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P R E D G O V O R 
 
 Teorija ta~nosti mehanizama spada u relativno novije oblasti nauke o 
mehanizmima i ma{inama, a bavi se problemima koji dovode do odstupanja 
realizovane od zahtevane funkcije mehanizma. Niz neizbe`nih postupaka i pojava 
u fazama razvoja, konstruisanja, izrade i prakti~ne primene svakog mehanizma, 
kao npr. ograni~ene mogu}nosti postupaka sinteze, gre{ke izrade (odstupanja 
dimenzija od nominalnih mera unutar zadatih tolerancijskih polja), zazori u 
zglobovima, trenje, deformisanje ~lanova, temperaturne promene, dovode ne samo 
do nedovoljno ta~nog realizovanja zahtevane funkcije mehanizma ve} mogu 
dovesti i do pojave oscilacija, buke, prevelikog optere}enja zglobova, habanja i 
time uticati i na pouzdanost.  

 Osnovno polazi{te svih ud`benika iz oblasti nauke o mehanizmima i ma{inama 
je da dimenzije ~lanova mehanizma ne odstupaju od nominalnih vrednosti tokom 
eksploatacije mehanizma. Nijedan ~lan mehanizma, medjutim, ne mo`e biti 
izradjen s apsolutnom ta~no{}u mera, a da bi se realizovala `eljena pokretljivost 
~lanova kinematskih parova neophodno je propisati i odredjeni radni zazor u 
zglobovima, tako da kod realnih mehanizama treba ve} i na samom po~etku 
njihove eksploatacije ra~unati s odstupanjima dimenzija ~lanova od nominalnih 
mera, koja vode odstupanju realizovane od zahtevane funkcije mehanizma. 

  Problemi ta~nosti mehanizama, po saznanju autora, nisu do sada obradjivani 
u na{oj stru~noj literaturi. Ova knjiga ima za cilj da popuni ovu prazninu i 
prezentira zainteresovanim ~itaocima aktuelne postupke teorije ta~nosti 
mehanizama.  Ona predstavlja nadgradnju klasi~ne literature iz oblasti nauke o 
mehanizmima i ma{inama i podrazumeva odredjena predznanja iz kinematike 
mehanizama. Izlo`ena materija ilustrovana je i originalnim primerima od kojih je 
neke autor ve} prezentirao {iroj nau~noj javnosti, publikovanjem u ~asopisima i 
saop{tavanjem na medjunarodnim konferencijama. 

 Knjiga je pisana prvenstveno kao ud`benik namenjen studentima na redovnim 
i poslediplomskim studijama smera Mehatronike na Ma{inskom fakultetu u Ni{u, 
ali se iskreno nadam da }e mo}i korisno da poslu`i i studentima drugih fakulteta 
kao i svima onima koji }e u praksi ili istra`ivanjima te`iti razvoju novih ili 
optimizaciji postoje}ih tehni~kih re{enja. 
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