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Beschreibung

Die Erfindung betrifft einen mehrfach verstell-
baren, an die KorpergréBe anpaBbaren Stuhl, ins-
besondere Drehstuhl, bei dem die vom Sitz unab-
hingige Riickenlehne von zwei Tragarmen gehal-
ten ist, die sich ausgehend von einer ersten Quer-
achse unterm Sitz seitlich von diesem nach hinten
oben erstrecken und langenverdnderlich so wie in
unterschiedlichen L3ngen durch eine Arretiervor-
richtung feststellbar sind.

Ein Stuhl dieser Art ist bekannt aus der DE 33
23 171 Al. Der bekannte Stuhl hat bereits eine
verstellbare Sitzh6he. Uberdies wird durch die hier
einen Winkel von 30° mit der Horizontalen bilden-
den, als Hohlrohr ausgefiihrten Tragarme erreicht,
daB bei einer Anhebung der H6he der Riickenleh-
ne Uber dem Sitz gleichzeitig die Sitztiefe zunimmt.
Im Ubrigen sind bei diesem vorbekannten Stuhl
weder die Riickenlehne noch der Sitz kippbar.

Bekannt sind Uberdies schon Permanentme-
chaniken und Synchronmechaniken. Bei der Per-
manentmechanik ist der Sitz starr mit dem StuhlfuB
verbunden, also nicht kippbar, wihrend die Rik-
kenlehne gegen die Wirkung einer Feder kippbar
am StuhlfuB befestigt ist. Es kann somit bei der
Permanentmechanik die Rickenlehne unabhingig
vom Sitz optimal auf den Riicken abgestimmt wer-
den. Da der starre Sitz aber Bewegungen der Riik-
kenlehne nicht mitmacht, freten auch erhebliche
Nachteile auf. Bei der Synchronmechanik sind Sitz
und Riickenlehne so gekoppelt, daB beim Zurlick-
flihren der Rickenlehne auch der Sitz nach hinten
abgekippt wird. Das flihrt aber dazu, daB bei Syn-
chronmechaniken der Sitzgewichtsanteil auch in
vorderer Sitzposition die Riickenlehne bereits nach
hinten abkippen 1348t, so daB sie ihre stiitzende
Wirkung verliert.

Um diesen Nachteil zu vermeiden, ist es schon
bekannt (DE GM 85 29 663) zwischen den TriAger
der Riickenlehne und den Triger des Sitzes Hebel
und eine zusdizliche Feder anzuordnen, die der
Rickenlehne in der Ruhestellung einen vergréBer-
ten Widerstand gegen das Verschwenken verleiht.

Bekannt ist auch schon ein Stuhl mit Synchron-
mechanik (DE 38 17 761 C2), bei dem die Riicken-
lehne von zwei beidseits des Sitzes unter etwa 40°
nach hinten oben verlaufenden Tragarmen gehalten
ist, die in ihrem vordersten Bereich, also unter der
Vorderkante des Sitzes am starren Sitztrdger
schwenkbar gelagert sind. Dabei ist zwischen die-
ser Schwenkachse und der Verbindung der Tragar-
me mit der Riickenlehne eine nach unten ragende
Lagerlasche vorgesehen, an der der Sitz mit sei-
nem mittleren Bereich drehbar gelagert ist.

SchlieBlich ist es auch bekannt (DE 40 18 436
A1), bei Stiihlen, deren Rickenlehne Uber schrig
nach hinten oben verlaufende Tragarme getragen
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wird, mit diesen Tragarmen auch eine Armlehne
des Stuhls zu verbinden.

Die Erfahrung zeigt, daB das Publikum zu zahl-
reiche Verstelimdglichkeiten an Stiihlen nicht aus-
zunitzen in der Lage ist. Weiter erscheint es wiin-
schenswert, auch bei einem Stuhl mit Synchronme-
chanik den Vorteil der Permanentmechanik bezlig-
lich einer vom Gewicht des Sitzenden unbeein-
trichtigten aktiven lordosierenden Riickenabstut-
zung aufrecht zu erhalten. SchlieBlich muB heute
daflir gesorgt werden, da8 ein und derselbe Stuhl
ohne entscheidende Umkonstruktion fiir Personen
ganz unterschiedlicher GréBe (vgl. DIN 33402) ge-
eignet ist, wobei die KompromiBwerte (DIN 4551)
mdglichst zu verbessern sind.

Aufgabe der Erfindung ist es deshalb, einen
Stuhl mit Synchronmechanik vorzuschlagen, bei
dem Sitztiefe, Riickenlehnenh&he und Armlehnen-
héhe gleichzeitig verstellbar und die Synchronme-
chanik in der vorderen Sitzhaltung selbsttitig ge-
sperrt ist, so daB die Sitzkraft nicht zu einer Ver-
minderung der Stltzwirkung der Riickenlehne auf
den Riicken fihrt.

