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HYRJA

1. 1 Objekti i punimit dhe réndésia e sistemeve moderne né mjetet e

transportit

Mbipopullimi né rrjetet e transportit rrugor éshté njé nga problemet e pérbashkéta me té
cilat ballafagohen shumé vende né mbaré botén. Me rritjen e popullsisé rritet edhe kérkesa pér
transport, pér té plotésuar nevojat e popullatés dhe kjo nénkupton rritjen e numrit té mjeteve té
transportit né rrugé. Duke pasur parasysh kété dukuri, éshté e domosdoshme gé té mendojmé té
kemi siguri té larté gjaté lévizjeve sé kétyre mjeteve.

Kur jemi te siguria, nénkuptohen shumé faktoré, si¢ jané: infrastruktura, vjetérsia e
mjeteve, faktori njeri etj. Menaxhimi i mbingarkesave duke zgjeruar ose pérmirésuar
infrastrukturén éshté e kushtueshme dhe e démshme pér mjedisin.

Duke pasur parasysh raportet e ndryshme zyrtare té vendit toné dhe ato nga rajoni gé kané
té béjné me aksidentet dhe rrjedhén e tyre, shpejtésiné, siguriné, kushtet e rrugéve né té cilat
I8vizin mjetet transportuese, si dhe duke ditur gé jo té gjitha mjetet e transportit né rrugé jané
prodhim i kohéve té fundit dhe infrastruktura jo gjithmoné u ofron atyre lévizje té sigurt, kemi
identifikuar nje séré problemesh né raport me kéto mjete dhe faktorin rrugé.

Kjo ndikon drejtpérdrejt qé faktori njeri jo gjithmoné éshté né gjendje té kontrollojé
Iévizjen e mjetit, pér shkak té rrethanave té ndryshme qé shfagen né momente té caktuara gjaté
levizjes sé kétyre mjeteve, ku si faktoré mund té jené parametrat e ndryshém gjaté ecjes sé mjetit
dhe veté faktori njeri ose drejtuesi i mjetit.

Sot, falé avancimit té teknologjisé, njé ményré alternative pér té rritur siguriné e lévizjes te
mjetet e transportit &shté perdorimi dhe implementimi i sistemeve moderne te mjetet e transportit
gé éshté njé term me njé séré kuptimesh, i cili po pérdoret sidomos né shekullin né té cilin po
jetojmé e té cilat jané objekt studimi né kété punim.

Sistemet moderne jané premtuese pér rritjen e sigurisé né transport dhe kané fituar
popullaritet gjaté viteve té fundit, falé avancimit té gjeré té teknologjisé dhe té internetit qé
gjejné zbatim né mjetet e transportit dhe parandalojné aksidentet e mundshme gjaté manovrimit

te tyre.



Mijetet e sotme té transportit jané makina shumé té ndérlikuara dhe pérmbajné sisteme
teknologjike té shumta dhe té shuméllojshme. Kéto sisteme pérbéhen nga shumé detaje, nyje,
mekanizma, pajisje dhe aparate qé kryejné funksione té caktuara né mjetet e transportit.

Qysh nga prodhimi i automjeteve té para me motor me djegie té brendshme, industria e
mjeteve té transportit vazhdimisht e ka pérmirésuar teknologjiné pér prodhimin dhe pérdorimin e
tyre me géllim uljen e kostove, rritjen e produktivitetit, rritjen e shpejtésisé, rritjen e siguriseé,
lehtésimin e drejtimit, rritjen e komfortit, mbrojtjen e mjedisit etj.

Véshtiré té gjendet ndonjé fushé tjetér ku té rejat e mekanikés, té elektroteknikés, té
elektronikés, té materialeve, té automatikeés, té kompjuterave dhe té ¢do shkence tjetér té gjejné
zbatim té menjéhershém, sikurse kané gjetur te mjetet e transportit. Zhvillimet shogérore dhe
ekonomike té sotme, por edhe veté ményra e jetesés, jané té lidhura ngushté me teknologjiné e
mjeteve té transportit.

Kombinimi i arritjeve mé té fundit té shkencave dhe té teknologjisé ka krijuar “sistemet
moderne” te t€ cilat bazohet ndértimi dhe funksionimi i mjeteve té transportit. Sot, n€ themel t&
kétyre sistemeve géndron pérdorimi i pajisjeve té kompjuterizuara & mundésojné njé
bashkérendim té pérsosur té veprimit, té kontrollit dhe t& komandimit té té gjitha pjeséve té tjera

t€ mjeteve t€ transportit, t€ cilat do t’i klasifikojmé dhe shqyrtojmé né kété temé.



2. SISTEMET MODERNE PER RRITJEN E SIGURISE SE
LEVIZJES NE MJETET E TRANSPORTIT

Siguria éshté njé parameter i réndésishém i mjeteve té transportit. Ajo tregon se sa e
madhe éshté mundésia gé mjeti i transportit (sé bashku me udhétarét dhe mallrat qé
transportohen), té mbérrijé ku duhet dhe si¢ duhet né destinacion. Pra, sa mé e larté té jeté
shkalla e sigurisé, ag mé e ulét éshté mundésia gé gjaté transportit té ndodhin aksidente ose
defekte té mjetit té transportit.

Sistemet moderne té sigurisé sé lévizjes né mjetet e transportit shérbejné pér té rritur
siguriné e lévizjes né kushte té ndryshme rrugore dhe né shpejtési té médha té lévizjes sé mjetit.

Sistemet moderne né mjetet e transportit jané né zhvillim té vazhdueshém dhe éshté
véshtiré té béhet njé klasifikim i vetém pér to.

Mé poshté tregohet njé lloj klasifikimi gé i referohet kryesisht funksioneve qé kryejné
kéto sisteme:

Sistemi autonom i frenimit emergjent;

Sistemi i kontrollit elektronik té stabilitetit;

Sistemi paralajmérues pér shmangien nga korsia;

Sistemi i monitorimit té presionit té gomave;

Sistemi pér parandalimin e pérplasjeve;

Sistemi ndihmés i parkimit;

Sistemi i monitorimit té vémendjes sé drejtuesit;

Sistemi kundér bllokimit té frenave;

Sistemi i rregullimit té shpejtésisé dhe té distancés midis automjeteve;

Sistemi i rregullimit té ndricimit té pérparmé;

Sistemi i airbag-ut;

Sistemi i pasqyrés veterrésuese;

Sistemi pér shmangien e “zonés s¢€ errét”;

Sistemi i kontrollit té zbritjes nga kodra;

Sistemi i shikimit gjaté natés;

Sistemi i navigimit GPS;

Sistemi inteligjent pér pérshtatjen e shpejtésisé;



Sistemi i paralajmérimit té pasém té trafikut;
Sistemi i zbulimit t& kémbésoréve;

Sistemi i rripit té sigurisé;

Sistemi i ndérprerjes sé ndezjes;

Sistemi i sensoréve té shiut;

Sistemi i forcave anésore té erés;

Sistemi i asistencés né krygézime;

Sistemi ndihmés pér ndryshimin e korsisg;
Sistemi i njohjes sé shenjave té komunikacionit;
Sistemi i drejtimeve té gabuara dhe,

Sistemi i té dhénave né pjesén e sipérme té xhamit.

Né kété ményré, kéto sisteme pakésojné mundésiné pér démtime fizike té mjetit té
transportit dhe ¢cka éshté mé e réndésishme, zvogélojné dukshém mundésiné e ndodhjes sé
aksidenteve dhe té démtimeve té drejtuesit té mjetit dhe té udhétaréve té tjeré. Sistemet e sigurisé
s€ l1évizjes “mbikéqyrin” parametrat e ndryshém gjaté ecjes sé mjetit dhe, nése kéto parametra
jané té tilla qé rrezikojné siguriné e lévizjes, ndérhyjné duke vepruar ose duke sinjalizuar pér té
béré korigjimet e duhura. Shumica e aksidenteve rrugore kané ndodhur pér shkak té gabimit
njerézor. Sistemet e avancuara té asistencés sé shoferit jané sisteme té zhvilluara pér té
automatizuar, pérshtatur dhe pérmirésuar sistemet e automjeteve pér siguriné dhe drejtimin mé té

miré.
2.1 Sistemi autonom i frenimit emergjent

Frenimi automatik i emergjencés (Auto Emergency Braking - AEB) ose sistemet
autonome té frenimit emergjent (Autonomous Emergency Braking Systems - AEB) jané sisteme
gé alarmojné shoferin pér njé aksident t¢ mundshém dhe e ndihmojné até té pérdoré kapacitetin
maksimal té frenimit té automjetit. AEB do té frenojé né ményré té pavarur nése situata béhet

kritike dhe nuk ka pérgjigje njerézore. AEB vjen né tri kategori:

- Sistemi me shpejtési té ulét (Lower Speed AEB) - punon né rrugét e qytetit pér té
zbuluar automjete té tjera para automjetit, pér té parandaluar rrézime dhe léndime jo té

rrezikshme. Ai mund té zbulojé objekte dhe kafshé;



- Sistemi me shpejtési mé té larté (Higher Speed AEB) - ky version zakonisht pérdor
radar me rreze té gjaté pér té skanuar pérpara automjetin (deri né 200 metra) me shpejtési
mé té larta dhe,

- Sistemi i kémbésoréve (Pedestrian Auto Emergency Braking) - zbulon lévizjen e

kémbésoréve né lidhje me rrugén e automjetit pér té pércaktuar rrezikun e pérplasjes.

Kjo pérdor njé aparat t¢ kombinuar me radar pér té zbuluar pérdoruesit e cenuar té rrugés
pérmes formés dhe karakteristikave té tyre. Ményra se si lévizin kémbésorét né lidhje me
shtegun e automjetit &shté llogaritur pér té pércaktuar nése ata jané né rrezik pér t’u goditur.

Sistemet e paralajmérimit té pérplasjes sé pérparme ndryshojné midis prodhuesve, madje
edhe modeleve. Njéheré e njé kohé, disa inxhinieré té zgjuar shpikén sistemin e frenimit
antibllokues (ABS) dhe bota ishte shumé e impresionuar, sepse ata shpétuan shumé jeté me njé
sistem gé u lejoi té goditnin frenat aq fort sa u pélgente né ményré humane, pa bllokimin e
rrotave dhe dérgimin né njé rréshqitje pér shkak té bllokimit té tyre.

ABS-i ishte akronimi pér siguriné e automjeteve dhe pérfundimisht u bé i detyrueshém
pér ¢cdo automjet té ri té shitur (qé nga ajo kohé gé éshté bashkuar me ESP - Programi Elektronik
I Stabilitetit - né aksione té zgjuara té shpétimit té jetéve). Problemi me ABS-in, sigurisht, ishte
se ai ende kérkonte nga shoferi gé ta godité pedalin e frenave né ményré gé kompjuterat t&¢ mund
té béjné punén e tyre té mencur pér té frenuar automjetin.

Tani né fund, kompanité e automjeteve jané pérmirésuar né até nivel, duke Kkrijuar
sistemin “autonom té frenimit emergjent” (gjithashtu i njohur si “frenimi automatik i
emergjencés”), qé véren kur drejtuesi i mjetit nuk e kryen punén e tij me pedalin e ndalimit dhe

Ky sistem e bén até pér drejtuesin e automjetit.

Figura 1. Detektimi i automjeteve né rrugé



Te disa automjete, ky sistem mund té ndalojé ndonjé aksident, ndonjéheré me shpejtési
deri né 60 km/h. Pothuajse, kompanité e sigurimeve e kané mirépritur kété sistem.

