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刖 置

GB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

本标准等同采用ISO 15219：2004{土方机械机械挖掘机术语和商业规格》(英文版)。

本标准等同翻译ISO 1 521 9：2004。

为便于使用，本标准做了下列编辑性修改：

因标准中没有“商业规格”的内容，故将标准名称改为“士方机械机械挖掘机术语”；

“本国际标准”-+词改为“本标准”；

删除了国际标准的前言；

对ISO 1 521 9：2004中引用的国际标准，用已被采用为我国的标准代替对应的国际标准。

本标准代替GB／T 6572．2 1986{挖掘机名词术语机械式》。

本标准与GB／T 6572．2 1986相比，主要变化如下：

标准名称“挖掘机名词术语机械式”改为“土方机械机械挖掘机术语”；

增加了“前言”；

调整了有关的术语名称及定义，第3章增加了3项术语，删除了1项术语；

增加了附录A“主机的尺寸”，调整了主机的尺寸与符号的定义，并增hilt有关的术语条目及定义；

增加了附录B“工作装置／附属装置的尺寸”，调整T32作装置／附属装置的尺寸与符号的定义

并增加了有关的术语条日及定义。

本标准的附录A和附录B是规范性附录。

本标准由中国机械工业联合会提出。

本标准由全国土方机械标准化技术委员会(SAC／TC 334)归口。

本标准起草单位：天津工程机械研究院。

本标准主要起草人：段琳。

本标准所代替标准的历次版本发布情况为：

GB／T 6572．2 1 986。
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GB／T22357--2008／IS015219：2004土方机械机械挖掘机术语1范围本标准规定了自行的履带式和轮胎式机械挖掘机及其工作装置／附属装置的术语。机械挖掘机主要用于牵引、挖掘、抓取及临时吊装作业。机械挖掘机的主机在钻孔、打桩等特殊应用中，常被用作工作装置／附属装置的载体，这些工作装置／附属装置的尺寸规格不在本标准范围之内。2规范性引用文件下列文件中的条款通过本标准的引用而成为本标准的条款。凡是注日期的引用文件，其随后所有的修改单(不包括勘误的内容)或修订版均不适用于本标准，然而，鼓励根据本标准达成协议的各方研究是否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新版本适用于本标准。GB／T18577．12008土方机械尺寸与符号的定义第1部分：主机(Is()67461：2003，II)l、)GB／T18577．22008土方机械尺寸与符号的定义第2部分：工作装置和附属装置(IS06746—2：2003，IDT)GB／T21154土方机械整机及其工作装置和部件的质量测量方法(GB／T211542007，IS()6016：1998，IDT)3术语和定义下列术语和定义适用于本标准。3．1挖掘机excavator自行的履带式、轮胎式或步履式机械，具有可带着工作装置作360。回转的上部结构，主要用铲王卜进行挖掘作业，在其工作循环中底盘不移动。[GB／T84982008，定义4．4]注1：挖掘机的工作循环通常包括物料的挖掘、提升、回转和卸载。注2：挖掘机也可用于物品或物料的搬运。3．2机械挖掘机cableexcavator由钢丝绳操作上部结构的挖掘机，主要用拉铲、正铲或抓铲进行挖掘作业，用夯板夯实物料，用钩或球进行破碎作业，以及用专用的工作装置及附属装置进行物料的搬运。[GB／T84982008，定义4．4．3]3．3主机basemachine不带有工作装置或附属装置的机器，但包括安装工作装置和附属装置所必需的连接件，如需要，可带有司机室、机棚和司机保护结构。[GB／T18577．12008，定义3．3]注：主机应包括安装第5章规定的工作装置和附属装置所必需的连接件。3．4工作装置equipment安装在主机上的一组部件，该装置可完成其基本设计功能。1
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GB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

EGB／T 18577．2 2008，定义3．41

3．5

附属装置attachment

为专门用途而安装在主机或工作装置上的部件总成。

[见GB／T 18577．2 2008，定义3．51

3．6

部件component

用于组装主机、工作装置或附属装置的零件或零件总成。

EGB／T 18577．2 2008，定义3．6]

3 7

基准地平面ground reference plane GRP

测量时机器应停放在该平面。对主机应是坚硬的水平面，对工作装置和附属装置应是坚硬的水平

平面或压实的平面。

[．GB／T 18577．1 2008，定义3．21

注：该平面根据机器及其工作装置和附属装置的常用工况而定。并应在修订ISO术语标准或商业规格时加以定义。

4主机

4．1机械挖掘机类型

4．1．1履带式挖掘机crawler excavator

见图1。

厅瓢 。

一l 1
～ ，屏≠生兰兰强
世 羽歹

图1履带式挖掘机

4．1．2轮胎式挖掘机wheeled excavator

见图2。

图2轮胎式挖掘机

4．2尺寸

主机尺寸如图3、图4所示，并与附录A(与机械挖掘机直接相关的尺寸)和GB／T 18577．1 2008

中附录A～附录D(基本尺寸)相一致。

2
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1,11HL扩翮l厂7Ⅳ一}F“=登8J睡、两̈’乡。弋-GB／T22357--2008／IS015219：2004标号：1——履带板平面；2——GRP基准地平面图3履带式挖掘机主机尺寸1,8，L11{L12ⅫL扩司r1“一n、、≈鳝雪嘲s毫、7／／／／i‘／／／／／，“／，107＼7誓f,。3。引『中、鼬晶／WfiW7n||J卜--[h盯⋯l／／／，，"／／／／Y／／／／‘。／／∞ⅧW1图4轮胎式挖掘机主机尺寸3
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GB／T 22357--2008／IS0 1 52 1 9：2004

