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Ek joule energi kinetik

f kg gaya geser

g m/s” gaya gravitasi

H HP daya

I m’ momen inersia

o] psi tegangan tarik

T psi tegangan geser
M kgcm momen lengkung
n pm putaran

T kg.cm torsi

F inch tebal gigi

v ft/min kecepatan puncak
P kg/om’ berat jenis

a inch adendum

b inch dedenndum

v inch clearence

Kv konstan faktér kecepatan
A m? luas penampang
6; derajat joint variable

lengan robot
Y konstan faktor lewis
1 konstan rasio kecepatan

roda gigi
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