PREDGOVOR

Namera mi je bila da napidem drugo dopunjcno izdanje knjige Statika
linijskih nosac¢a u ravni, objavljene 2007. godine, dodavanjem dva nova
poglavlja u kojima se razmatraju prostorni pravolinijski 3tap i krivolinijski
§tap kako u ravni tako i u prostoru. Prostorni tretman Stapa i linijskih
nosata u dodatim poglavljima uslovio je brisanje reci u ravai u naslovu
pomenute knjige to je u tehnitkom pogledu, vbog promene naslova,
dovelo do stvaranja nove knjige. S toga sam ovu knjigu podelio u dva dela
pri €emu njen prvi deo ima udZbenicki karakter i sadrzi knjigu Statika
linijskih nosaéa w ravai, dok je u drugom delu koji je naslovljen kao
Odabrana poglavija priloZen dodati rukopis. Greske koje sam uoéio U
knjizi Statika linijskih nosaca u ravai ovom prilikom sam ispravio a neka
mesta sam pokuao bolje da pojasnim.

Drugi deo je prevashodno namenjen onim itaocima koji Zele da prodire
svoja znanja iz teorije Stapa i linijskih nosaca. 7a praéenje ovog dcla
knjige zahteva se solidno poznavanje kinematike sistema materijalnih
{ataka u prostoru i matematitkog aparata baziranog na tenzorskoj algebri
i sistemima diferencijalnih jednadina.

Pri resavanju diferencijalnih jednadina ravnoteZc krivolinijskog Stapa u
ravni pomogao mi je prof. Milutin Obradovié pa mu se zbog toga iskreno
zahvaljujem.

Autor
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