Diese Aufgabe wird durch die in den Anspri-
chen gekennzeichnete Erfindung gel&st.

Man erkennt zundchst, daB die Ruckenlehne
von zwei am Sitz gelagerten und seitlich von die-
sem nach hinten oben erstreckte und ldngenverin-
derlichen Tragarmen gehaltert ist, die in unter-
schiedlichen L&ngen durch eine Arretiervorrichtung
feststellbar sind. Dadurch werden Sitztiefe und
Rickenlehnenh&he gleichzeitig verstelit. Ist gemiB
einem besonderen Merkmal der Erfindung der obe-
re Teil des teleskopisch unterteilten ldngenverdn-
derlichen Tragarms auch noch mit einer Armlehne
versehen, dann wird Uberdies gleichzeitig auch die
Armlehnenh&he verstellt. Mit einer einzigen sinnfil-
ligen Verstellung werden somit synchron die Sitz-
tiefe, die Ruckenlehnenh&he und die Armlehnenh&-
he verstellbar gemacht. Dadurch kann Uberdies
auch eine einzige Stuhlkonstruktion einem &AuBerst
weiten Bereich von BenutzergréBen zugdnglich ge-
macht werden, da sich ein besonders groBer Gr&-
Benverdnderungsbereich ergibt.

Dieser Gr&Benverdnderungsbereich wird ent-
scheidend davon geprigt, daB die Tragarme in der
Ruhestellung mit der Horizontalen einen Winkel
von mindestens 45°, vorzugsweise Uber 50° und
zumindest nahezu 52° bilden. Denn dadurch wird
normgerecht ein HShenverstellbereich des oberen
Abstltzpunkies des Beckenkammes von 180 - 230
mm erreicht. Gleichzeitig hat die Armlehne einen
H6henverstellungsbereich von 200 bis 260 mm
liber dem Einsitzpunkt und 1488t sich die Sitztiefe
ebenfalls in einem weiten Bereich verdndern. Bei
der angegebenen steilen Stellung der Tragarme
liegt der optimale Anlenkpunkt flir deren untere
Enden in einem Abstand von einem Drittel der
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Sitztiefe vom vorderen Sitzrand.

Zur Erzielung der erwiinschten Synchronme-
chanik ist zundchst einmal der Sitz auf Ubliche
Weise an seinem vorderen Ende um eine horizon-
tale Achse schwenkbar in dem Mechanikgehduse
gelagert. Auch wird der Sitz ebenso durch eine
Feder nach oben gedriickt, wie eine weitere Feder
die Rickenlehne nach vorne driickt. Entscheidend
ist aber nun, daB in der normalen aufrechten Stel-
lung der Rickenlehne die Synchronmechanik da-
durch unwirksam gemacht wird, daB3 zwischen Me-
chanikgehduse und Sitz in Abstand von der
Schwenkachse des Sitzes eine starre Abstiitzung
eingestellt wird. Diese wird so ausgebildet, daB sie
erst bei einer deutlichen und absichtlichen Auslen-
kung der Riickenlehne durch den Benutzer nach
hinten aufgeldst wird und dann die Synchronme-
chanik wirksam werden 14Bt. Zundchst ist durch die
starre Abstlitzung aber keine Riickwirkung der Be-
lastung des Sitzes durch den Benutzer auf die
Riickenlehne gegeben. Diese schwenkt beim Hin-
setzen des Benutzers weder nach hinten weg, noch
wird die Kraft der die Rickenlehne nach vorne
driickenden Feder vermindert. Somit sind tatsdch-
lich die Vorteile der Permanentmechanik und der
Synchronmechanik bei einfacher Verstellm&glich-
keit in einem Stuhl kombiniert.

Es ist weiter entscheidend, daB dies mit einer
unkomplizierten Mechanik erreicht wird. Dabei
kommt es entscheidend auch auf die einfache Kon-
struktion der starren Abstlitzung des Sitzes in vor-
derster Stellung der Riickenlehne an. Diese erfolgt
Uber zwei Hebel, die miteinander in einer Achse
gelenkig verbunden und mit ihren jeweils anderen
Enden der eine an der Unterseite des Sitzes, der
andere an dem Mechanikgehduse oder am Stuhl-
fuB angelenkt sind. Die beiden Hebel sollen dabei
in der Ruhestellung miteinander fluchten, so daB
sie ein starres Abstlizglied bilden. In der die bei-
den Hebel gelenkig verbindenden Querachse greift
nun direkt, in der Regel aber indireki, das untere
Ende der Tragarme an, die unterm Sitz gelenkig
gelagert sind. Wenn sich nun der Benutzer auf
dem zunéchst starr abgestltzten Sitz nach hinten
lehnt und dabei durch den Druck auf die Riicken-
lehne auch die Tragarme verschwenkt, ziehen die-
se an der die beiden fluchtenden Hebel verbinden-
den Querachse, heben so die Abstltzung des Sit-
zes nach einem gewissen Schwenkwinkel und all-
méhlich auf, so daB der Stuhl dann funktioniert, wie
ein Stuhl mit Ublicher Synchronmechanik.

