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Predgovor

Koris¢enje mehanizama u maSinama spada u najstarije oblasti tehnike. Mnogi od
Jednostavnijih mehanizama bili su korisceni i pre nove ere. Upotreba mehanizama je i
danas nezaobilazna, pre svega u svim granama maSinogradnje, u aparatima i
uredajima, ali ih srecemo i u svakodnevnom Zivotu.

Osnovni zadatak mehanizama je realizovanje kretanja pa je nauka o mehanizmima i
masinama jedna od retkih tehniCkih nauka, ako ne i jedina, koja se bavi problemima
kretanja pokretnih delova tehnickih sistema. Pojavom racunara i programskih paketa za
rad sa dinamic¢kim geometrijskim sistemima pruzila se mogucnost da se kretanje
ovakvih tehniCkih sistema vizuelizuje pomocu grafickih konstrukcija. Uz pomoc¢
interaktivnog geometrijskog programskog paketa Cinderella mogu se pratiti i dinamicke
promene grafickih postupaka analize i sinteze mehanizama; graficka konstrukcija
nacrtana u ovom programskom paketu za neki od polozaja mehanizma, zadrzava pri
pomeranju pogonskog Clana sve postavijene relacije i trenutno se prilagodava svakom
od narednih poloZaja mehanizma.

Ova publikacija i priloZeni DVD imaju za cilj da studentima MaSinskih fakulteta i svima
onima koji ¢e u praksi ili istraZivanjima teZziti razvoju novih ili poboljsanju postojecih
tehnickih resenja, multimedijalnim i interaktivnim pristupom olak$aju savladavanje
znanja iz oblasti nauke o mehanizmima i osposobe ih za primenu ovih znanja na
konkretnim, prakticnim problemima. Na DVD-u je priloZen interaktivni multimedijalni
udzbenik u kome su koris¢ene preCice za aktiviranje multimedijalnih sadrZaja
predstavljenih animacijama i interaktivnih veb-stranica. Oznaka za animaciju (A) pored
neke slike upucuje Citaoca da njenim selekovanjem moZe da se otvori odgovarajuca
animacija koja se odnosi na mehanizam sa slike. Postavljanje kursora miSa preko
oznake za interaktivnu veb-stranicu (W) obezbeduje otvaranje odgovarajuce veb-
stranice gde citalac moZe samostalno da menja parametre mehanizma i ru¢no pomera
mehanizam i tako interaktivno koristi graficke konstrukcije postupaka analize i sinteze
mehanizama. Na grafickim konstrukcijama, prikazanim na interaktivnim veb-stranicama,
samo se taCke prikazane svetlocrvenom bojom mogu slobodno pomerati. Ove tacke se
selektuju klikom na levi taster miSa, a prevlacenje tacke po radnoj povrsini ekrana vrsi
se uz pritisnut levi taster misSa. Tacke oznacene tamnocrvenom bojom nije moguce
nezavisno pomerati posto je njihov polozaj striktno definisan presekom odgovarajucih
geometrijskih elemenata realizovane graficke konstrukcije.



Prema saznanju autora, slicnog udzbenika, koji bi opisanim pristupom pojednostavio
upoznavanje sa ovom materijom, do sada nije bilo u svetskoj literaturi.

Da bi citaoca osposobili za samostalno koriS¢enje interaktivnog geometrijskog
programskog paketa Cinderella, u cilju grafickog prikazivanja i analize sopstvenih
reSenja ravnih poluznih mehanizama, u poslednjem poglavilju objasnjena je upotreba
najvaznijih alata ovog programskog paketa na primeru graficke konstrukcije poluznog
Cetvorougla. Na taj nacin je tradicionalni pristup grafickim metodama, zasnovan na
koris¢enju olovke, papira, lenjira i Sestara, zamenjen savremenim, Kkoji se bazira na
upotrebi ekvivalentnih racunarskih alata.

IzloZzena materija se zasniva na udzbeniku prof. dr Zivote Zivkoviéa iz koga se vise
desetina generacija studenata MaSinskog fakulteta u NiSu upoznavalo sa ovom
atraktivnom oblascu tehnike. | sam interaktivni pristup ovoj materiji predstavija rezultat
viSegodisnjeg uspeSnog iskustva sa koris¢enjem programskog paketa Cinderella u
nastavi iz predmeta ,Mehanizmi i masine“ na Masinskom fakultetu u Nisu, kao i pri
izradi projektnih zadataka studenata. Kako programski paket Cinderella omogucava
uspe$no reSavanje dvodimenzionalnih zadataka geometrije, vizuelizacija kretanja
mehanizama i dinamickih promena grafiCkih konstrukcija postupaka analize i sinteze
ovim programom moZe se efikasno primeniti samo kod mehanizama Ciji se ¢lanovi
krecu u medusobno paralelnim ravnima, a interaktivhost korisnika sa vizuelnim
prikazom najupecatljivije se ispoljava na primerima analize i sinteze poluznih
mehanizama. Stoga izloZena materija u ovoj knjizi prezentira samo deo programa
predmeta ,Mehanizmi i masine*, koji se odnosi na ravne poluzne mehanizme.

Najtoplije se zahvaljujemo recenzentima dr Zivoti Zivkoviéu, redovnom profesoru
Masinskog fakulteta u Nisu u penziji i dr Aleksandru Vegu, redovnom profesoru
Masinskog fakulteta u Beogradu, na korisnim savetima i sugestijama.

| pored C(cinjenice da je za pripremu raznorodnog materijala (multimedijalnog,
interaktivnog, Stampanog) uloZzeno mnogo truda i vremena, postoji mogucnost da se u
ovom udzbeniku potkrala i poneka gre$ka. Sa Zeljom da ovaj materijal doZivi naredno,
kvalitetnije izdanje, dobronamerne primedbe i sugestije Citalaca su dobrodoS$le.

U Nidu, juna 2012. Autori
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