft FGM (rechts von der Walze 17)
auch eine größere Kraft FS1 (links von der Walze 17)
bewirkt.
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[0101] Figur 16 zeigt ein Beispiel analog der Figuren
14 und 15, bei der vorgesehen ist, durch die Form der
Walze bzw. durch ein Zwischenteil 29, das mit dem mitt-
leren Lenker 16 gekoppelt ist, die Durchbiegung der Sitz-
tragplatte und die Anhebung des Benutzers mit der Leh-
nenschwenkbewegung direkt zu verbinden. Damit wird
die Sitztragplatte nicht nur wie in Figur 14 und 15 passiv
durch das Absenken der Sitztragplatte im hinteren Be-
reich und durch das Aufliegen auf der Walze nach oben
durchgebogen, sondern auch aktiv durch das Anheben
des Zwischenteils 29, das sich mit dem Lehnenträger 6
in der Schwenkbewegung nach hinten um den Drehpunkt
9 nach oben bewegt. Dadurch entsteht im Anlagepunkt
30 durch die Kraft FS2 auch ein zum rechtsdrehenden
Moment M3 zusätzliches rechtsdrehendes Moment M4.
Durch dieses zusätzliche Moment M4 wird die Benutz-
ergewichtskraft FGM stärker für die Lehnenrückstellkraft
FR autoadaptiv berücksichtigt.
[0102] In einer weiteren Ausführungsvariante ist vor-
gesehen, das durch eine Änderung des Abstandes f der
Anlagepunkt 30 verschoben werden kann. Somit verän-
dert sich der wirksame Hebelweg von FS2 und damit
auch das rechtsdrehende Moment M4. Weiter ändert
sich dadurch auch der Durchbiegungsgrad der Sitztrag-
platte 5 und damit die Größe der Kraft FS2.
[0103] Die Figur 12 zeigt eine Unteransicht der gesam-
ten Synchronmechanik, wobei diese Unteransicht im
Wesentlichen für alle vorher und nachher dargestellten
Ausführungsbeispiele gilt.
[0104] In diesem Ausführungsbeispiel ist erkennbar,
dass beispielsweise der hintere Lenker 4 zweiteilig aus-
gebildet ist und aus zwei voneinander beabstandet an-
geordneten Lenkerteilen besteht. Hierauf ist die Erfin-
dung jedoch nicht beschränkt. Statt einer jeweils zwei-
teilig ausgebildeten Lenkeranordnung kann auch ein
durchgehender, einteiliger Lenker vorgesehen sein. Le-
diglich aus Gewichtsersparnis-, Montage- und Kosten-
gründen werden die Lenker in der Regel zweiteilig aus-
gebildet. Wichtig ist, dass die Lenker voneinander beab-
standet sind, um eine stabile Auflage an den jeweiligen
Anlenkpunkten an der Unterseite der Sitztragplatte 5 zu
erreichen.
[0105] Von der Figur 1 ausgehend ist aus der Unter-
ansicht der Figur 12 erkennbar, dass die Drehpunkte 9
und 10 als Achsen ausgebildet sind, die sich über eine
gewisse Längserstreckung durch zwei voneinander be-
abstandete Schenkel eines Sitzträgers 1 hindurch erstre-
cken.
[0106] Selbstverständlich kann der Sitzträger 1 auch
als durchgehende Platte ausgebildet sein. Lediglich aus
Gewichtsersparnisgründen ist der Sitzträger 1 gemäß Fi-
gur 12 im mittleren Bereich, das heißt in dem Bereich der
Gasfeder 2, durchgehend als Platte ausgebildet und er-
streckt sich dann mit zwei Schenkeln in den Bereich des
vorderen Lenkers 3 hinein. Der Sitzträger 1 kann auch
durch einen Boden unten geschlossen sein.
[0107] Die Erfindung ist nicht darauf beschränkt, dass
die Achsen, welche die Drehpunkte 11 ausbilden, unter-