4．3质量

质量定义应符合GB／T 21154的规定。

4．4名称

见图5。

4

a)履带式挖掘机

标号：

1——下部总成undercarriage；

2——回转支承swing bearing；

3——上部总成upper structure；

4——司机室cab；

5——配重 counterweight；

6——回转平台revolving Dame；

7——履带架track frame；

8——履带总成track assembly；

9——引导轮idler；

0——驱动轮sprocket；

1——转向桥(前)steering axle(front)；

2——刚性桥(后)rigid axle(rear)；

3——主绞盘main winch；

4——动臂升降绞盘[[100m luffing winch

5——动臂销轴boom pivot。

b)轮胎式挖掘机

图5主机名称

强，巍
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GB／T22357--2008／IS015219：20045工作装置和附属装置5．1尺寸5．1．1总则按机械挖掘机常用的主要作业区范围描述图6～图8中所示尺寸的工作装置和附属装置。5．1．2起重装置liftingequipment起重装置由动臂、动臂头杆和滑轮组组成，动臂作业范围与动臂构造有关。尺寸如图6所示并符合附录B的定义。M1态热70。、㈣＼／／，，一＼60。／一弋R《／／弋瞥矧／／r50。／XL，，一里《驯／、／|烈|／＼／p一一坠／＼／r愀、|40。／／＼／／、／＼̂』■弑ff／＼／／‘＼／30。／／＼<、<夕<球4||／7＼／／＼<＼<>／＼Ki＼|／／f7＼<／、×、／’女}{戮＼|／、＼／一／>，)／，＼、穗、|．f?＼／X莎，、<＼、／>／＼、■弑＼f／，／／＼／>／＼土—半嘲|#lf，，、＼f／ff，＼<＼<＼切|水I＼，／／|f，人＼≮<1、辅引＼／绑．／?／厂＼父浏溆，／＼＼、糊、a—T。IO橱3通用动臂长度图6起重作业时起重装置的工作半径
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CB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

5．1．3拉铲装置dragline equipment

拉铲装置由动臂、铲斗、钢丝绳和导索器组成。通过拉动绞盘牵引铲斗，其切削方向一般向着主机。

尺寸如图7所示并符合附录B的定义。
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标号：

1——拉绳dressing rope

8基准地平面GRP。

图7拉铲装置尺寸

5．1．4蛤壳式抓铲装置clamshell equipment

蛤壳式抓铲装置由动臂、钢丝绳和蛤壳式抓铲组成，通常在垂直方向上进行挖掘和抓取作业，在基

准地平面以上或以下进行卸载。尺寸如图8所示并符合附录B的定义。
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GB／T22357--2008／IS015219．2004闷心￡鹧涔I／／』／／／／}／／，邓惑I／fiB——／／／／／／廉Ⅺ添／[／．f7——7／飞酴＼_————7／会／／阐◇／}1tiJ5．?，／／一蟒}／{衫∥彩炉∥形彩形碴EW蚰V28基准地平面GRP。图8抓铲／蛤壳式抓铲及其工作装置尺寸5．1．5支腿装置stabilizerequipment支腿装置由前后刚架组成，前后刚架各带有两个独立的、伸缩的、可调整的支架，且支架装有可垂直移动的支座。尺寸如图9所示并符合附录B的定义。
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载



www.bzfxw.com

GB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

盘，蚓霸办
8右侧。

b左侧。

图9支腿装置尺寸

5．2转运尺寸、运输尺寸和行驶尺寸

5．2．1转运和运输尺寸transport and shipping

尺寸如图10所示并符合附录B的定义。

图10带主要工作装置的履带式机器转运和运输尺寸
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5．2．2公路行驶travelingonpublicroads尺寸见图11并符合附录B的定义。GB／T22357--2008／IS015219：2004a)b)图11轮胎式机械挖掘机公路行驶尺寸5．3名称5．3．1起重装置liftingequipment见图12。9
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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GB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

lO

标号：

卜一动臂销轴[DOOm pivot；
2——下动臂lower boom section；

3——上动臂boom intermediate section；

4——动臂头杆hoom head；

5——A型架A—frame；

6——动臂绷绳boom suspension rope；

7——升降平衡装置balance luffing device

8——动臂升降钢丝绳boom luffing rope}

9——起重钢丝绳hoist rope；

0——吊钩总成hook assembly；

1——动臂升降绞盘boom luffing winch；

2——起重绞盘hoist winch；

3——配重counterweight。

图12起重装置
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5．3．2拉铲装置draglineequipment见图13。GB／T22357--2008／1S015219：2004461314161718标号：1——铲斗bucket；2——卸载滑轮组总成dumpblockcomplete；3——三向牵引固定器总成three-waydraghitchcomplete；4——导索器总成(见局部详图)fairlead(seedetail)；5——牵引绳draggingrope；6——牵引绞盘draggingwinch；7——下动臂lowerboomsection；8——上动臂boomintermediatesection；9——A型架A_fr“ltte；10——动臂绷绳boomsuspensionrope；¨——升降平衡装置balanceluffingdevice；12——起重钢丝绳hoistrope；13——起重绞盘hoistwinch；14——动臂升降绞盘boomluffingwinch；15——配重counterweight；16——导索器cableguidance；17——滑轮pulley；18——旋转支架rotatablebearing。图13拉铲装置
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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GB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

5．3．3绞盘与滑轮布置winch and pulley arrangement

见图1 4。

标号：

1——主绞盘1 main winch 1

2——主绞盘2 main winch 2

3——动臂升降绞盘

4——A型架滑轮组

boom luffing winch；

pulley block at A—frame

5．3．4动臂头杆boom head

见图15、图16、图1 7。

12

图14绞盘与滑轮布置
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GB／T22357--2008／IS015219：2004标号：1——动臂绷绳boomsuspensionrope；2——滑轮pulley；3——钢绳保护器ropeprotection；4——用于多级穿绳的钢绳固定器ropefixingpointformultiplereeving5——销轴末端end-bitpivot。图15挖掘机动臂头杆标号：1——动臂绷绳boomsuspensionrope：2——用于多级穿绳的钢绳固定器ropefixingpointformultiplereeving3——钢丝绳保护器cableprotection；4——顶端限位开关toplimitswitch；5——限位开关平衡重weightoflimitswitch；6——滑槽sheave；7——销轴末端end-bitpivot。图16重载动臂头杆13
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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GB／T 22357--2008／IS0 15219：2004

