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시트백 테이블의 평형유지 기구 설계에 관한 연구
A Study on the Mechanism Design for Keep Balancing of a Seat Back Table
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2. 시트백 테이블의 기능 및 구조
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Fig. 1 Structure of seat back table

2.1 시트백 테이블의 상하 이동
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Fig. 2 Vertical translation of seat back table by lead screw

2.2 시트백 테이블의 평형유지
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Fig. 3 Mechanism for keep balancing of seat back table

 

(1) Kutzbach 
. 

 
     (1)

Fig. 4 Four-link model for seat back table
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3. 유한요소해석

테이블의 끝단에서 하중에 대한 변형량과 응력을 확인하고 

설계모델을 보안하고자 시행하였다. 시뮬레이션 방법은 테이블 

프레임 끝단에 300N의 하중을 가했을 때 영구 변형 량이 20mm를 

넘지 않아야 한다. Fig. 5와 같이 시뮬레이션은 테이블의 절반 

모델을 사용하여 힌지부분을 고정하고 프레임 끝단에 150N을 

주어 변형량과 응력을 확인하였다. 변형량은 3mm로 기준에 만족

하였다.

Fig. 5 FEA of table frame

4. 시제품 제작

Fig. 6
. 12v 

.

Fig. 6 Trial product for balancing of seat back table

Fig. 7
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Fig. 7 Keep balancing of seat back table

5. 결론

본 연구에서는 시트백테이블의 자동화방안에 대한 메커니즘 

설계와 테이블의 평형유지에 관한 설계파라미터를 설정하고, 
이에 따른 테이블의 사용조건에 따른 유한요소 해석을 통하여 

확인하였다.
1) 테이블 사용 중 시트백의 각도가 변하여도 평형을 유지하는 

메커니즘을 설계하였다.
2) 시트백테이블의 메커니즘 설계를 통하여 자동화를 구현하

였다.
3) 유한요소해석을 통하여 테이블의 시험평가항목에 만족함

을 확인하였다.
4) 평형유지 시트백 테이블 시제품을 제작하여 제안된 메커니

즘의 타당성을 검증하였다.
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