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编者序

坦克装甲车辆作为联合作战中基本的要素和重要的力量, 是一个最具临场

感、 最实时、 最基本的信息节点, 其技术的先进性代表了陆军现代化程度。
装甲车辆涉及的技术领域宽广, 经过几十年的探索实践, 我国坦克装甲车

辆技术领域的专家积累了丰富的研究和开发经验, 实现了我国坦克装甲车辆从

引进到仿研仿制再到自主设计的一次又一次跨越。 在车辆总体设计、 综合电子

系统设计、 武器控制系统设计、 新型防护技术、 电子电气系统设计及嵌入式软

件设计、 数字化与虚拟仿真设计、 环境适应性设计、 故障预测与健康管理、 新

型工艺等方面取得了重要进展, 有些理论与技术已经处于世界领先水平。 随着

我国陆战装备系统的理论与技术所取得的重要进展, 亟需通过一套系统全面的

图书, 来呈现这些成果, 以适应坦克装甲车辆技术积淀与创新发展的需要, 同

时多年来我国坦克装甲车辆领域的研究人员一直缺乏一套具有系统性、 学术

性、 先进性的丛书来指导科研实践。 为了满足上述需求, 《陆战装备科学与技

术·坦克装甲车辆系统丛书》 应运而生。
北京理工大学出版社联合中国北方车辆研究所、 内蒙古金属材料研究所、

北京理工大学、 中国人民解放军陆军装甲兵学院、 南京理工大学、 中国人民解

放军陆军军事交通学院和中国兵器科学研究院等单位一线的科研和工程领域专

家及其团队, 策划出版了本套反映坦克装甲车辆领域具有领先水平的学术著

作。 本套丛书结合国际坦克装甲车辆技术发展现状, 凝聚了国内坦克装甲车辆

技术领域的主要研究力量, 立足于装甲车辆总体设计、 底盘系统、 火力防护、
电气系统、 电磁兼容、 人机工程等方面, 围绕装甲车辆 “多功能、 轻量化、 网
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络化、 信息化、 全电化、 智能化” 的发展方向, 剖析了装甲车辆的研究热点

和技术难点, 既体现了作者团队原创性科研成果, 又面向未来、 布局长远。 为

确保其科学性、 准确性、 权威性, 丛书由我国装甲车辆领域的多位领军科学

家、 总设计师负责校审, 最后形成了由 14 分册构成的 《陆战装备科学与技

术·坦克装甲车辆系统丛书》 (第一辑) , 具体名称如下： 《装甲车辆行驶原

理》 《装甲车辆构造与原理》 《装甲车辆制造工艺学》 《装甲车辆悬挂系统设

计》 《装甲车辆武器系统设计》 《装甲防护技术研究》 《装甲车辆人机工程》
《装甲车辆试验学》 《装甲车辆环境适应性研究》 《装甲车辆故障诊断技术》
《现代坦克装甲车辆电子综合系统》 《坦克装甲车辆电气系统设计》 《装甲车辆

嵌入式软件开发方法》 《装甲车辆电磁兼容性设计与试验技术》 。
《陆战装备科学与技术·坦克装甲车辆系统丛书》 内容涵盖多项装甲车辆

领域关键技术工程应用成果, 并入选 “ ‘十三五’ 国家重点出版物出版规划”
项目、 “国之重器出版工程” 和 “国家出版基金” 项目。 相信这套丛书的出版

必将承载广大陆战装备技术工作者孜孜探索的累累硕果, 帮助读者更加系统全

面地了解我国装甲车辆的发展现状和研究前沿, 为推动我国陆战装备系统理论

与技术的发展做出更大的贡献。

丛书编委会

002

装甲车辆行驶原理



　