Té dhénat tregojné gé 50% e pérplasjeve pérpara dhe prapa mjetit ndodhin pa u kryer
ndonjé frenim dhe 70% ndodhin me frenim té vonuar. Po késhtu, 75% e aksidenteve ndodhin né
shpejtésité e kufizuara té qyteteve, pra rreth 40 km/oré, prandaj pér até jané krijuar keto sisteme
pér té shmangur ose pakésuar démet e shkaktuara né kéto raste.

Né té vérteté, disa prej kompanive té sigurimeve tani ofrojné ulje né ¢gmimet e sigurimit
pér automjetet gé jané te pajisura me sistemin AEB.

Shumé automjete moderne jané pajisur me forma té ndryshme té radaréve pér shumé vite
dhe shumica jané pérdorur pér gjéra té tilla, si Active Cruise Control. Duke matur vazhdimisht
distancén mes drejtuesit dhe mjetit né pjesén e pérparme duke pérdorur radaré, laser ose té dyja,
ato mund té rregullojné shpejtésiné e automjetit.

AEB-ja, e cila u prezantua né vitin 2009 nga Volvo, pa dyshim punon duke pérdorur kéto
sisteme radaré pér té matur distancén nga ¢do automjet para drejtuesit té mjetit (té shoferit) dhe
pastaj té reagojé nése kjo distancé papritur fillon té€ béhet mé e vogél né njé shkallé t¢ madhe
nyjesh, zakonisht pér shkak se objektet pérpara mjetit jané afruar ose po vjen njé ndalesé e

papritur.

Frenimi o] u Kamerat pérballé
emergjent | zbulojné njé automjet té
: ndalur pérpara dhe
paralajmérojné shoferin
pér njé pérplasje té afért

=/ (N
_& D\ —

Nése shoferi nuk arrin
té pérgjigjet, automjeti
frenon automatikisht né
minutén e fundit

Figura 2. Sistemi autonom i frenimit emergjent

Kompani té ndryshme té automjeteve pérdorin metoda té ndryshme né sistemet e tyre
AEB, i cili pérdor kamerat pér té krijuar fotografi tridimensionale rreth mjetit transportues.



Duke gené té kontrolluara nga kompjuteri, kéto sisteme mund té reagojné mé shpejt se
drejtuesi i mjetit, késhtu qé para se té kalojé koha e reagimit njerézor pér njé sekondg, ky sistem
automatikisht vepron te frenat pér uljen e shpejtésisé sé mjetit.

Sistemi éshté i pajisur me tre sensoré me lazer, té vendosur pérpara pasqyrés pér shikim
gé kontrollojné rrugén nése ka pengesa pérpara mjetit (shih fig. 2). Kéta sensoré i japin
informacion procesorit (ECU) né lidhje me largésiné dhe shpejtésiné e afrimit t& mjetit deri te
pengesa.

Procesori komandon automatikisht frenimin e mjetit, né varési té shkallés sé rrezikut.
Nése shpejtésia e afrimit t€ mjetit te pengesa éshté mé e vogél se 15 km/oré, sistemi autonom i
frenimit emergjent e shmang pérplasjen, kurse pér shpejtési mé té médha, pakéson démet.

Sistemi vepron me disa faza (shih fig. 3): né distancén d3 paralajméron drejtuesin e
automjetit; né distancén d2 ndihmon frenimin; ndérsa né distancén d1 sistemi frenon
automatikisht mjetin. Shumica e sistemeve autonome té frenimit emergjent e béjné té mundshém
frenimin vetém né momentin e fundit, pasi té kené paralajméruar drejtuesin e mjetit me sinjale
zanore dhe drite. Sistemi ndérhyn pér té frenuar vetém atéhere kur drejtuesi nuk éshté i

vémendshém dhe i shpejté pér ta kryer veté frenimin.

Pérplasja —i | \ ‘

s
/ Paralajmérim
Frenimi automatik

| Mdihma né frenim - automjeti ngadalésohet ‘

Figura 3. Fazat e sistemit autonom té frenimit emergjent

Né disa situata, sidomos né automjetet urbane, kjo teknologji mund té jeté paksa e
bezdisshme, kur automjeti bén paniké te drejtuesit e mjeteve, por ia vlen sepse ky sistem mund té

jeté shumé i dobishém pér automjetin.
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Sistemet e hershme premtuan kété sistem te frenimit vetém me shpejtési deri né 30 km/h,
por pérmirésimet né teknologji kané gené té shpejta dhe shpejtésia prej 60km/h tani éshté njé
kérkesé mjaft e zakonshme pér t’u aplikuar né mjetet e transportit.

Ka njé shtytje nga njeréz te programit pér vlerésimin e performancés sé sigurisé sé
automjeteve me seli né Australi (Australasian New Car Assessment Program - ANCAP) gé ky
sistem té béhet standard né té gjitha automjetet, sikurse kemi sistemet ABS dhe ESP.

Ka disa kompani gé ofrojné AEB si standard né automjetet e tyre, por né shumicén e
markave, ky sistem modern duhet té kerkohet nga prodhuesi pér t’u instaluar né automjet, gjé qé
ndikon edhe né ¢mimin e tij. Eshté e réndésishme té theksohet se sistemet AEB jané projektuar
pér té mbéshtetur shoferin vetém né situata emergjente dhe se shoferi mbetet pérgjegjés pér

automjetin né ¢do kohé.

2. 2 Sistemi i kontrollit elektronik té stabilitetit

Kontrolli elektronik i stabilitetit (Electronic Stability Control - ESC), i njohur edhe si
programi elektronik i stabilitetit (Electronic Stability Program - ESP) ose kontrolli dinamik i
stabilitetit (Dynamic Stability Control - DSC) zvogélon rrezikun e rréshqitjes sé mjetit ose

humbjen e kontrollit té tij.

Figura 4. Moduli i kontrollit elektronik té stabilitetit

Funksioni kryesor i kétij sistemi éshté gé té pérmirésojé performancén e drejtimit dhe té
parandalojé aksidentet e mundshme gjaté manovrimit té ashpér té mjetit (ndryshimeve té korsive
né ményré té& menjéhershme, frenimi i vrullshém né terrene me kthesa té rrezikshme,
mbingarkesa etj.).
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ESC-ja béhet aktive kur njé shofer humb kontrollin e mjetit té tij. Pérdor teknologjiné
kompjuterike té kontrolluar, pér té pérdorur frenat individualé dhe pér té€ ndihmuar né sjelljen e
sigurt té automjetit né rrugén e duhur, pa rrezikun e rrokullisjes ose té rréshqitjes.

Sistemi punon duke pérdorur njé numér sensorésh inteligjenté qé zbulojné ¢do humbje té
kontrollit dhe automatikisht aplikojné frenat, duke e vendosur automjetin né rrugén e synuar.

ESC-ja éshté ndihmé pér shoferin né:

- Kkorrigjimin e tejkalimit;
- stabilizimin e mjetit gjaté manovrave té papritura;
- pérmirésimin e trajtimit té sipérfageve té zhavorrit, si¢ jané supet e rrugéve dhe,

- pérmirésimin e térhegjes né rrugét e rréshgitshme dhe me akull.

Jo té gjitha sistemet jané té njéjta, ato kané ndryshime né ményrén se si jané programuar
pér t’iu pérgjigjur humbjes sé kontrollit té mjetit.

Ky sistem éshté njé nga sistemet mé aktive pér siguriné e automjeteve moderne.
Informacioni i ESC-sé futet né kompjuterin gendror té automjetit népérmjet tri llojeve té

sensoréve (fig. 5):

- sensori i kéndit té drejtimit qé pércakton kéndin qé shoferi synon té drejtojé mjetin;
- sensori i pérshpejtimit anésor, njihet edhe si sensori i rrotullimit gé mat lévizjen krah pér
krah té automjetit dhe gjendet né mes té mjetit dhe,
- sensori i shpejtésisé sé rrotave gé bén matjen e shpejtésisé né ¢do rroté.
Konfigurimi tipik i Kontrollit t& Sensori i kendit t&
Stabilitetit Elektronik (ESC) drejtimit

Sensori i pozicionit
té pedalit t& frenimit

Sensori i shpejtésisé
sé rrotave (*4)

Sensori i pérshpejtimit anesor
dhe shkallés s& rrotullimit
Sensori i kéndit t&

rrotullimit
Nijésia e kontrollit t& motorit (ECU)
L Moduli kundér bllokimit t&
Moduli i kontrollit frenave (ABS)
elektronik t& stabilitetit Sensori i pozicionit
(ESC) té pedalit t& gazit

Figura 5. Elementet e sistemit elektronik té stabilitetit
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Sensori i kéndit té drejtimit - bazohet né teknologjiné Giant Magnetoresistance (GMR)
dhe siguron njé vleré absolute drejtkéndore (sensor me shumé kthesa). Njé tipar unik i kétij
sensori drejtkéndésh éshté prodhimi i kéndit té sakté brenda intervalit t& matjes menjéheré pas
ndezjes (fig. 6). Koncepti i sensorit gjithashtu lejon integrimin e njé mikroprocesori té dyté pér
aplikimet e lidhura me siguriné. Sensori i kéndit té drejtimit éshté i fiksuar né boshtin e drejtimit,
ku rrota e ingranazheve té shpérndarésit té transmetuesit e transmeton lévizjen rrotulluese té
boshtit né dy rrota matése.

Pajisjet e matjes kané numér té ndryshém té dhémbéve dhe prandaj ndryshojné
pozicionin e tyre té kthesés me shpejtési té ndryshme. Me ané té funksioneve matematikore,
éshté e mundur té pércaktohet kéndi absolut i timonit té drejtimit nga pozicioni i marsheve
matése. Pérve¢ késaj, ky funksion mundéson korrigjimin e gabimit dhe njé test té besueshmérisé

sé sinjaleve individuale.

Figura 6. Sensori i kéndit té drejtimit

Sensori i pérshpejtimit anésor - programi i stabilizimit elektronik pérdor njé sensor pér té
matur nxitimin anésor né automjet, né ményré qgé té llogaritet pozicioni i tij aktual. Pérshpejtimi
anésor vepron né njé rrugé té liré drejt drejtimit té udhétimit. Eshté e dukshme si njé forcé

centrifugale qé léviz njé automjet jashté kurbés kur shkon né qoshe té rrugés (fig. 7).

<
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Figura 7. Sensori i pérshpejtimit anésor

Sensori i pérshpejtimit anésor ndodhet né té njéjtén strehé si sensori i shkallés sé
rrotullimit (sensor i dyfishté).

Sensori i shkallés sé rrotullimit - keta sensoré zbulojné shkallén e rrotullimit dhe té
shpejtésisé kéndore duke zbuluar njé rotacion rreth boshtit vertikal t& njé objekti né lévizje.
Sensori mat forcén, e shkaktuar nga pérshpejtimi anésor i objektit gé duhet té matet gjaté
rrotullimit (fig. 7).

Sensori i1 kéndit té rrotullimit - jané konvertues gé konvertojné inputet mekanike né
sinjalet e prodhimit elektrik, me njé fjalé éshté njé pajisje pér matjen dhe regjistrimin e giftit

rrotullues né njé sistem rrotullues (fig. 8).

Figura 8. Sensori i kéndit té rrotullimit

Sensori i shpejtésisé sé rrotave - komunikimi inteligjent i té€ dhénave né mes té sistemeve
elektronike té automjeteve mbéshtetet nga sensorét. Kur éshté fjala pér siguriné né lévizje,
sensorét e shpejtésisé luajné njé rol vecanérisht té réndésishém dhe kjo pasqyrohet nga pérdorimi
i tyre i ndryshém né njé numér sistemesh té ndryshme té automjeteve (fig. 9).