Die Konstruktion wird dann besonders einfach,
wenn fir diesen Zweck die Tragarme Uber ihre
Anlenkung unter dem Sitz hinaus verldngert wer-
den und je eine Schwenkplatte tragen, die selbst
direkt oder vorzugsweise Uber einen weiteren, ei-
nerseits an der Schwenkplatte und andererseits an
der Querachse zwischen den beiden Hebeln der
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Abstlitzung angelenkten Zughebel mit dieser ver-
bunden ist und sie dadurch auflést bzw. aufstelit.

Die gesamte erlduterte Kinematik ist dabei frei
von Kraftanlenkungen. Selbstverstdndlich wird aber,
wie oben schon angegeben, auch bei diesem Stuhl
durch je eine Feder der Sitz nach oben und die
Riickenlehne nach vorne gedriickt. Dabei wird die
den Sitz nach oben driickende Feder zwischen das
als Trager fungierende Mechanikgehduse und den
Sitz eingesetzt, wobei der Angriffspunkt dieser den
Sitz nach oben driickenden Feder in der Nachbar-
schaft der hoch unterm Sitz im Drittelabstand von
seinem Vorderrand angeordneten Querachse liegen
soll.

Es liegt auf der Hand, daB auch die Feder flr
das Nachvornedriicken der Riickenlehne zweckma-
Big in dem tragenden Mechanikgehduse unter dem
Sitz untergebracht werden muB. Man 1348t sie hierzu
ebenfalls an den Schwenkplatten der Tragarme an-
greifen. Durch entsprechende Auslegung der An-
lenkung kann dabei erreicht werden, daB die Wirk-
richtung der Feder im fraglichen Verstellbereich
immer moglichst nahe der optimalen Wirkrichtung
der Feder ist.

Als Federn werden mechanische Federn ver-
wendet, die gegeniiber der nahezu linearen Ken-
nung einer Gasfeder den Vorteil der progressiven
Wirkung haben: mit zunehmender Auslenkung
nimmt die Rickstellkraft zu. Das ist insbesondere
bei der Ruckstellkraft auf die Riickenlehne aus
ergonomischen Grlinden von Bedeutung.

SchlieBlich wird bei dem Stuhl dem Sitz in
Ruhestellung eine Neigung von 3 bis 4° nach
vorne gegeben. Dies ist dann der Ausgangspunkt
flir die Synchronkinematik nach Aufldsung der Ab-
stlitzung des Sitzes, so daB eine Vorrotation des
Beckens zur Aufrichtung der Wirbelsdule eingelei-
tet wird. Die angegebene Vorneigung ist ein Kom-
promiB zwischen dieser erzielten Wirkung und ei-
ner Begrenzung der Vorneigung auf einen Wert,
der ein nach vorne Herunterrutschen des Benutzers
von der Sitzfliche ausschlieBt.

SchlieBlich ist noch darauf hinzuweisen, daf
die fur diesen Stuhl gewdhlte Konstruktion die Sitz-
tiefenverstellung vom Sitzwinkel v&llig unabhingig
macht, so daB auch eine von der Sitztiefenverstel-
lung unabhingige Sitzwinkelverstellung erzielt ist.

Weitere Einzelheiten und Vorteile ergeben sich
aus der folgenden Beschreibung der Zeichnung.

Es zeigen

Fig. 1 eine Ausfiihrungsform des erfindungs-
gemdBen Stuhls mit Veranschauli-
chung verschiedener Verstellmd&glich-
keiten

Fig. 2 eine Veranschaulichung des weiten
Anpassungsbereiches des Stuhls an
verschiedene K&rpergrdfen,

Fig. 3 eine Ausflihrungsform der erfindungs-
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gemiBen Sperrung der Synchronme-
chanik in vorderster Position der Riik-
kenlehne, und

eine um Einzelheiten ergdnzte Dar-
stellung.

