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Fakultetit té Inxhinierisé Mekanike

Prishtiné

N& bazé té vendimit nr. 08/6 t& datés 06/01/2025, t& Késhillit t& Fakultetit té Inxhinierisé Mekanike

né Prishting éshté formuar Komisioni né pérbérje:

1. Prof. Dr. Ahmet Shala, kryetar
2. Prof. Dr. Arbnor Pajaziti, mentor/anétar

3. Prof. Asoc. Dr. Xhevahir Bajrami, anétar

Pér vlerésimin e punimit Master me titull: "Dizajnimi dhe zhvillimi i njé roboti mobil me
krahun robotik né njé platformé Mecanum” t€ kandidatit Bachelor Agon Dreshayj.




Pas kontrollimit t& punimit t& lartpérmendur Komisioni jep kété:

RAPORT

Punim Master me titull: “Dizajnimi dhe zhvillimi i njé roboti mobil me krahun robotik né njé
platformé Mecanum” &shté punuar né 7 (shtaté) kapituj si dhe &shté paragitur me figura dhe

ilustrime t& nevojshme.

Né Pérmbledhje kandidati ka paraqitur punimin i cili trajton dizajnimin dhe zhvillimin e njé
roboti mobil me krah robotik, t& ndértuar mbi nj& platformé Mecanum me I€vizshméri
omnidireksionale (1évizje shumédrejtiméshe). Projekti pérfshin ndértimin mekanik, zgjedhjen e
komponentéve elektroniké dhe programimin pér t& sinkronizuar l€vizjen e robotit dhe funksionet
e krahut robotik. Qéllimi &shté krijimi i njé sistemi fleksibil dhe preciz pér manipulim objektiv
né mjedise komplekse. Ky robot gjen aplikim né industri dhe logjistiké, duke demonstruar

potencial t& larté pér zgjidhje inovative n& fushén e robotikés.

Kapitulli i paré paraqet hyrjen ku &shté& béré trajtimi i aspekteve kryesore t€ dizajnimit dhe
zhvillimit t& njé roboti té tillé, duke pérfshiré projektimin mekanik, pérzgjedhjen e
komponentéve elektroniké dhe zhvillimin e softuerit. Pérmes kétij sistemi, &shté krijuar njé robot
qé mund té aplikohet né njé gamé té gjeré sektorésh, duke pérmirésuar efikasitetin dhe duke

ofruar njé qasje inovative n€ zgjidhjen e sfidave teknologjike.

Ky projekt fokusohet né krijimin e njé roboti mobil me krah robotik q& &shté i afté t€ Iévizé né
¢do drejtim dhe té kryejé operacione té ndryshme manipulimi n€ mjedise t€ ndryshme, si
industri, logjistiké, dhe shérbime. Robotét me [€vizshméri omnidireksionale (1€vizje
shumédrejtiméshe) jané té réndésishém pér zbatime q& kérkojné navigim t& sakté dhe t& shpejté

né hapésira té ngushta ose té ndérlikuara.



Kapitulli i dyté shpjegon né detaje pér robotikén, klasifikimin e robotéve, aplikimin e tyre,

kinematikén e robotéve, robotét humanoidé dhe robotét mobilé.

Kapitulli i treté shpjegon metodotogjiné e pérdorur sipas fazave kryesore: dizajnimi i sistemit,
zhvillimi i harduerit, zhvillimi i softuerit dhe kontrollit, testimi dhe optimalizimi dhe analiza e

rezultateve.

Kapitulli i katért paraqet pérshkrimin e dizajnimit t& robotit mobil me krahun robotik né
platformén Mecanum me ndihmén e softuerit Inventor Professional. Inventori &shté njé softuer i

efektshém pér dizajn dhe simulim inxhinierik.

Kapitulli i pesté shtjellon lidhjet e qarkut elektronik dhe pjesét pérbérése t€ saj duke pérdorur

softuerin Fritzing.

Kapitulli i gjashté shtjelilon simulimin e robotit duke pérdorur softuerin Matlab. N& mjedisin
Simscape t& Matlab/Simulink-ut &shté zhvilluar modeli i krahut robotik se bashku mé
rplatformén mobile, ashtu qé& krahut robotik iu vendosén inputet.

Kapitulli i shtaté pérfshin rezultatet e fituara gjaté eksperimentimeve me robotin real, si dhe

konkluzionet e arritura nga ky projekt.

Ky punim pérfagéson njé pérpjekje té suksesshme pér té ndértuar njé robot mobil me krah
robotik té bazuar né njé platformé Mecanum, duke demonstruar se si kombinimi i 1€vizshmérisé
omnidireksionale (1évizje shumédrejtimshme ) me aftésité e manipulimit mund té ¢ojé né

krijimin e njé sistemi t& zgjuar, fleksibél dhe t& aplikueshém né shumé fusha.

Gjaté procesit té zhvillimit t& ketij projekti jané trajtuar n€ ményré t€ detajuar aspektet mekanike,
elektronike dhe softuerike, duke kaluar nga projektimi i strukturés, pérzgjedhja e komponentéve
t€ pérshtatshém elektronike, e deri tek implementimi i algoritmeve t& kontrollit pér 1€vizjen dhe

funksionimin e platformés dhe krahut robotik.




PERFUNDIM

Né bazé té t&€ dhénave té pérshkruara mé larté, Komisioni pér Vlerésimin e punimit Master
konsideron se punimi &shté hartuar né nivel t€ duhur, i pasqyruar me figura, diagrame dhe tabela
té nevojshme. Prandaj, Komisioni i propozon q&€ punimi Master, me titull: ”Dizajnimi dhe
zhvillimi i njé roboti mobil me krahun robotik né njé platformé Mecanum™ t&€ kandidatit

Bachelor Agon Dreshaj, ta vazhdojé me procedurat tjera drejt mbrojtjes publike.
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