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7.4 汽车越障能力
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轮胎越大，质心越靠后，越障能力越强。
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后驱动汽车后轮越障能力
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结 论

后驱动汽车越过台阶的能

力与汽车几何参数无关，且因

L1>L2，所以后轮是制约汽车越

过台阶的主要因素。

通常，后驱动L1>L2，前驱动L1<L2
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判断正误
并说明原因

中央电视二台2001年12月24日晚播报
夏利2000、羚羊和赛欧三款家用轿车

投放市场和社会反应。其中有一解说：
汽车在水泥块路面以60km/h的速度制
动，测得制动距离12.9m？

1.110.8m/s2 =⇔= ϕa