Fig. 1 zeigt einen Stuhl mit einem StuhlfuB 10,
mit der starr ein Mechanikgehduse 12 verbunden
ist, das alle im folgenden erlduterten Teile nach
unten abdeckt bzw. abstitzt. Ein Sitz 14 ist in dem
Mechanikgehduse 12 an seinem vorderen Ende um
eine Querachse schwenkbar angelenkt. Eine Riik-
kenlehne 16 ist, wie in der Figur klar gezeigt ist,
mit dem Sitz nicht unmittelbar verbunden, sondern
Uber teleskopische Tragarme 18 mit Arretiervor-
richtung 20 und Armlehnen 22. Dabei ist das un-
tere Ende der Tragarme 18 jeweils auf einer hori-
zontal und quer verlaufenden ersten Querachse 24
schwenkbar gelagert. Dies gilt also flir den unteren
oder inneren Teil des teleskopischen Tragarmes.
Hingegen weist der mit der Riickenlehne verbunde-
ne obere bzw. duBere Teil der teleskopischen Tra-
garme 18 die Armlehne auf. Der Benutzer kann
durch Betidtigen der Arretiervorrichtung die starre
Verbindung der beiden Teile der Tragarme 18 ge-
geneinander 16sen und den oberen Teil der Tragar-
me auf die in der Figur angedeutete Weise geflihrt
auf dem unteren Teil der Tragarme nach oben
ziehen und in der gewlnschten Stellung wieder
festlegen.

Dabei ist in Fig. 1 klar zu erkennen, daB mit
dieser einen Betitigung die Rliickenlehnenhdhe,
die Armlehnenh8he und die Sitztiefe gleichzeitig
verstellt werden.

Fig. 2 dient der Veranschaulichung der Tatsa-
che, daB hiermit auch in einem weiten Bereich ein
und dieselbe Konstruktion sehr unterschiedlichen
K&rpergréBen angepaBt werden kann, wie das von
einem GroBserienprodukt gefordert werden muB.
Die Forderungen der einschldgigen Normen wer-
den dabei bezliglich des Verstellbereiches einge-
halten oder sogar erheblich ausgeweitet. Deutlich
ist zu erkennen, daB selbst der Stuhl mit Armiehne,
wie in Fig. 2 gezeigt, sowohl bei kleinen als auch
bei groBen Personen und der entsprechenden Ein-
stellung unter die Tischkante ein ebenfalls entspre-
chendes der PersonengrdBe verstellbaren Tisches
paBt. Gut zu erkennen ist auf den Darstellungen
von Fig. 2 auch, daB der Ricken durch die Ruk-
kenlehne eine gute Lordosenunterstlitzung erféhrt,
andererseits aber unter diesem Abstltzpunkt auch
flir Personen unterschiedlicher GroBe im Freiraum
zwischen Riickenlehne und Sitz geniigend Platz fiir
das GesiB bleibt, wie das die Forderung der Ergo-
nomen ist. Gut erkennbar ist in Fig. 2 aufgrund der
Seitenansicht auch, da8 die Riickenlehne im Hori-
zontalschnitt deutlich konkav ausgefiihrt ist, so daB
der K&rper des Sitzenden gut eingebettet wird.

Fig. 4
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Oben wurde schon darauf hingewiesen, daB
aus ergonomischen Griinden der gezeigte Stuhl
zwar mit einer Synchronmechanik ausgerUstet ist,
so daB bei nach hinten Kippen der Riickenlehne 16
auch der hintere Rand des Sitzes 14 gleichzeitig
nach unten wegkippt, dabei aber diese Ubliche
Funktion der Synchronmechanik in der vordersten
Stellung der Riickenlehne 16 zunichst gesperrt ist.

Fig. 3 zeigt den entsprechenden Aufbau im
einzelnen. Auf dem StuhlfuB 10 ist das Mechanik-
gehduse 12 befestigt, das Uber die erste Querach-
se 24 die Tragarme 18 der (in der Figur nicht
gezeigten) Ruckenlehne und Uber eine zweite
Querachse 26 den Sitz 14 hilt. Die erste Querach-
se 24 ist bei einem Drittel der gesamten Sitztiefe
und mdglichst hoch, also dicht unter dem Sitz 14
anzuordnen. Die zweite Querachse 26 liegt im vor-
dersten Bereich der Sitzschale 12, also an der
Vorderkante des Sitzes.