标号：

1——机架总成frame assembly；

2——滑轮pulley；

3——顶端限位开关top limit switch。

图17副横伸臂

5．3．5下动臂部分lower boom section／boom sections

见图18、图1 9。

14

标号：

1——动臂升降限位装置boom luffing limiting device；

2——动臂角度指示器boom angle indication。

图18下动臂部分
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标号：1——钢丝绳保护器cableprotection2——钢丝绳挂篮cablebasket。5．3．6吊钩总成hookassembly见图20。图19动臂部分GB／T22357--2008／IS015219：2004Y标号：1——吊钩hook；2——滑轮pulley；3——框架总成frameassembly；4——钢丝绳固定器cablefixing；5——安全挂钩safetylatch。图20吊钩总成5．3．7安全装置safetydevice5．3．7．1起重钢绳提升限位器hoistropeliftlimitingdevice见图21。
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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GB／T 22357--2008／IS0 1 52 1 9：2004

标号：

1——动臂头杆起重钢绳提升限位器销plug for hoist rope lift limiting device at the boom head

2——顶端限位开关top limit switch；

3——带限位开关杆的铰链hinge with limiting switch lever。

图21 起重提升限位装置

5．3．7．2角度指示器和限位器angle indicator and limiting device

见图22。

标号：

1——动臂升降限位器boom luffing limiting device

2——角度指示器angle indicator。

图22角度指示器和起重限位装置

5．3 7．3载荷力矩限制器load moment limiting(LML)device

见图23。

16
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GB／T22357--2008／I$015219：2004标号：1——电子角度指示器electronicangleindicator；2——动臂角度及载荷力矩百分比指示器indicationofboomangleandpercentageofloadmoment3——电子载荷力矩限制器系统electronicLMLsystem；4——测力器forcemeasuringdevice。图23载荷力矩限制器5．3．7．4底盘及外伸装置undercarriage；outriggerequipment见图24。标号：1——前外伸架frontoutriggerframe，2——伸缩式可调装置telescopicadjustableunit；3——后外伸架rearoutriggerframe；4——外伸油缸outriggercylinder；5——外伸支腿outriggerpad。图24支腿装置17
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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5．3．8 以主机作载体时的特殊施工

5．3．8．1钻井装置drilling equipment

见图25、图26。

18

标号：

卜一单绳或双绳抓铲one—or two—rope grab
2——摇动式全套管钻机casing oscillator。

图25摇动式全套管钻机



b)标号：1——导杆leader；2——进给装置(油缸或绞盘)feeddevice(cylinderorwinch)3——钻杆kellybar；4——钻孔齿轮drillinggear；5——螺旋钻auger；6——带绞盘的升降装置pulldowndevicewithwinch。图26钻井装置GB／T22357--2008／IS015219：200419
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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5．3．8．2打桩装置pilling equipment

见图27。

标号：

1——液压锤或燃油锤hydraulic or diesel hammer。

图27打桩设备

5．3．8．3成墙装置wall cutter equipment

见图28～图30。

20

标号：

1——双股起重钢丝绳two hoisting ropes；

2——槽板式成墙抓铲diaphragm wall grab。

图28槽板式成墙切削机



fIl1＼2＼标号：I——钻杆kellybar；2——槽板式成墙抓铲diaphragmwallgrab。图29杆式槽板成墙抓铲标号：1——液压悬挂软管滑轮pulleysforhydraulicandsuspensionhoses；2——进给油缸feedcylinder；3——导向架guideframe；4——切削轮cutterwheel。图30槽板式成墙切削机GB／T22357--2008／IS015219．2004
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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附录A

(规范性附录)

主机的尺寸

本附录规定了与机械挖掘机直接相关的主机尺寸与符号。有关土方机械的基本尺寸，三维坐标系

统的定义及主机的尺寸与符号的规定见GB／T 18577．1。

表A．1

符号 术 语 定 义 图 例

转台高度
在z坐标轴方向上， 厚 ＼ 厅

It6 基准地平面至转台最高
一I ]

turntable height
，

点之间的距离 三b k S∥乓==±
《谤 一蓼I
，／y／／，／／／y／／／／／／y，，

上部总成的离地高度 在z坐标轴方向上， 伊卜H7 clearance height un’ 基准地平面至上部总成

der upper structure 最低点之间的距离 屏手生芦兰馘。。
怒拗 一捌／、
／／／／／／，，／y，／，，／／y／／

履带总成高度
在z坐标轴方向上， 辱卜

H8 基准地平面至履带总成 ，crawler tracks height ==，
最高点之间的距离 序斧

《恸 捌／5
／／，，，／，，／y／／／／／／y／／

司机室高度
在z坐标轴方向上， 仁田

H9 上部总成的平台至司机
cab height

室最高点之间的距离 ib干秆—昌



表A．1(续)GB／T22357--2008／IS015219：2004符号术语定义图例动臂销轴高度在z坐标轴方向上，／门J[．＼厅Itl0基准地平面至动臂总成U，l1heightbo叫’pivotpoint销轴中心点之间的距离萨寻22态。《拗～蓼；／／7，，，／／／p／／／／，／y／／上部总成总宽在y坐标轴方向上，n＼||fW5upperstructureover—通过上部总成两侧最远IH点的两个y平面之间一一—-一llallwidth的距离d一千秆—b￡+{I’“E￡r1型7／／／／y／，／，，／／／／／y／／，％上部总成左／右侧至在y坐标轴方向上，nII||回转中心宽度通过回转中心的y平一HlW6right／leftsideupper面至上部总成左／右侧structuredistancefrom最远点的y平面之间Iaxisofrotation的距离占下2彳占苣甘1型在y坐标轴方向上，n||司机室宽度通过司机室两侧最远点f～UHW7caboverallwidth的两个y平面之间的距离目昌千秆djr—+_1P—+_1苣甘l1型7／／，，y，／，，，，／／，／y，／，。6、『=下部总成总宽在y坐标轴方向上，f～UEW8undercarriageoverall通过下部总成两侧最远点的两个y平面之间目b千秆—昌widthP——01P——01的距离苣甘l、耋刍23
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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表A．1(续)

符号 术 语 定 义 图 例

——Ill__．|__¨_¨_____¨_II⋯I__II___¨_．|___¨____

履带伸出或收缩时的 删蚶⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯l■“
最大宽度

在y坐标轴方向上，
b

W9 nul幽岫width with 通过主机相对零y平 ?

