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GADIN MDA DAFTAR NofASI
NOTASI SATUAN KETERANGAN
4 m’ luas penampang
a inch addendum roda gigi
b inch deddendum roda gigi
c inch clearance roda gigi
By joule energi kinetik
f kgf gaya geser
g m/s’ percepatan gravitasi
H hp daya
7 m’ momen inersia
é derajat sudut tekan roda gigi
o psi tegangan tarik/tekan
- psi tegangan geser
M kg.cm momen lengkung
n ¥pm putaran
T kg.cm torsi
¢ inch tebal gigi
14 St/min. kecepatan garis puncak
® Ib/in’ berat jenis material
i derajat lead angle roda gigi
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