Der Sitz 14 ist, wie man das in Fig. 3 deutlich
erkennen kann, etwas nach vorne geneigt. Hierflr
ist er von einer Feder nach oben gedrlickt, wie das
unten anhand von Fig. 4 noch ndher erldutert wird.
Die Feder verschwenkt den Sitz 14 um die zweite
Querachse 26 im Gegenuhrzeigersinn. Diese Ver-
schwenkung wird aber begrenzt durch eine starre
Abstlitzung aus zwei in einer dritten Querachse 28
verbundenen Hebeln. In der Figur ist klar zu erken-
nen, daB der etwas ldngere Hebel 30 an seinem
oberen Ende auf der Unterseite des Sitzes 14 und
in etwa vertikal Uber der Achse des StuhlfuBes 10
angelenkt ist und zwar an einem in dem Sitz 14
integrierten formstabilen Sitztrdger 34, dessen vor-
deres Ende im Mechanikgeh3use 12 auf der zwei-
ten Querachse 26 schwenkbar gelagert ist. Ebenso
zeigt die Figur, daB das untere Ende des etwas
kiirzeren Hebels 32 etwas neben der Achse des
StuhlfuBes 10 und vor dieser angelenkt ist. Der
Hebel 32 stiitzt sich Uberdies mit einer nach hinten
weisenden Nase oben auf dem StuhlfuB Uber ein
Dampfkissen ab. Die Figur 138t insbesondere klar
erkennen, daB die beiden Hebel 30, 32 annidhernd
miteinander fluchten, so daB sie eine starre Abstit-
zung des Sitzes 14 in der in Fig. 3 gezeigten
Grundstellung (Rickenlehne vorne) bilden, die
durch die Nase des Hebels 32 noch unterstitzt ist.
In dieser Stellung kann also aufgrund der Abstit-
zung das hintere Ende des Sitzes 14 nicht nach
unten abtauchen. Es ist vielmehr ein starrer Drei-
ecksverbund von Sitz 14, Abstlitzung aus den He-
beln 30, 32 und Mechanikgehduse 12 gebildet.
Dadurch ist die Synchronmechanik in der vorder-
sten Stellung der Rickenlehne 16 unwirksam ge-
macht.

In Fig. 3 erkennt man nun weiter, daB die
Tragarme 18 seitlich des Sitzes 14 nicht etwa in
der ersten Querachse 24 enden, sondern Uber die
erste Querachse hinaus verldngert und hier mit
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einer Schwenkplatte 36 drehschlissig verbunden
sind. Fig. 3 zeigt eine Ausflihrungsform, bei der die
Schwenkplatte 36 mit dem Zughebel 38 in einer
Anlenkung 40 derart verbunden ist, daB die Verbin-
dungslinie von Anlenkung 40 und Befestigung der
unteren Enden der Tragarme 18 an der Schwenk-
platte auf den Tragarmen 18 senkrecht steht. Die
Schwenkplatte 36 trdgt weiter an ihrem hinteren
oberen Ende in Ausnehmungen 42 eine Querstan-
ge 50 als Angriffspunkt einer Druckfeder 46 (siehe
unten), die die Riickenlehne 16 nach vorne driicki.
SchlieBlich hat die Schwenkplatte vorne drei Quer-
I16cher 44, mit deren Hilfe nach Wunsch des Benut-
zers verschiedene Lehnenstellungen durch einen
im Mechanikgehduse geflihrten Stift fixiert werden
kénnen.

Der Zughebel 38 hat die Wirkung, daB dann,
wenn sich der Benutzer gegen die Rickenlehne 16
lehnt, diese nach hinten driickt und damit die Tra-
garme 18 im Uhrzeigersinn um die erste Querach-
se 24 verschwenkt, die Schwenkplatte 36 liber den
Zughebel 38 an der dritten Querachse 28 zieht,
den Winkel zwischen den Hebeln 30, 32 zuneh-
mend verkleinert und nach der Verschwenkung der
Tragarme 18 um einige Grad somit die starre Ab-
stlitzung des Sitzes 14 an dem Mechanikgehduse
12 auflost. Damit ist jetzt der Sitz 14 freigegeben
und kann sich durch die Synchronmechanik mit der
Riickenlehne gekoppelt mit seinem hinteren Ab-
schnitt um die zweite Querachse 26 schwenkend
nach unten bewegen, wenn die Rickenlehne 16
weiter nach hinten verschwenkt wird. Wie erlautert,
ist dies aber in der vordersten Stellung der Rik-
kenlehne zundchst nicht der Fall: anders als bei
iblichen Synchronmechaniken sonst, wird hier also
beim Niedersetzen des Benutzers auf dem Sitz 14
keine Rickwirkung auf die Rickenlehne zugelas-
sen, die deshalb nicht schon beim Niedersetzen
entgegen der angestrebten Wirkung nach hinten
ausweicht.