Ata pérdoren nga njésité e kontrollit né sistemet e asistencés lévizése, si¢ jané ABS-i,
TCS-i, ESC-ja/ ESP-ja pér té zbuluar shpejtésiné e rrotave. Ky sensor éshté njé lloj i tahometrit.

Eshté njé pajisje, e cila pérdoret pér té lexuar shpejtésiné e rrotullimit té rrotave té automjetit.
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Figura 9. Sensori i shpejtésisé sé rrotave

Si rezultat 1 pérdorimit té tyre té shuméllojshém, sensorét e shpejtésisé kontribuojné
drejtpérsédrejti né dinamikén e lévizjes, siguriné né ngasje, konsum mé té ulét té karburantit dhe
emetime mé té uléta té gazrave. Sensorét e shpejtésisé sé rrotave shpesh quhen edhe sensoré té
ABS-it, pasi ato u pérdorén né automjete pér heré té paré kur u fut edhe veté sistemi ABS, pér té
cilin do té flasim mé poshté né kété temé.

Njésia gendrore elektronike (ECU-ja) i analizon kéto informacione té dérguara nga

/
Frr e
: Oore Wl
)

—

sensorét dhe komandon vepruesit.

Figura 10. Njésia gendrore elektronike

Sistemi e stabilizon mjetin duke zbatuar njé moment kompensues. Ky moment krijohet
népérmjet forcave té vecanta té frenimit te secila rroté, bazuar né krahasimin e pozicionit té
mjetit dhe té kérkesave té drejtuesit, duke rregulluar késhtu kéndin e rréshqitjes anésore té mjetit.

Disa sisteme té kontrollit elektronik té stabilitetit pakésojné gjithashtu edhe fuginé e
motorit gjaté kthimeve té menjéhershme. Ka raste, kur gjaté kthimeve té forta me shpejtési té
madhe dhe né njé rrugé té rréshgitshme, automjeti nuk kthehet né drejtimin gé tregon pozicioni i
rrotave drejtuese. Nése gjaté kthimit ndodh rréshqitja e rrotave té pasme, mjeti kthehet mé shumé

sesa ka kérkuar drejtuesi (Oversteer), ndérsa kur ndodh rréshqitja e rrotave drejtuese, mjeti
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kthehet mé pak sesa kérkohet (Understeer). Sistemi i kontrollit automatik “ndien” qé drejtuesi e
ka humbur kontrollin e mjetit gjaté kthimit, bén krahasimin dhe pércakton diferencén e
pozicionit real té mjetit me pozicionin e rrotave drejtuese dhe ndérhyn pér té kthyer mjetin né

trajektoren e kérkuar (fig. 11).

Pa kontroll elektronik té stabilitetit

Forca e frenimit

!
———y
’h

\
. i
' |

Understeer

&
'*\Momenti i}(origjimit apo kompensimit

N

Pa kontroll elektronik té stabilitetit

Oversteer

( Momenti i korigjimit apo kompensimit

e\
: ~; '

Forca e frenimit

Figura 11. Veprimi i sistemit té kontrollit elektronik té stabilitetit

“Oversteer” dhe “Understeer” jané termat e dinamikés sé automjeteve té pérdorura pér té
pérshkruar ndjeshmériné e njé mjeti gjaté drejtimit té tij (fig. 12).

Termi “Oversteer” nénkupton kur automjeti kthehet mé ashpér, sesa synon shoferi dhe
mund té hyjé né njé rrotullim. Dmth., éshté ajo kur njé automjet kthehet mé shumé, sesa shuma e
urdhéruar nga veté shoferi.

“Understeer” éshté njé term qé pérshkruan njé gjendje kur automjeti nuk kthehet aq
shpejt sa éshté duke kérkuar kéndi i rrotave té para, dmth. mjeti kthehet mé pak, sesa shuma e

komanduar nga shoferi.
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Shumé faktoré ndikojné te kéto terma, duke pérfshiré ngurtésiné e qosheve té gomave,
forca lévizése, sipérfagja e rrugés dhe kushtet e saj, pneumatikét, shasia e automjetit, forcat
anésore dhe komplikimet né sistemin drejtues.

Rruga

aktuale

Rruga e synuar Rruga e synuar e automjetit

e automjetit e automjetit

ESC aplikon frenin e pérparm né

P pjesén e jashtme t& ktheses {l‘ l‘
//' \\ /
Rruga aktuale \ \ f_'\
e automjetit  / N 2
\ N\
\ N
N
N N\
\(- R
NN
N
N \\
N N
\\ \ ESC zbaton frenin e pasém né
\\ 4 brendési t& ktheses |
N\ \
’ | 1
OVERSTEER \ 4 \ ,
- Fundi i pasmé i automjetit del ~—
nga shtegu i synuar
UNDERSTEER

Figura 12. Koncepti i termave “Oversteer” dhe “Understeer”

Eshté e réndésishme té theksohet se sistemi i kontrollit elektronik té stabilitetit (ESC-ja)
nuk pérmiréson performancén e njé automjeti né rrugé, pérkundrazi ndihmon né minimizimin e

humbjes sé kontrollit.

2. 3 Sistemi paralajmérues pér shmangien nga korsia

Sistemi paralajmérues pér shmangien nga korsia (Lane Departure Warning System -
LDW), kontrollon pozicionin e automjetit dhe paralajméron drejtuesin kur automjeti fillon té
dalé jashté shenjave té korsisé ku po léviz, me pérjashtim té rasteve kur éshté dhéné sinjali i
kthimit ose shpejtésia &shté poshté njé vlere té caktuar.

Kéto sisteme jané té dizajnuara pér té minimizuar aksidentet, duke adresuar shkaget
kryesore té goditjeve: gabimi i shoferit, humbja e vémendjes dhe pérgjumja.

Dalja e pavullnetshme nga korsia mund té shkaktohet nga humbja e vémendjes dhe

pérgjumja e drejtuesit té mjetit ose edhe nga kushtet e kégija atmosferike, me pasoja té rénda nga
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pérplasja ballore. Sistemi paralajmérues pér shmangien nga korsia pérdor njé sensor té figurés
(videokamerg) té vendosur prapa pasqgyrés sé pérparme dhe Ky sensor ndien vijat (shenjat) midis
korsive dhe pérgjaté skajeve té rrugés (fig. 14). Kjo videokameré regjistron pamjet e rrugés
pérpara mjetit, té ndricuara nga drita natyrale ose dritat e mjetit.

Figura 13. Kamera e vendosur né pasqyrén e pérparme

Sistemi konsideron edhe shpejtésiné e lévizjes sé mijetit pér t’ia dhéné kohén e duhur
drejtuesit gé té veprojé dhe té korrigjojé pozicionin mé pérpara se té kalohet vija ndarése e
korsisé.

Ky sistem vepron vetém nése drejtuesi nuk jep sinjalin e kthimit né njé drejtim té caktuar.
Ka sisteme mé té pérparuara gé, edhe nése drejtuesi nuk vepron pér té korrigjuar drejtimin e
l8vizjes, ndérhyn veté sistemi automatik duke vepruar né mekanizmin e kthimit pér té shmangur

devijimin e rrezikshém.

= ~|
= =1

Varet nga shpejtésia e mjetit

Korrigjimi dhe kéndi i divergjencés

Paralajmérim

Figura 14. Paralajmérimi pér shmangien nga korsia
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Po ashtu, te sistemi paralajmérues pér shmangien nga korsia, ekzistojné versione mé té
pérparuara té késaj karakteristike té njohur, si: asistimi pér mbajtjen né korsi (Lane Keeping
Assist System) ose ndihma e pérgendrimit té korsive (Lane Centering Assist).

Paralajmérimi pér shmangien nga korsia - ky éshté vetém njé paralajmérim qé i béhet
drejtuesit té mjetit. Kur drejtuesi e 1& mjetin afér ose mbi shenjén e korsisé, mjeti e njofton até.

Funksioni i sigurisé pérdor kamerat pér té paré se ku jané shenjat e shiritit té bardhé dhe
do té japin njé audio paralajmérim (ndoshta edhe njé paralajmérim vizual né panelin e mjetit) kur
éshté e nevojshme. Pothuajse, ¢do automjet tregon pérmes njé treguesi vizual gé mjeti po shkon

jashté korsisé (fig. 15).

Figura 15. Treguesi vizual né panelin e mjetit dhe butoni i aktivizimit

Paralajmérimi do té vijé népérmjet njé serie zhurmash me zé té larté. Drejtuesi i mjetit
duhet té ndérmarré veprime korrigjuese, duke e drejtuar mjetin pérséri né mes té korsisé.

Ményra té tjera té ketij sistemi mund té alarmojné shoferin me ané té njé vibrimi né timon
ose né jastékun mbéshtetéses té sediljes, né njé ményré gé drejtuesi i mjetit té ndihet sikurse té
ngiste automjetin né njé sipérfage jashté rrugés, si psh. rrugé zhavorri.

Ky sistem tenton té béhet aktiv kur arrin njé shpejtési midis 48-65 km/h dhe do té jeté
joaktiv kur éshté nén shpejtési té tilla.

Sistemi ka kufizime té caktuara, pasi nuk do té funksionojé né njé rrugé pa shenja té
korsive dhe kamerat e pérdorura mund té kené véshtirési né zbulimin e shenjave nése ato jané té
zbehura ose nése bie shi a boré, pra si¢ shihet kétu njé rol té madh e luan infrastruktura e vendit,

pér té mundésuar gé ky sistem té funksionojé sa mé miré né automjetet e udhétaréve.
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Sidoqofté, sistemi paralajmérues pér shmangien nga korsia (LDW-ja) mund té kujtojé té
dhénat e linjés sé méparshme dhe térheq vija vertikale né rrugé pér té vazhduar operacionin e
zbulimit té linjés. Sipas dizajnit té tij, sistemi paralajmérues i largimit nga korsia nuk alarmon
nése mjeti ka té ndezur sinjalin né kthesé ose te disa mjete nése drejtuesi aplikon frenat.

Asistimi pér mbajtjen né korsi (Lane Keeping Assist System — LKAS) — Ky sistem éshté
projektuar pér té njoftuar shoferin kur sistemi zbulon se automjeti éshté gati té devijojé nga njé
korsi trafiku.

Sistemi mund ta drejtojé butésisht mjetin né korsiné e duhur nése automjeti fillon té dalé
nga rruga. Vlen té ceket gé ky sistem punon né ményré proaktive pér té mbajtur automjetin jo
vetém brenda korsisé, por edhe né gendér té saj né njé rrugé té drejté. Kjo mund té ndihmojé né

parandalimin e pérplasjes (fig. 16).

Figura 16. Treguesi vizual LKAS né panelin e mjetit

Nése automjeti éshté duke lévizur nga njé korsi né tjetrén, pa sinjalizuar géllimin e tij pér
té dalé nga ajo korsi, sistemi do té térheqé pak timonin dhe do ta drejtojé mjetin né gendér té
korsise.

Megjithése, né timon krijohet njé térhegje e lehté, por sistemi nuk do té marré gjithé

kontrollin nga drejtuesi i mjetit, ai lehté mund ta mbajé korsiné qé déshiron (fig. 17).
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1) Automjeti né korsi

) SI!ofen'_alarmoh_et nése sinjali
pér kthim nuk pérdoret

3) sistemi e kthen butésisht mjetin’_
né korsi nése shoferi nuk pérgjigjet

Figura 17. Demonstrimi i asistimit pér mbajtjen né korsi

Sistemi nuk éshté i dizajnuar pér té drejtuar automjetin pér njé kohé té pacaktuar. Nése
nuk ndien ndonjé input drejtues nga shoferi pér mé shumé se dhjeté sekonda, do té paragesé njé
mesazh gé udhézon shoferin pér té filluar pérséri drejtimin.

