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P R E D G O V O R 

 Pod gipkim mehanizmima podrazumevaju se pokretljive, materijalno koherentne 
strukture koje mogu da prenesu sile i transformišu kretanje samo zahvaljujući 
elastičnosti (elastičnoj deformaciji) odgovarajućih segmenata strukture. Elastični 
segmenti gipkih mehanizama zamenjuju funkciju zglobova kod klasičnih mehanizama 
čime je eliminisana potreba za održavanjem (podmazivanjem zglobova). Činjenica da 
kod gipkih mehanizama nema klasičnih zglobova eliminiše i potrebu montaže kao i 
pojave zazora, trenja i habanja (u zglobovima) pa su ovakvi mehanizmi pogodni za 
primene u tzv. “čistom prostoru” kakav npr. zahtevaju poluprovodničke i 
mikromehaničke tehnologije. Prednosti gipkih mehanizama u odnosu na klasične 
mehanizme, pored već pobrojanih, su i njihova kompaktnost, mogućnost minijaturizacije 
(za primene kod mikoelektromehaničkih sistema) i niska cena izrade.  
 Prema saznanjima autorâ, gipki mehanizmi nisu do sada obradjivani u našoj 
stručnoj literaturi. Ova knjiga ima za cilj da popuni ovu prazninu i prezentira 
zainteresovanim čitaocima sve aktuelne aspekte analize, sinteze i primene gipkih 
mehanizama. Izložena materija sadrži i originalne rezultate koje su autori već 
prezentirali široj naučnoj javnosti, publikovanjem u medjunarodnim časopisima i 
zbornicima radova medjunarodnih konferencija. 
 Knjiga je pisana prvenstveno kao udžbenik namenjen studentima profila 
"Mehatronika i upravljanje" na Mašinskom fakultetu u Nišu, ali se iskreno nadamo da će 
omogućiti korisna saznanja i studentima drugih tehničkih fakulteta kao i da će 
zainteresovati i one koji se po prvi put sreću sa ovom materijom. 
 Najtoplije se zahvaljujemo recenzentima dr Životi Živkoviću, redovnom profesoru 
Mašinskog fakulteta u Nišu u penziji, i dr Aleksandru Vegu, redovnom profesoru 
Mašinskog fakulteta u Beogradu, na korisnim savetima i sugestijama. 
 Zahvaljujemo se i dr Daliboru Petkoviću i dipl.maš.inž. Andriji Milojeviću na pomoći 
pri obradi pojedinih poglavlja ove knjige. 

Niš, aprila 2013.  A u t o r i 
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