brochen sind. Diese Achsen können auch durchgehend
ausgebildet sein.
[0108] In der Figur 12 ist nicht die vorher erwähnte
Steuerlasche 20 eingezeichnet, die jedoch auch in die-
sem Ausführungsbeispiel vorhanden sein könnte. Die
[0109] Weglassung erfolgt lediglich aus zeichneri-
schen Gründen. Es wurde vorher dargelegt, dass in man-
chen Ausführungsbeispielen eine Steuerlasche 20 vor-
handen ist und in anderen nicht.
[0110] In Figur 13 ist als weiteres Ausführungsbeispiel
gegenüber Figur 11 dargestellt, dass die Gewichtsfein-
justierung nicht über die Verschiebung des Drehpunktes
22 am Lenker 21 erfolgen muss. Im Gegensatz hierzu
bleibt bei einer abweichenden Ausführungsform der
Drehpunkt 22 fest und stattdessen wird der Kraftspeicher
15 verändert.
[0111] Deshalb ist im gezeigten Ausführungsbeispiel
der Kraftspeicher 15 in seiner unteren Stellung darge-
stellt und in der weiteren, angehobenen Stellung als
Kraftspeicher 15’. Sein Angriffspunkt am Sitzträger kann
demgemäß in den Pfeilrichtungen E nach oben oder un-
ten einstellbar ausgebildet sein.
[0112] In der nach oben gerichteten Einstellbewegung
E wird die Andruckkraft und somit auch die Rückstellkraft
auf den Lehnenträger 6 größer, während eine in Pfeil-
richtung E nach unten gerichtete Einstellung oder Ver-
schwenkung des unteren Angriffspunktes des Kraftspei-
chers zu einer geringeren Rückstellkraft auf den Lehnen-
träger 6 führt.
[0113] Dieses Ausführungsbeispiel zeigt auch, dass
als zusätzliche Einstellkraft für die Rückstellung des Leh-
nenträgers noch zusätzlich auch die Rückstellkraft des
Kraftspeichers herangezogen werden kann. Dieses Aus-
führungsbeispiel ist mit sämtlichen vorgenannten Aus-
führungsbeispielen kombinierbar. Es genießt demge-
mäß Schutz in Alleinstellung, aber auch Schutz in jeder
beliebigen Kombination mit einem oder mehreren der
vorher genannten Ausführungsbeispiele.
[0114] Ein weiteres Beispiel wird in den Figuren 17 und
18 beschrieben. Hierbei wird die Gewichtskraft des Be-
nutzers nicht direkt auf den mittleren Lenker übertragen.
Die Gewichtskraft wird über den Punkt 34 auf eine Waage
33 übertragen, die wiederum über die Gleitbahn 19 ihre
Kraft auf die Walze 17 und auf den mittleren Lenker 16
überträgt. Damit die volle Gewichtskraft (FGH und FGM)
auf den mittleren Lenker ohne Verlust übertragen werden
kann ist erfindungsrelevant im hinteren Lenker 4 ein
Langloch 31 angebracht. Durch das Langloch 31 wird
eine Kraftübertragung auf den hinteren Lenker vermie-
den, da die Sitztragplatte 5 durch ihre material- und ge-
ometriebedingte Steifheit die gesamte Gewichtskraft
über den Punkt 34 auf die Waage 33 überträgt. Die Lang-
lochlänge a bestimmt den Federweg 32 der Sitztragplatte
5 durch die Gewichtskraft der Benutzer, da die Sitztrag-
platte nicht absolut biegesteif sein kann. Benutzer mit
einem großen Körpergewicht werden nahezu den ge-
samten Federweg beanspruchen, Benutzer mit einem
geringen Körpergewicht entsprechend weniger Feder-
