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Titulli i 1éndés: DINAMIKA E MJETEVE TRANSPORTUESE
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Semestri IX
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Vlera né kredi — ECTS: 6

Mésimédhénési i léndés: Prof.dr.sc. llir Dogi

Pérshkrimi i Dinamika e mjeteve transportuese: vingave, pirunjeréve, autovingave dhe

léndés mjeteve tjera transportuese industriale, automjeteve motorike.
Dinamika e mjeteve transportuese industriale. Analiza dinamike.
Pércaktimi i parametrave dinamik. Ekuacionet e lévizjes. Metodat e
analizés dinamike. Modelet dinamike. Dinamika e lévizjeve kryesore dhe té
punés.
Dinamika e automjeteve motorike. Ekuacionet e lévizjes. Dinamika
longitudinale, laterale dhe vertikale. Kinematika e automjeteve. Vibracionet
e automjeteve. Dinamika e rrotéve. Dinamika e sistemit té udhéhegjes dhe
sistemit té varjes. Stabiliteti dinamik i automjeteve.
Softverét pér analizén dinamike.

Qéllimet e Aftésimi i studentéve nga dinamika e mjeteve transportuese - automjeteve

léndés: motorike, pirunjeréve, autovincave dhe mijeteve tjera transportuese

industriale.

Rezultatet e
pritura té
nxénies:

Studenti do té kuptojé natyrén e lévizjes sé Mjeteve Transportuese gjaté
lévizjes dhe punés sé tyre, do té kuptojé ndryshimin né mes té ngarkesave
dinamike dhe statike. Do té kuptojé modelet matematikore dhe krijimin e
ekuacioneve diferenciale. Do té dijé té béjé analizén e lévizjes dhe té
studiojé parametrat kryesor dinamik. Do té pérdoré softverét mé té njohur
té analizés dinamike me modelim dhe simulim. Do té béjé modelin
kompjuerik té njé mijeti transportues industrial dhe automjeti motorik me
géllim té analizés dinamike dhe té paragesé rezultatet e analizés. Do té dijé
té zgjedh detyra numerike nga dinamika e mjeteve transportuese.

Kontributi né ngarkesén e studentit (qé duhet té korrespondoj me rezultatet e té nxénit té studentit)

Aktiviteti Oré Dité/javé Gjithsej
Ligjérata 2 15 30
Ushtrime teorike/laboratorike 2 15 30
Puné praktike 2 3 6
Kontaktet me 2 5 10
mésimdhénésin/konsultimet

Ushtrime né teren 1 1 1
Kollokfiume, seminare 5 3 15
Detyra té shtépisé 2 9 18
Koha e studimit vetanak té 4 10 40
studentit (né biblioteké ose né

shtépi)

Pérgaditja pérfundimtare pér 8 1 8
provim




Koha e kaluar né vlerésim 2 2 4

(teste,kuiz,provim final)

Projektet,prezentimet ,etj 2 1 2

Total

164

Metodologjia e
mésimédhénies:

Ligjérata me ané té prezentimeve, ushtrime me detyra dhe shembuj
konkret, punime seminarike, teste, diskutime

Raporti né mes té studimit Pjesa teorike (%) Pjesa praktike (%)
teorik dhe praktik 50% 50%
Literatura [1] Dr.sc. llir Dogi, Dinamika e Mjeteve Transportuese, Dinamika e mjeteve

bazé:

transportuese industrial dhe automjeteve motorike, Dispensg, Prishting,
2023.
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Science+Business Media.
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Automotive Engineers, Inc., 1992.
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Plani i dizejnuar i mésimit:

Java Ligjerata qé do té zhvillohet

Java e paré: Hyrje dhe njohuri té pérgjithshme nga Dinamika e Mjeteve
Transportuese.  Konceptet e pérgjithshme té dinamikés sé mjeteve
transportuese industriale dhe automjeteve motorike. Informimi mbi
detyrat seminarike.

Java e dyté: Dinamika e vincave. Dinamika gjaté ngritjes sé ngarkesés, Parametrat

dinamik, ndikimi né pjesét e konstruksionit metalik, mekanizmi i ngritjes.
Modelet dinamike té mekanizmit té ngritjes. Rasti i ngritjes. Rasti i
frenimit. Rasti i shpejtimit.

Java e treté:

Dinamika e vingit uré. Dinamika e vingit uré gjaté ngritjes sé ngarkesés
dhe lévizjes translatore. Modeli dinamik i diskretizuar — sistemi me njé
shkallé lirie. Informimi dhe dhénia e Detyrés seminarike. Detyra nga
kinematika e mjeteve transportuese. Modeli dinamik i diskretizuar —
sistemi me dy shkallé lirie. Modeli matematikor i vingit uré gjaté lévizjes
translatore,

Java e katért:

Modelet dinamike té mekanizmit té karrocés. Modeli dinamik me katér
shkallé lirie. Dinamika e l&vizjes drejtvizore té karrocés

Java e pesté:

Pirunjeri. Analiza dinamike e pirunjerit. Formulimi i ekuacioneve
diferenciale té lévizjes, Zgjedhja e ekuacioneve diferenciale.

Java e gjashté:

Vingat kullé té ndértimit dhe analiza dinamike, Karakteristikat e vingit
kullé té ndértimit. Modelet dinamike té vingit kullé — Lévizja e pérbéré,
procesi i ngritjes sé ngarkesés, procesi i lévizjes rrotulluese dhe lévizjes
sé karrocés

Java e shtaté:

Dinamika e autovingit dhe vingave tjeré mobil. Modeli matematikor i
vingit mobil.




Java e teté:

Dinamika e liftave pér lévizjen e mallrave dhe udhétaréve

Java e nénté:

Vlerésimi i paré intermedier.

Java e dhjeté:

Dinamika e automjeteve motorike. Dinamika e Iévizjes dhe ekuacionet e
l8vizjes.

Java e Dinamika longitudinale, laterale dhe vertikale. Kinematika e automjeteve.

njémbedhjeté: Ngarkesat né rrugé.

Java e Aerodinamika e automjeteve. Vibracionet e automjeteve.

dymbédhjeté:

Java e Dinamika e rrotéve. Dinamika e sistemit té& varjes dhe sistemit té

trembédhjeté: udhéhegjes.

Java e Pérdorimi i softverit t& modelimit dhe simulimit pér analizén dinamike té

katérmbédhjeté: mjeteve transportuese dhe automjeteve motorike. Detyra nga dinamika e
mjeteve transportuese.

Java e Krijimi i modelit dinamik té mjetit transportues dhe simulimi.

pesémbédhjeté: Identifikimi 1 parametrave té simulimit dhe analiza e rezultateve té

parametrave dinamik.
Vlerésimi i dyté intermedier

Ményra e dhénies Testimi gjaté vitit, seminaret, dhe provimi pérfundimtar

sé provimit:
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