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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 industrial.

· 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:
	Studentët njihen me aplikimet tipike të teknologjisë së rregullimit (drejtimit) të pajisjeve dhe të robotëve industrial. Ata kuptojnë mundësitë e koncepteve të rregullimit, ndërfaqeve, kontrollit të ngasjeve dhe të mjeteve diagnostike për sistemin. 

	Rezultatet e pritura të nxënies:
	Pas përfundimit të këtij kursi studenti do të jetë në gjendje që:

· Të zbatojë njohuritë nga matematika, shkenca, inxhinieria dhe robotika.

· Të dizajnojë dhe të udhëheqë me eksperimentin nga fusha e robotëve industrial 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 industrial.

· Simulimi i lëvizjeve të koordinuara të robotit dhe pajisjeve punuese tjera. 

· Programimi i një linje të automatizuar nëpërmjet Cosimir dhe Robot Studio.  

	

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

	Aktiviteti 
	Orë 
	Ditë/javë  
	Gjithsej

	Ligjërata
	2
	15
	30

	Ushtrime teorike/laboratorike
	2
	15
	30

	Kontaktet me mësimdhënësin/konsultimet
	1
	5
	5

	Kollokuiume, seminare
	10
	1
	10

	Detyra të shtëpisë
	1
	5
	5

	Koha e studimit vetjak të studentit (në bibliotekë ose në shtëpi)
	2
	10
	20

	Përgatitja përfundimtare për provim
	15
	1
	15

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

	Projektet, prezantimet etj.
	5
	1
	5

	Totali 
	
	
	125 orë

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

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

	
	60%
	40%
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	Plani i dizejnuar i mësimit:  

	Java
	Ligjerata që do të zhvillohet

	Java e parë:
	· Hyrje në robotikë

	Java e dytë:
	· Matricat rrotulluese në robotikë

	Java e tretë:
	· Matricat homogjene të transformimit në robotikë

	Java e katërt:
	· Kinematika e krahëve robotikë, kinematika direkte

	Java e pestë:  
	· Kinematika inverse e krahëve robotikë

	Java e gjashtë:
	· Matrica e Jakobianit

	Java e shtatë:  
	Testi intermediar 

	Java e tetë:  
	· Gjenerimi i trajektoreve tek manipulatorët

	Java e nëntë:  
	· Dinamika e manipulatorëve robotik

	Java e dhjetë:
	· Programimi i lëvizjeve të robotit me COSIMIR

	Java e njëmbedhjetë:
	· Simulimi i linjave të automatizuara

	Java e dymbëdhjetë:  
	· Dizajnimi i qelizës për saldim me Robot Studio

	Java e trembëdhjetë:    
	· Programimi i linjave të automatizuara me robotë realë

	Java e katërmbëdhjetë:  
	· Programimi dhe ekzekutimi i detyrës me robotin real për saldim

	Java e pesëmbëdhjetë:   
	Testi përfundimtar

	
	


	Mënyra e dhënies së provimit:
	Gjatë semestrit me teste:

Vlerësimi intermediar: 35%

Vlerësimi përfundimtar: 35%

Projeket dhe detyrat: 20%

Vijimi i rregullt:  10% 

Total 100% 

Notat:

51-60 poena………..6 (gjashtë)

61-70 poena………..7 (shtatë)

71-80 poena………..8 (tetë)

81-90 poena………..9 (nëntë)

91-100 poena………10 (dhjetë)

Në fund të semestrit:

Provim me shkrim dhe me gojë.


