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轮胎与地面间的静摩擦力 � !
 汽车后轮轴

受的由发动机传来的扭矩
� ∀ 助  

前轮对后轮的反作用力
。

将 # ∃

分解为 # % &
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的合

力
,
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了
一 # 、 � 利用 力的平 移定理将 # 、 ,

与 ∋

平移到轴上
,

即将力进行简化
。

由图 ∗+ 变到图 ∗,
。
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时
,

车轮匀速转动
,

反之则作变速转动
。
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到威胁
。

占
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与路面的平整
、

坚 硬程度 有关
。

在松软

的泥水路上
,

占
、 、

占
。

就会较大
,

大到一定程度
,

汽车

就会 出现轮转而车不动的打滑现象
。

从 ∋ 、 二 了一 # ∃、 一 ∀
8  ,

可知
,

汽车前进的动力主

要来源于车轮与地面的摩擦力
。

那么它能否由驾驶

员控制 9 ∋ 4

是可以 由驾驶员控制的
。
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! 是汽车发动机传给后轮的扭矩
,

它是可以 由

驾驶员进行控制的
,

因此
,

汽车前进 的动力 ∋ ∃

是可

以控制的
。
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七 印 Β

二 5 ∃
’

产。 一

上式中
 产。

车轮 与地面间的摩擦系数
,

占4

后轮

的滚动摩阻系数
,

占。 前轮的滚动摩阻系数
,

∋ 、

为汽

车前进的动力
。

从 ∋ 、

的计算式 中
,

可知
,

如果 产。

太小了
,

汽车

就会慢如蜗牛
,

甚至不听使唤
,

当 占、 或 占。 太大
,

汽

车就会 出现打滑现象
。

产。

与路面的粗糙程度有关
,

在冰冻或盖雪的路

面上
,

产。太小
,

产。

小 到一 定程度
,

人 车的安 全将受

汽车前进的速度 Β 与汽车前进的动力成反比
。

四
、

汽车的转变问题
 

设汽车运动的速度为 Β
,

根据汽车转变所需 的

向心力来源于车轮与地面的摩擦力
。

则有 阴邵
进。 !护

Φ Β 6

> 二

—即 。

即汽车的转弯半径跟速度的平方成正 比
,

跟摩

擦系数 产。 成反比
。

所 以转弯时
,

速度不能太大 了
,

为了安全需要转弯时
,

应提前刹车减速
。

封面照片说明

照片上介绍的是仿生机器人的一种

—
蛇形机

器人
,

由中国人 民解 放军 国防科 学技术大学研 制
。

蛇形机器人因其外形和运动方式与 自然界中的蛇类

相似而得名
。

蛇形机器人的特点是电机和控制系统分散安置

在
“

蛇
”

的身体各节
,

负载与动力合理分配 � 运动主要

以波动方式为主
,

可 以 自如地完成前进
、

后退
、

转弯

和变速等复杂动作 �安装有无线摄像控制系统
,

使操

Α Ε

作人员随时可以获取蛇形机器人所处环境的图像与

声音等信息 �给蛇形机器人装上研制出的仿真表皮
,

它便可以在水面上像 自然界 中的蛇一样游动
,

从而

具备蛇类的两栖能力
。

对蛇形机器人的研究具有很高的科研价值
,

涉

及图像识别
、

智能控制
、

探测监测和仿生等技术
。

蛇

形机器人 的应用前景也非常 的广泛
,

可用于工业监

测
、

特殊环境作业
、

大众娱乐和军事用途等
。
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