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Broj indeksa

1 ME 1/2020
2 ME 2/2020
3 ME 3/2020
4 ME 4/2020
5 ME 5/2020
6 ME 6/2020
7 ME7/2020
8 ME 8/2020
9 ME 9/2020
10 ME 10v2020
11 ME 11/2020
12 ME 13/2020
13 ME 14/2020
14 ME 16/2020
15 ME 17/2020
16 ME 192020
17 ME 20i2020
18 ME 21/2020
19 ME 22/2020
20 ME 23/2020
21 ME 24/2020
22 ME 25/2020
23 ME 2712020

24 ME 29/2020

Prezime

Matic
Hamovic
Bikicki
Marjanovic
Peric
Mackic
Tot Petin
Rankovic
Lazarevic
Stevanovic
Babic
Markovic
Milinkovic
Budinski
i
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25 ME 30/2020 Varga Igor 1

26 ME 31/2019 MNazor Marko 2
27 ME 31/2020 KneZevic Marko 3
28 ME 32/2020 Popovit Nikola 4
29 ME 33/2020 Radun Milod 5
30 ME 34/2020 Mijatovic Miro 6
31 ME 35/2020 Okuka Milod 7
32 ME 36/2020 Dunder Nikola 8

33 ME 38/2020 Kapor Helena 9
34 ME 39/2020 Soki¢ Aleksandar 10
35 ME 41/2020 Buri¢ Predrag 11
36 ME 46/2019 Milinovic Ana 12
37 ME 46/2020 Peri¢ Sanja 13
38 ME 47/2020 Todorovic Ivan 14
39 ME 48/2019 Ronéevic Miodrag 15
40 ME 48/2020 Gaji¢ Milod 16
41 ME 52/2020 Bartula Damjan 17
42 ME 54/2020 Pupovac Milan 18
43 ME 54/2021 Salami¢ Luka 19
44 ME 55/2020 Mirié Slobodan 20

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 1

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=2cost, y(t)=2sint.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka npBu nmyT Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

a Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3ajgarak 2

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=4cost, y(t)=2sint.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka npBu nmyT Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

G Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amgarak 3

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=2cost, y(t)=4sint.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka npBu nmyT Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

° Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 4

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=4sin(2t), y(t)=4cos(2t).

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) Tpenytak t* y xome he ce Tauka nmpBu nyT Hahu Ha ocH X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

Kimematika T dimamika viiodras Zukovic




3amgarak 5

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=6sin(2t), y(t)=3cos(2t).

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) Tpenytak t* y xome he ce Tauka nmpBu nyT Hahu Ha ocH X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovic




3amarak 6

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=3sin(2t), y(t)=6cos(2t).

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) Tpenytak t* y xome he ce Tauka nmpBu nyT Hahu Ha ocH X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

° Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak [/

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=2cost, y(t)=2+2sint.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka npBu nmyT Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

° Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 8

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=4cost, y(t)=2+2sint.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka npBu nmyT Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 9

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=2cost, y(t)=4+4sint.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka npBu nmyT Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 10

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=4+4sin(2t), y(t)=—4cos(2t).

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) Tpenytak t* y xome he ce Tauka nmpBu nyT Hahu Ha ocH X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 11

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=6+6sin(2t), y(t)=—3cos(2t).

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) Tpenytak t* y xome he ce Tauka nmpBu nyT Hahu Ha ocH X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 12

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=3+3sin(2t), y(t)=—6cos(2t).

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) Tpenytak t* y xome he ce Tauka nmpBu nyT Hahu Ha ocH X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 13

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t, y(t)=t>-1.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 14

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t, y(t)=1-t>.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 15

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t>-1, y(t)=t.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 16

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=1-t%, y(t)=t.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 1/

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t*, y(t)=t*-1.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 18

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 19

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t* -1, y(t)=t>.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

a Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 20

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=1-t*, y(t)=t>.