Fig. 4 zeigt aber nun zusitzlich eine Druckfe-
der 46 in Form einer mechanischen Schraubenfe-
der, die achsparallel zur Achse des StuhlfuBes 10
vor diesem in eine entsprechende Aufnahme 48
des Mechanikgehduses 12 eingestellt ist und mit
ihrem oberen Ende an einer Querstange 50 und
liber diese an der Schwenkplatte 36 und damit
Uber die Tragarme 18 an der Riickenlehne 16
angreift, die also durch die Druckfedern 46 nach
vorne gedriickt wird. Lehnt sich der Benutzer des
Stuhls gegen die Riickenlehne 16, so wird die als
mechanische Schraubenfeder ausgefiihrte Druckfe-
der entsprechend zwischen der Querstange 50 und
ihrer Aufnahme 48 komprimiert und erh&ht somit
progressiv entsprechend der Federkonstante ihre
Rickstellkraft auf die Rlickenlehne.

In Fig. 4 ist weiter eine Druckfeder 52 in Ge-
stalt einer mechanischen Schraubenfeder zu erken-
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nen, die zwischen eine erste Anlenkung 54 an dem
Mechanikgehduse 12, und eine zweite Anlenkung
56 am Sitztrdger 34 eingesetzt ist, die im Bereich
der ersten Querachse 24 auf der Unterseite des
Sitzes 14 vorgesehen ist. Die Druckfeder 52 dient
somit dazu, den Sitz 14 um die zweite Querachse
26 jeweils nach oben zu drlicken, also in Fig. 4 im
Gegenuhrzeigersinn zu verschwenken.

Selbstverstidndlich sind die in Fig. 4 gezeigten
Ausflihrungsbeispiele flir die Federn 46, 52 nur
zwei Beispiele flir zahlreiche Mdglichkeiten der Fe-
derbeaufschlagung von Sitz 14 und Riickenlehne
16, mit der diese in Grundstellung gehalten wer-
den. Es ist lberdies klar, daB die Druckfeder 46
nicht nur die Riickenlehne in die vorderste Stellung
bringt, sondern gleichzeitig auch daflir sorgt, daB in
dieser Stellung wiederum die starre Abstlitzung aus
den Hebeln 30 und 32 aufgestellt wird, wenn diese
durch Verschwenken der Riickenlehne nach hinten
einmal auf die oben erlduterte Weise aufgeldst war.

Oben wurde schon erldutert, daB die Ricken-
lehnenhdhe, die ArmlehnenhShe und die Sitztiefe
bei dem gezeigten Stuhl synchron, also alle drei
gleichzeitig verstellt und mit der Arretiervorrichtung
20 festgelegt werden. Auch die Federkennung der
Druckfeder 46 flr die Aufstellung der Rickenlehne
16 wird mit Hilfe des Ublichen Stellrades 58 ver-
stellt. Die Druckfeder 52 wird passend gewihlt.

Insgesamt ergibt sich bei einfacher Konstruk-
fion ein den Normen und den Bedirfnissen der
Ergonomie entsprechender und den Benutzer
durch seine Verstellmdglichkeit nicht Uberfordern-
der Stuhl, der Uberdies flir sehr unterschiedliche
K&rpergréBen der Benutzer in seiner Konstruktion
unverdndert bleiben kann.

Patentanspriiche

1. Mehrfach verstellbarer, an die K&rpergréBe an-
paBbarer Stuhl, insbesondere Drehstuhl, bei
dem die vom Sitz (14) unabhingige Ricken-
lehne (16) von zwei Tragarmen (18) gehalten
ist, die sich ausgehend von einer ersten Quer-
achse (24) unterm Sitz seitlich von diesem
nach hinten oben erstrecken und ldngenverdn-
derlich sowie in unterschiedlichen L3ngen
durch eine Arretiervorrichtung (20) feststellbar
sind, dadurch gekennzeichnet, daB die Tra-
garme (18) mit der Horizontalen in der Ruhe-
stellung einen Winkel von mindestens 45°,
vorzugsweise Uber 50° und zumindest ndhe-
rungsweise 52 ° bilden,
daB die erste Querachse (24) als Schwenkach-
se flr das untere Ende der Tragarme in einem
h&henverstellbaren Mechanikgehduse (12) vor
dem StuhlfuB (10) und in einem Abstand von
einem Drittel der Sitztiefe vom vorderen Sitz-
rand angeordnet ist,
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daB der Sitz (14) an seinem vorderen Ende um
eine zweite Querachse (26) schwenkbar in
dem Mechanikgehduse (12) gelagert und von
einer Feder (52) nach oben beaufschlagt ist,
daB die Riickenlehne (16) Uber eine an den
Tragarmen (18) angreifende Feder (46) nach
vorne beaufschlagt ist,

und daB die Synchronkopplung von Sitz (14)
und Riickenlehne (16) in der vordersten Stel-
lung der Rickenlehne durch eine starre Ab-
stitzung (30, 32) des Sitzes (14) an der Sitz-
schale (12) aufgehoben ist.