Nése rruga éshté e mbuluar me boré, gjethe, mjegull ose mbeturina, sistemi nuk mund té
zbulojé shenjat e rrugés. Kthimi i timonit nga shoferi do té mbizotérojé kété funksion dhe pas
aktivizimit té kétij sistemi né automjet.

Ndihma e pérgendrimit té korsisé (Lane Centering Assist) - Ky éshté sistemi mé i miré
dhe mé i ri, pérderisa besojmé né teknologji. Eshté njé sistem térésisht proaktiv, ndihma e
pérgendrimit té korsisé gjithmoné pérpiget té mbajé automjetin né gendér té korsive aktuale.

Ajo punon pér aq kohé sa automjeti ndien gé drejtuesi i mjetit ka duart lehté té paktén né
timon dhe pér ag kohé sa kthesat nuk jané shumé té mprehta.

Nése njé mjet ka té instaluar ndihmén e pérgendrimit té& korsisé dhe njé pajisje
elektronike né njé automjet gé mund ta ruajé njé shpejtési konstante té zgjedhur pa pérdorimin e
pedalit té gazit nga drejtuesi i mjetit (Adaptive Cruise Control), mund té themi se kemi né
dispozicion njé bazé té mjetit gjysmautonom. Ky kombinim i sistemeve té sigurisé mund té jeté
vértet shumé i dobishém pér mjetet e udhétaréve né tranportin rrugor.

Disa automjete lejojné qé sistemi i paralajmérimit pér shmangien nga korsia té
rregullohet dhe té ndalet sipas déshirés sé shoferit, népérmjet menysé sé cilésimeve né bordin e

automjetit.
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Pér shembull, mund té keté njé mundési pér té rregulluar zhurmén e paralajmérimit té
zérit kur shkon shumé prané njé korsie ose mund té jemi né gjendje té pércaktojmé kohén e
aktivizimit kur té afrohemi né njé Kkorsi.

Teknologjia e sigurisé né l8vizje éshté béré mé e sofistikuar dhe e zakonshme né vitet e
fundit, njé tip i vecanté gé vecon jané tiparet ¢ dizajnuara pér t’i mbajtur shoferét né ményré té
sigurt né korsi.

Né pérgjithési, éshté e réndésishme té themi se sistemi éshté shumé i rekomanduar pér
shoferét, té cilét ndihen té pérgjumur né rrugé ose shpenzojné shumé oré né drejtimin e

pérditshém té automjetit.

2. 4 Sistemi i monitorimit té presionit té gomave

Sistemi i monitorimit té presionit t¢ gomave (Tire Pressure Monitoring Systems - TPMS)
éshté njé sistem elektronik i projektuar pér té monitoruar temperaturén dhe presionin e
brendshém té rrotave té automjetit dhe sinjalizon drejtuesin e mjetit nése goma shfryhet dhe
humb presionin e ajrit. Ky sistem raporton informacionin e presionit t¢€ gomave né kohé reale te
shoferi i automjetit népérmjet njé ekrani ose pérmes njé drite paralajméruese té thjeshté té
presionit té ulét, me ané té njé sinjali korrespondues (fig. 18).

:10pm

Tire pressure
33, @Sy 33,

Figura 18. Treguesi vizual dhe me drité té thjeshté

Siguria dhe komoditeti i vozitjes lidhen drejtpérdrejt me gjendjen e gomave. Péraférsisht,
40% e té gjitha shpérthimeve té papritura té gomave jané pér shkak té mungesés sé ajrit né goma,
sesa nevojitet pér pérdorim normal.

Gjaté ecjes, te njé gomé me presion mé té ulét sesa i duhuri, muret anésore té saj do té
pérkulen mé shumé duke krijuar temperatura mé té larta. Kéto e démtojné materialin e gomés

dhe rritin mundésiné e carjes, plasjes dhe té aksidenteve té ndryshme.
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Por, véshtirésia kryesore pér té€ matur presionin e gomave gjaté ecjes vjen pér shkak se
rrota rrotullohet me shpejtési dhe éshté e véshtiré té realizojmé lidhje elektrike té drejtpérdrejta
pér njé matje té sakté. Te rrota veprojné edhe ngarkesa té tjera si férkime, lagéshtira, kimikate
dhe forca centrifugale.

Duke na ndihmuar té mbajmé presionin e duhur té gomave, TPMS-ja mund té rrité
siguriné né rrugé duke pérmirésuar trajtimin e automjetit, duke zvogéluar distancén e frenimit ul
emetimin e dioksidit té karbonit dhe konsumin e karburantit.

Komisioni Evropian ka miratuar njé ligj qé kérkon sistemet e monitorimit té presionit té
gomave né té gjitha modelet e reja gé nga viti 2012. Shumé automjete tashmé pérfshijné sistemet
e monitorimit té presionit t€ gomave si pajisje standarde.

Sistemi i monitorimit té presionit t¢ gomave duhet té konstruktohet pér té pérballuar kéto
ngarkesa dhe pér té plotésuar katér kérkesa bazé: té garantojé vendosjen e sensoréve né rrotat e
mjetit; t& mundésojé dérgimin e rrymés te sensori; t¢ mundésojé marrjen e té dhénave nga
sensori dhe, t&€ mundésojé dérgimin e informacionit te drejtuesi i mjetit. Sistemi i monitorimit té
presionit té gomave mund té ndahet né dy lloje t& ndryshme: sistemi direkt dhe indirekt.

Sistemi direkt ose i drejtpérdrejté - kéto sisteme pérdorin sensoré té presionit, modulin,
njésiné e marrésit té radio frekuencave (RF) dhe antenat ose sensorét e monitorimit.

Sensorét gé béjné matjen e presionit jané t€ montuar direkt né rrotat e njé automjeti (fig.
19). Secili sensor ka njé kod identifikimi unik digjital dhe bateri, késhtu gé goma e vecganté me
presion té ulét mund té identifikohet né ekranin e shoferit. Kodi i identifikimit digjital gjithashtu

pengon sinjalet nga sensoré té automjeteve t€ tjera pér t’u analizuar nga sistemi TPMS (fig. 20).

Figura 19. Sensori i presionit i vendosur brenda né gomé
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Figura 20. Kodi unik i identifikimit

Moduli TMPS dhe marrési ndodhen pas uléses sé pasme né anén e majté né drejtim té
drejtuesit té mjetit, kurse sensorét e monitorimit (fig. 21) jané té vendosur né pjesén e pérparme
dhe té pasme té hargeve té rrotave, né kornizén e mjetit. Sensorét e monitorimit lejojné aftésité
automatike té vendndodhjes sé sensoréve. Pérndryshe, marrési duhet té kishte té veshtiré

lokalizimin e tyre.

Figura 21. Sensorét e monitorimit

T& katér sensorét e monitorimit jané té lidhur né modulin TMPS. Ato transmetojné sinjale
125 KHz me frekuencé té ulét (LF) te sensorét e presionit t€ gomave, té cilét pérgjigjen duke
modifikuar statusin e sinjalit gé pastaj transmetohet duke pérdorur teknologjiné e radio
frekuencés (RF). Sinjalet RF 315 ose 433 MHz zbulohen nga marrési RF, i cili &shté i lidhur
direkt me modulin TMPS.

Sinjalet RF t& marra nga sensorét e presionit t& gomave kalohen né modulin TMPS dhe
pérmbajné informacionin pér identifikimin, presionin, temperaturén pér cdo gomé té automjetit.
Moduli TMPS komunikon me ekranin né pultin e mjetit, pér té siguruar shoferin me
paralajmérimet e duhura, nése presioni i ajrit né ndonjé prej gomave éshté zvogéluar nén nivelin

e rekomanduar té prodhuesit (fig. 22).
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Radio frekuencé (RF) =

1. Bateria, 2/ 3. Siguresa, 4/ 5. Kutia e siguresave/ rele, 6/ 7. Moduli/ marrési TMPS,

8. Sensorét e monitorimit, 9. Sensorét e presionit dhe 10. Ekrani
Figura 22. Sistemi i drejtpérdrejté pér monitorimin e presionit t€ gomave

Sensorét kominikojné me marrésin népérmjet valéve té radios. Informacioni i presionit
zakonisht transmetohet duke pérdorur teknologjiné e radio frekuencés (RF), megjithése edhe
sistemet gé pérdorin metoda mekanike, elektrike ose magnetike jané pérdorur gjaté viteve té
fundit. Shumica e kétyre sistemeve kané njé antené té ndértuar né pajisjen marrése. Kéto sisteme
kryesisht pérbéhen nga dy elemente: moduli transmetues dhe moduli marrés.

Moduli transmetues pérmban sensorin e presionit, té temperaturés, mikrokontrolluesin
dhe cipin transmetues té radio frekuencave dhe komunikojné direkt me marrésin pa pasur nevojé
té vendosen sensoré monitorues rreth hargeve té rrotave né kornizén e mjetit. Marrési i sinjaleve

me antené komunikon me modulin e sistemit dhe sinjalizon menjéheré drejtuesin e mjetit.
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Disa automjete jané té pajisura me sisteme g€ jané né gjendje té tregojné leximet e
presionit pér secilén gomé, ndérsa automjetet e tjera shfagin vetém dritén paralajméruese té
presionit té gomave, kur njé ose mé shumé goma jané nén ose té mbingarkuara.

Sistemet e drejtpérdrejta zakonisht jané mé té sakta dhe té besueshme dhe shumica jané
né gjendje té tregojné se cila gomé ka problem. Sistemi do té aktivizohet vetém kur automjeti

éshté né lévizje.

Moduli/marrési i TMPS,

Sensorét e monitorimit, pjesa e
pérparme majtas

Sensorét e monitorimit,

pjesa prapa djathtas ~ Sensoréte
monitorimit, pjesa
prapa majtas

Kutia ndihmése e siguresave

Lidhja e t& dhgnave Sensorét e presionit t& gomave
(OBD-II)

Sensorét e
monitorimit, pjesa

¢ pérparme dijathtas Kuti rele/siguresa

Sensori i presionit
t& gomave

Figura 23. Komponentét e sistemit TMPS

Sistemet indirekte ose jo té drejtpérdrejta — kéto sisteme nuk pérdorin sensoré fiziké té
presionit t& montuar né goma, por bazohen te sensorét e shpejtésisé sé rrotave né sistemin ABS
(Antilock Braking System), pér té béré krahasimin e shpejtésisé sé rrotullimit té secilés rroté
kundrejt té tjerave.

Nése njéra nga rrotat éshté e shfryré, ajo do té keté diametér mé té vogél, shpejtési
kéndore mé té larté dhe do té béjé njé numér mé té madh rrotullimesh sesa tri té tjerat. Kéto
dallime jané té matshme pérmes sensoréve té shpejtésisé sé rrotave té sistemeve ABS/ ESC.

Njé sistem i tillé indirekt nuk mat presionin e gomave, por ai mat sa shpejt gomat e
automjetit po rrotullohen dhe ato sinjale i dérgon né kompjuter gé do té aktivizojé dritén e

treguesit kur dicka né rotacion duket e pasakté.
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2. 5 Sistemi pér parandalimin e pérplasjeve

Sistemi i parandalimit té pérplasjeve (Forward Collision Warning System - FCWS) e
paralajméron drejtuesin e mjetit pér rrezikun e pérplasjes pérpara si dhe ndérmerr disa veprime
pér té pérmirésuar siguriné e mijetit, nése drejtuesi i tij nuk vepron pér té shmangur kété
pérplasje. Té dhénat tregojné qé ky sistem e pakéson forcén e pérplasjes diku deri né 40%. Kéto
sisteme jané projektuar pér té parandaluar ose zvogéluar ashpérsiné e pérplasjes.

