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本发明公开了一种可以深度躺倒的全自动

办公座椅，本发明涉及办公家具领域，本发明采

用独特的方式通过机械四杆机构巧妙的完成座

椅从坐姿态到全身深度躺倒姿态的轻松转换，在

此转换中使用者可以根据需求随意调整躺倒的

角度，为使身体处于完全放松的深度躺倒休息的

状态，本发明设置了小腿板8和蹬脚杆10，使用者

在躺倒时在小腿板8和蹬脚杆10的作用下使身体

各个部位都更舒适轻松，本发明采用独有的四杆

机构的联动方式，一处动力的设计使控制简单可

靠，本发明的办公座椅是在休息时能使全身各个

部位都可以放置放松的高端办公座椅。
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1.可以深度躺倒的全自动办公座椅，其主要特点是，当呈现为坐姿态时，靠背板1成直

立状与座位板3夹角90度，座位板3与底座11铰接与O4，与地面略倾斜，小腿板8收藏在座位

板3的正下方，蹬脚杆10收在小腿板的正面中，当呈现为躺倒姿态时，靠背板1绕轴心O2反时

针方向倾斜与座位板3夹顿角，小腿板8与座位板3夹反方向的钝角，脚蹬杆10与小腿板8呈

打开状态近垂直，坐姿和躺姿这两种姿态的转换使用都是在四杆机构的约束下进行的，是

一种联动转换姿态的方式。

2.根据权利要求1所述的可以深度躺倒的全自动办公座椅的两种状态的转换是用传统

的机械方式，采用了多重四杆机构的组合运动，使靠背板1、座位板3、小腿板8、蹬脚杆10在

两头摆杆4一个反时针动作的驱动下完成从坐姿到深度躺倒姿态的转换，从深度躺倒姿态

到坐姿态时仅仅靠两头摆杆4顺时针动作就完成了从深度躺倒到坐姿态的转换，两头摆杆4

的正反时针转动由一个动力提供。

3.根据权利要求2所述的动作转换中，当从座椅转换成躺椅时，第一层四杆机构它们是

由两头摆杆4、座位板3、短连杆12、底座11组成，两头摆杆4在动力驱动下反时针绕轴心O13转

动通过短连杆12使座位板3绕轴心O4反时针动作，第二层四杆机构由两头摆杆4、连杆6、摆

动杆5、底座11组成，两头摆杆4的动作使连杆6推动摆动杆5绕轴心O4反时针动作，使得第三

套四杆机构跟着动作，第三套四杆机构是由摆动杆5、座位板3、靠背板1、扶手杆2组成，在摆

动杆5的动作下，通过扶手杆2使靠背板1相对座位板绕轴心O2反时针动作，这样在这三套四

杆机构的联动中使的靠背板1与座位板3之间夹角随着座位板3后部位的下沉而加大，在两

头摆杆4的动作下，第四套四杆机构同时动作，它们是由摆动杆5、座位板3、小腿板8、弯连杆

7组成，摆动杆5的反时针动作使弯连杆7推动小腿板8向上逐步打开，在小腿板8逐步打开的

过程中，第五套四杆机构同时动作，它们是由座位板3、小腿板8、蹬脚杆10、脚蹬连杆9组成，

小腿板8相对座位板3的相对打开，使脚蹬连杆9动作拉动蹬脚杆10从小腿板里打开，这样从

坐到躺由两头摆动4的反时针动作就完成了，从躺的姿态到坐的姿态时，第一层四杆机构中

两头摆杆4在动力驱动下顺时针绕轴心O13转动通过短连杆12使座位板3绕轴心O4顺时针动

作，第二层四杆机构中，两头摆杆4的动作使连杆6推动摆动杆5绕轴心O4顺时针动作，使得

第三套四杆机构跟着动作，在摆动杆5的动作下，通过扶手杆2使靠背板1相对座位板绕轴心

O2顺时针动作，这样在这三套四杆机构的联动中使的靠背板1与座位板3之间夹角随着座位

板3后部位的升起而减小，在两头摆杆4的动作下，第四套四杆机构同时动作，摆动杆5的顺

时针动作使弯连杆7拉着小腿板8向内逐步收回，在小腿板8逐步收回的过程中，第五套四杆

机构同时动作，小腿板8相对座位板3的相对收拢，使脚蹬连杆9动作推动蹬脚杆10向小腿板

里回收，这样从躺到坐，由两头摆杆4的顺时针动作就完成了。
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可以深度躺倒的全自动办公座椅

