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	Mësimdhënësi i lëndës:
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	Përshkrimi i lëndës:
	Në këtë kurs studenti do të njihet me: 
· Llojet e rregullimit mekanik, rregullimi përmes fluideve, rregullimi numerik, rregullimi i robotëve: ndërtimi, arkitektura, funksionaliteti.
· Matjet, lëvizjet, teknikat e rregullimit të pajisjeve dhe të robotëve industrialë.
· Modelimi kinematik dhe dinamik i robotëve dhe kinematika e robotëve manipulatorë.
· Praktika për funksionimin e sistemeve të rregullimit dhe vendosjes së teknikave të tyre.

	Qëllimet e lëndës:
	Objektivi për studentin është që të (njohuritë dhe të kuptuarit): 
Njihet me aplikimet tipike të teknologjisë së rregullimit (drejtimit) të pajisjeve dhe të robotëve industrialë. Ai kupton mundësitë e koncepteve të rregullimit, ndërfaqeve, kontrollit të ngasjeve dhe të mjeteve diagnostike për sistemin.
Kompetenca: Aftësia për të kombinuar njohuritë dhe shkathtësitë e fituara më parë nga mekatronika me njohuritë e arritura nga lënda për përdorim të suksesshëm të metodave moderne inxhinierike për rregullimin inxhinierik të pajisjeve dhe robotëve industrialë.

	Rezultatet e pritura të nxënies:
	Pas përfundimit të këtij kursi (lënde), studenti do të jetë në gjendje të:
· Të zbatojë njohuritë nga matematika, shkenca, inxhinieria dhe robotika.
· Të dizajnojë dhe të udhëheqë me eksperimentin nga fusha e robotëve industrialë si dhe të analizojë e interpretojë të dhënat e fituara. 
· Idetë e tyre t`i shprehin nëpërmjet projekteve të rregullimit të pajisjeve dhe të robotëve industrialë.
· Modelimi kinematik dhe dinamik i robotëve industrialë.
· Simulimi i lëvizjeve të koordinuara të robotit dhe pajisjeve punuese tjera. 
· Programimi i një linje të automatizuar nëpërmjet softuerit Cosimir dhe Robot Studio.  

	Kontributi në ngarkesën e studentit 
(Që duhet tё korrespondojё me rezultatet e tё tё nxënit tё studentit)

	Aktiviteti 
	Orë
	Ditë /Javë
	Gjithsej

	Ligjërata
	2
	15
	30

	Ushtrime teorike / laboratorike
	2
	15
	30

	Kontaktet me mësimdhënësin / konsultimet
	10
	1
	10

	Kollokuiume, seminare
	2
	5
	10

	Detyra të shtëpisë
	15
	1
	15

	Koha e studimit vetanak të studentit (bibliotekë ose shtëpi)
	5
	1
	5

	Përgatitja përfundimtare për provim
	1
	15
	15

	Koha e kaluar në vlerësim (teste, kuiz, provim final)
	1
	5
	5

	Projektet, Prezantimet etj.
	1
	5
	5

	Totali
	
	
	125

	Metodologjia e mësimdhënies:  
	Ligjërata me anë të prezantimeve, ushtrime me detyra dhe shembuj konkret, punime seminarike, teste, diskutime.

	Raporti në mes të studimit teorik dhe praktik: Detyrat e shtëpisë, Kollokuiume, Seminare, Projekte, Vijueshmëri etj.
	Pjesa teorike
	Pjesa praktike

	
	60%
	40%

	Gjatë semestrit me teste:
Vlerësimi intermediar: 35%
Vlerësimi përfundimtar: 35%
Projektet dhe detyrat: 20%
Vijimi i rregullt:  10% 
Total 100% 
	Nga 90 deri në 100 pikë
Nga 80 deri në 89 pikë
Nga 70 deri në 79 pikë
Nga 60 deri në 69 pikë
Nga 50 deri në 59 pikë
Nga 49 pikë e poshtë
	10 (dhjetë) (A)
9 (nëntë) (B)
8 (tetë) (C)
7 (shtatë) (D)
6 (gjashtë) (E)
5 (pesë) (F)

	Mënyra e dhënies 
së provimit:
	Testimi gjatë vitit, seminaret dhe provimi përfundimtar.
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	Politikat akademike dhe rregullat e sjelljes

	Mjetet dhe pajisjet e përdorura gjatë orës së mësimit duhet të pastrohen dhe të ruhen në fund të orës së mësimit.
Celularët/telefonat inteligjentë dhe pajisjet e tjera elektronike (p.sh. iPodë) duhet të fiken (ose të ndezen me dridhje) dhe të mos përdoren gjatë orës së mësimit. Kompjuterët laptopë dhe tabletë lejohen vetëm për përdorim të qetë sipas udhëzimeve të mësimdhënësit; aktivitete të tjera si kontrollimi i postës elektronike personale ose shfletimi në internet janë të ndaluara.




Përshkrimi i lëndës:
	Java
	Përshkrimi

	1
	Hyrje në robotikë

	2
	Matricat rrotulluese në robotikë

	3
	Matricat homogjene të transformimit në robotikë

	4
	Kinematika e krahëve robotikë, kinematika direkte

	5
	Kinematika inverse e krahëve robotikë

	6
	Matrica e Jakobianit

	7
	Testi I

	8
	Gjenerimi i trajektoreve tek manipulatorët

	9
	Dinamika e manipulatorëve robotik

	10
	Programimi i lëvizjeve të robotit me COSIMIR

	11
	Simulimi i linjave të automatizuara

	12
	Dizajnimi i qelizës për saldim me Robot Studio

	13
	Programimi i linjave të automatizuara me robotë realë

	14
	Programimi dhe ekzekutimi i detyrës me robotin real për saldim

	15
	Provimi Përfundimtar



