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a = addendum
b = dedendum
B = [lebar muka gigi
¢ = clearance
C = Jarak sumbu poros,jarak pusat,kapasitas nomoinal spesifik
d = diameter puncak
dp = Diameter puiley,diameter puncak pinion
d, = diameter puncak wheel
ds = diameter puncak gear
Ame = diameter rata-rata wheel
D, = diameter pulley
A = faktor koreksi
f = faktor lebar gigi
F = lebar gigi,gaya
F, = lebar muka gigi
H = daya yang diteruskan
! = momen Iinersia
i = perbandingan transmisi

= faktor geometri
K, = faktor kecepatan

K = faktor koreksi bahan.
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ALy = panjang keliling.

L = jarak kerucut.

Loy = umur bantalan

M = Momen

m = massa, modul

N, = jumiah gigi pinion

Ny =jumliah gigi wheel

Mo = fecepatan putaran output
n; = kecepatan putaran input.
}7 = Jarak bagi,pitch
P, = Daya rencana
P = puncak diametral.

R = gaya reaksi tumpuan
Y = kekuatan tarik

S, = kekuatan lelah

Sy = kekuatan mengalah

SF = angha keamanan

T = Torsi,momen rencana

t = wakiu

vV = kecepatan

W; = beban yang dipindahkan
W, = peban radial
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AP VADAL foktor bentuk lewis

VA = jumlah gigi

o = sudut ulir

é = sudut kontak

T = fegangan geser
o =tegangan normal
¢ = sudut tekan

@ =kecepatan sudut
A =sudut maju
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