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	Përshkrimi i lëndës
	Koncepcioni dhe përkufizimet bazë të kontrollit automatik në trafik dhe transport. Strukturat themelore të sistemit dhe kontrolli automatik. Modelimi matematik i kontrollit të sistemeve. Kontrolli i disniveleve. Kontrolli i variablave të gjendjes. Kontrolli inteligjent i trafikut.

	Qëllimet e lëndës:
	Njohja e studentëve me metodat dhe sintezat e kontrollit të sistemeve lineare të vazhdueshme në kohë dhe fushat e frekuencave. 

	Rezultatet e pritura të nxënies:
	Studenti do të jetë në gjendje që:
 Të njohë qasjet e ndryshme teorike dhe metodologjike të kontrollit automatik në trafik dhe transport. 
 Të vlerësojë interpretimet e fenomeneve në trafik dhe transport. 
 Të zhvillojë studime të pavarura dhe kritike në transport 

	Kontributi nё ngarkesën e studentit (gjë 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
	
	
	

	Kontaktet me mësimdhënësin/konsultimet
	1
	6
	6

	Ushtrime  në teren
	0
	0
	0

	Kollokfiume, seminare
	2
	3
	6

	Detyra të  shtëpisë
	2
	10
	20

	Koha e studimit vetanak të studentit (në bibliotekë ose në shtëpi)
	3
	8
	24

	Përgatitja përfundimtare për provim
	4
	5
	20

	Koha e kaluar në vlerësim (teste, kuiz, provim final)
	2
	2
	4

	Projektet, prezantimet ,etj
	0
	0
	0

	Totali 
	
	
	139

	

	Metodologjia e mësimëdhënies:  
	Ligjërata me anë të prezentimeve, ushtrime me detyra dhe shembuj konkret, punime seminarike, teste, diskutime 

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

	
	50%
	40%
	10%

	

	Literatura bazë:  
	[1] Dr. sc. Beqir Hamidi, “Kontrolli automatike në trafik dhe transport ”, Sllajdet, Prishtinë, 2016    
 [2] Garett, T. K; K. Newton; W. Steds: “The Motor Vehicle”, Reed Educational and Professional Publishing Ltd, 2001

	Plani i dizajnuar i mësimit:  

	Java
	Ligjërata që do të zhvillohet

	Java e parë:
	Koncepcioni i kontrollit automatik në trafik dhe transport. Konceptet dhe përkufizimet bazë.

	Java e dytë:
	Strukturat themelore të sistemit dhe kontrolli automatik.

	Java e tretë:
	Modelimi matematik i kontrollit të sistemeve.

	Java e katërt:
	Shembuj të modeleve matematikore: një automjet, anije, avionë, rrjetin e transportit.

	Java e pestë:  
	Analiza e sistemeve lineare të kontrollit të vazhdueshëm.

	Java e gjashtë:
	Stabiliteti i sistemeve lineare të vazhdueshme.

	Java e shtatë:  
	Vlerësimi i parë intermediar i studenëve

	Java e tetë:  
	Rregullatori PID dhe rregullatorët tjerë në trafik dhe transport.

	Java e nëntë:  
	Shembuj të rregullatorit PID: rregullatorët inteligjente në lundrim, në autopilot të anijeve, stabilizimin e aeroplaneve që përsëriten.

	Java e dhjetë:
	Metodat dhe sinteza e kontrollit të sistemeve lineare të vazhdueshme në kohë dhe fushat e frekuencave. Kontrolli i disniveleve.

	Java e njëmbëdhjetë:
	Kontrolli i variablave të gjendjes në trafik dhe transport.

	Java e dymbëdhjetë:  
	Kontrolli inteligjent i trafikut dhe transportit.

	Java e trembëdhjetë:    
	Vizitë pune në nji organizat transportuese.

	Java e katërmbëdhjetë:  
	Përsëritja e materjes në përgjithësi.

	Java e pesëmbëdhjetë:   
	Vlerësimi i dytë intermediar i studenëve

	

	Mënyra e dhënies së provimit:
	Testimi gjatë vitit: testet teorike dhe praktike ose provimi përfundimtar

	Literatura shtesë:  
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