Sistemi i parandalimit té pérplasjeve pérdor radar, kamera ose sensoré té rrezeve lazer pér
té pércaktuar nése mjeti po kércénohet nga ndonjé pérplasje pérballé. Nése pércakton rrezikun,
sistemi paralajméron drejtuesin me sinjale zanore dhe shfagje né ekran (Dashboard).

Nése drejtuesi nuk ndérmerr ndonjé veprim té menjéhershém pér té ulur shpejtésiné e
mjetit, atéheré sistemi vepron automatikisht duke bllokuar rripin e sigurisé dhe duke rritur forcén
né pedalin e frenimit, duke pérgatitur frenat pér njé performancé mé té mire (fig. 24). Shmangia
e pérplasjeve nga frenimi éshté e pérshtatshme né shpejtési té ulét té automjeteve, psh. nén 50
km/ h.

Mundési e larté e Pérplasjae

S h h
pérplasjes y PRI parplasja

Mundésia e pérplasjes
Y
Koha e kaluar :

Njoftimi i rrezikut me sinjale zanore dheé

uE ekan. ,]’ 1 A Pre- Crash- Ndihma e frenave né gatishmeri
. é Pre- Crash- Frenimi i kontrolluar

Pre- Crash- Rripi i sigurisé i kontrolluar

Figura 24. Fazat e sistemit pér parandalimin e pérplasjeve

Gjithashtu, sensorét e GPS-it mund té zbulojné rreziget fikse, té tilla si shenjat e ndalimit
té afért népérmjet njé baze té dhénash pér vendndodhjen e tyre.

Disa sisteme béjné edhe mbylljen e dritareve pér té pakésuar démet e plagosjeve, béjné
njé fryrje paraprake té “airbag-ve”, drejtojné ndenjéset né njé pozicion mé té sigurt, si dhe

ngrejné mbéshtetéset e kokave tek uléset e shoferit dhe té pasagjeréve.
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Né raste té tilla, veprimet e ndérmarra jané té kthyeshme né rast se shmanget aksidenti.
Disa sisteme veprojné késhtu dhe rritin siguriné edhe gjaté pérplasjeve nga pjesa e pasme e
mjetit.

Sistemet e shmangies sé pérplasjes sé automjeteve funksionojné nén parimin udhézues se,
edhe nése njé pérplasje e afért éshté e pashmangshme, masat e duhura korrigjuese mund té
zvogélojné ashpérsiné e njé aksidenti. Duke reduktuar ashpérsiné e njé aksidenti, cdo démtim i
pronés, i léndimeve ose i humbjes sé jetés reduktohet né ményré té ngjashme.

Paralajmérimet e sistemit do té shfagen nga ikonat si mé poshté:

Informacion: Rajoni i FCWS &shté i pastért. pa objekt
(Asnjé automjet nuk €shté zbuluar)

=
i
[ |

Paralajmérim: Rajoni i FCW'S &shté né gjendje alarmi
(Automjeti i zbuluar)

Paralajmérim: Fusha rajonale FCWS &shté né gjendje paralajméruese
(Automjeti &shté né distancé mé té afért)

Figura 25. Paralajmérimet e sistemit

2. 6 Sistemi ndihmés i parkimit

Sistemet e parkimit (Parking Assist System) jané té shuméllojshme nga sistemet e
thjeshta gé e ndihmojné drejtuesin e mjetit, duke i treguar distancén e objekteve nga mjeti gjaté
parkimit, deri te sistemet plotésisht automatike gé e parkojné mjetin né hapésira minimale, me
pak ose aspak ndihmé nga drejtuesi (sistemet autonome). Kéto sisteme pérdorin sensoré akustike,
dhe sensoré té radaréve gé pércaktojné distancén e mjeteve té tjera, té mureve, té njerézve ose té
objekteve té ndryshme né aférsi té mjetit (fig. 26).

Mund té pérdoren edhe sensoré té pamjeve gé dallojné vijat e drejta ose té lakuara té

shénuara né rrugé ose né sheshe parkimi.

28



Figura 26. Sensor standard i vendosur né trupin e mjetit

Sistemi ndihmés i parkimit gjaté ecjes prapa (Reverse Park-Assist) - ekzistojné dy lloje té
zakonshme té kétyre sistemeve. E para éshté njé paralajmérim i thjeshté audio me ané té
sensoréve, té cilét jané té vendosur prapa gé tregon se automjeti po i afrohet njé objekti nga

piképamja (fig. 27).

Figura 27. Sensorét né pjesén e prapme té automjetit

E dyta éshté njé sistem i sofistikuar me kamera dhe video-monitorim gé ndihmon
shoferin e mijetit pérmes njé aparati té vogél t&é montuar né njé zoné t€ mbrojtur né pjesén e
prapme té automjetit dhe i japin atij njé pamje reale nga prapa (fig. 28).

Njé pamje me kénd té gjeré té aférsisé projektohet menjéheré né njé ekran té vogél né
panelin e instrumenteve brenda né mjet. Té dyja llojet jané té disponueshme si opsione pér
automjetet e reja. Kéto sisteme lehté mund té instalohen né pothuajse ¢do Iloj mjeti, edhe tek ato
gé nuk i kané nga fillimi, pavarésisht nga mosha e tij.
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Figura 28. Sistemi me kamera dhe video-monitorim

Sistemi mé i thjeshté i parkimit me sensoré pérdor teknologjiné me ultratinguj
(ultrasonik) pér té pércaktuar sesa afér mjetit &shté njé objekt. Njé sistem ultrasonik kércen me
valé té padémshme té frekuencave té larta jashté objekteve.

Valét e tingujve u kthehen prapa sensoréve, ku ato interpretohen pér té matur distancén e
objektit nga pjesa e pasme. Tonet e paralajmérimit né brendési té automjetit ndryshojné kur
ndryshon aférsia me objektin.

Né figurén 29 tregohet njé sistem gé vepron automatikisht pér té ndihmuar drejtuesin e
mjetit té parkojé mjetin paralelisht me rrugén.

1 Shoferi térhiget pérkrah njé vendi t&¢ mundshém parkimi dhe aktivizon sistemin duke
shtypur njé buton té panelit té instrumentit, i cili aktivizon sensorét me ultratinguj pér té matur
dhe identifikuar njé hapésiré t¢ mundshme paralele parkimi.

2 Sistemi pastaj bén gé shoferi té pranojé ndihmén e sistemit pér té parkuar, duke
informuar shoferin nése zbulon njé hapésiré té pérshtatshme paralele parkimi.

Sistemi llogarit ményrén mé té miré té afrimit t&¢ manovrave té drejtimeve té kérkuara dhe
té numrit té lévizjeve té pérfshira. Pérderisa sistemi i ndihmés pér parkim e drejton automjetin né
hapésirén e parkimit, shoferi éshté thjesht pérgjegjés pér kontrollin e shpejtésisé. Shoferi akoma i
ndérron shpejtésité dhe vepron me pedale té gazit dhe me frenat e mjetit.

3 Njé tregues vizual ose njé tingull me zé e késhillon shoferin pér aférsiné e mjetit, té
objekteve dhe té njerézve té tjeré dhe jep udhézime.

Me fjalé té tjera, shoferi kontrollon procesin e parkimit, duke shpejtuar dhe frenuar me
kujdes. Sistemi i ndihmés pér parkim kryen té gjitha veprimet e nevojshme drejtuese me

ndihmén e sistemit té drejtimit. Shoferi mund ta ndalé manovrimin né ¢do kohé.
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Sistemi automatik i parkimit synon té rrité komoditetin dhe siguriné e ngasjes né mjedise

té kufizuara ku kérkohet shumé vémendije dhe pérvojé pér té drejtuar automjetin.

Figura 29. Parkimi automatik paralel

Sistemet autonome ndihmése (Autonomous Parking Assist - APA) - pérvec veprimit
drejtues, sistemet ndihmése té parkimit autonom gjithashtu marrin kontrollin e shpejtésisé
(pérshpejtimin, frenimin). Ato komandojné njékohésisht gazin, mekanizmin e kthimit dhe frenat
pa ndérhyrjen e drejtuesit té mjetit.

Me fjalé té tjera sistemi drejton automjetin brenda dhe jashté hapésirés sé zgjedhur té
parkimit plotésisht né ményré automatike. Me sisteme vecanérisht té avancuara, shoferi mund té
vendosé nése déshiron té qéndrojé né automjet, derisa té parkojé ose té largohet paraprakisht.

Pérderisa drejtimi béhet automatikisht, shoferi mbetet pérgjegjés pér parkim té sigurt dhe

mund ta ndérpresé sistemin duke kapur timonin.

2. 7 Sistemi i monitorimit té vémendjes sé drejtuesit

Njé numér shumé i madh aksidentesh me automjetet ndodh pér shkak té humbjes sé
vémendjes sé drejtuesit té mjetit. Arsyet e humbjes sé vémendjes jané té lidhura me lodhjen gé
vjen pér shkak té udhétimit t€ pandérpreré né largési té médha, té pagjumésisé dhe té
crregullimeve biologjike té drejtuesit t€ mjetit.

Sistemi i monitorimit té shoferit, i njohur gjithashtu si “Driver Attention Monitor” éshté
njé sistem i sigurisé sé automjeteve i paragitur sé pari nga Toyota né 2006 pér modelet e saj mé

té fundit. Funksionet e sistemit bashképunojné me sistemin e parandalimit té pérplasjeve.
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Sistemi pérdor sensoré infra té kuge (infrared) pér té monitoruar vémendjen e shoferit.
Vecanérisht, sistemi i monitorimit té shoferit pérfshin njé aparat CCD té vendosur né kolonén e
drejtimit, i cili éshté i afté té ndjeké syrin pérmes detektoréve. Disa sisteme monitorojné Iévizjen
e syve dhe frekuencén e mbylljes sé kapakéve té syve, té tjerat monitorojné luhatjet e gafés dhe
té kokés, shprehjen e fytyrés etj. Ka raste kur pérdoren sensoré qé kontrollojné veprimet e
drejtuesit te timoni, te pedalet ose te sinjalet gjaté drejtimit té mjetit.

Nése shoferi nuk po i kushton vémendje rrugés pérpara dhe zbulohet njé situaté e
rrezikshme, sistemi do té paralajmérojé shoferin duke ndezur dritat, duke paralajméruar me ané
té tingujve léshues (sinjalesh zanore), té tensionuesve té rripave té sigurisé, té vibruesve té
volantit té timonit ose té ndenjéseve etj. Nése nuk ndérmerren veprime, automjeti do té zbatojé
frenat.

Me aktivizimin e ekranit shihet njé ikoné e filxhanit té kafesé me 4 bare, pér té treguar
nivelin e vémendjes sé drejtuesit (fig. 30). Ky nivel 4-bar éshté pikérisht aty ku déshiron té jesh,
pasi tregon nivelin mé té larté té vémendjes. Nése niveli ndryshon pér té treguar vetém 3 bare, qé
ende konsiderohet e pranueshme, por sapo té arrij¢ 2 bare, niveli i vémendjes sé shoferit
konsiderohet i ulét. Né kété piké do té shfaget mesazhi gé tregon se niveli i vémendjes éshté i
ulét dhe sistemi rekomandon gé drejtuesi i mjetit té marré njé pushim nga ngasja. Nése drejtuesi i
injoron kéto paralajmérime dhe niveli i kujdesit té vémendjes sé shoferit zbret né 1 bar, ekrani do

té kthehet né té kuge, do té japé njé alarm me zé (Audio) dhe njé dridhje té forté né timon.