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weg. Die Länge von a muss idealerweise so gewählt sein,
dass auch schwere Benutzer die volle Länge a nicht ganz
erreichen, damit die volle Gewichtskraft auf die Waage
übertragen werden kann.
[0115] Erfindungsgemäß wird so bei schweren Benut-
zern auf die Waage 33 und damit auf den mittleren Lenker
eine große Gewichtskraft übertragen, die zu einer großen
Rückstellkraft auf die Rückenlehne 6 bewirkt. Bei leich-
teren Benutzern wird entsprechend eine kleinere Rück-
stellkraft bewirkt. Dadurch wird das Benutzergewicht für
die Steuerung der Rückstellkräfte verwendet. Dies zeich-
net eine autoadaptive Stuhlmechanik aus.
[0116] Der hintere Lenker 4 hat in dieser Ausführung
nur die Funktion der Bewegungssteuerung der Sitztrag-
platte nach hinten über die Steuerlasche 20.
[0117] In einer weiteren Ausführung kann der Kraftü-
bertragungspunkt 34 auch in Richtung E verschiebbar
ausgeführt werden. Durch eine Verschiebung in Rich-
tung E kann das Wegeverhältnis b:c beeinflusst werden.
Dadurch wird die Verteilung der Gewichtskräfte auf den
vorderen und mittleren Lenker verstellbar. Dies kann für
eine Regulierung der Rückstellkraft auf den Benutzer bei
einer Verschwenkung der Rückenlehne in Richtung A
als Feinjustierung verwendet werden.
[0118] In der Figur 18 ist die Mechanik in einer nach
hinten verschwenkten Position abgebildet. Dabei werden
die Kraftverteilungen aufgezeigt. Durch die Gewichts-
kräfte FGV (Gewichtskraft Vorne), FGM (Gewichtskraft
Mitte) und FGH (Gewichtskraft Hinten) wird über den
Kraftübertragungspunkt 34 auf die Waage eine vom Be-
nutzergewicht abhängige Kraft (FG) 37 erzeugt. Diese
steuert das Moment (M2) 26 in Abhängigkeit vom Be-
nutzergewicht. Durch den Kraftspeicher 15 wird eine
Kraft (FK) 38 erzeugt, die das Rückstellmoment (M1) 27
bewirkt. Das Rückstellmoment M1 wird weiter auch über
die Gewichtskraft FGV, die wieder vom Benutzergewicht
und vom Verhältnis b:c (35:36) abhängig ist, beeinflusst.
Die Größen von M1 und M2 sind somit von der Größe
des Gewichts des Benutzers abhängig. Die Momente M1
und M2 sind gleichgerichtet und bewirken über den vor-
deren Lenker 3, die Sitztragplatte 5 und die Steuerlasche
20 über den mittleren Lenker 16 die Rückstellkraft 39
(FR).
Die in den anderen Ausführungen beschriebene Durch-
biegung der Sitztragplatte 5 als zusätzlicher Kraftspei-
cher kann auch in dieser Ausführung vorteilhaft sein, ist
aber nicht Voraussetzung für die Aufgabenstellung einer
autoadaptiven Stuhlmechanik.
[0119] Figur 19 zeigt eine weitere Funktion der wie
oben beschriebenen Ausführung. Durch das Langloch
31 im hinteren Lenker 4 kann die Sitztragplatte 5 und
damit der Sitz 8 eine Bewegung um eine virtuelle Längs-
achse 40 ausführen. Der Sitz und damit das Becken des
Benutzers bewegen sich um 40 in Richtung 41 (F) nach
oben bzw. unten. Das Maß a (32) des Langlochs be-
stimmt die Bewegungsgröße der Schwenkung des Sit-
zes um die virtuelle Achse 40. Somit kann der Sitz sich
um ca. 2° bis 4° in Längsrichtung verschwenken. Diese