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu Y,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 21

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t*, y(t)=t>-4.
OnpenuTu:
a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,
b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu X,
C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,
d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 22

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

Onapenutu:

a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,

b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu X,

C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,

d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amgarak 23

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=t>-4, y(t)=t>.
OnpenuTu:
a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,
b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu Y,
C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,
d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




3amarak 24

@CTH;G TA4KE y PABHU ONHKCAHO j€ MMapaMETapCKUM JeIHaYUMHaMa \

KpeTama:

x(t)=4-t*, y(t)=t>.
OnpenuTu:
a) TpajeKTOpH]y KpeTama TauKe U HaIlpTaTH je,
b) tpenyrak t* y xome he ce Tauka Hahu Ha ocu Y,
C) BeKTOope Op3MHE U yOp3amka U IlUXOBE HHTCH3UTETE Y IMPOU3BOJEHOM
TPEHYTKY {,
d) BekrTope Op3uHE U yOp3ama U lbUXOBE HHTEH3UTETE y TPEHYTKY ¥,

€) NpPHUPOTHE KOMIIOHEHTE yOp3ama U MOJyIPESIHNK KPUBHHE
\ TPaJEKTOpPH]E Y TPEHYTKY 1*. /

@ Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢
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IlpaBa

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




IlonceTHnk

KpyxHuia

(x—p)+(y—q)=r’

Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢
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Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢
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Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢
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Kinematika i dinamika, Miodrag Zukovi¢




Broj indeksa

1 ME 1/2020
2 ME 2/2020
3 ME 3/2020
4 ME 4/2020
5 ME 5/2020
6 ME 6/2020
7 ME7/2020
8 ME 8/2020
9 ME 9/2020
10 ME 10v2020
11 ME 11/2020
12 ME 13/2020
13 ME 14/2020
14 ME 16/2020
15 ME 17/2020
16 ME 192020
17 ME 20i2020
18 ME 21/2020
19 ME 22/2020
20 ME 23/2020
21 ME 24/2020
22 ME 25/2020
23 ME 2712020

24 ME 29/2020

Prezime

Matic
Hamovic
Bikicki
Marjanovic
Peric
Mackic
Tot Petin
Rankovic
Lazarevic
Stevanovic
Babic
Markovic
Milinkovic
Budinski
i

i

Seidl
Bakia
Marjanovié
Bozin
Popaovic
Sari¢
Medié

Lazin

Ime Dom

Markao
Aleksa
Branislav
Dejan
Vladimir
Dusan
Mevena
Aleksandar
Andelka
Branko
Mina
Mirko
Darko
Tereza
Petar
Svetozar
Jelena
Viadimir
Uro® Haddi
Srdan
Mikalina
Luka
Jovana

Petar

.1-br. Zad.

[ I O T

o

10
11
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21

23

25 ME 30/2020 Varga Igor 1

26 ME 31/2019 MNazor Marko 2
27 ME 31/2020 KneZevic Marko 3
28 ME 32/2020 Popovit Nikola 4
29 ME 33/2020 Radun Milod 5
30 ME 34/2020 Mijatovic Miro 6
31 ME 35/2020 Okuka Milod 7
32 ME 36/2020 Dunder Nikola 8

33 ME 38/2020 Kapor Helena 9
34 ME 39/2020 Soki¢ Aleksandar 10
35 ME 41/2020 Buri¢ Predrag 11
36 ME 46/2019 Milinovic Ana 12
37 ME 46/2020 Peri¢ Sanja 13
38 ME 47/2020 Todorovic Ivan 14
39 ME 48/2019 Ronéevic Miodrag 15
40 ME 48/2020 Gaji¢ Milod 16
41 ME 52/2020 Bartula Damjan 17
42 ME 54/2020 Pupovac Milan 18
43 ME 54/2021 Salami¢ Luka 19
44 ME 55/2020 Mirié Slobodan 20
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Domaci zadatak 1

Kinematika 1 dinamika

Miodrag Zukovic
Novi Sad, 2021.