Stuhl nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der mit der Riickenlehne (16)
verbundene Teil der teleskopisch l3ngenverdn-
derlichen Tragarme (18) auch eine Armlehne
(22) tragt.

Stuhl nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die an Riickenlehne (16) und
Sitz (14) angreifenden Federn mechanische
Federn sind.

Stuhl nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die den Sitz (14) nach oben
driickende Feder (52) an diesem in der Nach-
barschaft der ersten Querachse (24) angreift.

Stuhl nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, daB die starre Ab-
stlitzung des Sitzes (14) in vorderster Stellung
der Riickenlehne (16) an der Sitzschale (12)
Uber zwei Hebel (30, 32) erfolgt, die in einer
dritten Querachse (28) verbunden sind, an der
Uberdies jeweils das untere Ende des Tra-
garms (18) angreift.

Stuhl nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Angriff des unteren Ende
der Tragarme (18) an der dritten Querachse
Uber einen Zughebel (38) erfolgt.

Stuhl nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, daB die die unteren
Teile der Tragarme (18) jeweils eine Schwenk-
platte (36) tragen, die an einer Verlangerung
der Tragarme Uber die erste Querachse (24)
hinaus befestigt ist.

Stuhl nach Anspruch 6 oder 7, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die in etwa dreieckiérmige
Schwenkplatte (36) in ihrem unteren hinteren
Ende eine Anlenkung (40) flir den Zughebel
(38) und an ihrem oberen hinteren Ende eine
Ausnehmung (42) fiir eine Querstange (50) auf-
weist, an der eine die Riickenlehne beaufschla-
gende Druckfeder (46) angreift, die zumindest
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nahezu achsparallel zum Stuhlfu (10) in das
Mechanikgehduse (12) eingestellt ist.

Stuhl nach einem der Anspriiche 6 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, daB der obere der
beiden Abstiitzhebel (30) am Sitz (14) zumin-
dest nahezu in der Verldngerung der Achse
des StuhlfuBes (10) angreift.

Stuhl nach einem der Anspriiche 1 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, daB der Sitz (14) in
seiner starr abgestlitzten Stellung gegeniiber
der Horizontalen um 3 bis 4 Grad nach vorne
geneigt ist.

Claims

1.

A chair, in particular a swivel chair, with mul-
tiple adjustment for adapting to different body
sizes, in which the backrest (16), which is
independent of the seat (14), is held by two
support arms (18), which extend either side of
the seat backwards and upwards from a first
transverse axis (24) beneath the seat, are ad-
justable in their length and can be locked in
different lengths by a locking device (20),
characterised in that in the inoperative position
the support arms (18) form an angle of at least
45°, preferably exceeding 50° and at least
approximately 52 ° with the horizontal,

the first fransverse axis (24) is arranged as a
pivot axis for the lower end of the support
arms in a height-adjustable mechanics housing
(12) in front of the chair leg (10) and at a
distance of one third of the seat depth from the
front seat edge,

the seat (14) is mounted at its front end in the
mechanics housing (12) so as to pivot about a
second fransverse axis (26) and is pushed
upwards by a spring (52),

the backrest (16) is pushed forwards via a
spring (46) acting upon the support arms (18),
and the synchronisation coupling of the seat
(14) and backrest (16) is suspended in the
foremost position of the backrest by a rigid
support system (30, 32) supporting the seat
(14) against the seat shell (12).

A chair according to claim 1, characterised in
that the part of the telescopically length-adjust-
able support arms (18) connected to the bac-
krest (16) also supports an armrest (22).

A chair according to claim 1, characterised in
that the springs acting upon the backrest (16)
and seat (14) are mechanical springs.
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A chair according to claim 3, characterised in
that the spring (52) pushing the seat (14) up-
wards acts upon the seat in the vicinity of the
first tfransverse axis (24).

A chair according to one of claims 1 fo 4,
characterised in that, in the foremost position
of the backrest (16), the rigid support system
of the seat (14) is effected against the seat
shell (12) via two levers (30, 32), which are
connected at a third transverse axis (28), upon
which the lower end of the support arm (18)
also acts in each case.

A chair according to claim 5, characterised in
that the actuation of the lower end of the
support arm (18) upon the third transverse axis
is effected via a draw lever (38).

A chair according to one of claims 1 fo 6,
characterised in that the lower parts of the
support arms (18) each support a pivot plate
(36), which is secured to an extension of the
support arms beyond the first tfransverse axis
(24).

