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DAFTAR NOTASI

Ha Matriks transformasi j()mt ; terhadap joint i-1 -
A, Ab Luas penampang dasar tumpuan AB (cm mm’) -
a, 20 _Jarak sumbu poros (mm) )
-a,- jarak sepanjang > \, dari 0; ke perpotongan sumbu x; dan sumbu . (M)
b Lebar sisl gigi (mm)

A Lebar cross section (mm) )
by " Lebar alur pasak (mm)
C Jarak sumbu poros penggulung dengan sumbu poros roda gigi cacing (mm)
Co Kelonggaran sisl
Co Faktor koreks
Ce Faktor koefisien elastis
c Center of mass
c, Cx Kelonggaran nunsak bevel gear (mm)
D Diameter gulung (mm)
da . Diameter luar (M, mm)

d;, 2 Diameter jarak pagl ujung Juar bewl gear (mm)
di Jarak sepanjang Zii dari 0;; ke perpotongant sumbu X; dan sumbu zi.; {m}
Diameter dalam (cm, M)
| d,. 4,,d Diameter sementara lingkaran jarak bagi (mm)
doy, Aoz, o Diameter lingkaran jarak bagi (mm) ' .
dn, dp, 4 Diameter lingkaran_kaki (mm)

diy, dia, Ay Diameter tingkaran kepala (mm)

dn, de Diameter kaki cacing ()

d, dg.dp  Diametet poros (mm) '

g Diameter kepala roda cacing (mm)

Fy.l.Fs Gaya pada titk 1. 4

Fa Gaya tangensial yang didena penampanef titik A (k@)

Fe1. Fot Gaya tekan/tarik yang menvebadkan tegangan tekamtank pada dasar turmnpuan

AMB (kg)
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X3l

difjinkan (kg)

gigi yang diijinkan (kg)

Gaya tangensial yang diderita penampans titik B (kg)

Total beban yang mengakibatkan momen statis {kg)

Gaya tangensial (kg)

Reban lentur difjinkan (kg/mm)

Beban permukaan gigl (kg/mm) -

Beban mint

(kg/mm)

Gaya resuliz (kg)

Gaya tank (ke)

Faktor koreksi‘keamanan

Falor dinamis

Modulus g2s€t (kg/mml)

Kedalaman gigi penult \

¥ekerasan prinell

Kekerasan rockwell

Tinggi pasak (mm}

mum untuk menentukan {ebar sisi gigl terhadap gayad tangensial

Beban perraukaan gigi yang diijirkan pet satuan lcbar (kg/mm)

mm)}

Tinggl cross section (M)

Tingei kaki roda gigi (mm)

Tinggi kepala roda gigi

(mm)

- 3 4
Inersia luasan (mm’, ¢H 3

1nersia polar (mm’, col)

Notasi untuk jointllin

Rasio putarait

Inersia polar

kke-i

puntit (mmt cm’)

Faktor geomeni

Faltor heban lebih

Faktor Letahan

Faktor distribust beban

an terhadaD aus
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K. Faktor korekst

K ) Faktor ukuran

K Faktor dinamis

K, Faktor sudut kisar

ku Faktor kekerasan (kg/ mm’)

Ls Panjang poros setelsh percabangait Gtk A {mm)
Lo Panjang poros ke pinion gear setelah percabangan titik B (mm)
L Panjang link ke-.i {m)

M Momen (Nm, Kgerm, kgmm)

M Momen statis arm (Nm, kgem, kgmm)
M Momen total yang diderita joird Nm, keem, kemm)
My Mormen di tiik X (Nm, kgem, kgmm)

m Modul gigi (mm) '

in; Massa link ke-i (kg

M Modul normal (mm)

Mt Rerat motor tistrik (k2)

Myinion Rerat pinion gear {kg)

™s Modul aksial {(mm)

Msun Beral sun geer (kg)

Murist Rerat wrist arm (kg)

N Daya yang Jditransmisikan (Hp. kW)

Neaac Daya motot listeik (Hp, kW)

1y, N2, O: pytaran roda gigi (rpm)

Tam putaran arrt (rpm)

n Pputaran joint Le-i {rpm)

P Daya untuk i)erancangan (Hp, kW)

Po Koordinat ujung manipulator terhadap base
R Panjang sisi kerucut (mm)

iR, Matrik rotasi gabungan dari base ke jont |
IR, Matrik rotast pada joint ke-i

; . v il
R Transpose dan mamk R
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Fillet alur pasak (mm)

Jarijan lengkungan puncak gigi roda cacing {mm)
Faktor keamanan - ﬂ
Tebal lingkar gigi {mm)

Pusat massa Jink i terthadap origin pada sistem koordinat (Xe,yiZi)
Matrik wransformasi gabungan

Tors'i pada joint ke-i (N, kgerm, kemm)

Torsi crm (Nm, kgem, kgmm)

Kedalaman aiur pasak (mm)

Tebal cross section (mm)

Kecepatan keliling roda gigi {mv/s)

Beban gulung (k)

Beban statls gigi (kg)

Jarak dart puncak ke puncak gigi luat pada bevel gear ('mm‘;
Titik-tiiik ko asentrasi momen (mm)

Sumbu x pada joint ke-i

Faktor perubahan kepala bevel gear ' -
Faktor bentuk gigl

sumbu 'y padz jein! Ke-!

Sumbu z pada joir Ke-i

Jumlah gigi pada roda gigl

Sudut poros pada cransmisi bevel ()

Sudut kontak (%}

Sydut antara Zi-! dan z; diliung terhadap x: )

Perpandingan diameter poros

gudut kerucut jarak bagi pada pavel gear *)

{D

Sudut kerucut kaki pada pevel gear {7}

Sudut kerucut kepala pada pevel gear ()

Sudut kisar ()

Efisienst mekanis T

Sudut puntif spesifik (°/m}
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Sudut antara Xi. dan x; dihitung terhadap Zi-1 )
udu X;.

Sudut kaki pada bevel gear )

- Qudut kepalz pada pevel gear ()

Tegangan lentil dxgml\an (kg/mm” 2! 5 G\gfmm )

Tegangan tanUtekan pada posisi 1, 3,

Tegangan tarik (kg/mm” o

Tegangan tarik diijinkan (kg/mmm ) o .

- lengkung yang diderita luas penampang ‘.
Tegangan lengkung y&o
titik A (kg/ mm’ ) - . |
difjinkan (kg/m R

angarn lengkung .

- c/Gesak. pada posis 1.3dan> pada das¥

Tegangan tafl

Tegangan lengkung diijinkan (kg'mm )

Tegangan geset difjinkan (kg/mm’ %) . s A(kgjmmz}

13dandp@ 0
oan geSeT pada posisi 1, " (kc,mm )

T?gan" er vang diderita 1uas nenampans o POros di o X

Tegangan ge3tt -

—e"’ geser pada posisi 1.3 gan 5 pada dasat tump

Tegangan 8&5 :

Tegangan g ceser ditjinkan (kg/mm ) .

Torsi untuk rrunocrerakkan Jink ke-i (kg £5

or
Tegangal puntir (kg/mm- %)
Percepatanl angular (radfs )

Kecepatan angular (rad/s)
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