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刖 罱

GB／T 18577．1--2008／180 6746—1：2003

GB／T 18577((土方机械尺寸与符号的定义》分为两个部分：

第1部分：主机；

第2部分：工作装置和附属装置。

本部分为GB／T 18577的第1部分，本部分等同采用ISO 6746一l：2003((土方机械尺寸与符号的

定义第l部分：主机》(英文版)。

本部分等同翻译IsO 6746 l：2003。

为便于使用，本部分做了下列编辑性修改：

“本国际标准”一词改为“本部分”；

删除了国际标准的前言；

对1SO 6746 1：2003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。

本部分代替GB／T 18577．1 2001《土方机械尺寸的定义和符号第1部分：主机》。

本部分与GB／T 18577．1 2001相比，主要变化如下：

标准名称由“土方机械尺寸的定义和符号第1部分：主机”改为“土方机械尺寸与符号的

定义第1部分：主机”；

对标准的英文名称进行了相应修改；

将原3．1“三维坐标系统”的内容和附录A合并为3．1“三维坐标系统”，并对标准的内容进行

了相应修改；

调整和修改了附录的内容。

本部分的附录A、附录B、附录c、附录D和附录E为规范性附录。

本部分由中国机械工业联合会提出。

本部分由全国土方机械标准化技术委员会(sAc／Tc 334)归口。

本部分起草单位：天津工程机械研究院。

本部分主要起草人：李广庆、尚海波。

本部分所代替标准的历次版本发布情况为：

——GB／T 18577．1 2001．
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土方机械尺寸与符号的定义

第1部分：主机

1范围

GB／T 18577的本部分规定了土方机械的主机的尺寸与符号的定义，并规定了用于尺寸定义的坐

标系统、编码系统、术语标准和商业规格中相应的尺寸。

本部分适用于GB／T 8498所定义基本类型的土方机械的主机。

2规范性引用文件

下列文件中的条款通过GB／T 18577的本部分的引用而成为本部分的条款，凡是注目期的引用文

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部分，然而，鼓励根据本部分达成

协议的各方研究是否i叮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

部分。

GB／T 8498土方机械基本类型识别、术语和定义(GB／T 8498--2008，1SO 6165：2006，1DT)

GB／T18577．2 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

(GB／T 18877．2—2008，IsO 6746—8：2003，IDT)

3术语和定义

GB／T 8498确立的以及下列术语和定义适用于GB／T 18577的本部分。

3．1

三维坐标系统three-dimensional reference system

用于定义土方机械尺寸的三维坐标系统，见图l。

3．1．1

零l，平面zeroy plane

通过机器纵向中心线的垂直平面。

3．1．2

x平面X plane

任一与y平面正交的垂直平面。

3．1．3

z平面Z plane

任一与x平面和y平面正交的水平平面。

3．1．4

正坐标positive coordinate

零x平面的前方，零y平面的右方和零Z平面的上方均为正方向。

注1：x、y、Z轴(零平面上)的交点应位于有明确定义的基准点上(如座椅标定点；发动机曲轴中心线；推土机驱动

轮或后桥中心线；整机测量为地平线)。

注2：若只表示一个部件(发动机、座椅)，则从x、y、Z轴(零平面上)交点起的坐标轴方位应在部件相对机器处于

正常位置时(发动机的第一个缸对着机器的前方；座椅面向前方)确定为正方向。

注3：若表示一台机器或其工作装置，则应表明机器处于从右向左的行驶方位。
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GB／T 18577 1--2008／ISO 6746—1：2003

图1三维坐标系统

3．2

基准地平面(GRP)ground reference plane(GRP)

测量时机器应停放在该平而。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

平面或压实的地面。

注：该平面依据机器及其工作装置和附属装置的特定用途而定。当特定的国家术语标准或商业规格修订时需要重

新定义。

3．3

主机 base machine

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。

4总则

附录A～附录E，三维坐标系统应用图例和第5章对尺寸与符号的规定，给出r主机的尺寸与符

号。工作装置和附属装置的尺寸与符号的定义在GB／T 18577．2中给出。

在附录中不详细给出举例。在专用术语标准或商业规范中定义和确定其他土方机械的主机尺寸和

制定符号时，应使用同样的基本原则。

应使用三维坐标系统确定此类尺寸。

5编码系统

每个尺寸由一个大写字母和参考数字组成的符号表示。

应使用一个大写字母按下列要求给出主机尺寸和类别：

H——高度尺寸(见附录A)；

W 宽度尺寸(见附录B)；

2



GB／T 18577．1--2008／IS0 6746—1：2003

L 长度尺寸(见附录C)；

R——半径尺寸(见附录D)；

A 角度尺寸(见附录E)。

根据特定土方机械的主机的发展需要，可以在一个标准或商业规格中增加更多参考数字。
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附录A

(规范性附录)

高度尺寸

本附录定义了主机的高度尺寸及其特定的符号。

符号 术语和定义 图 例

H 1 最大高度maximum height

在z坐标上，基准地平面至装有司机室或司机 蜉保护结构(例如ROPS)的机器的最高点之间的距

离，包括停放在不能穿透的坚硬平面上的履剌

＼
GRP

H 2 最太高度(不带司机室或ROPS)

maximum hei。ght without cab or ROPS

鲁在z坐标上，基准地平面至不带司机室或司机

保护结构(例如ROPS)的机器的最高点之间的距 {

离，包括停放在不能穿透的坚硬平面上的履刺

＼
GRP

H 3 运输高度shipping height

在z坐标上，拆除了通常在运输时要拆卸的部

一件之后，基准地平面至机器的最高点之间的距离

＼。

一＼。。
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表(续)

