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Predgovor

Ovaj udzbenik predstavlja unekoliko preradena i mestimi¢no dopunjena
predavanja iz Mehanike Il - Kinematike koja drzimo studentima druge godine
osnovnih akademskih studija MaSinskog fakulteta u NiSu. Napisan je prema
programu ovog predmeta koji je usvojen u procesu akreditacije fakulteta.

Pri izlaganju materije zadrzali smo se na klasicnoj podeli kinematike. U
prvom delu prouceni su zakoni kinematike tacke, a u drugom delu zakoni
kinematike tela.

S obzirom da studenti tehnike treba da ovladaju pored teorijskog znanja iz
kinematike i njenom primenom na konkretne tehnicke probleme, posle svakog
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studentima lakse savladavanje materije.
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