技术领域

[0001] 本发明涉及办公家具领域。

背景技术

[0002] 在办公家具行业中，有大量的各种款式的可坐、可躺两用的办公用座椅，市面上的

这些座椅从动作原理上讲基本都是相同的，这些座椅的座位板都是固定不动的，在需要休

息时只能将靠背向后倒，多数都没有抬起小腿的功能，有个别的只是设置了一个可以抽拉

的放腿板，使用也很不方便，更主要的是，这种可躺的办公座椅在躺倒的姿态上并不是身体

躺倒休息的最佳姿态，不能很好的起到躺倒休息的效果，本发明针对这些做了全新的设计，

彻底改变身体躺倒时的姿态，本发明中座位板在躺倒姿态时不是水平放置的，臀部位置低

于膝盖部分，是使身体有深度的S型躺倒（躺倒的S状态），小腿也被自动抬起，由于采用全自

动的控制方使座椅在两种姿态中转换自如，由于均采用了四杆机构使动作简洁可靠。

发明内容

[0003] 本发明的“可以深度躺倒的全自动座椅”使用起来极为简便，在使用中只需控制开

关就可以随意的调整坐或者躺的姿态，身体可躺倒至任意一个角度（在最大躺倒的角度

内），在这期间座位板3靠臀部位置下沉，座位板3与地面夹角成锐角，小腿板8也跟着一起抬

起小腿，同时蹬脚棒10也掀起来可以将脚蹬在上面。本发明中的座位板3铰接在底座11上，

靠背板1与座位板3铰接，小腿板8与座位板3铰接，蹬脚棒10与小腿板8铰接，本发明采用了

最基本的机械传动方式，使得座位板3后部下沉时靠背板1向后倒，小腿板8向上方抬起，蹬

脚棒10也掀起来，当呈现座椅状态时，靠背板1与座位板3成垂直角度，座位板3与地面之间

有很小的角度倾斜，小腿板8收藏在座位板3的正下方，蹬脚杆10收在小腿板8的正面中。本

发明采用一个动力使机构联动达到两种姿态的自由转换。在两种姿态转换中不用移动本发

明中的任何物件，简单方便。

附图说明

[0004] 图1是本发明的“可以深度躺倒的全自动办公座椅”呈现坐姿态和躺姿态时的三维

效果图，图1中a是呈现坐姿态时座椅的三维效果图，图1中b是呈现躺姿态时的三维效果图，

图2是本发明的“可以深度躺倒的全自动办公座椅”呈现座椅时示意图，为展示机构图2中隐

藏了件号14摆动杆的加长板这个零件，图2中a是座椅的正面图，图2中b是座椅的侧视图，图

3是本发明的“可以深度躺倒的全自动办公座椅”呈现躺椅时示意图，为展示机构图3中隐藏

了件号14摆动杆的加长板这个零件,图3中a是呈现躺椅时侧视图，图3中b是呈现躺椅时俯

视图，为了详细说明本发明的动作，特别设置了图4，图4是“可以深度躺倒的全自动办公座

椅”呈现座椅和躺椅时的侧视图，图4中a是呈现为座椅时的侧视图，图4中b是呈现为躺椅时

的侧视图，在该图中隐藏了件号14摆动杆的加长板这个零件,并对机构运动所用到轴心都

进行了编号，从O1到O15，附图中各零件的标记如下：1靠背板、2扶手杆、3座位板、4两头摆杆、
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5摆动杆、6连杆、7弯连杆、8小腿板、9脚蹬连杆、10蹬脚杆、11底座、12短连杆、13电机、14摆

