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Pérshkrimi i léndés

Analiza lineare dhe simulimi analog i sistemeve elektrike, kimike,
hidraulike dhe mekanike duke pérdorur diagramet e bllokut dhe
grafikét e rrjedhjes sé sinjalit. Krahasimi i konfigurimeve té hapura
dhe té mbyllura. Dizajnimi i sistemit té kontrollit té reagimeve duke
pérdorur metodat Nyquist, Bode dhe root-locus. Efektet e rrjeteve té
thjeshta né pérgjigjen e sistemit. Prezantimi i teknikave pér variablat
e gjendjesé dhe zgjidhjeve kompjuterike digjitale.

Qéllimet e Iéndés:

Qéllimi i kétij kursi éshté té njoftojé studentét me: Cfaré éshté
kontrolli i reagimeve, modeli i sistemit né domenin e kohorég, krijimi i
njé shembulli pér kontrolluesit e standardeve, avantazh i reagimeve:
Refuzimi i shgetésimeve. Ndjeshméria dhe ndjekja dinamike, Kontrolli
proporcional-integral-derivativ.  (PID), Gabim né gjendje té
géndrueshme, Gabim i géndrueshém i gjendjes w.r.t. referenca e
referencés, reagimi i unitetit, Gabimi i géndrueshém i gjendjes w.r.t.
shgetésim, Pérshkrimi né kontrollin dixhital. Digitization "(emulimi i
kontrolloréve analogé). Zbatimi i softuerit si MATLAB® & Simulink®
Student Version.

Rezultatet e pritura
té nxeénies:

Pas pérfundimit té kétij kursi studenti duhet té jeté né gjendje gé:

e Bé&jn modele té ekuacionit diferencial pér qarget elektrike
dhe sistemet mekanike-translacionale, mekanike-rrotulluese
dhe elektro-mekanike.

Linearizojn njé sistem jolinear rreth njé "pika operative"
specifike.

e Llogarisin funksionet e transferimit té sistemit.

e Gjené lokacionet e poleve té sistemit pér té plotésuar
specifikimet e ngritjes, pércaktimit té& kohés dhe kulmin.

e Zvogélojn diagramin e bllokut tek funksioni i transferimit
racional-polinomi duke pérdorur manipulimin e diagramés
ose rregullén e Masonit.

e Pérdorin metodave Ziegler-Nichols | dhe Il pér té gjetur
parametrat pér PID.

e Gjejn gabimin e sistemit té gjendjes sé géndrueshme né
lidhje me hyrjen e referencés.

e Gjejn gabimin e sistemit té gjendjes sé géndrueshme né
lidhje me hyrjen e ¢rregullimit.

e Pérdor té gjitha rastet e testit Routh pér té pércaktuar




stabilitetin e sistemit, ose pér té pércaktuar shkallét e disa
parametrave té kontrolloréve pér stabilitetin e sistemit.
e Pércakton fitimin K gé i vendos rrénjét né njé piké té caktuar
né domenin e rrénjés é lokusit.
e Projekton rregullatorin PID duke pérdorur metoda rrénjé-

locus etj.
Aktiviteti Oré Dité Javé Gjithsej
Ligjérata 2 15 30
Ushtrime teorike/laboratorike 2 15 30
Puné praktike 1 5 5
Kontaktet me 15 min 6 weeks 1.5
mésimdhénésin/konsultimet
Ushtrime né teren
Kollokfiume, seminare 2 2 days 4
Detyra té shtépisé 2 5 days 10
Koha e studimit vetanak té studentit 2 10 days 20
(né biblioteké ose né shtépi)
Pérgaditja pérfundimtare pér provim 4 5 days 20
Koha e kaluar né vlerésim (teste, kuiz, 2 1 days 2
provim final)
Projektet,prezantimet ,etj 2 4 times 30 2

min

Total 123

Metodologjia e
mésimédhénies:

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

Raporti né mes té studimit teorik
dhe praktik

Pjesa teorike (%)

Pjesa praktike (%)

40%
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Plani i dizejnuar i mésimit:

Ményra e dhénies sé
provimit:

Testimi gjate vitit, seminaret dhe provimi pérfundimtar
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