前 　 言

履带装甲车辆由于采用履带行驶装置, 在越野环境尤其是在无路条件下,
机动性与通过性能要优于轮式车辆, 因此履带装甲车辆依旧是陆面机动装备的

主要形式之一。
本书系统地阐述了履带车辆的直线行驶、 转向和垂向运动规律。 针对 3 个

方向的运动, 本书相关章节给出了较为详细的力学建模与运动特性分析过程,
同时还介绍了各方向运动的评价方法、 性能指标和影响因素。 此外, 本书针对

履带车辆的行驶通过性能也进行了一定的阐述, 给出了履带车辆通过性能的分

析方法。 通过阅读本书, 可使读者从理论上对履带车辆行驶性能有一个系统的

理解, 并了解提高履带车辆行驶性能的方法。
作者长期从事履带车辆行驶理论与技术方面的研究工作, 书中纳入了国内

外近年来关于履带车辆研究的一些成果, 更新了部分经验数据。
本书共分为 8 章, 第 1 ～ 3 章阐述了履带车辆直线行驶原理; 第 4 和 5 章

阐述了履带车辆的转向理论; 第 6 章阐述了履带车辆的行驶平稳性; 第 7 和

8 章阐述了履带车辆的通过性相关知识。
本书第 1 ～ 3 章由胡纪滨老师编著; 第 4 和 5 章由李雪原老师编著; 第 6 ～ 8 章

由魏超老师编著。 燕山大学的杨树军老师和中国人民解放军陆军装甲兵学院的郭晓

林老师在本书的编写过程中提供了许多宝贵意见, 张雨甜博士、 赵越博士、 付苗苗

硕士、 孙文迪硕士等研究生在本书的编辑过程中参与了大量工作, 在此, 我们一并

表示衷心感谢。
由于作者水平有限, 疏漏之处在所难免, 敬请读者批评指正。

作 　 者
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第 1 章　

履带装甲车辆直线行驶力学

履带装甲车辆指各种军用履带式战斗车辆及辅助车辆,
包括坦克、 履带式步兵战车、 履带式装甲输送车、 履

带式火炮牵引车、 履带式登陆车、 履带式侦察车及各种战

斗保障车辆等, 属高速履带车辆, 通常也称为坦克装甲车

辆, 以下简称为车辆。 履带装甲车辆采用履带行驶装置,
在野战尤其是在无路条件下, 优于轮式车辆。 履带行驶装

置十分复杂, 也比较昂贵, 但到目前为止, 还没有更理想

的行驶装置能取而代之。



车辆行驶的能量由动力装置供给。 行驶过程中, 动力

装置产生的功率消耗于克服车辆本身动力装置、 传动装

置、 履带行驶装置的内阻力和由行驶条件所决定的外阻

力。 内阻力仅取决于车辆本身装置的结构及特性, 外阻力

不仅与车辆本身的结构参数有关, 还与外部介质的特性

有关。
在直线行驶条件下, 分析车辆行驶运动学、 履带与地

面的相互作用、 作用于车辆上的外力及其特性、 车辆功率

的供给及内部损失, 是学习和研究以后各章的基础。



1. 1　 车辆直线行驶运动学

车辆的运动包括车辆车体和履带的运动。 车辆直线行驶时, 车体的运动为

平移运动, 车体的平移速度为车辆的行驶速度, 用 v 表示; 履带的运动为复合

运动, 由与车体运动相同的牵连运动和履带相对于车体的卷绕运动组成。

图 1 - 1　 履带环

车辆依靠两条封闭且平行旋转的履带环行驶。 如图 1 - 1 所示, 履带环的

形状取决于主动轮 1、 诱导轮 2、 负重轮 3 及托带轮 4 的相互位置和履带各点

的曲率半径。 自由悬垂于两轮之间的履带段称为自由段; 贴于主动轮、 诱导

轮、 负重轮及托带轮上的履带段称为弧形段; 被主动轮的工作拉力拉紧的履带

段称为工作段; 与地面接触的履带段称为接地段, 也称为下支段; 主动轮经托

带轮至诱导轮的履带段称为上支段; 位于车首方向的诱导轮 (或主动轮) 和
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