动杆的加长板，图4中可以看出，件号1靠背板上有轴心O1、O2，件号2扶手杆上有轴心O1、O3，

件号3座位板上有轴心O14、O2、O4、O5、O6,  件号5摆动杆上有轴心O3、O4、O10、O11,  件号11底座

上有轴心O13、O4，件号6连杆上有轴心O11、O12，件号7弯连杆上有轴心O10、O7  ,件号4两头摆杆

上有轴心O15、O13、O12,  件号8小腿板上有轴心O6、O7、O8  ,  件号10蹬脚杆上有轴心O9、O8  ，件

号9脚蹬连杆上有轴心O9、O5 。

具体实施方式

[0005] 下面结合附图对本发明进行详细的阐述，本发明采用了传统的机械四杆机构，在

使用时坐姿态和躺姿态的相互转换变得自如简单。从图1a、图2可以看到靠背板1、座位板3、

小腿板8、蹬脚杆10在坐姿态时的状态，此状态主要特点靠背板1与座位板3铰接，座位板3与

底座11铰接于O4，靠背板1和座位板3之间夹角90度，小腿板8与座板板3铰接于O6收在座位板

3的正下面，蹬脚杆10与小腿板8铰接于O8，收在小腿板8的正面中，从图1b、图3可以看到座

椅从坐姿态转换成躺倒时的状态，靠背板1在最左端铰接于轴心O2与座位板3之间夹钝角，

座位板3在中间其靠近靠背板1的位置下沉与地面夹锐角，小腿板8与座位板3铰接于轴心O6

与座位板3之间夹角成反方向的钝角，蹬脚杆10与小腿板8铰接于O8，与小腿板8夹钝角接近

垂直。

[0006] 下面结合附图介绍如何实现两种状态的转换，首先介绍图中的各个机构，从图2和

图3中可以看出由座位板3、两头摆杆4、底座11、短连杆12构成了第一套四杆机构，这套四杆

机构作为座椅全套机构联动的基础；两头摆杆4、连杆6、底座11、摆动杆5组成了第二套四杆

机构；靠背板1、扶手杆2、摆动杆5、座位板3构成了第三套四杆机构；座位板3、小腿板8、摆动

杆5、弯连杆7构成了第四套四杆机构；座位板3、小腿板8、蹬脚杆10、脚蹬连杆9构成了第五

套四杆机构，四杆机构的组成它们分别是由：第一套四杆机构座位板3前端与底座11铰接于

轴心O4(参阅图2、图3、图4），尾端与短连杆12铰接于轴心O14，两头摆杆4中段与底座11铰接

于轴心O13，一端又与短连杆12铰接于轴心O15；第二套四杆机构是两头摆杆4中段与底座11

铰接于轴心O13，另一端与连杆6铰接于轴心O12，连杆6与摆动杆5铰接与轴心O11，摆动杆5与

底座11铰接于轴心O4；第三套是靠背板1一端与座位板3铰接与轴心O2，靠背板1中段与扶手

杆2铰接于轴心O1，摆动杆5中段与底座11铰接于轴心O4，另一端与扶手杆2铰接于轴心O3；第

四套四杆机构是座位板3与摆动杆5铰接与轴心O4，其最前端与小腿板8铰接于轴心O6，小腿

板8与弯连杆7铰接于轴心O7，弯连杆7与摆动杆5铰接与轴心O10；第五套四杆机构是座位板3

与小腿板8铰接与轴心O6，与脚蹬连杆9铰接与轴心O5，脚蹬连杆9另一端与蹬脚杆10铰接于

轴心O9，蹬脚杆10与小腿板8铰接于轴心O8，两种状态转换的主体机构介绍到这。

[0007] 下面就本发明的动作转换过程进行详细的描述，先看看如何从座椅转换成躺椅，

参阅图2，电机13给动力使第一套四杆机构中两头摆杆4绕轴心O13反时针转动，使短连杆12

带动座位板3绕轴心O4反时针转动，此时第二套四杆机构两头摆杆4的反时针转动使连杆6

推动摆动杆5绕轴心O4反时针转动，第三套四杆机构的摆动杆5反时针带动扶手杆2推着靠

背板1相对座位板3轴心O2反时针转动，同时第四套四杆机构在摆动杆5绕轴心O4反时针转动

的作用下，弯连杆7推动小腿板8绕座位板3轴心O6反时针转动使小腿板8逐步向上打开，在

此小腿板8向上打开的同时拉动脚蹬连杆9，在脚蹬连杆9的作用下，蹬脚杆10绕小腿板8轴
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心O8顺时针转动而打开，从图3中可以看到这时座位板3靠近靠背板1的一端下沉，使座位板

3与地面夹锐角，靠背板1与座位板3之间夹钝角，小腿板8与座位板3夹反方向的钝角，蹬脚

杆10完全打开，这样一种姿态是身体躺倒休息的最佳姿态，需要说明的是在躺倒的任意的

一个角度都是可以停下锁定，随使用者调整，这就完成了从坐姿态到躺姿态的转换。下面再

来看看如何从躺的姿态转换到坐的姿态，参阅图3电机13反向转动使第一套四杆机构中两

头摆杆4绕轴心O13顺时针转动，使短连杆12带动座位板3绕轴心O4顺时针转动，此时第二套

四杆机构两头摆杆4的顺时针转动使连杆6拉动摆动杆5绕轴心O4顺时针转动，第三套四杆

机构的摆动杆5顺时针带动扶手杆2拉着靠背板1相对座位板3轴心O2顺时针转动，同时第四

套四杆机构在摆动杆5顺时针转动的作用下，弯连杆7推动小腿板8绕座位板3轴心O6顺时针

转动使小腿板8逐步向下收拢，在此小腿板8向下的同时拉动脚蹬连杆9，在脚蹬连杆9的作

用下，蹬脚杆10绕小腿板8轴心O8反时针转动而收回，从图2中可以看到这时座位板3靠近靠

背板1的一端略有下沉，使座位板3与地面夹很小的一个角度，靠背板1与座位板3之间90度，

小腿板8收藏在座位板3的正下方，略向内收，蹬脚杆10完全收贴在小腿板8中，这样就完成

了从躺下姿态到坐姿态的转换过程。

[0008] 以上仅为本发明的一个实例，对于本领域的技术人员来说，可以有各种更改和变

化，凡在本发明的原理之内所作的任何修改，等同替换改进，均包含在本发明的保护范围

内。
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图1

图2
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图3

图4
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