track extended or tetract—
面两侧最远点的两个y

≥ d。。。。。。。平面之间的距离
ed

¨lllllIIlllIIIII JIIllIIIIIIIIIIlIIIIIIlllIIIIIII

履带伸出或收缩时的 在y坐标轴方向上， ㈣蚶⋯⋯⋯⋯⋯■”
b

轨距 通过驱动轮齿宽中心线 √
W10 ≥

删黜。。。。。。。
track gauge with track 的两个y平面之间的

extended or retracted 距离

¨lIIIIlIIIIIIlIIIIlIIIIIIIlIIIIIIIIlIIIIIIIIIIII

在x坐标轴方向上， 回一1
履带总成长度 通过履带总成前和后最

L6 虚考萝crawler overall length 远点的两个x平面之

间的距离

j＼⋯⋯。⋯。o⋯⋯”?弋I

回转中心至驱动轮轴 在x坐标轴方向卜， 厅孓 盯

1
的距离， 分别通过回转中心和驱 J

L7 鹾三兰吣sprocket axis to axis 动轮轴中心的两个x

of rotation 平面之间的距离 聊

回转中心至上部总成
在x坐标轴方向上， 厅飞 行

尾部的距离
分别通过回转巾心和上 一l

、

L8 upper structure rear—

部总成尾部的两个x
most distance from axis

平面之间的距离 ∥手；圭三兰2贰of rotation

飞堇” 矽
7／／y／，／／／／，，，V／／／／／／／／f／／／



表A．1(续)GB／T22357--2008／18015219：2004符号术语定义图例下部总长在x坐标轴方向上，岳飞盯L9undercarriageoverall分别通过下部总成前和一I1J后最远点的两个x平侮痄}囝length面之间的距离V7＼““““名““”7气“’回转中心至后桥距离在x坐标轴方向上，厚瓢一L10rearaxletoaxisof分别通过后桥中心和回髓7一f1转中心的两个x平面<鲈}回rotation之间的距离0丝?3““‘在x坐标轴方向上，亭司。司机室总长通过司机室前和后最远一l1L11caboveralllength点的两个x平面之间的距离馒痄|啊回转中心至动臂销轴在x坐标轴方向上，序瓢厅中心的距离分别通过动臂销轴巾心一l1L12distancefromaxisofJ和回转中心的两个xrotationtoboompivot平面之间的距离∥手；圭=======——山point—KL”；翊矿．R3尾部回转半径在x坐标轴方向上盱＼厅(Z平面上)，回转中心1、R3swing(rear-end)radi—J，至上部总成最远点之间Ills压彳生兰三．_=，—“的距离《螃一劣|8基准地平面。b零Y平面(见GB／T18577．12008)。25
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附录B

(规范性附录)

工作装置／附属装置的尺寸

本附录规定了与机械挖掘机直接相关的工作装置和附属装置的尺寸与符号。有关三维坐标系统的

定义及工作装置和附属装置的尺寸与符号的规定见GB／T 18577．2。

表B．1

符号 术 语 定 义 图 例

‘

蒜

————

片
＼1

鼾{_
n＼

警}
球。、

惑￡
蠡

7(
I

消／、!
-j净

b ) ／ 一
—

m

一
／

一
r

在Z坐标轴方向上， ／
，

L j
d

／ X

起重装置作业的起升
滑轮吊钩中心线(与作

一 4(}1
＼ ／

，

一 、

高度
业半径RRl和动臂构 、

／ ／ 、 ，， l 一 r
／ 工／ ＼ ／ ＼

，／ ，
、

HHl lifting height of lift—
造有关)至GRP平面之

)1
／ ／ ／ ／ ＼

／

ing equipment applica—
间的距离 夕 ＼ ，

、
／ ／ ( ■

，

／
、
√ ，

、

■ 、 、

注：起升曲线如图所示， ， ／ ＼
，／

／ ＼tion 、、
、 ／ 、 ＼ ／

， ， 、
随动臂角度和动臂 ／ } ／

，、

／ ＼ 、 <，
、

／ ／ } ／
长度而增自『l。

／ ， }
f } ／ ^

， ／ 厂

／

／ 焉 k

} 书

拉铲装置作业的动臂 }
高度

在Z坐标轴方向上，
妇 k。

HH2 boom height of drag。
销轴末端至GRP平面之 } I 队 ＼ 慕＼

line equipment applica—
间的距离(与作业半径 ／ H2．叫 肿 ≮淤

鎏RR2和动臂构造有关) 上 ／ ＼翼 涂
tion 《 ， 缸 *

∥⋯

一

』“



表B．1(续)GB／T22357--2008／IS015219：2004符号术语定义图例一目}书拉铲装置最大卸载高在z坐标轴方向上，{暖k、度铲斗处于最高卸载位置{，1≮HH3maximumdumping时(与动臂构造有关)，／I肿湛鎏heightofdraglineequip—拉铲装置最低点至<叮冀涂mentGRP平面之间的距离《J尸缸j女￡-—IL～～w一』∥／舄k-．{书拉铲装置最大挖掘深在z坐标轴方向上，|度拉铲装置作业时(与动，虞k。IIIf4maximumdigging臂构造有关)所能达到|讯≮焱卜／叶、q汝鎏depthofdraglineequip—的最深点至GRP平面<翼醴ment之间的距离《}厂乱／一}L，d—H}f4、、I一√∥门k在z坐标轴方向上，{岵圆销轴末端(与作业半径，／M抓铲作业的动臂高度RR4和动臂构造有关)／／HH5boolnheightofgrab至GRP平面之间的距，／离，瓠application／注：抓铲闭合时的举升}’／露毪添曲线随动臂构造而_』}／／、薅＼／≮注增加。■￥lf／j霉T|f-，i募i雾蔫，，27
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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表B．1(续)

