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Predgovor 
 
 

 Ovaj udžbenik predstavlja unekoliko prerađena i mestimično dopunjena 
predavanja iz Mehanike II - Kinematike koja držimo studentima druge godine 
osnovnih akademskih studija Mašinskog fakulteta u Nišu. Napisan je prema 
programu ovog predmeta koji je usvojen u procesu akreditacije fakulteta. 
 Pri izlaganju materije zadržali smo se na klasičnoj podeli kinematike. U 
prvom delu proučeni su zakoni kinematike tačke, 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 tehničke probleme, posle svakog 
poglavlja dat je izvestan broj rešenih zadataka sa komentarima čime se omogućuje 
studentima lakše savladavanje materije. 
 Zahvaljujemo se recenzentima, akademiku Teodoru Atanackoviću i 
profesoru Zoranu Goluboviću, na korisnim predlozima i sugestijama što je 
doprinelo pojašnjavanju mnogih pojmova i učinilo da se, sa pedagoške tačke 
gledišta, tekst još bolje približi čitaocu. 
 Tekst je pročitala i korigovala Irena Stamenković, dipl. filolog, na čemu joj 
se srdačno zahvaljujemo.     
 Tekst je pažljivo pregledan, ali imajući u vidu da se radi o prvom izdanju, 
verovatno se potkrao izvestan broj grešaka. Unapred se zahvaljujemo svima onima 
koji će nam svojim primedbama i savetima pomoći da se eventualni nedostaci 
udžbenika otklone prilikom narednog izdanja. Mogu nam se obratiti lično ili putem 
elektronske pošte na e-mail gocky.jane@gmail.com.  
 
 
 
 Niš, februara 2013. godine    Autori 
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