8,.| 12:00em 75% | asm

4
3 remxoo0 Driver Attention Alert

23]

. e e = = e
=

Take a Break?

Figura 30. Lajmérimi vizual né ekranin e automjetit

Njé sistem gé njeh gjendjen e shoferit dhe sugjeron pushime kur niveli i stresit éshté

shumé i larté ose shoferi éshté shumé i lodhur do t&¢ mundésonte kursime té médha dhe do té
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zvogélonte aksidentin. Ekzistojné sistemet inteligjente t€ monitorimit té shoferéve té bazuara né
sinjale fiziologjike me ané té sensoreve.

Sot sinjale té ndryshme fiziologjike té tilla si Elektrokardiogrami (EKG), Elektro-
okulogrami (EOG) dhe Puls Oximeter-i (matja e oksigjenit) u mundésojné klinikave té
pércaktojné gjendjen psikologjike dhe té sjelljes me saktési té larté. Ka studiues gqé punojné né
zhvillimin e sistemeve inteligjente pér té monitoruar sjelljet potenciale té rrezikshme té
shoferéve, duke pérdorur sensoré me sinjale té njéjta, pér analizimin e té dhénave fiziologjike
gjaté detyrave té drejtimit té botés reale pér té pércaktuar nivelin e stresit relativ té shoferit.

Kéto gjetje tregojné se sinjalet fiziologjike mund té ofrojné njé metriké té stresit té
shoferit né mjetet e ardhshme té afta pér monitorim fiziologjik. Njé metriké e tillé mund té
pérdoret pér té ndihmuar né menaxhimin e sistemeve jokritike té informacionit né automjet dhe
gjithashtu mund té sigurojé njé masé té vazhdueshme se si kushtet e ndryshme té rrugéve dhe té
trafikut ndikojné né gjendjen emocionale té shoferéve.

Sigurisht, asnjé teknologji, duke pérfshiré edhe sistemin e monitorimit té vémendjes sé
drejtuesit, nuk mund té eliminojé térésisht lévizjen e pérgjumur. Disa nga pérgjegjésité mbeten te
drejtuesi i mjetit. Por, ky sistem mund té té béjé mé té vetédijshém pér situatat ku lodhja ose

stresi ndikon né lévizjen e mjetit.

2. 8 Sistemi kundér bllokimit té frenave

Sistemi kundér bllokimit té frenave (Antilock Braking System — ABS) eliminon
bllokimin e rrotés gjaté frenimit, duke modifikuar forcén e frenimit né té dhe i lejon shoferit té
mbajé kontrollin e automjetit. Ky sistem luan njé rol té réndésishém né pérmirésimin e sigurisé

sé automjeteve moderne.

33



o

ey
v
Objekti

Figura 31. Stabiliteti i mjetit me sistemin ABS

Né kushtet rrugore té rréshgitshme dhe me sipérfage té Iémuara drejtuesi i mjetit mund té
béjé frenime shumé té forta dhe njéra ose mé shumé nga rrotat mund té bllokohen dhe té
rréshgasin né sipérfagen e rrugés. Kjo shkakton rritjen e distancés sé frenimit, humbjen e
kontrollit té drejtimit dhe pagéndrueshmériné e mjetit.

Sistemi ABS monitoron shpejtésiné reale té rrotave dhe rregullon automatikisht forcén e
frenave me géllim gé té shmangé bllokimin e rrotave dhe té pérmirésojé komandimin e mjetit
nga drejtuesi i tij. Mé poshté kemi shfaqur katér komponenté gé duhet té diskutohen né lidhje me

sistemin e ABS-it:

1) Sensorét e shpejtésisé — sistemi ABS ka nevojé té dijé kur njé rroté po mbyllet.
Sensorét e shpejtésisé, té cilét jané té vendosur né ¢do rroté sigurojné kété

informacion.
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2)

3)

Diskui —— Nijésia e kontrollit
ECU)

> 4

Sensori i shpejtésisé s&
rrotave

Unaza e sensorit

Boshti i évizjes

Figura 32. Sensori i shpejtésisé

Valvulat - ekziston njé valvulé né linjat e frenimit té ¢do frenimi té kontrolluar nga
ABS-i. Kjo valvulé e kontrolluar nga elektriciteti kontrollon presionin e frenimit gé
shkon né secilén asamble té frenave. Né disa sisteme, valvula ka tri pozicione: né
pozitén e paré, valvula éshté e hapur dhe presioni nga master cilindri kalon drejt né
frenim. Né pozicionin e dyté, valvula bllokon linjén, duke izoluar até frenim nga
cilindri kryesor. Kjo parandalon gé presioni té rritet mé tej, nése shoferi e shtyn mé
shumé kémbén e frenés. Né pozitén e treté, valvula liron presionin nga frenat.

Pjesa mé e madhe e problemeve me sistemin e valvulave ndodhin pér shkak té
valvulave té bllokuara. Kur njé valvulé éshté e bllokuar nuk mund té hapé, t€ mbyllé
ose té ndryshojé pozicionin. Njé valvulé e paoperueshme do té parandalojé sistemin
nga modulimi i valvulave dhe kontrollimi i presionit té furnizuar né frenat.

Pompa elektrike - megenése valvula éshté né gjendje té lirojé presionin nga frenat,
duhet té keté njé faré ményre pér ta kthyer até presion. Kjo éshté ajo gé pompa e bén;
kur njé valvulé zvogélon presionin né njé vijé, pompa éshté vendosur pér té rikthyer

até presion.
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Lidhja me kontrolluesin
(ECU- Electronic
Control Unit)

Blloku i vahulave

Pompa elektrike

Figura 33. Valvulat dhe pompa elektrike

4) Kontrolluesi - éshté njé kompjuter i vogél gé drejton té gjithé sistemin e ABS-it.
Kontrolluesi ABS éshté truri i sistemit. Kontrollon vazhdimisht katér sensoré té
shpejtésisé sé rrotave, duke kérkuar ngadalésime té shpejtésisé né ciléndo nga katér

rrotat gé jané jashté rrotullimeve té zakonshme.

Figura 34. Kontrolluesi

Kontrolluesi i ABS-it e di se ngadalésimi i shpejté éshté teknikisht “i pamundur” né

kushtet normale té vozitjes, késhtu qé zvogélon presionin e linjés sé frenave né frenat e pérfshira,

derisa ta shohé até té pérshpejtohet.

Kur sistemi ABS éshté né funksionim, drejtuesi i mjetit ndien njé pulsim né pedalin e

frenimit: kjo vjen nga hapja dhe mbyllja e shpejté e valvulave.

Né kushte normale rrugore, gjaté frenimit normal, sensorét nuk detektojné bllokim té

rrotave dhe procesori nuk komandon ndonjé veprim te modulatori pér té ndérhyré gjaté frenimit.
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Nése shpejtésia e mjetit &shté e madhe, rruga éshté e rréshgitshme dhe frenimi éshté
shumeé i ashpér, atéheré sensorét menjéheré do té detektojné bllokimin dhe rréshqitjen e rrotave
dhe do té sinjalizojné procesorin. Procesori komandon modulatorin hidraulik i cili, népérmjet
hapjes sé njé valvule, bén uljen e presionit té 1éngut né cilindrin gendror té frenimit dhe pakéson
forcén e frenimit, duke cliruar rrotat nga bllokimi dhe duke shmangur rréshqitjen e mjetit.

Kur parametrat e ecjes béhen normalé&, modulatori hidraulik rivendos procesin normal té
frenimit.

Sistemet ABS mund té klasifikohen bazuar né numrin e rrotave gé komandojné:

- Me sensoré dhe komandime té vecanta né té katér rrotat;
- Me sensoré dhe komandime té vecanta né dy rrotat e para dhe bashkérisht me dy rrotat e
pasme;

- Me njé sensor dhe njé komandim pér té dy rrotat e pasme.

~ =11 e

Kontrolluesi i ABS " Drita paralajméruese Freni me tambir )

CU \ A / '
D v =9 lC
Z A ‘ ;\'Iééter cilindsi y_ \::’. > 7 \ \

L ‘ ’:/,,..
ABS sensorate L \,' <Ry e o -
hpejtésise Weaasm e

AN~/
ABS sensorét e diferencialit
Pérforcuesi i frenave

Pedale e frenmit
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Figura 35. Komponentét e sistemit ABS

Parametri kryesor i sistemit ABS éshté shkalla e rréshqitjes, pra raporti i diferencés sé
shpejtésisé sé mjetit dhe té shpejtésisé sé rrotés me shpejtésingé e mjetit. Kur frenimi kryhet pa
rréshqitje, shkalla e rréshqitjes éshté 0, ndérsa kur rrota bllokohet, ky tregues éshté 1. Sistemi
ABS vepron pér ta mbajtur shkallén e rréshqitjes né vlerat 0.1 — 0.3, pra mjeti gjaté frenimit e ul

shpejtésiné né maksimumin e mundshém, por pa humbur stabilitetin e drejtimit.

2.9 Sistemi i rregullimit té shpejtésisé dhe té distancés midis automjeteve
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Njé numér i konsiderueshém aksidentesh ndodh pér shkak té mosrespektimit té
shpejtésisé dhe té distancés minimale té sigurisé midis automjeteve gé ecin né té njéjtén korsi té
rrugés. Sistemi i rregullimit té shpejtésisé dhe té distancés midis automjeteve né ményré té
vazhdueshme monitoron shpejtésiné e lévizjes qé ta ruajé njé distancé té sigurt pérpara
automijetit né té njéjtén korsi (Adaptive Cruise Control ose Intelligent Cruise Control).

Para se té kalojmé te ky sistem, sé pari vlen té pérmendet sistemi i kontrollit té
shpejtésisé, Cruise Control (si¢ quhet ndryshe Speed Control ose Tempomat), i cili éshté njé
pajisje elektronike né njé automjet gé mund té vihet né funksion sipas déshirés pér té mbajtur njé
shpejtési konstante té zgjedhur nga drejtuesi i mjetit, pa pérdorimin e pedalit té gazit nga ana e

tij.

Figura 36. Moduli Cruise Control (CC)

Qéllimi i Kkétij sistemi éshté gé té mbajé me saktési njé shpejtési té géndrueshme té
caktuar nga shoferi pa ndonjé ndérhyrje té jashtme, duke kontrolluar lidhjen me pedale té gazit.

Zakonisht drejtuesit e mjeteve pérdorin kété sistem né udhétimet e gjata, ku rruga éshté
me qindra kilometra dhe oré té téra dhe shpejtésia nuk ndyshon shumé shpesh. Pa té, udhétimet e
gjata rrugore do té ishin shumé mé té lodhshme, té paktén pér drejtuesin e mjetit.

Eshté shumé mé e zakonshme té gjesh kété sistem né mjetet amerikane, sesa tek ato
evropiane ose aziatike, pasi rrugét né Ameriké jané né pérgjithési mé té médha dhe mé té
drejtpérdrejta dhe destinacionet jané shumé mé larg nga njéra-tjetra.

Shoferi mund té vendosé kontrollin e shpejtésisé sipas nevojés, pérmes njé celési gé
zakonisht pérbéhet nga butonat ON, OFF, RESUME, SET/ ACCEL dhe COAST. Kéta butona
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jané zakonisht t& vendosur né timon, né celésin e fshirésit té xhamit ose né shiritin e sinjalit té

kthesés.