Bewegung fördert das aktive und dynamische Sitzen und
damit die von den Ergonomen geforderte Bewegung des
Benutzers für die Versorgung der Bandscheiben mit Ge-
webeflüssigkeit. Vorteilhaft ist eine Ausführung, bei der
diese Bewegung durch z.B. elastische Bauteile gedämpft
wird.
[0120] Mit allen Ausführungsbeispielen wird eine fla-
che Bauform mit wenigen Bauteilen erreicht, wobei nur
wenige verschwenkbare Teile vorhanden sind, die einem
unerwünschten Verschleiß unterliegen. Der weitere Vor-
teil der Erfindung ist, dass das Benutzergewicht auf die
Sitztragplatte 5 an zwei verschiedenen Stellen (nämlich
einmal etwa im mittleren Bereich und einmal im vorderen
Bereich) erfasst wird und für die Rückstellbewegung des
Lehnenträgers 6 herangezogen wird. Damit besteht der
Vorteil, dass auch bei einer vorgeneigten Arbeitsposition
des Benutzers auf der Sitztragplatte, bei der das Körper-
gewicht im Wesentlichen auf den vorderen Bereich der
Sitztragplatte wirkt, eine entsprechende Rückstellkraft
auf den Lehnenträger erzeugt wird. Ebenso wird bei einer
nach hinten geneigten Arbeitsposition des Benutzers
über den mittleren Lenker die richtige Rückstellkraft auf
den Lehnenträger erzeugt, obwohl der vordere Lenker
hierbei entlastet wird.
[0121] In einer alternativen Ausführungsform ist es
vorgesehen, dass die Sitztragplatte 5 biegeschlaff aus-
gebildet ist und dass lediglich die mittleren, in Querrich-
tung voneinander beabstandeten Lenker 16 mit einer
vom schwenkbaren Ende der Lenker 16 beaufschlagten
Druckplatte gegen die Unterseite der Sitztragplatte 5 drü-
cken. Die federnde Rückstellkraft wird dann durch die
Art und Ausbildung der Lenker 16 und/oder der mit diesen
Lenkern 16 verbundenen Druckplatte erzeugt, die gegen
die Unterseite der biegeschlaffen Sitztragplatte 5 drückt,
wenn der Lehnenträger 6 nach hinten abkippt. Eine bie-
geschlaffe Ausbildung der Sitztragplatte wird zum Bei-
spiel durch einen einfachen oder auch mehrfach ge-
schichteten Tuchkörper erreicht. Die Sitztragplatte 5
kann demnach auch als (biegeschlaffer oder nur wenig
elastischer) Tuchkörper ausgebildet sein. Ausgehend
von dieser einen möglichen Gestaltung der Sitztragplatte
kann diese auch aus einer wenig biegbaren Kunststoff-
oder Metallplatte oder einem Kunststoff-Metallverbund
geschaffen sein. Das elastische Rückstellvermögen wird
dann nicht durch die Art und Materialbeschaffenheit der
Sitztragplatte gebildet, sondern durch das von der Un-
terseite der Sitztragplatte gegen die Sitztragplatte pres-
sende Druckkissen.

