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Predgovor

Kori§éenje mehanizama U masinama spada u najstarije oblasti tehnike. Mnogi od
jednostavnijih mehanizama bili su korigéeni i pre nove ere. Upotreba mehanizama je i
danas nezaobilazna, pré svega U Svim granama masinogradnje, u aparatima i
uredajima, ali ih sreéemo i u svakodnevnom Zivotu.

Osnovni zadatak mehanizama jée realizovanje kretanja pa je nauka o mehanizmima i
masinama jedna od retkih tehniékih nauka, ako ne i jedina, koja sé bavi problemima
kretanja pokretnih delova tehnickih sistema. Pojavom racunara i programskih paketa za
rad sa dinamickim geometrijskim sistemima pruZila se mogucnost da se kretanje
ovakvih tehnickih sistema vizuelizuje pomocu grafickih konstrukcija. Uz pomoc
interaktivnog geometrijskog programskog paketa Cinderella mogu s¢€ 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 postavljene 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 ée u praksi ili istrazivanjima teziti razvoju novih ili poboljsanju postojecih
tehnickih resenja, multimedijalnim i interaktivnim pristupom olaksaju savladavanje
znanja iz oblasti nauke © mehanizmima i osposobe ih za primenu ovih znanja na
konkretnim, prakticnim problemima. Na DVD-u je priloZen interaktivni muiltimedijalni
udzbenik u kome Ssu kori§éene 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 interaktiviu veb-stranicu (W) obezbeduje otvaranje odgovarajuce veb-
stranice gde citalac moze samostalno da menja parametre mehanizma i ruéno pomera
mehanizam i tako intaraktivno 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 previacenje tacke po radnoj povrsini ekrana vrsi
se uz pritisnut levi taster misa. Tacke oznadene tamnocrvenom bojom nije moguce
nezavisno pomerati posto je njihov polozaj striktno definisan presekom odgovarajucih
geometrijskih elemenata realizovane graficke konstruKcije.
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