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Qëllimi dhe Motivimi  

Viteve të fundit shikojmë një interes të veçantë në drejtim të rritjes së saktësisë së 

punimit në makinat metalprerëse. Kjo ka bërë që të zgjohet interesi për qendra të punimit ose 

makina CNC  që ofrojnë shpejtësi të lartë punimi, rendiment optimal, saktësi të lartë me synim 

uljen e kostos. Shpejtësia e lartë e punimit nënkupton sisteme të shpejta të mekanizmit të 

ushqimit dhe shpejtësi të lartë në shpindel. Termi ñi lart±ò ka kuptim relativ dhe ndryshon me 

kohën dhe varet edhe nga fusha e aplikimit të tij. Shpejtësia në shpindel për punime të shpejta 

sillet në rangun mbi 600 m/min dhe ultra të shpejta mbi 18000 m/min [1]. Punimi me shpejtësi të 

lartë dhe saktësi të madhe kërkohet nga interesi për të rritur produktivitetin e makinave CNC,  të 

shkurtohet koha e hapit punues dhe kohet përgatitore, të punohen pjesë të komplikuara, etj. Kur 

punohet me shpejtësi të lartë, atëherë, kemi edhe kushte të nxitimeve të larta të pjesëve lëvizëse, 

gjë që bën të kërkohet nga sistemet e kontrollit të makinave CNC që ti zvoglojnë deri në zero 

gabimet statike e dinamike në të gjithë zinxhirin kinematik të transmetimit të lëvizjes [2]. 

Kryesisht, mekanizmi i lëvizjes së ushqimit, është ai që duhet të ofrojë saktësinë e 

punimit. Më shpesh paraqitet si kombinim i një servomotori rrotullues dhe një cifti vidë pafund 

me sfera qarkulluese dhe sistemit të transmisionit, por te punimet që cilësohen si punime të 

shpejta nuk përdoren transmetuesit,  por merret lidhja direkte e motorit me vidën. Shpejtësi e 

lartë e lëvizjes së ushqimit deri 60 m/min fitohet me kombinimin e një servomotori me fuqi të 

madhe dhe një vide me me sfera qarkulluese me hap të madh [3]. Problemi kryesor i këtyre 

tipeve të komandimit të ushqimit është vibrimi, gjë që kërkon përdorimin e udhëzuesve linear me 

rula ose kushineta me sfera në vend të udhëzuesve rëshqitës tradicional, duke ulur kështu 

aftësinë shuarëse-koeficientin e fërkimit viskoz. Nisur nga kushtet e punës së sistemit të lëvizjes 

së ushqimit që trajtojmë mbetet detyra jonë që: 

-të eliminojmë shkakun, burimin e problemit,  

-të përmirsojme formën e korrektimit. 

Gjatë punimeve me saktësi të lartë me makina CNC paraqiten gabime të ndryshme që 

dalin nga lëvizjet relative të pjesëve që përbëjnë mekanizmin e lëvizjes së ushqimit. Elementet e 

ndryshme lëvizëse të këtij mekanizmi si vida, udhëzueset, etj, për shkak të kontakteve reciproke 

japin karakteristika të fërkimit dhe të fërkimit viskoz që janë shumë vështirë të parashikohen dhe 

modelohen plotësisht. Ato janë jolineare dhe modelimi i tyre është i vështirë. Të dyja këto 

rezistenca kanë natyrë shumë jolineare dhe varen nga momenti i ngarkimit të makinës.  

Ngarkesa e momentit në vidë reflektohet si ngarkesë në motor përmes mekanizmit 

transmetues që përdoret. Te ééééé. 

Nga këto vëzhgime, që trajtuam këtu, si aspekte teknologjike, nxjerim në dukje 

problematikën e përdorimit të një ligji linear në kontroll si dhe pamundësitë që ai sjell. Pra, kur 

sistemet janë mjaftë komplekse për tu përshkruar analitikisht, atëherë tentohen të gjenden rrugë 

për përafrimin e tyre me humbje sa më të vogla të saktësisë së rezultateve të kontrollit. 

Përmirësime të dukshme kanë bërë metodat adaptive, por edhe te ato kërkohet përshkrim 

matematikor i modelitéééééééééééé. 



éééééééééééééééééééééééééééééééééééé

éééNga ana tjetër është dëshmuar se aftësitë e njeriut për të kontrolluar raste të tilla të 

komplikuara kanë dalë të suksesshme dhe më të frytshme, sidomos kur ato vendime mbështeten 

në përvojën e operatorëve të problemit konkret. Aplikimi i teknikave të intilegjencës artificiale e 

sidomos të Sistemeve Eksperte të vendimmarrjes, ka mundësuar që këto përvoja të barten në 

algoritmin e kontrollit. Këto janë teknika kompjuterike të cilët tentojnë ta bartin te makina 

mënyrën njerzore të të menduarit dhe vendimmarrjes. Për procesin e vendimmarrjes ato nuk 

ndjekin procedura të zakonshme të programimit analog, por, rezonojnë bazuar në përvojë, tamam 

si një ekspert njerëzor i cili ka përvojë me atë sistem. Në shumicën e rasteve këta teknika nuk i 

zavendësojnë plotësisht teknikat analoge të kontrollit por i përmirsojnë rezultatet duke u zbatuar 

paralelisht ose të integruara në ato. 

Një teknikë shumë e suksesshme e Sistemeve Eksperte është Fuzzy Logjika. Elementi 

kryesor që sjell aplikimi i Fuzzy Logjikës është se ajo arrin që të implementojë te logjika e 

kontrollit atë përvojën që ka operatori i kontrollit e cila shprehet përmes vlerave gjuhësore 

joshumë precize, duke e kthyer ate në një algoritëm numerik. Të gjjitha ato panjohuri dhe 

paqartësi në lidhje me sistemit e kontrollit të lëvizjes së ushqimit FLC ja arrin të eliminojë shpejt 

dhe qartë dhe është e frytshme sidomos për rastet e devijimeve ekstreme, duke shkurtuar kohen e 

stabilizimit të sistemit. Njëri nga problemet kryesore të kontrollit Fuzzy logjik është përshtatja e 

koeficientëve të tyre, sepse nuk ka ndonjë rregullore si rrugërëfim për mënyrën e zgjedhjes dhe 

përshtatjes së tyre. 
 



 





 



 



 



 



 

 



 



 



 



 



 



 



 



 



 

 



 



 



 



 