符号 术 语 定 义 图 例

胖k
J 移 瓮

蛤壳式抓铲进行抓取
在z坐标轴方向上，

作业时的最大卸载高度
蛤壳式抓铲处于最高卸

、＼／7

／、 ／
HIf6 maximum dumping

载位置时(与动臂构造
／

height of clamshell in
有关)，抓铲闭合状态下

? ， ／ 日&
的最低点至GRP平面 ／ ／

‘

／ ／ 席 疑 蕊
grab application

之间的距离 f } ／ 、 蚣 ＼／ ／

{ ／ 飞小

溢／ ／ 1

溶
1I‘I§-

嗣k
I B 墩

／

蛤壳式抓铲进行抓取
在z坐标轴方向上，

／ ／

作业时的最大挖掘高度
切削刃在蛤壳式抓铲张

／ ／

HH7 瑚admum di睁。lg depth
开状态下(与动臂构造

／ ， ／ 日豫

of clamshell in grab ap—
有关)所能达到的最深

／ ，／ ／ 席 世 沁

点至GRP平面之间的
／．／ ／ ／

、 羚 ＼

plication f ／ 镑 4＼

溢距离 ／ ／ 1

溶

需1I 誊。f
’

l

∥ r，。

／ ∥
』』⋯

∥

在z坐标轴方向上，

蛤壳式抓铲闭合高度 分别通过蛤壳式抓铲销

HH8 height of closed clam。 轴及闭合抓铲最低点的

shell 两个z平面之间的

瑾箩
距离

。

墨 警

在z坐标轴方向上，

蛤壳式抓铲张开高度 分别通过蛤壳式抓铲销

HH9 height of open clam— 轴及张开抓铲最低点的

shell 两个z平面之间的

距离

28



表B．1(续)GB／T22357m2008／IS015219：2004符号术语定义图例下动臂销轴高度在z坐标轴方向上，HHl0pivotheightoflower下动臂销轴中心至boomsectionGRP平面之间的距离。I挂勇E翱下动臂水平位置地面目《垂捌尸耻廿朝通过距离在z坐标轴方向上，2警符三瓢f11t11groundclearanceof水平位置下动臂至lowerboomsectioninGRP平面之间的距离horizontalposition带基本工作装置的转在z坐标轴方向上，蚓虱运／运输高度处于转运／运输状态的Hffl2transport／shipping工作装置最高点至heightwithbasicequip”GRP平面之间的距离ment翊转运状态动臂杆端总在z坐标轴方向上，高处于转运状态的动臂最檗④。lHHl3overallheightofboom高点至GRI’平面之闯N卿勤耳呦headintransportcondi—的距离tion行驶时总高在z坐标轴方向上，⋯ⅣHHl4overallheightintray—当机器处于行驶状态§∞1。时，机器最高点至GRPelingconditionN毯彰目唧平面之间的距离转运／运输总长(含主在x坐标轴方向上，要工作装置)机器处于转运／运输状overalllengthinLLl态时，通过机器前和后traⅡ5port／shippingCOn—最远点的两个x平面ditionwithbasicequip—之间的距离meritIdA回转中心至下动臂伸在x坐标轴方向上，幽出部分的距离机器处于转运／运输状LL2extensionofthelower态时，通过工作装置最boomsectionfromaxis前端和回转中心的两个ofrotationx平面之间的距离，⋯，⋯，，I．L3在x坐标轴方向上，下动臂前端伸出部分机器处于转运／运输状LL3front-endextensionof态时，通过下动臂最前thelowerboolllsection端和主机最前端的两个x平面之间的距离
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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表B．1(续)

符号 术 语 定 义 图 例

．LL4

在x坐标轴方向上，
～ 一

行驶时总长 机器处于行驶状态时，

LL4 overall length in tray— 通过机器前和后最远点 艇四增。eling condition 的两个x平面之间的

距离 糊邋驴鼋渺
在x坐标轴方向上，

转向桥中心至工作装 机器处于行驶状态时，

置前端的距离 通过机器工作装置最前 §弼 。

LL5
front distance to steer- 端和机器转向桥中心的

ing wheel centre 两个x平面之间的 糊邋驴翠影
距离

支腿最前端到回转中 在x坐标轴方向上，

心距离 分别通过支腿最前端和
LL6 。．—。 ．． 。孽fron}end of stabilizer 回转中心的两个x平

to axis of rotation 面之间的距离 泄增。
支腿最后端到回转中 在x坐标轴方向上， 单蠖驴争锄
心距离 分别通过支腿最后端和

LL7
rear_end of stabilizer 回转中心的两个x平

to axis of rotation 面之间的距离

前支腿中心到回转中 在x坐标轴方向上，

心的距离 通过回转中心和右前支
LL8h

front pad centre to 腿中心的两个x平面

axis of rotarion 之间的距离

前支腿中心到回转中 在x坐标轴方向上，

厕恸缁H
心的距离 通过回转中心和左前支

LL8‘
front pad centre to 腿中心的两个x平面

axis of rotarion 之间的距离
J I—l删

后支腿中心到回转中 在x坐标轴方向上， 蒋蠛心的距离 通过回转中心和右后支
LL9b 。／j 7 7／／／／／／／／／／／

⋯“?怎∽。＼
。，／

rear pad centre to axis 腿中心的两个x平面

of rotarion 之间的距离 ，，L86

^，8。 LL9b

后支腿中心到回转中 在x坐标轴方向上，

心的距离 通过回转中心和左后支
LL9

rear pad centre to axis 腿中心的两个x平面

of rotation 之间的距离

30



表B．1(续)GB／T22357--2008／1S015219：2004符号术语定义图例——P——r’—-一I一1瞻+’目旦＼l蛙炉咀孙l兰＆1＼踟、e蝌喜型■溺e＼丑￥i赫{f一一一≯J莎父阁叁7l———6】。，一一一_，℃50。i7一——妄《、在(z平面)x坐标轴4ll。，／≥／，、7≮、＼／／＼<／／＼、，’■／＼／X，／＼．／≥一，、、、，，／。／‘，，／r／——L——／下f起重装置作业半径方向上，滑轮吊钩中心r／RRlreachofliftingequip—(与吊装高度HHl和，＼，mentapplication动臂结构有关)至回转≠、中心之间的距离一7{／／‘——／，一lⅫl0“／固}婚在(z平面)X坐标轴}拉铲装置作业半径方向上，拉铲钢丝绳(与妇氛RR2reachofd啤lineequip—动臂高度HH2和动臂}I～N菠＼／叫叶≮淤陡釜mentappli国tion结构有关)至回转中心者广氟』之间的距离当鋈一一?一写{W——／牵引作业最大挖掘在(z平面)x坐标轴{半径方向上，切削刃在GRP犀kRR3平面上(与动臂结构有f＼N忒／舯R淤鎏nlaximlllllldi罄i“greach关)至回转中心之间的<√弋鎏ofdflr'lgIineapplication距离副r盛Jl、，一．b
标准分享网 www.bzfxw.com 免费下载
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表B．1(续)