%

Figura 37. Shenja sinjalizuese e sistemit Cruise Control

Butoni SET/ ACCEL pércakton shpejtésiné e mjetit. Njé prekje e lehté do ta pérshpejtojé
até me 1 km/h, dy prekje nga 2 km/h dhe késhtu me radhé. Duke pérgjuar celésin né drejtim té
kundért, mjeti do té ngadalésohet. Si njé tipar sigurie, sistemi i kontrollit t& shpejtésisé do té

caktivizohet sapo drejtuesi i mjetit té preké pedalin e frenave.

o a

~ yRES/ACC ®

Figura 38. Butonat e sistemit né automjet

Megjithaté, me rritjen e numrit t¢ mjeteve né rrugé, funksionaliteti i kontrollit té
shpejtésisé po béhet i vjetérsuar. Kompanité po zhvillojné njé kontroll mé té avancuar té sistemit
paraprak gé automatikisht mund té rregullojé shpejtésiné e njé mjeti pér t€ mbajtur njé distancé
té sigurt. Kontrolli i pérshtatjes sé shpejtésisé (Adaptive Cruise Control) po fiton popullaritet

shumeé shpejt dhe kjo pér njé arsye té miré.

39



O \@
) BOSCH 0 203 300 248

418
L€ 0682

i
&k
ro M

ACC

1

&« m 3* e
?‘ '-w |

Figura 39. Moduli Adaptive Cruise Control (ACC)

Sa mé e madhe shpejtésia e mjeteve, ag mé e madhe duhet té jeté distanca. Kur distanca
béhet mé e vogél sesa distanca e sigurisé, sistemi vepron pér té ulur shpejtésiné e lévizjes dhe
rritjen e distancés me mjetin pérpara.

Kjo teknologji e re, pérdor sensorét radaré té instaluar né pjesén e pérparme té automjetit,
pér té zbuluar shpejtésiné dhe distancén e automjetit pérpara tij, procesorin me sinjal dixhital dhe
kontrolluesin gjatésor. Funksioni i tij &shté i tillé qé drejtuesi vendos njé shpejtési maksimale té
ngjashme me até qé do té& bénte me kontrollin normal té gazit. Njé sensor radar i vendosur né
pjesén e pérparme té mjetit drejton valét e tij pérpara dhe fokusohet né mjetin para tij.

Ky sensor pastaj kontrollon shpejtésiné e mjetit né ményré gé gjithmoné géndron 2-3
sekonda prapa mjetit qé éshté pérpara. Duke pérdorur hyrjen nga sensorét radaré, njésia e
kompjuterit e mat largésiné e mjetit pérpara dhe llogarit shpejtésiné né lidhje me té. Nése ka
fusha té shuméfishta né fushén e mbulimit té sensoréve né té njéjtén kohé, ai zgjedh
automatikisht se cilin nga automjetet duhet ta ndjeké sistemi.

Pér shembull, né gofté se po i afrohemi njé automjeti té ngadalshém pérpara ose njé tjetér
mjet vjen vrullshém para nesh, sistemi fillon kontrollet korrigjuese né menaxhimin e motorit dhe,
nése éshté e nevojshme, edhe sistemin e frenimit pér té ngadalésuar shpejtésiné si dhe né té
njéjtén kohé procesori sinjalizon drejtuesin e mjetit me sinjal zanor. Pastaj, kur rruga éshté e
garté, sistemi do té ripérshpejtojé automjetin pérséri né shpejtésiné e caktuar dhe gjithashtu mund

té ndryshojé shpejtésiné bazuar né rrjedhén e trafikut.
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Figura 40. Njé shembull i funksionimit té sistemit

Teknologjia bén kéto rregullime pa pasur nevojé qé drejtuesi i mjetit té preké frerin ose
pedalin e gazit. ACC-ja éshté shumé e ndjeshme kur béhet fjalé pér siguriné. Nése mjeti ec
shumé afér mjetit tjetér para, sistemi do té paralajmérojé né dy faza. Sé pari, lajméron me sinjale
vizuale dhe akustike e mé pas me njé goditje té& shkurtér frenimi.

Nése éshté e nevojshme, sistemi do té sjellé mjetin né njé ndalesé té ploté. Pavarésisht
nga teknologjia, ACC-ja punon edhe né dukshméri té vogla (né kushte té errésirés), por aftésité e
saj mund té pengohen nga kushtet ekstreme, si shiu, mjegulla ose débora.

Shoferi mund ta rrité ose ta zvogélojé shpejtésiné e caktuar duke pérdorur butonat Set +
dhe - né timonin e mjetit (figura 41, 42 tregon butonat dhe ekranin e sistemit te modeli Mazda

CX-5 dhe ai ndryshon varésisht nga prodhuesit e mjeteve).
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Figura 41. Butonat e sistemit ACC
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Figura 42. Ekrani i sistemit ACC tek automjeti Mazda CX-5

Megjithaté, ndryshe nga sistemi i kontrollit té shpejtésisé (Cruise Control - CC) ky sistem
automatikisht mund té rregullojé shpejtésiné né ményré gé ta ruajé njé distancé té duhur midis
automjeteve né té njéjtén korsi. Ideja themelore éshté se njé mjet mund té pérshpejtohet ose té

ngadalésohet automatikisht, bazuar né até gé po béjné mjetet e tjera rreth tij.

|

S s _ -

Figura 43. Shenjat e sistemit Adaptive Cruise Control varésisht nga prodhuesi
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Teknologjia ACC éshté konsideruar gjerésisht si njé komponent ky¢ i ¢cdo gjenerate té
ardhshme té mjeteve inteligjente. Ato ndikojné né siguriné dhe komoditetin e shoferit, si dhe
rritjen e kapacitetit té rrugéve duke ruajtur ndarjen optimale midis automjeteve dhe reduktimin e
gabimeve té shoferit.

Sistemi i rregullimit té shpejtésisé midis automjeteve (ACC) nuk siguron autonomi té
ploté te mjetet rrugore, sistemi ofron vetém njé ndihmé pér shoferin dhe nuk e drejton veté
mjetin. Mund té themi se ky sistem (ACC) éshté njé gendér e grumbullit t¢ mjeteve ndihmése
elektronike gqé mund té formojné bazén pér mjetet me drejtime plotésisht autonome.

Megjithése, nuk jemi afér mjeteve rrugore me drejtim plotésisht autonom, éshté e
réndésishme té mos ngatérrojmé kété sistem ACC dhe teknologjité e tjera té lidhura pér drejtime

autonome té plota.

2. 10 Sistemi i rregullimit té ndrigimit té pérparmé

Industria e teknologjisé sé ndricimit té automobilave ka punuar pér té siguruar ndrigim
optimal té zonave té trafikut pér shumé vite. Nga njéra ané, rruga dhe rrethinat e saj duhet té
ndricohen sa mé shumé gé té jeté e mundur gé shoferi t¢ mund té njohé né ményré té sigurt
objektet né zonén e trafikut.

Detyra kryesore e sistemit té ndricimit, né kushtet e shikimit té reduktuar, éshté té
sigurojé dukshméri t€ mir€ t€ automjetit dhe t’i mundésojé automjetit té shihet miré nga
pjesémarrésit e tjeré né komunikacion.

Pér kété géllim né sistemin e ndrigimit té automjeteve jané té parapara lloje té& ndryshme
té dritave pér ndricim: dritat e pérparme (té gjata dhe té rrézuara); dritat e pérparme dhe té pasme
pér mjegull; dritat e pasme; dritat e pozicionit; katadiopterét; dritat né tabelén e pasme té
regjistrimit; dritat e parkimit.

Zgjidhja klasike ishte kalimi midis dritave té larta dhe atyre té uléta. Derisa rrezet e larta
sigurojné njé shpérndarje té drités té optimizuar pér ndrigimin e rrugés, rrezja e ulét éshté njé lloj
zgjidhjeje kompromisi pér té shmangur rrezatimin ose shkélgimin e tepért. Prandaj, kombinimi i
rrezeve té larta/ té uléta nuk pérfagéson zgjidhjen optimale mé té fundit kur éshté fjala pér

siguriné gjaté ngasjes né kushte té natés.
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Njé pérmirésim i thjeshté dhe i dukshém né kushtet e pafavorshme té motit do té ishte
pajisja e automjetit me dritat e vecanta ndihmése, té tilla si llambat e mjegullés, té cilat mund té
ndizen ose té shkycen nga shoferi sipas situatés né rruge.

Hapi i ardhshém do té ishte gé té mos zbatohen kéto funksione shtesé té ndrigimit si dritat
shtesé individuale ndihmése, por gé té integrohen ato né dritat kryesore ekzistuese té mijetit (fig.
43).

Figura 44. Dritat moderne me funksione té shumta

Ky éshté koncepti bazé i sistemeve té rregullimit t€ ndrigimit té pérparmé (Adaptive
Front Lighting System ose Active Headlights), sistem i cili rregullon ndri¢cimin e dritave té
pérparme kryesore té automjetit né pérshtatje me situatat e ndryshme gjaté lévizjes, né kushte té
ndryshme rrugore dhe atmosferike.

Prandaj, sistemi u zhvillua si njé sistem i ndrigimit dinamik gé lejon ndrigimin mé té miré
té mundshém té rrugés sipas shpejtésisé dhe kéndit té drejtimit.

Kéto sisteme tani jané té listuara si pajisje standarde né shumé automjete té tipit té larté,
por ato jané akoma té reja dhe mbeten té panjohura pér shumicén e shoferéve.

Sistemet (AFS) jané té dizajnuara pér té béré ngasje mé té sigurt gjaté natés, duke rritur
dukshmeériné rreth kthesave dhe kodrave. Gjaté kohés sé mbrémjes dhe té natés, ngasja né kthesa
dhe né rrugé té mprehta mund té jeté e rrezikshme edhe nése mjeti 1éviz me shpejtési té vogél,
pér shkak té dukshmérisé sé ulét. Prandaj, pengesat e mundshme dhe rreziget gé jané té dukshme

né kushte normale mund té véshtirésohen pér drejtuesin e mjetit.
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Kur mjeti hyn né njé kthesé né rrugé, dritat standarde vazhdojné té shkélgejné vetém drejt
pérpara, pa marré parasysh se né cfaré drejtimi léviz automjeti, duke ndricuar pjesét e rrugés qé
drejtuesi i mjetit nuk ka nevojé t’i shohé dhe duke 1éné rrugén para tij né errésiré (fig. 45).

Kur njé automjet me drita standarde kalon mbi njé kodér, rrezet e drités shkojné
pérkohésisht né drejtim té giellit mbi rrugé dhe kjo jo vetém qé e véshtiréson shikimin e rrugés
pér shoferin e atij automjeti, por edhe e bén té véshtiré pér shoferét e tjeré qé vijné né até drejtim,
pér dallim nga dritat pérshtatése gé vazhdimisht mbajné rrezet e dritave drejtpérdrejt né rrugé,
duke reaguar ndaj drejtimit, shpejtésisé dhe ngritjes sé mjetit dhe pérshtaten automatikisht pér té

ndriguar rrugén pérpara.

