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 Ovaj univerzitetski udžbenik nastao je na osnovu predavanja i vežbi 
koje su autori držali na Mašinskom fakultetu u Beogradu. 
 Iskustva iz rada sa studentima ukazuju na to da su ovakvi udžbenici, kod 
kojih je izložena teorija ilustrovana velikim brojem odgovaraju�ih zadataka, 
rado prihva�eni. 
 Osim navedene literature pri pisanju su koriš�ena i predavanja i pisani 
materijali pok. prof . dr Dragovana Blagojevi�a, profesora Mašinskog fakulteta u 
Beogradu. 
 Zna�ajnu podršku i sugestije za kona�no oblikovanje ovog udžbenika 
dali su recenzenti prof. dr Vukman �ovi� i prof. dr Predrag Cvetkovi�, na �emu 
im se najsrda�nije zahvaljujemo. Tako�e, zahvaljujemo se doc. dr Milanki Gliši� 
na pažljivom pregledu teksta. Posebnu zahvalnost dugujemo Jovanki Cvetkovi�, 
prof., koja je izvršila korekturu teksta kao i Miši Maksimovi�u koji je zaslužan 
za grafi�ku obradu. 
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