符号 术 语 定 义 图 例

翮懿
{ B 磷

在(z平面)X坐标轴 ／

抓取作业半径 方向上，动臂末端销轴 ／ ／ J=
RR4 reach of grab applica— (与动臂高度HH5和 ／ ／

J

tion 动臂结构有关)至回转 ／ ／ ／ l

胬 氐巾心之间的距离 ? ／ 露

fjj ／
／

、

憩妾
全⋯1￥ ， ，

f | ／

j蟒
I f

抓铲闭合宽度
在z平面上，闭合抓

WWl 铲两侧最远点之间的距 麻 躺length of closed grab

笪隧 出
离

抓铲张开宽度
在z平面上，张开抓

WW2 铲的切削刃或切削齿最
length of open grab I—i—l

远点之间的距离

抓铲侧板宽度 抓铲侧板最远点之间
Ⅳ∥3

WⅣ3
outside width of grab 的距离

下部总成处于收缩状 在y坐标轴方向上，

幽态时总宽 下部总成处于收缩状态

Ww4 overall width with un— 时，通过下部总成最远

dercarriage in retracted 点的两个y平面之间

position 的距离

下部总成处于伸出状 在y坐标轴方向上， 蛩崮F=：目匪匡
态时总宽 下部总成处于伸出状态

WW5 overall width with un— 时，通过下部总成最远

dercarriage in extended 点的两个y平面之间

position 的距离

最大伸出位置时，支 幽腿和支座总宽 在y坐标轴方向上，

overall width of stabi— 通过支腿和支座中心的
WW6

lizer and supporting 两个y平面之间的

plates in max．extended 距离

position 业 钧 0忏 盥
，／／／／／／／／／／／／／／／／／／／／／／历
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表B．1(续)GB／T22357--2008／IS015219：2004符号术语定义图例行驶状态时的支腿在y坐标轴方向E，幽总宽WW7overallwidthjnclu—在公路上行驶时，通过dingstabilizeratroad两侧机器最外缘的两个y平面之间的距离舻户P珈travelingposition钧’I肝。／／／／／／／／／／／／，∥∥7脚支腿接近角在x平面上，通过支AAlangleoFapproach们th腿总成最低点(限制角度黜鳋。大小)的前支腿切面与7汾心垣◎尊砂／’p·stabilizerGRP平面之间的夹角8GRP．6右侧RH。。左侧LH。33
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回转中心至下动臂伸出部分的距离⋯⋯⋯⋯⋯ 牵引绞盘

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯··表B．1的LL2 牵引绳·一
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机械挖掘机⋯⋯⋯⋯⋯··
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绞盘与滑轮布置⋯⋯⋯⋯

进给油缸⋯⋯··⋯⋯⋯··

进给装置(油缸或绞盘)·

K

框架总成

L

拉铲装置⋯⋯⋯··⋯⋯⋯⋯⋯·

拉铲装置最大挖掘深度⋯⋯···
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拉铲装置作业半径⋯⋯⋯⋯··