A chair according to claim 6 or 7, charac-
terised in that the approximately friangular piv-
ot plate (36) comprises an articulation site (40)
at its lower rear end for the draw lever (38) and
at its upper rear end comprises a recess (42)
for a transverse rod (50), acting upon which is
a compression spring (46), which acts upon
the backrest and is arranged at least approxi-
mately axially parallel to the chair leg (10) in
the mechanics housing (12).

A chair according to one of claims 6 fo 8,
characterised in that the upper of the two sup-
port levers (30) acts upon the seat (14) at least
approximately in the extension of the axis of
the chair leg (10).

A chair according to one of claims 1 fo 9,
characterised in that the seat (14) is inclined
forwards by 3 to 4 degrees relative to the
horizontal in its rigidly supported position.

Revendications

Chaise & réglages multiples, adaptable 4 la
taille d'une personne, notamment chaise rotati-
ve, ol le dossier (16) indépendant du siége
(14) est tenu par deux bras de support (18) qui
s'étendent en partant d'un premier axe trans-
versal (24) sous le siege, latéralement 3 celui-
ci vers l'arriere en haut et qui peuvent éfre
fixés, en étant modifiables on longueur, ainsi
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que dans des longueurs différentes par un
dispositif d'arrét (20), caraciérisée en ce que
les bras de support (18) forment avec I'hori-
zontale dans la position de repos un angle
d'au moins 45°, de préférence supérieure 2
50° et au moins approximativement de 52°,
en ce que le premier axe fransversal (24) com-
me axe de pivotement pour l'exirémité infé-
rieure des bras de support est disposé dans
un boftier mécanique (12) réglable en hauteur
devant le pied de la chaise (10) et & une
distance d'un tiers de la profondeur d'assise
relativement au bord de siége avant, en ce que
le sidge (14) est logé a son extrémité avant de
fagon pivotante autour d'un deuxiéme axe
transversal (26) dans le boftier mécanique (12)
et est sollicité par un ressort (52) vers le haut,
en ce que le dossier (16) est sollicité par un
ressort (46) s'appliquant aux bras de support
(18) vers l'avant, et en ce que l'accouplement
synchrone du siége (14) et du dossier (16)
dans la position la plus avant du dossier est
supprimé par un support solide (30, 32) du
siége (14) 4 la coque de siege (12).

Chaise selon la revendication 1, caractérisée
en ce que la partie reliée au dossier (16) des
bras de support (18) dont la longueur est ré-
glable télescopiquement porte également un
accoudoir (22).

Chaise selon la revendication 1, caractérisée
en ce que les ressorts s'appliquant au dossier
(16) et au siége (14) sont des ressorts mécani-
ques.

Chaise selon la revendication 3, caractérisée
en ce que le ressort (52) poussant le sieége
(14) vers le haut s'applique a celui-ci au voisi-
nage du premier axe transversal (24).

Chaise selon I'une des revendications 1 3 4,
caractérisée en ce que le support rigide du
siége (14) a lieu dans la position la plus avant
du dossier (16) & la coque de siege (12) par
deux leviers (30, 32) qui sont reliés dans un
tfroisitme axe fransversal (28) auquel s'appli-
que par ailleurs respectivement I'exirémité in-
férieure du bras de support (18).

Chaise selon la revendication 5, caractérisée
en ce que l'application de I'extrémité inférieure
des bras de support (18) a lieu au troisieme
axe transversal par un levier de traction (38).

Chaise selon I'une des revendications 1 3 6,
caractérisée en ce que les parties inférieures
des bras de support (18) portent respective-
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ment une plaque pivotante (36) qui est fixée 2
un prolongement des bras de support en fai-
sant saillie sur le premier axe fransversal (24).

Chaise selon la revendication 6 ou 7, caractéri-
sée en ce que la plague de pivotement (36) a
peu prés triangulaire présente 4 son extrémité
inférieure arriére une articulation (40) pour le
levier de traction (38) et & son exirémité supé-
rieure arriére un évidement (42) pour une tige
transversale (50) a laquelle s'applique un res-
sort de compression (46) sollicitant le dossier
qui est réglé pour étre au moins presque pa-
raxial au pied de chaise (10) dans le boftier
mécanique (12).

Chaise selon I'une des revendications 6 2 8,
caractérisée en ce que le levier supérieur par-
mi les deux leviers de support (30) s'applique
au siege (14) au moins 4 peu prés dans le
prolongement de I'axe du pied de chaise (10).

Chaise selon I'une des revendications 1 3 9,
caractérisée en ce que le siege (14), dans sa
position supportée rigidement, est incliné par
rapport & I'horizontale de 3 & 4 degrés vers
I'avant.
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