GB／T 18577．1--2008／ISO 6746-1：2003

符号 术语和定义 罔 例

H 4 离地间隙ground clearance

在z坐标上，基准地平面至机器中部的虽低点 一i之间的距离，减去尺寸H 5

注：机器中部定义为零y平面至任一侧的距离为 百l’≤ 【匡履带中心距(w 2)或轮距(Ⅳ3)的z5％的区域。 I富三|

警f ＼。，
∥2

r
J r剥

＼
GRP

∥3

H 5 履刺高度grouser height

在z坐标上，履刺尖端至履带板面的两个z平

I帛＼f／”If面之间的距离

sf ／ ＼
板面 GRP

≈1 l n m r、潮广
’ ／ ＼

板面 GRP

t @口熏8、
＼／／＼

＼
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附录B

(规范性附录)

宽度尺寸

本附录定义了主机的宽度尺寸及其特定的符号。

符号 术语和定义 罔 例

W 1 最大宽度maximum width

●

在y坐标上，零y平面的两侧通过机器最远点 o讣曰l≥ 一零y平面
的两个y平面之间的距离 l√日l

_IM}¨ll、 S -

W 2 履带中心距track gauge

|_
在y坐标上，通过驱动轮齿宽中心的两个y平

怔．；纂瞰IIIll[I 群 ——

面之间的距离

_

W 3 轮距(轮胎式)tread(wheel type)
r—叶—_、√c■十—_、
、．。．一

在y坐标上，通过轮胎宽度中心线的两个y平 呈 伸 q。 呈

面之间的距离 r一 1 Y l彳—_、

注l：对于双轮胎，轮距是通过双轮胎中心线的
L—_上J、=二上J

两个y平面之间的距离。

注2：如果机器有一个以上的轮距尺寸(轮胎轨

厂 下河，几迹)时，应分别指出轮距。

W 4 履带板宽度track shoe width

IIIIIIIIII／厂_r7 _

在y坐标上，通过同一履带板上的最大横向点 o o-％-、．吲l
的两个y平面之间的距离

gl驯JlI lf、马 _

f
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附录c

(规范性附录)

长度尺寸

本附录定义了主机的长度尺寸及其特定的符号。

GB／T 18577．1--2008／ISO 6746-1：2003

符号 术语和定义 图 例

L 1 最大长度maximum length

在x坐标上，通过机器前、后最远点的两个x

平面之间的距离

L 2 履带接地长度crawler base

履带轴距

在x坐标上，通过驱动轮(或后引导轮)轴心和

前引导轮轴心的两个x平面之间的距离

7
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表(续)

符号 术语和定义 图 例

L 3 轴距wheel base

在x坐标上，当机身和各轮都在同一直线方向 胆时，通过机器的前轮中心和后轮中心的两个x平

面之间的距离

(、、 ：／_ ∥注：当机器装有双后桥时，后轮的中心是双后轮 广弋^：两轴线之间的中心线。

可．I口1
∈了潮了I

痢
|= ，：l

L 4 后伸部分rear overhang

8。
。厂、

对于履带式机器，在x坐标上，通过驱动轮或 程后引导轮轴心和机器后部的两个x平面之间的

寸 十 )
距离

对于轮胎式机器，在x坐标上，通过后轮中心

和机器的后部的两个x平面之间的距离

，4

肚̈
伊

一
，4

L 5 后桥至转向铰接点的间距

rear axle to pivot of articulated steering

在x坐标上，通过后轮轴线与转向铰接中心的 器两个x平面之间的距离

U
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附录D

(规范性附录)

半径尺寸

本附录定义了主机的半径尺寸及其特定的符号。

GB／T 18577．1--2008／IS0 6746—1：2003

符号 术语和定义 图 例

R 1 转弯半径turning radius

当机器作尽可能小的转向时，在z平面上，旋

转中心至描出最大圆弧的轮胎的中心线或履带

一
的中心线之间的距离

注：对于原地转向的机器，R 1应从机器的中心

线测量。

_世鹰,i'lii V

——

日

R 2 通过半径

当机器作尽可能小的转向时，在z平面上，旋

一
转中心至机器最远点之间的距离

注：对于原地转向的机器，R 2应从机器的中心

线测量。

，≤。。。掣≥、
J厂—剥矧I

册翮—嗡 i
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附录E

(规范性附录)

角度尺寸

本附录定义了主机的角度尺寸及其特定的符号。

符号 术语和定义 图 例

^1 铰接转向角articulation angle

当机器从直线向前的位置旋转到左边或右边 鹣的最大位置时，机器前部在z平面上所形成的

角度

A 2 阿克曼转向角Ackermann steering angle

在z平面上，当机器的前桥或后桥从直线位置 一熊N仁]
绕其轴心旋转到左边或右边的最大位置时轮胎

广是型厂证与I、所转过的最大角度 用 11
让划 ll —』
忒<峰宇＼◇ L

A 3 接近角angle of approach

在y平面上，基准地平面与通过主机前部的任 鼎／”一结构的最低点(该点限制了角度的大小)且与

前轮或履带前部相切的平面之间的夹角

A 4 离去角angle of departure

在y平面上，基准地平面与通过主机后部的任 霈。一结构的最低点(该点限制了角度的大小)且与

后轮或履带后部相切的平面之间的夹角
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