拉铲装置作业的动臂高度⋯⋯

拉绳⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

履带架⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··

履带伸出或收缩时的轨距⋯．．

履带伸出或收缩时的最大宽度

履带式挖掘机⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

履带总成⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

履带总成长度⋯⋯⋯⋯⋯⋯

履带总成高度·⋯⋯⋯⋯⋯⋯

轮胎式挖掘机⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

螺旋钻⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··

P

图17—1

⋯··3．2

·⋯3．7

图22-2

5．3．7．2

·5．3．3

图30-2

图26-2

图20-3

5．1．3；5．3．2

表B．

表B．

表B

表B．

的HH4

的HH3

的RR2

的HH2

·图7—1

图5—7

表A．1的w10

表A．1的W9

-··⋯·⋯4．1．1

⋯⋯⋯图5—8

表A．1的L6

表A．1的H8

⋯⋯⋯4．1．2

·⋯⋯·图26—5

配重·⋯⋯⋯⋯⋯⋯一图5—5；图12—13；图13一15

Q

起重钢绳提升限位器

起重钢丝绳⋯⋯⋯··

起重绞盘⋯⋯⋯⋯

起重装置⋯⋯⋯⋯⋯

起重装置作业半径⋯⋯一

起重装置作业的起升高度
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⋯·⋯⋯·5．3．7．I

图12-9；图13—12

图12—12；图13—13

⋯一5．1．2；5．3．1

⋯表B．I的RRl

-·表B．1的HHl

牵引作业最大挖掘半径⋯⋯··

前外伸架⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·

前支腿中心到回转中心的距离

切削轮

驱动轮

S

⋯⋯-图13-6

⋯⋯-图13-5

表B．1的RR3

···⋯·图24—1

表B．1的LL8

⋯⋯·图30-4

⋯·⋯图5—10

三向牵引固定器总成⋯⋯⋯⋯⋯··⋯⋯·图13-3

上部总成⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··-图5-3

上部总成的离地高度⋯⋯⋯⋯⋯表A．1的H7

上部总成总宽⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯表A．1的W5

上部总成左／右侧至回转中心宽度⋯·⋯·⋯⋯⋯·

上动臂⋯⋯⋯

伸缩式可调装置

升降平衡装置··

双股起重钢丝绳

司机室⋯⋯⋯

司机室高度⋯·

司机室宽度·⋯

司机室总长⋯·

⋯⋯⋯⋯··表A．1的W6

·⋯⋯⋯·图12-3；图13-8

⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯图24—2

⋯⋯⋯·图12-7；图13—11

··⋯⋯⋯⋯⋯⋯··图28-1

-⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··图5-4

⋯⋯⋯⋯··表A．1的H9

········⋯⋯表A．1的Ⅵ，7

⋯·⋯⋯⋯表A．1的L11

W

挖掘机⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···

外伸油缸⋯⋯⋯⋯⋯⋯-

外伸支腿⋯⋯⋯⋯⋯⋯·一

尾部回转半径··⋯⋯⋯·

X

下部总长⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···

下部总成⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

下部总成处于伸出状态时总宽

下部总成处于收缩状态时总宽

下部总成总宽⋯⋯⋯⋯⋯⋯-

下动臂⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

下动臂部分⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯

下动臂销轴高度⋯⋯⋯·⋯⋯·

下动臂前端伸出部分⋯⋯⋯··

⋯··⋯⋯3．1

⋯⋯图24—4

⋯⋯图24—5

表A．1的R3

···表A．1的L9

--⋯⋯⋯·图5—1

表B．1的ww5

表B．1的WW4

··表A．1的W8

图12-2；图13-7

⋯⋯⋯···5．3．5

表B．1的HHl 0

·表B．1的LL3



下动臂水平位置地面通过距离⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···表B．1的HHll限位开关平衡重⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·····⋯·图16-5销轴末端····⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一图15-5；图16—7卸载滑轮组总成⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯”图13-2行驶时总长⋯·⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯·表B．1的LL4行驶时总高⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯··表B．1的HHl4行驶状态时的支腿总宽⋯⋯⋯表B．1的w聊旋转支架⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯·⋯⋯·图13—18Y摇动式全套管钻机液压锤或燃油锤··液压悬挂软管滑轮引导轮⋯⋯⋯·一图25-2图27—1图30—1图5—9用于多级穿绳的钢绳固定器···图15-4；图16-2Z载荷力矩限制器··⋯···⋯⋯·支腿接近角⋯⋯⋯⋯⋯⋯··支腿装置⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···支腿最后端到回转中心距离支腿最前端到回转中心距离⋯⋯5．3．7．3表B．1的AAl⋯⋯⋯5．1．5表B．1的LL7表B．1的LL6GB／T22357--2008／IS015219：2004主机⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯3．3主绞盘⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯··图5—13主绞盘1⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯···图14—1主绞盘2⋯⋯⋯··⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯图14·2抓铲闭合宽度⋯··⋯⋯⋯⋯⋯·表B．1的wwl抓铲侧板宽度··⋯·⋯⋯·⋯⋯-·表B．1的1,¨V3抓铲张开宽度⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯表B．1的WW2抓取作业半径⋯⋯⋯⋯⋯⋯··⋯·表B．1的RR4抓铲作业的动臂高度⋯⋯⋯⋯⋯表B．1的HH5转台高度⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯表A．1的H6转向桥(前)⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯一图5—11转向桥中心至工作装置前端的距离⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯-·表B．1的LL5转运和运输尺寸⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯5．2．1转运／运输总长(含主要工作装置)⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··表B．1的LLl转运状态动臂杆端总高⋯⋯⋯表B．1的HH|3钻杆·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．图26—3；图29-1钻井装置⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯5．38．1钻fL齿轮⋯⋯⋯⋯⋯···⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯图26—4最大伸出位置时，支腿和支座总宽⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··表B．1的WVr6
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A—frame············-··--··········-····

angle indicator ‘‘‘‘‘‘‘‘。-‘‘··-·····-

angle indicator and limiting device

angle of approach with stabilizer

attachment····················--··-··-

auger
‘’’‘‘‘’’’。‘‘‘’’‘‘‘‘‘‘‘‘’‘’‘‘‘‘‘‘‘

balance luffing device

base machine···--···-

boom angle indication

boom head ···········

英文索S

boom height of dragline equipment application

boom height of grab application··············-··-·-·

boom intermediate section···········-············-··

boom luffing limiting device························

boom luffing rope‘‘‘‘·。····-····t··········--··········

boom luffing winch······-··········-·····-·············

boom pivot ··-·······················--·················一

boom suspension rope --··--··-。·······················

bucket．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．

cab···--·-·-·······

cab height‘‘。‘‘‘‘‘

cab overall length

cab overall width

cable basket······

cable excavator·

cable fixing‘‘‘‘··

cable guidance··

cable protection

A
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图12-5；图13-9

⋯··⋯·图22—2

⋯⋯··5．3．7．2

表B．1的AAl

⋯⋯⋯⋯··3．5

⋯⋯⋯图26—5

图12-7；图13—11

···⋯⋯⋯⋯3．3

⋯⋯⋯图18—12
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⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··图12-6；图13—10；图15—1；图16—1
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⋯⋯⋯一图5—4

·表A．1的H9

表A．1的L11

·表A．1的W7

⋯⋯···图19—2

·-⋯⋯⋯⋯3．2

⋯⋯⋯图20-4

⋯⋯·图13—16

图16—3；图19—1

casing oscillator⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯“图25—2
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clearance height under upper structure⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯表A．1的H7
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height of closed clamshell‘‘’‘‘’‘

height of open clamshell‘‘’‘‘’1

hinge with limiting switch lever

hoist rope
’’’’’’’’+’’‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘’’

hoist rope lift limiting device’

hoist winch

hunk·······

hook assembly·····。‘‘‘‘‘‘‘‘

hydraulic or diesel hammer

I

idler ---··-····················--················t·-····‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

indication of boom angle and percentage of load moment

K

kelly bar

leader ···········-·-··

length of closed grab

length of open grab

lifting equipment‘’

lifting height of lifting equipment application

load moment limiting(LML)device‘’’’’’’’’

lower boom section························-······

lower boom section／boom sections············

mai。n winch·

mai‘n winch 1

mai’n winch 2

L

M

maximum digging depth of clamshell in grab application’

maximum digging depth of dragline equipment’’’‘’+‘‘‘‘‘‘‘

maximum digging reach of dragline application‘‘。‘‘’‘’。’’。

maximum dumping height of clamshell in grab application

maximum dumping height of dragline equipment’’‘‘’‘‘‘‘‘

maxi‘mum width with track extended or retracted ········

one—。or two‘’rope grab

outrigger cylinder’‘

outrigger pad‘‘‘‘‘‘‘’

