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Formelzeichen und Abkürzungen III 

 Formelzeichen und Abkürzungen 
 
1  Formelzeichen 
 

A  mm²  Fläche 

D  mm  Durchmesser 

E  J  Energie 

F  N  Kraft 

H  -  Häufigkeit 

HU  kJ/kg  Heizwert 

I  A  Elektrischer Strom 

J  kgm²  Massenträgheit 

K  -  Verstärkungsfaktor 

K‘  bar  Ersatzkompressionsmodul 

M  Nm  Drehmoment 

P  kW  Leistung 

Q  l/min  Volumenstrom 

T  s  Zeitkonstante 

U  V  Spannung 

V  cm³  Verdrängungsvolumen, Volumen 

X  mm  Strecke 

 
be  kg/kW  spezifischer Kraftstoffverbrauch 
c  m/s, N/m Geschwindigkeit, Federsteifigkeit 
d  mm, Ns/m Durchmesser, Reibungsbeiwert der viskosen Reibung 
f0  N  Federvorspannung 
i  -  Übersetzung 
l  mm  Abstand 
m  kg  Masse, Mischungsverhältnis 
n  U/min  Drehzahl 
p  bar  Druck 



IV Formelzeichen und Abkürzungen 

 

�p  bar  Druckdifferenz 
r  m  Radius 
t  s  Zeit 
v  m/s  Geschwindigkeit 
x  mm  Position 
y  mm  Position 
z  -  Anzahl 
 
�  °  Schwenkwinkel 
�D  -  Widerstandsbeiwert 
�  -  Energienutzungsgrad 
�  -  Wirkungsgrad 
�  -  Leistungszahl, Luftmengenverhältnis 
�  °C  Temperatur 
�  -  Drehmomentwandlung 
	  -  Drehzahlwandlung 

  kg/m³  Dichte 
�  1/s  Winkelgeschwindigkeit 
 
 
2  Indizes 
 
A  Sonnenrad, Arbeitsanschluss A 
Achs  Achse 
AH  Arbeitshydraulik 
B  Hohlrad, Arbeitsanschluss B 
BP  Betriebspunkt, Blockadepunkt 
C  Steg 
DA  Druckabschneidung 
FA  Fahrantrieb 
FB  Fahrbereich 
G  Getriebe 
Grenz  Grenzzustand 
L  Last 
LSG  Lastschaltgetriebe 
M  Magnet 
Öl  Öl 
P  Pumpenrad (hydrodynamischer Wandler) 



Formelzeichen und Abkürzungen V 

 

Rad  Rad 
Rück  Rückstellkraft 
SG  Stirnradgetriebe 
Sp  Speisepumpe 
SZ  Stellzylinder 
T  Turbinenrad (hydrodynamischer Wandler) 
V  Verlust, Vorsteuerung 
V0  lastunabhängig 
VP  lastabhängig 
VR  Regelventil 
VKM  Verbrennungskraftmaschine 
W  wälzen 
Zug  auf Zug 
 
a  Ausgang (Abtrieb), außen 
ab  abgeführt 
e  Eingang (Antrieb) 
eck  Eckpunkt 
eco  verbrauchsminimal 
eff  effektiv 
erf  erforderlich 
ges  gesamt 
hm  hydraulisch-mechanisch 
hyd  hydraulisch 
i  indiziert, innen 
ist  Istwert 
max  maximal 
min  minimal 
opt  optimal 
r  Reibung 
red  reduziert, bezogen 
ref  Referenz 
soll  Sollwert 
th  theoretisch, thermisch 
u  in Umfangsrichtung, untere Grenze 
vol  volumetrisch 
zu  zugeführt 
 



VI Formelzeichen und Abkürzungen 

 

0  Standgetriebe 
1  Eintritt, Pumpe 
2  Austritt, Motor 
 
 
LVG  leistungsverzweigtes Getriebe 
IC  eingangsseitig gekoppelt (Input Coupled) 
OC  ausgangsseitig gekoppelt (Output Coupled) 
 
 

 


