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NANg, N, ;  putaran. roda gigi ( rpm )

HA; matriks transformasi joint i terhadap joint i-1
¥ berat jenis bahan ( ton‘/m3 )
Oa ' tegangan tarik ( N/mm?)
G, | tegangan tarik ijin' ( N/mm? )
Op - . tegangan lengkung ( N/mm?)
T tegangan geser ( N/mm® )
T, tegangan geser ijin ( N/mm? )
Yin | koefisien bahan ( N/mm®)'”
Yp koefisien ﬁtik pitch-
T tegangan fuluh ( N/mm?)
@ | kecepatan sudut. ( %)
Fi gaya tangensiél (N) '
F. '~ gayaradial (N)
F, gaya aksial ( N )
Qe . faktor perbandingan kontak
Qk B faktor bentuk gigi
u perbandingan diameter gear dengan pinioﬁ
Z, ~ jumlah gigi virtual .'
& pitch cone angle bevel gear (° )
z sudut poros (¥)
dn diameter iingkarén tengah bevel gear ( mm )
My modul tengah bevel gear (mm )
R jarak cone (mm) -
B - sudut inuka ()
0, | sudut adendum bevel gear
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tegangan lengkung 1jin
tegangan kontak ijin ( N/mm?> )

g

o)
"3

sudut jointke-i (%)

jarak joint { mm )

sudut tekan pada roda gigi (%)
torsi (Nm)

umur bantalan ( jam )

torsi eqivalen ( Nm)

momen lengkung (Nm )
momen lengkung egivalen ( Nm)
momen inersia ( m*)

Daya ( Watt )

tegangan kontak ( N/mm?)
jumiah gigi

modul ( mm )

angka transmisi

- R T T I R B N

O,Mg, B, T, putaran roda gigi (rpm)

n; putaran joint ke-i

h, adendum (mm )

h¢ dedendum ( mm )

h tinggi gigi ( mm )

P lingkaran jarak ( mm )

d diameter lingkaran jarak roda gigi (mm )
d. diameter lingkaran ujung roda gigi ( mm )
ds diameter lingkaran akar roda gigi (mm )
dy, diameter lingkaran dasar roda gigi (mm)
3 tebal gigi pada lingkaran jarak ( mm )

b lebar gigi ( mm )

k faktor perbandingan diameter dalam dengan diameter luar poros
q(t) vektor sambungan
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a jarak offset dari perpotongan sumbu Z déngan sumbu X; ke
kerangka koordinat ke-i sepanjang sumbu X; ( mm )

o sudut offset dari sumbu Z;. ke sumbu Z; terhadap sumbu X; (©)
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