outside width of grab

40

o

表B．1的HH8

表B．1的HH9

⋯⋯⋯图21—3

图12-9；图13—12

．⋯．⋯⋯5．3．7．1

图12-12；图13—13

⋯⋯⋯⋯图20-1

r·图12—10；5．3．6

·⋯⋯⋯··图27—1

图5—9

图23—2

图26-3；图29—1

⋯·⋯--图26—1

表B．1的WWl

表B．1的WW2

··5．1．2，5．3．1

表B．1的HHl

⋯⋯··5．3．7．3

图12—2；图13—7

⋯·⋯⋯·5．3．5

图5—13

图14—1

⋯⋯··图14—2

表B．1的HH7

表B．1的HH4

表B．1的RR3

表B．1的HH6

表B．1的HH3

表A．1的W9

⋯⋯⋯图25—1

⋯··⋯·图24-4

⋯⋯⋯图24-5

表B．1的14'W3



GB／T22357--2008／ISO15219：2004overallheightintravelingcondition-----··--··-··················．．．．．．．．．．．．．．．．overallheightofboomheadintransportcondition··········-·-．．．．．．．．．．．．．．．overalllengthintraⅡsport／shippingconditionwithbasicequipment⋯··overalllengthintravelingcondition···························--·，．-．．．．．．．．．．．．．．overallwidthincludingstabilizeratroadtravelingposition-····--·-·········overallwidtbofstabilizerandsupportingplatesinmax．extendedpositionoverallwidthwithundercarriageinextendedposition．-．．．．．⋯．．⋯．．．⋯⋯overallwidthwithundercarriageinretractedposition．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．Ppillingequipment··············t·······························pivotheightoflowerboomsection····t··················一plugforhoistropeliftlimitingdeviceattheboomheadpulldowndevicewithwinch····-···························-pulley···········t·······························-·················pulleyblockatA—frame·········-t··········t·················pulleysforhydraulicandsuspensionhoses···············Rreachofdraglineequipmentapplication························reachofgrabapplication·····-··-······················-··········reachofliftingequipmentapplication·······，······-·--t········rearaxletoaxisofrotation-．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．rear-endofstabilizertoaxisofrotation．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．．rearoutriggerframe·················-······························rearpadcentretoaxisofrolarion········-······．-t．．．．．．．．．．．-revolvingframe································----·-．．-．．．．．．．．．．．．．．right／leftsideupperstructuredistancefromaxisofrotationrigidaxle(rear)···················-··-···········-········-··········ropefixingpointformultiplereeving-·-·······················ropeprotection·············································-----·-·trotatablebearing·············-··-----··············t················safetydevicesafetylatchsheave······sprocket··-················-···-··一sprocketaxistoaxisofrotationstabilizerequipment····-········steeringaxle(front)·-·····-····swingbearing···············-···swing(rear-end)radius······-···S表B．1的HHl4表B．1的HHl3·表B．1的LLl·表B．1的LL4表B．1的w胛表B．i的WW6表B．1的WW5表B．1的WW4·······⋯·⋯·⋯·⋯⋯⋯⋯5．3．8．2⋯⋯⋯⋯⋯⋯·-表B．1的HHl0⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯--图21—1⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯··图26-6图13—17i圈15—2；图17-2；图20—2⋯⋯⋯⋯·⋯⋯⋯⋯⋯⋯·图14-4⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯·⋯⋯·图30—1表B．1的．RR2表B．1的RR4表B．1的RRl表A．1的L10表B．1的LL7⋯⋯⋯图24—3表B．1的LL9⋯⋯⋯··图5-6·表A．1的W6⋯⋯⋯图5—12图15-4；图16-2⋯⋯···图15—3⋯⋯·图13—18⋯⋯-·5．3．7⋯⋯图20—5⋯⋯图16-6·⋯一图5—10表A．1的L7··⋯⋯5．1．5··⋯t图5—11⋯⋯-图5—2表A．1的R341
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telescopic adjustable unit‘‘’‘+‘‘‘’’‘‘’’’。’’‘‘’‘‘‘’

three-way drag hitch complete‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘’‘‘‘‘‘‘‘‘‘

top limit switch‘’‘’’‘’’‘‘’’’’‘‘‘’’’。’’‘’’‘’’‘’’。’’‘‘‘

track assembly·······································

track frame ····-··-········-······-··················

track gauge with track extended or retracted‘’

transport and shipping‘‘‘‘‘‘’‘‘‘‘‘‘‘‘‘。‘‘‘‘‘‘’‘’‘‘’‘

transport／shipping height with basic equipment

traveling oil public roads‘‘‘’‘‘‘‘‘‘‘’‘‘’‘‘‘‘‘‘‘‘’‘。‘

turntable height ‘‘’‘‘‘’‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘’‘‘‘’’’‘‘’‘‘’’’‘

two hoisting ropes。·······。··。··-·‘--·····-。’‘‘·。-。-

T

U

undercarriage··········⋯·····⋯··t······⋯⋯-··----·。’。。‘一

undercarriage‘outrigger equipment‘‘‘。‘‘。‘‘。‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

undercarriage overall length‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘

undercarriage overall width。‘’‘’‘’。’‘‘‘。‘’‘‘’’‘‘。‘’’’’’’’’’’’

upper structure‘‘。。。‘。。‘‘‘。。。’‘‘。。。。。‘‘。。‘‘‘‘‘‘‘。。‘‘‘‘。‘‘+‘‘‘‘‘

upper structure overall width‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘‘+‘‘‘‘‘‘‘‘‘

upper structure rearmost distance from axis of rotation

W

wall cutter equipment‘’‘‘‘‘’‘

weight of limit switch‘‘’‘’’‘’’

wheeled excavator-··--···-·····

winch and pulley arrangement

⋯⋯⋯⋯⋯⋯··图24-2

⋯⋯⋯⋯⋯⋯．．图13—3

图16-4；图17—3；圈21-2

⋯⋯⋯⋯·⋯⋯··图5-8

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯图5-7

⋯⋯⋯·表A．1的w10

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯5．2．1

⋯⋯·-表B．1的HHl2

⋯⋯⋯⋯⋯⋯⋯5．2．2

⋯⋯⋯⋯表A．1的H6

⋯⋯⋯⋯⋯⋯一图28-1

⋯⋯··图5-1

·⋯·5．3．7．4

表A．1的L9

表A．1的W8

⋯⋯··图5-3

表A．1的W5

表A．1的L8

5．3

图

·4

·5

8．3

16-5

1．2

3．3




