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一、绪论 

1.1课题研究背景 

 教室是学校从事教学活动的一个重要的基地，是教师和学生工作、学习的场所。如何创

造一个宜人的教室环境是关系到教师教学和学生学习效果的一个重要因素。由于人体各部位

的尺寸因人而异，为使各种与人体尺寸有关的教师设施的设计，能符合人的生理特性，让人

在使用时处于舒适的状态和适宜的环境之中，就必须在教室设施的布局和尺寸设计过程中，

运用人机环境之间相互关系的系统理论来进行分析和研究设计。 

中小学在学校学习期间，长期处于伏案久坐的课堂之中。课桌设计是否合理，以及教室

中课桌椅位置的布局等，都会对学生的身体健康和学习效率有很大的影响。 

    2005 年全国教育事业发展统计公报表明，2005 年全国共有小学 36.62 万所，招生

1671.74 万人，在校生 10864.07 万人，小学学龄儿童入学率达到 99.15%，其中男女童入学

率分别为 99.16%和 99.14%，男女入学性别差为 0.02 各百分点；全国共有初中学校 62486

所，招生 1987.58万人，在校生 6214.94万人，初中阶段入学率 95%。因此为中小学校师生

考虑的设计研究显得十分重要。在市场经济的环境之下，课桌椅的购置由校方或出资方自主

决定，也就是说，只要有能力的厂家就可以生产且销售学校用的课桌椅。而相对于教育的改

革和发展，现有的课桌椅的研究及相关标准显得滞后，虽然家具厂商有心开发新环境下针对

学生使用的课桌椅，却缺乏相关的研究依据。特别是市场化的环境下，必须加大这方面的研

究力度，为生产者、购买者和使用者提供可靠地、实用的依据，确保学生能够使用适当的课

桌椅。 

普通教室课桌椅系列的分类 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

以上的这些课桌绝大部分未考虑人因工程学原理，但每个人的身高、身形各不相同，坐 

这样的课桌，不可能让每个人都舒服。所以，我们基于人机工程学设计并制造出一款可多自

由度调节的舒适课桌。 

1.2研究思路 

    要想弥补上面这些课桌的缺点，制造出一款可多自由度调节的舒适课桌，就要打破原有

的一些结构和方式，有所创新。 

①构思出可以实现随意调节桌椅的基本结构组成，再测量一些数据和查询行业相关标准

数据。 

②细节设计相关功能实现过程中的结构、零件，并且注意使之符合人体工程学的相关要

求。 

③通过 solidworks三维建模，模拟并分析。 

④再对发现的问题进行改进，初步定好相关尺寸。 

⑤选购所需要的相关材料，并进行模型的加工制造。 

⑥最后完善细节，包括安全因素的考虑以及美学设计。 



1．3主要考虑问题及解决方法 

（1）支架的强度问题 

（2）桌板的稳定性问题 

（3)桌板展开和收缩时位置的固定问题 

（4）占据空间问题 

解决方法 

（1） 为了增强支架的强度，我们使用的是铝合金材料。在每个接头处我们都用

螺丝咬合固定。 

（2） 为了增强稳定性，我们设计一个面积相对较大大的双层旋转盘。从而使旋

转盘的上层盘面与桌板接触面增大。下层盘与上层盘通过旋转轴承紧密的

贴合在一起，减少了空隙，增强了桌板的稳定性。 

（3） 为了解决板面展开和收缩位置固定问题，我们使用了一个棘轮机构，使桌

板在适宜的位置固定。 

（4） 为了节省空间，增大教室的使用率，我们通过一个万能支架将桌板和椅子

连接起来实现一体化。为了减少两个摇臂的旋转空间，我们将第二个摇臂

设计成可折叠结构。为了充分利用椅子的空间，我们在椅子面下面设计了

一个滑动隔层，可用于放置书本。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



二、工作原理 

实现前后调节的原理：下摇臂与定位杆采用的是旋转配合，下摇臂和上摇臂也采用旋转

配合，摇动两个摇臂就能将桌板调节到合适位置； 

实现上下调节原理： 下摇臂套在定位杆上，可通过调节定位圈的位置实现桌子的上下

升降。  

桌板位置固定原理：使用一个棘轮结构，只要调节棘轮按钮就能使桌板单方向运动，从

而在适宜位置固定好。 当确定桌板的位置时，旋转如图所示的按钮加固桌板，提高其稳定

性。 

 

三、创新设计及其总结 

创新点介绍： 

   我们设计的桌椅 ，通过一个旋转支架将桌子和椅子连在一起，支架是由两个摇臂组成，

其中上摇臂与桌面之间用一个旋转盘连接，可实现桌子 360度旋转。旋转盘与上摇臂之间用

一个棘轮连接，可实现桌子的展开定位及最后的收缩定位。两个摇臂的相互旋转再加上桌子

的 360度旋转可以保证当桌面与人体之间距离不一样时桌面始终正对着人们。若有人要从此

处过去，只要将桌面向后旋转就可以让出足够空间，不必再站起来给他们让路，方便快捷。

另外下摇臂套在定位杆上，可通过调节定位圈的位置实现桌子的上下升降。因此，人们可根

据自己的身高随意调节高度。为了方便收缩桌面，我们将上摇臂设计成了可折叠的，通过折

叠达到收缩，大大节省空间。 

 

创新总结： 

创新点一：旋转支架和与书写台面连接的旋转盘的协作运动可实现桌面相对于人任意距离的

调节。 

 

创新点二：调节定位圈在固定杆上的位置可实现书写台面的升降，从而适应不同身高的人舒

适座写。 

 

创新点三：支架折叠式设计，可实现折叠收拢。  

 

 



 四、整体效果图 
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