Zeichnungslegende

[0122]

1 Sitzträger
2 Gasfeder (Sitzhöhenverstellung)
3 Lenker vorne (erster)
4 Lenker hinten (dritter)
5 Sitztragplatte
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6 Lehnenträger
7 Lehnenpolster
8 Sitzpolster
9 Drehpunkt Lehnenträger - Sitzträger, Drehpunkt
Lenker mitte (ein Teil mit 6) - Sitzträger
10 Drehpunkt Lenker Mitte - Sitztragplatte
11 Drehpunkt Lenker vorne - Sitzträger
12 Drehpunkt Lenker vorne - Sitztragplatte
13 Drehpunkt Lenker hinten - Sitzträger
14 Drehpunkt Lenker hinten - Sitztragplatte
15 Kraftspeicher
16 Lenker Mitte (zweiter)
17 Walze oder Gleitteil
18 Drehpunkt Lenker hinten - Steuerlasche
19 Gleitbahn (schiefe Ebene, Kurve, ...)
20 Steuerlasche
21 Lenker Gewichtsfeinjustierung
22 Drehpunkt Lenker Gewichtsfeinjustierung - Sitz-
tragplatte
23 Achse Lenker Mitte - Walze, Gleitteil
24 Drehpunkt Lenker Mitte - Lenker Gewichtsfein-
justierung
25 Pfeilrichtung Anheben Sitztragplatte (5)
26 Pfeilrichtung Bewegung Lenker Mitte (16) und M2
27 Pfeilrichtung Bewegung Lenker vorne (3) und M1
28 Freier Drehpunkt am Lenker Mitte (16)
29 Zwischenteil
30 Anlagepunkt Zwischenteil - Gleitbahn (19)
31 Langloch Lenker hinten 4
32 Federweg der Sitztragplatte 5
33 Waage
34 Abstützpunkt Sitztragplatte 5 auf der Waage 33
35 Abstand Drehpunkt Lenker vorne Sitztragplatte
zum Abstützpunkt 34
36 Abstand Achse Lenker Mitte zum Abstützpunkt 34
37 Rückstellkraft FG
38 Kraft FK
39 Kraft FR
40 Virtuelle Achse in Längsrichtung
41 Bewegungsrichtung F für Bewegung Sitz in
Längsrichtung

Patentansprüche

1. Synchronmechanik mit einem Lehnenträger, Sitz-
tragplatte und Schwenkmechanik für Bürostühle mit
an den Benutzerschwerpunkt, (FGM) gekoppelter
Rückstellkraft des Lehnenträgers (6), bei welcher
der Lehnenträger (6) über eine aus mehreren Len-
kern (3, 4, 16) bestehende Schwenkmechanik eine
Anhebe- und Absenkbewegung einer vom Benutz-
ergewicht (FG) belasteten Sitztragplatte (5) erzeugt,
wobei beim Nachhintenschwenken vom Lehnenträ-
ger (6) die Gewichtstragkraft (FG) des Benutzers an-
gehoben wird und die Sitztragplatte (5) unter Auf-
bringung einer elastischen Rückstellkraft (FS) ent-
gegen der Gewichtskraft (FG) des Benutzers nach

oben gerichtet verformt wird, wobei die Sitztragplatte
(5) in ihrem vorderen Bereich mit einem ersten Len-
ker (3) gegenüber dem Sitzträger (1) abgestützt ist,
wobei sie in ihrem mittleren Bereich über einen zwei-
ten Lenker (16) schwenkbar mit dem Sitzträger (1)
verbunden ist, und wobei die Sitztragplatte (5) mit
einem dritten Lenker schwenkbar gegenüber dem
Sitzträger (1) abgestützt ist,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sitztragplatte
(5) mindestens im Bereich des zweiten Lenkers (16)
- bevorzugt etwa im Mittenbereich - elastisch federnd
biegbar ausgebildet ist, wobei der erste und der
zweite Lenker (3, 16) mit ihren Längsachsen etwa
in die gleiche Richtung nach vorn ausgerichtet sind,
und dass die Längsachse des dritten Lenkers (4)
entgegen gesetzt gerichtet ist.

2. Synchronmechanik nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sitztragplatte (5) in Form
einer konvexen Biegekurve entgegen der nach un-
ten gerichteten Gewichtskraft (FG) des Benutzers
elastisch verformbar ist.

3. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Sitz-
tragplatte (5) neben der aufwärts gerichteten Bewe-
gung im vorderen und mittleren Bereich zusätzlich
eine nach hinten unten gerichtete Schwenkbewe-
gung im hinteren Bereich ausführt.

4. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 1 bis
3, dadurch gekennzeichnet, dass der Grad der An-
hebung des Sitzträgers (5) im vorderen Bereich im
Vergleich zu dem Grad der Anhebung des Sitzträ-
gers im mittleren Bereich größer ist.

5. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer direk-
ten Ankopplung der Schwenkmechanik an die Sitz-
tragplatte (5) der mittlere Lenker (16) direkt an die
durchbiegbare Sitztragplatte (5) angekoppelt ist.

6. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer indi-
rekten Ankopplung der Schwenkmechanik an die
Sitztragplatte (5) der mittlere Lenker (16) in seinem
oberen schwenkbaren Teil eine Walze oder Gleitteil
(17) aufweist, die sich mit ihrem Außenumfang an
einer Gleitbahn (19) an der Unterseite der Sitztrag-
platte (5) abwälzt.

7. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, dass bei einer indi-
rekten Ankopplung der Schwenkmechanik an die
Sitztragplatte (5) der zweite, mittlere Lenker (16)
über einen weiteren, dazwischen geschalteten Len-
ker (21) mit der Unterseite der Sitztragplatte (5) ge-
koppelt ist.
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8. Synchronmechanik nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sitztragplatte (5) biege-
schlaff ausgebildet ist und dass mittlere, in Querrich-
tung voneinander beabstandeten Lenker (16) mit ei-
ner vom schwenkbaren Ende der Lenker (16) beauf-
schlagten Druckplatte gegen die Unterseite der Sitz-
tragplatte (5) einwirken und diese entgegen dem Be-
nutzergewicht (FG) nach oben gerichtet verformen,
wenn der Lehnenträger (6) nach hinten abkippt.

9. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 1 bis
8, dadurch gekenntzeichnet, dass Gewichtskraft des
Benutzers über einen Punkt (34) auf eine Waage
(33) übertragbar ist, die über eine Gleitbahn (19) ihre
Kraft auf die Walze oder Gleitteil (17)und auf den
mittleren Lenker (16) überträgt.

10. Synchronmechanik nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass im hinteren Lenker (4) ein
Langloch (31) angebracht ist, das eine Kraftübertra-
gung auf den hinteren Lenker vermeidet, nachdem
die Sitztragplatte (5) durch ihre material- und geo-
metriebedingte Steifheit die gesamte Gewichtskraft
über den Punkt (34) auf die Waage (33) überträgt.

11. Synchronmechanik nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Länge a des Langlochs (31)
den Federweg (32) der Sitztragplatte (5) durch die
Gewichtskraft der Benutzer bestimmt.

12. Synchronmechanik nach einem der Ansprüche 10
oder 11, dadurch gekennzeichnet, dass durch das
Langloch (31) im hinteren Lenker (4) die Sitztrag-
platte (5) und damit der Sitz (8) eine Bewegung um
eine virtuelle Längsachse 40 ausführen.

Claims

1. Synchronization mechanism with a backrest carrier,
seat carrying plate and swivelling mechanism for of-
fice chairs with a restoring force for the backrest car-
rier (6) coupled to the centre of gravity of the user
(FGM), in which the backrest carrier (6) produces a
raising and lowering movement of a seat carrying
plate (5) loaded with the weight of the user (FG) by
means of a swivelling mechanism consisting of a plu-
rality of links (3, 4, 16), wherein when the backrest
carrier (6) is swivelled towards the rear the user
weight carrying force (FG) is raised and the seat car-
rying plate (5) is deformed in an upward direction
applying an elastic restoring force (FS) against the
force of the weight (FG) of the user, wherein in its
front region the seat carrying plate (5) is supported
with a first link (3) to the seat carrier (1), wherein in
its middle region it is connected pivotally with the
seat carrier (1) by means of a second link (16), and
wherein the seat carrying plate (5) is supported piv-

otally on the seat carrier (1) with a third link,
characterised in that at least in the region of the
second link (16) - preferably roughly in the middle
region - the seat carrying plate (5) is embodied so
as to be elastically resiliently bendable, wherein the
first and the second link (3, 16) are aligned with their
longitudinal axes roughly in the same direction to-
wards the front, and in that the longitudinal axis of
the third link (4) is directed in the opposite direction.

2. Synchronization mechanism according to claim 1,
characterised in that the seat carrying plate (5) is
elastically deformable in the form of a convex bend-
ing curve against the downwardly directed force of
the weight (FG) of the user.

