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	Përshkrimi i lëndës
	Në këtë kurs studenti do të njihet me: Në përgjithësi për robotët. Bazat e mekanikës. Bazat e elektronikës. Robotët mobilë me rrota. Kinematika e robotëve manipulatorë. Dinamika e robotëve manipulatorë. Sensorët. Robotët me këmbë. Programimi i operacionit të lëvizjeve të robotit me COSIMIR. 

	Qëllimet e lëndës:
	Njohja e studentëve me robotët dhe manipulatorët, zhvillimin e tyre deri në ditët e sotme. Orientim të drejtë të studentit që të përvetësojë pjesët mekanike, elektrike, elektronike, kinematikën dhe dinamikën e robotëve manipulatorë. Materia që shtjellohet në këtë kurs paraqet  mundësi të mirë për njohjen me funksionimin e robotëve dhe të manipulatorëve si dhe bazë të mirë për programimin e tyre duke aplikuar softuerë përkatës.

	Rezultatet e pritura të nxënies:
	Pas përfundimit të këtij kursi studenti do të jetë në gjendje që:
Të njohë strukturën e robotëve dhe të dallojë llojet e robotëve.
Të përshkruajë specifikat e përgjithshme të manipulatorëve. 
Të dijë të zgjidhë kinematikën direkte dhe inverze dhe dinamikën e robotëve.
Të dijë t’i përshkruajë pjesët përbërëse të robotëve.

Të simulojë lëvizjet e manipulatorit me ndihmën e softuerit aplikativ.

	

	Kontributi në ngarkesën e studentit (që duhet të korrespondoj me rezultatet e të nxënit të studentit)

	Aktiviteti 
	Orë 
	 Ditë/javë  
	Gjithsej

	Ligjërata
	2
	15
	30

	Ushtrime teorike/laboratorike
	2
	15
	30

	Punë praktike
	2
	5
	10

	Kontaktet me mësimdhënësin/konsultimet
	1
	5
	5

	Ushtrime  në teren
	0
	0
	0

	Kollokuiume, seminare
	10
	1
	10

	Detyra të  shtëpisë
	1
	10
	10

	Koha e studimit vetjak të studentit (në bibliotekë ose në shtëpi)
	4
	10
	40

	Përgatitja përfundimtare për provim
	10
	1
	10

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

	Projektet, prezantimet  etj. 
	0
	0
	0

	Totali 
	
	
	150 orë

	

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

	Raporti në mes të studimit teorik dhe praktik
	Pjesa teorike (%)
	Pjesa praktike (%)

	
	40%
	60%

	Literatura 

	Literatura bazë:  
	[1] Ligjerata të autorizuara nga Robotika i profesorit të lëndës.

[2] Dr. sc. Arbnor Pajaziti: “Robotët dhe Manipulatorët”, skriptë, Universiteti i Prishtinës, 2010.

	Plani i dizajnuar i mësimit:  

	Java
	Ligjërata që do të zhvillohet

	Java e parë:
	Në përgjithësi për robotët.

	Java e dytë:
	Struktura e robotëve dhe llojet e robotëve.

	Java e tretë:
	Bazat e mekanikës.

	Java e katërt:
	Bazat e elektronikës.

	Java e pestë:  
	Robotët mobilë me rrota.

	Java e gjashtë:
	Kinematika dhe modelimi matematik i robotëve mobilë me rrota.

	Java e shtatë:  
	Testi i parë intermediar

	Java e tetë:  
	Kinematika e robotëve manipulatorë.

	Java e nëntë:  
	Kinematika inverze e robotëve manipulatorë.

	Java e dhjetë:
	Dinamika e robotëve manipulatorë.

	Java e njëmbëdhjetë:
	Dinamika e robotëve manipulatorë (vazhdim).

	Java e dymbëdhjetë:  
	Sensorët në robotikë.

	Java e trembëdhjetë:    
	Robotët me këmbë.

	Java e katërmbëdhjetë:  
	Programimi i operacionit të lëvizjeve të robotit me softuerin Cosimir.

	Java e pesëmbëdhjetë:   
	Testi i dytë intermediar

	
	

	Mënyra e dhënies së provimit:
	Testimi gjatë vitit, seminaret  dhe provimi përfundimtar

	Literatura shtesë:  
	[1] Fu K.S.; Gonzales; Lee C.S.G.: “Robotics – Control, Sensing, Vision and Intelligence”, McGraw-Hill International Editions, New York, 1987.

[2] Paul R.P.: “Robot Manipulators, Mathematics, Programming, and Control, the Computer Control of Robot Manipulators”, MIT Press, Cambridge, 1982.

[3] Koivo J.A.: Fundamentals for Control of Robotic Manipulators”, John Wiley & Sons, Inc. New York, 1989.
[4] Robotics - Appin Knowledge Solutions, Infinity Science Press LLC, Hingham, Massachusetts, New Delhi, 2007.
[5] Cosimir, Software Package. 

[6] Bazat e Robotikës - Arbnor Pajaziti, Universiteti i Prishtinës, 2002.
[7] Introduction to Robotics by S K Saha (Paperback - Oct 29, 2008), 2008.
[8] Springer Handbook of Robotics (Hardcover) by Bruno Siciliano (Editor),  Oussama Khatib.
[9] Programming Microsoft® Robotics Studio by Sara Morgan, Microsoft, 2008.

[10] A.Pajaziti, M. Markuš: Robotics, Tempus Project on Mechatronics, 2012.
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