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PREDGOVOR

Tekst koji se prikazuje u ovoj knjizi predstavlja sadrzaj predavanja u
okviru predmeta Tehnicka mehanika I na Gradevinskom fakultetu Univerziteta
u Beogradu. Predmet Tehnicka mehanika 1 je smeSten u II semestar studija
na Gradevinskom fakultetu Univerziteta u Beogradu. Pre izmena u nastavnim
programima i planovima od 2005. godine, koje su posledica tzv. Bolonjskog
procesa, predmet Tehnicka mehanika 1 je odrzavan sa nedeljnim fondom ¢asova
3+4="7 tokom 15 nedelja nastave. Posle izmena, fond ¢asova je redukovan na 5
casova nedeljno, ali materija koja se izlaze nije proporcionalno smanjena, odn.
nije redukovana uopste u sadrzaju predavanja, jedino je sada na raspolaganju
manje vremena za predavanja i vezbanja, tako da se pojedinim oblastima nemi-
novno posveéuje nesto manje paznje (manje vremena = manje teorije i zadataka
koji se objasnjavaju i sl.). Zato se preporucuje studentima vise samostalnog
rada, jer je vazno da se svi elementi izlagane materije, koji su svi medusobno
povezani, dovoljno dobro savladaju ve¢ na samom pocetku studiranja. To je
posebno od znacaja za uspesno studiranje na Gradevinskom fakultetu, jer je
materija koja je sadrzana u predmetima Tehnicka mehanika 1 i Otpornost ma-
terijala fundamentalna, odn. u osnovi je za sve druge relevantne predmete koji
se izuCavaju na gradevinskim fakultetima.

Tehnicka mehanika 1 je jedinstvena celina sa predmetom Tehnicka meha-
nika 2, koji se predaje u IIT semestru na Gradevinskom fakultetu Univerziteta
u Beogradu. Oba predmeta su deo jedne celine, odn. predmeta Tehnicke meha-
nike, koji je u nekom trenutku iz prakti¢nih razloga podeljen na dva odvojena
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predmeta (sa ciljem da se “lakse polaze” manja celina). Materija koja je pri-
kazana u ovom tekstu je zasnovana na konceptu predavanja koji je postavila
Prof. dr Natalija Naerlovi¢-Veljkovié¢, dipl. grad. inz., dugogodisnji profesor na
Gradevinskom fakultetu Univerziteta u Beogradu, odn. na njenim udzbenicima
Naerlovié-Veljkovié [8], Naerlovié-Veljkovi¢ [9], Naerlovié-Veljkovié [10], Naer-
lovié-Veljkovié [11], kojih odavno vise nema u knjizarama. Pri tome je autor
ovog teksta, od samog pocetka svog stru¢nog rada, bio prvo asistent na pred-
metima Tehnicke mehanike kod Profesora dr. Natalije Naerlovi¢-Veljkovi¢, a
zatim i saradnik u drzanju predavanja, tako da su mu svi aspekti nastave bli-
ski. Autor duguje veliku zahvalnost Profesoru dr Nataliji Naerlovié-Veljkovié na
njenoj nesebi¢noj i velikoj pomoéi u nau¢nom i nastavnickom formiranju autora
tokom dugog niza zajednickog rada. Naravno, ima i drugih udzbenika i knjiga u
kojima se posmatra materija Tehnicke mehanike, kako nasih, npr. Vujicié¢ [13],
Rusov [12], Mijalkovié [7], tako i stranih, npr. Bedford and Fowler [1], Meriam
and Kraige [6], Beer and Russell [2], Beer and Russell [3], Hibbeler [4], Hibbeler
[5] i dr.

Tekst ovih izlaganja je zasnovan na udzbeniku “Mehanika I” autora Prof.
dr Natalije Naerlovi¢-Veljkovié, ali je takode, nadamo se, obogacen i isku-
stvima autora stecenim tokom dugogodisSnjeg drzanja predavanja i vezbanja
iz ovog predmeta. Sadrzaj prikazane materije u potpunosti odgovara ranijem i
sadasnjem programu predmeta Tehnicka mehanika 1 na Gradevinskom fakultetu
Univerziteta u Beogradu. Nadamo se da ¢e predlozeni tekst da bude od kori-
sti pre svega studentima Gradevinskog fakulteta Univerziteta u Beogradu, ali
i studentima drugih gradevinskih fakulteta. Autor se posebno zahvaljuje svom
viegodisnjem kolegi i saradniku, mr. Stanku Cori¢u, asistentu na predmetima
Tehnicke mehanike, na veoma pazljivom ¢itanju teksta ove knjige, davanju su-
gestija o tekstu i na uoc¢avanju brojnih stamparskih gresaka.

Knjiga se sastoji iz 7 delova, koji su podeljeni u 37 odgovaraju¢ih pogla-
vlja. Ti delovi su: Aksiomi mehanike, Analiza sila, Staticki odredeni linijski
nosaci, Virtuelna pomeranja, Analiza lancanice, Trenje i preturanje, kao i Do-
datak: Vektorska algebra i Primeri sa ispita.

Autor izrazava posebnu zahvalnost recenzentima dr Rastislavu Mandiéu,
dr Dragoslavu Sumarcu i dr. Djordu Vuksanoviéu, profesorima Gradevinskog
fakulteta Univerziteta u Beogradu, na pazljivom ¢itanju rukopisa i na davanju
veoma korisnih sugestija. Imajuéi u vidu da prva dva recenzenta upravo predaju,
paralelno sa autorom, bas predmete Tehni¢ka mehanika 1 i 2, a da treéi recen-
zent predaje Statiku konstrukcija, koja moze da se shvati kao nastavak Tehnicke
mehanike 1, ali bez pretpostavke o krutom telu, komentari, primedbe i suge-
stije recenzenata su posebno dragoceni. Na tome se, kao i na visedecenijskom
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druzenju, najsrdacnije zahvaljujem. Knjiga je napisana koris¢enjem KTEX-a, a
ne MS Word-a, na insistiranje autora, pa je to jedini razlog zbog ¢ega nismo
sva trojica kolega na istom predmetu istovremeno i autori ove knjige. Najzad,
kao i u svakom iole obimnijem tekstu, neminovne su izvesne Stamparske, dakle
formalne, ali moguce i sustinske greske koje nisu uocene. Svako ukazivanje na
uocene gresSke autor ¢e sa zadovoljstvom da prihvati i koriguje u eventualnom
narednom izdanju.

Beograd, 21. mart 2012

Stanko Breéié
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