3. Synchronization mechanism according to one of
claims 1 or 2, characterised in that in addition to
the upwardly directed movement in the front and mid-
dle region the seat carrying plate (5) also executes
a rearwardly and downwardly directed swivelling
movement in the rear region.

4. Synchronization mechanism according to one of
claims 1 to 3, characterised in that the degree of
raising of the seat carrier (5) in the front region is
greater than the degree of raising of the seat carrier
in the middle region.

5. Synchronization mechanism according to one of
claims 1 to 4, characterised in that when the swiv-
elling mechanism is coupled directly to the seat car-
rying plate (5) the middle link (16) is coupled directly
to the bendable seat carrying plate (5).

6. Synchronization mechanism according to one of
claims 1 to 4, characterised in that when the swiv-
elling mechanism is coupled indirectly to the seat
carrying plate (5) the middle link (16) has in its upper
swivellable part a roller or sliding part (17) which with
its external circumference rolls over a sliding track
(19) on the underside of the seat carrying plate (5).

7. Synchronization mechanism according to one of
claims 1 to 6, characterised in that when the swiv-
elling mechanism is coupled indirectly to the seat
carrying plate (5) the second middle link (16) is cou-
pled via a further interposed link (21) with the under-
side of the seat carrying plate (5).

8. Synchronization mechanism according to claim 1,
characterised in that the seat carrying plate (5) is
embodied so as to be readily bendable and in that
middle links (16) spaced apart from one another in
the transverse direction with a pressure plate subject
to the action of the swivellable end of the links (16)
act against the underside of the seat carrying plate
(5) and deform this in an upward direction against
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the weight of the user (FG) when the backrest carrier
(6) is tilted towards the rear.

9. Synchronization mechanism according to one of
claims 1 to 8, characterised in that force of the
weight of the user can be transmitted via a point (34)
to a rocker (33) which transmits its force via a sliding
track (19) to the roller or sliding part (17) and to the
middle link (16).

10. Synchronization mechanism according to claim 9,
characterised in that a slot (31) is formed in the
rear link (4), which slot avoids transmission of force
to the rear link after the seat carrying plate (5) trans-
mits the entire force of the weight via the point (34)
to the rocker (33) through its stiffness due to its ma-
terial and geometry.

11. Synchronization mechanism according to claim 10,
characterised in that the length a of the slot (31)
determines the spring travel (32) of the seat carrying
plate (5) through the force of the weight of the user.

12. Synchronization mechanism according to one of
claims 10 or 11, characterised in that the seat car-
rying plate (5) and hence the seat (8) execute a
movement about a virtual longitudinal axis (40)
through the slot (31) in the rear link (4).

Revendications

1. Mécanisme synchrone avec un support de dossier,
une plaque de support d’assise et un mécanisme de
pivotement pour sièges de bureau, avec une force
de rappel du support de dossier (6) couplée au centre
de gravité d’utilisateur (FGM), avec lequel le support
de dossier (6) génère, par l’intermédiaire d’un mé-
canisme de pivotement composé de plusieurs bras
(3, 4, 16), un mouvement de soulèvement et d’abais-
sement d’une plaque de support d’assise (5) con-
trainte par le poids d’utilisateur (FG), étant précisé
que lors du pivotement du support de dossier (6)
vers l’arrière, le poids (FG) de l’utilisateur est soulevé
et la plaque de support d’assise (5) se déforme vers
le haut avec l’application d’une force de rappel élas-
tique (FS) à l’encontre du poids (FG) de l’utilisateur,
que la plaque de support d’assise (5), dans sa zone
avant, est en appui par rapport au support d’assise
(1) avec un premier bras (3), que dans sa zone cen-
trale, elle est reliée de manière pivotante au support
d’assise (1) par l’intermédiaire d’un deuxième bras
(16) et que ladite plaque de support d’assise (5) est
en appui de manière pivotante par rapport au support
d’assise (1) avec un troisième bras,
caractérisé en ce que la plaque de support d’assise
(5) est flexible élastiquement au moins dans la zone
du deuxième bras (16) - de préférence à peu près

dans la zone centrale - les premier et deuxième bras
(3, 16) étant dirigés avec leurs axes longitudinaux à
peu près dans le même sens vers l’avant, et
en ce que l’axe longitudinal du troisième bras (4) est
dirigé à l’opposé.

2. Mécanisme synchrone selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que la plaque de support d’assise
(5) est apte à se déformer élastiquement en forme
de courbe de flexion convexe à l’encontre du poids
(FG), dirigé vers le bas, de l’utilisateur.

3. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 1 ou 2, caractérisé en ce que la plaque de
support d’assise (5), en plus du mouvement dirigé
vers le haut, dans les zones avant et centrale, décrit
également un mouvement pivotant dirigé vers l’ar-
rière et vers le bas, dans la zone arrière.

4. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 1 à 3, caractérisé en ce que le degré de sou-
lèvement du support d’assise (5) dans la zone avant
est plus élevé, comparé au degré de soulèvement
du support d’assise dans la zone centrale.

5. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 1 à 4, caractérisé en ce que dans le cas d’un
couplage direct du mécanisme de pivotement à la
plaque de support d’assise (5), le bras central (16)
est couplé directement à la plaque de support d’as-
sise flexible (5).

6. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 1 à 4, caractérisé en ce que dans le cas d’un
couplage indirect du mécanisme de pivotement à la
plaque de support d’assise (5), le bras central (16)
comporte dans sa zone pivotante supérieure une
roulette ou un élément de glissement (17) qui, avec
sa circonférence extérieure, roule sur une glissière
(19) prévue sur le côté inférieur de la plaque de sup-
port d’assise (5).

7. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 1 à 6, caractérisé en ce que dans le cas d’un
couplage indirect du mécanisme de pivotement à la
plaque de support d’assise (5), le deuxième bras ou
bras central (16) est couplé au côté inférieur de la
plaque de support d’assise (5) par l’intermédiaire
d’un autre bras (21), monté entre les deux.

8. Mécanisme synchrone selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que la plaque de support d’assise
(5) est souple en flexion, et en ce que des bras cen-
traux (16) espacés dans le sens transversal agissent
avec une plaque de pression, contrainte par leur ex-
trémité pivotante, contre le côté inférieur de la plaque
de support d’assise (5) et déforment celle-ci vers le
haut à l’encontre du poids (FG) de l’utilisateur quand
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le support de dossier (6) bascule vers l’arrière.

9. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 1 à 8, caractérisé en ce que le poids de l’uti-
lisateur est apte à être transmis par l’intermédiaire
d’un point (34) à une balance (33) qui transmet elle-
même sa force, par l’intermédiaire d’une glissière
(19), à la roulette ou à l’élément de glissement (17)
et au bras central (16).

10. Mécanisme synchrone selon la revendication 9, ca-
ractérisé en ce qu’il est prévu dans le bras arrière
(4) un trou oblong (31) qui évite une transmission de
force au bras arrière, étant donné que la plaque de
support d’assise (5), de par sa rigidité due au maté-
riau et à la géométrie, transmet tout le poids par l’in-
termédiaire du point (34) à la balance (33).

11. Mécanisme synchrone selon la revendication 10, ca-
ractérisé en ce que la longueur a du trou oblong
(31) définit la course de ressort (32) de la plaque de
support d’assise (5) due au poids de l’utilisateur.

12. Mécanisme synchrone selon l’une des revendica-
tions 10 ou 11, caractérisé en ce que grâce au trou
oblong (31) prévu dans le bras arrière (4), la plaque
de support d’assise (5) et, ainsi, le siège (8), décri-
vent un mouvement autour d’un axe longitudinal vir-
tuel (40).
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