)

& / i
o {
brita( mé sistem pﬁ :

/' rregullimit té
ndrigjfnit

¥y /"'
/ Dritat standarde/

Figura 45. Dritat standarde dhe me sistem té pérshtatjes

Dritat pérshtatése jané njé shembull i teknologjisé sé asistencés sé shoferit. Ato jané té
dizajnuara pér té plotésuar nevojat e shoferit, duke ofruar ndihmé kur mjeti ka nevojé pér kété
sistem. Kéto sisteme nuk mund ta informojné shoferin pér objektet né rrugé, por ato mund té
béjné té mundur qé rreziget e mundshme té shihen mé shpejt ose mé lehté. Njé tipar i sigurisé qé
rrit fushén e vizionit né drejtimin e natés, ky sistem i lejon shoferit qé té shikojé né ményré té
drejtpérdrejté rreth qosheve ose larg né distancé.

Njé sistem i tillé pérbéhet nga disa nénkomponenté gé monitorohen dhe kontrollohen nga

njé njési elektronike kontrolluese (ECU). Sistemi pérdor sensoré gqé monitorojné shpejtésiné e
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rrotave, sensorét pér nivelizim té mjetit (lévizja pérgjaté boshtit vertikal té automjetit) dhe

sensorét e drejtimit té automjetit (kéndi né té cilin shoferi ka pozicionuar timonin).

Motori 1
nivelizimit

Sensori 1 drejtimit —

Sensorét e nivelizimit — ECY

Sensorét e shpejtésisé —

Motori rrotullues

Figura 46. Nénkomponentét elektroniké dhe njésia kontrolluese

Kéto té dhéna interpretohen nga ECU-ja, e cila mé pas dérgon udhézime pér motorét e
vegjél té bashkéngjitur né ¢do drité. Kéta motoré do té lévizin dritat né shkallén e specifikuar nga

njésia elektronike. Komponentét e kétij sistemi jané shfaqur né figurén 47:

Moduli bazé Sensori i drejtimit

Sensori i nivelizimit té automjetit ~ Motori i nivelizimit té dritave
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Motori rrotullues Sensori i shpejtésisé sé rrotave
Figura 47. Moduli, sensorét dhe motorét e sistemit

Ky sistem mund t’i kthejé dritat deri né 15 shkallé nga gendra, duke u dhéné atyre njé
gamé lévizjesh prej 30 shkallésh, duke rritur ndjeshém kéndin e dukshmérisé. Kur mjeti kthehet
djathas ose majtas, edhe dritat marrin kéndin e njéjté. Shumica e sistemeve té dritave té adaptimit
pérfshijné gjithashtu njé sistem té nivelizimit.

Njé sistem veténivelizues (self-levelling) pérfshin njé sensor té nivelit qé pércakton nése
mjeti &shté i pérkulur pérpara (kur ngasja béhet tatépjeté) ose prapa (kur lévizni pérpjeté). Dritat
pastaj lévizin lart ose poshté pér té korrigjuar pozicionimin e automjetit pérpara ose prapa.

Sensorét pércaktojné ndryshimin e nivelit t& automjetit, informojné procesorin dhe Ky i
fundit komandon vepruesit (mikromotorét), té cilét ndryshojné pozicionin né rrafshin vertikal té
feneréve kryesoré, duke béré korrigjimet e duhura té drejtimit té drités gé t’i mbajné dritat poshté
né rrugé, pa marré parasysh pozicionin e mjetit.

Sistemi veténivelizues tashmé éshté i nevojshém né mjetet e reja né Evropé dhe SHBA,
té pajisura me drita Bi-xenon. Dritat Bi-xenon jané aq té ndritshme, sagé shoferét e mjeteve té

tjera pérballé do té verboheshin nése ato nuk do té ishin té nivelizuara.

Figura 48. Dritat Bi Xenon
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Shumé sisteme me drité adaptive kané bi-xenon dritat. Duke I&shuar njé ngjyré paksa té
kaltér, kéto drita jané mé té ndritshme se dritat standarde dhe ofrojné njé pamje mé té garté dhe
mé té dallueshme té rrugés pérpara. Gjithashtu, gazi i jonizuar i pérdorur né dritat bi-xenon éshté
mé efikas né energji se llamba halogjene tipike, gjé gé i bén bi-xenon dritat té zgjatin mé shume.

Disa sisteme plotésohen nga dritat kéndore. Kéto sisteme automatike jané té dizajnuara
pér té rritur dukshmériné gjaté manovrave shumé té ngushta té ndérmarra né kushte té lehta né
shpejtési té vogla. Dritat kéndore ndricojné anét e automjetit kur drejtuesi i mjetit kalon kthesa té
formés sé preré (kthesé me qgafe, udhékryqe) ose gjaté parkimit dhe mund té ndrigcojé deri né 80

shkallé hapésiré nga ana e automijetit.

,‘
(HELLR
AN ——

Figura 49. Llamba e Opel Signum-it: 1 Moduli lévizés (Bi-Xenon), 2 Dritat kéndore, 3

Moduli i prodhimit té drités, 4 Njésia e kontrollit, 5 Regulatori i dritave xenon

Ekzistojné dritat kéndore statike dhe dinamike.

Dritat kéndore statike pérdorin llamba té posagcme ose reflektoré shtesé né fenerét
kryesoré gé futen né puné dhe e fokusojné dritén né drejtimin nga po béhet kthesa e mjetit (fig.
50).
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Figura 50. Dritat kéndore statike

Dritat kéndore dinamike, té dy fenerét kryesoré kthehen horizontalisht né drejtimin nga
po béhet kthesa e mjetit. Shpejtésia dhe kéndi i kthimit té mjetit pércaktohen nga sensorét dhe
analizohen nga procesori, i cili menjéheré komandon vepruesit dhe bén kthimin e dritave

kryesore né kéndin e duhur (fig. 51).

Figura 51. Dritat kéndore dinamike

Prodhuesit e automjeteve pérdorin sensoré, kamera ose njé kombinim té té dyjave, pér té
monitoruar pozicionin e mjetit dhe pér té ndryshuar funksionin e dritave né pérputhje me
rrethanat e rrugés, pa nevojén e ndérhyrjes sé shoferit.

Kamera pércakton pozicionin e burimit té drités pérballé automjetit né Iévizje dhe mé pas
procesori analizon llojin e kétij burimi. Nése ky ndricim (né kushte té errésirés) vjen nga
automjeti gé po afrohet pérballé, procesori komandon fikjen e dritave té gjata té mjetit pér té

pakésuar verbimin dhe pasi automjeti largohet i rikthen dritat e gjata si mé paré (fig. 52). Kjo gjé
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pakéson mundésité pér aksidente gjaté pérballjes sé dy mjeteve. Kamerat e ndricimit (té
vendosura né pjesén e sipérme té xhamit té pérparmé) pérdoren edhe pér té detektuar mjegullén
dhe tunelet dhe pér té pérshtatur ndricimin e feneréve kryesoreé sipas rastit.

Dritat e adaptueshme automatikisht shképuten kur njé mjet éshté i palévizshém ose léviz

né anén e kundért.

Figura 52. Funksionet automatike té dritave

Automjetet e pajisura me kéto sisteme, zakonisht Iévizin me drita té larta gjaté natés,
sidogofté, sistemi i ndez dritat me rreze té ulét kur mjeti éshté duke lévizur né zonat urbane té
ndricuara me shkélgim ose me shpejtési mé té vogél se 30 km/ h, ku nuk kérkohet rreze e larté,
gé nénkupton se ky sistem do té ndryshojé gjatésiné dhe gjerésiné e rrezes, né varési té faktit
nése mjeti éshté né njé qytet, né rrugét e vendit ose né njé autostradé.

Dritat me rreze té gjaté (High beam) jané projektuar pér té zvogéluar rrezikun e
aksidenteve duke siguruar njé fushé mé té miré té ndricuar.

Sistemet e dritave té pérshtatjes edhe mund té fiken. Mund t’i ndezim ose fikim sistemet
e adaptueshme té dritave nga brenda me njé kalim midis OFF dhe AUTO. Ekziston gjithashtu njé

drité tipike né pultin e automjetit pér t’i kujtuar shoferit nése sistemi éshté aktiv ose jo.
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Dritat pérshtatése jané té dobishme kur mjeti l1éviz né rrugét dredha-dredha gjaté natés,
gjaté muzgut ose né kushte té tjera t€ dukshmérisé sé ulét. Ato mund té trajtojné njé séré

situatash potencialisht té rrezikshme, duke pérfshiré:

- Njé kafshé né rrugé né kushte té dukshmérisé sé vogél;

- Njé mjet gé vjen nga ana e kundért drejt korsisé soné;

- Kur njé tjetér shofer ka ndalur mjetin e tij né anén e rrugés, né njé qoshe né té njéjtén
korsi me ne;

- Kur mjeti 18viz né njé rrugé té ngushté gjaté natés, duke kaluar njé kodér, por drejtuesi i
mjetit nuk mund té shohé nése njé automjet tjetér po vjen né drejtim té kundért.

Ké&to drita rritin aftésiné pér té paré se ¢faré éshté para mjetit, qofté rreth njé cepi ose mbi
njé kodér.

Kéto sisteme jané ende relativisht té reja dhe nuk jané mbledhur té dhéna té mjaftueshme
pér efektivitetin e tyre pér té inkurajuar standardizimin e tyre. Sistemi i pérparuar i dritave u
prezantua pér heré té paré né tregun e Amerikés sé Veriut né vitin 2003. Q& atéherg, ai éshté
ofruar mé shpesh si njé tipar opsional né markat luksoze, edhe pse disa prodhues ofrojné kéto
sisteme si njé tipar standard né mjetet e tyre.

Ndryshe nga fenerét standardé, fenerét pérshtatés jané projektuar pér té ndricuar mé
drejtpérsédrejti né rrugé, duke zvogéluar késhtu gjasat qé shoferét té verbohen pérkohésisht nga
dritat e té tjeréve. Sistemi nuk éshté i dizajnuar né até ményré, pér t’i njoftuar drejtuesit e
mjeteve pér pengesat ose rreziget e mundshme né rrugé.

Ashtu si shumé teknologji té tjera té sigurisé, realizimi i pérfitimeve té mundshme nga
kéto sisteme varet shumé nga fakti nése shoferét i kuptojné kufijté e dizajnit dhe funksionet e
synuara té teknologjisé. Ndérkohé gé fenerét adaptivé mund té rritin ndjeshém gamén e
dukshmeérisé sé njé shoferi, por kjo sferé ende ka kufizime.

Ka ende shumé kthesa né rrugé gé tejkalojné 15 shkallé, madje edhe né autostrada, késhtu
gé drejtuesi i mjetit do té duhet té ngadalésojé mjetin mé tej né ményré qé té ruajé njé pamje té
ndriguar té rrugés.

Nxitimi i njé mjeti té pajisur me kéto sisteme nuk e bén até té sigurt rreth kthesave té
médha, késhtu gé kérkohet gjithmoné nga shoferi té respektojé limitet e shpejtésisé dhe té

reduktojé shpejtésiné. K&to sisteme mund té funksionojné né ményré té pérkryer dhe té ndrigojné
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njé pengesé né rrugé gé drejtuesi i mjetit nuk do ta kishte paré ndryshe, megjithaté ai duhet té
jeté né gjendje té reagojé né ményré té pérshtatshme dhe né kohé.

Nése koha e reagimit éshté vonuar pér ndonjé arsye (psh. lodhje, shpérgendrim, shpejtési
té tepruar, mospérfillje ose dehje), atéheré ekziston njé rrezik shumé real afér rrugés.

Megjithaté sistemi ka kufizimet e tij dhe asnjé sistem sigurie ose kombinim i sistemeve té
tilla nuk mund té parandalojé té gjitha aksidentet né rrugé.

Pér mé tepér, zhvilluesit e teknologjisé sé sigurisé jané gjithmoné duke u pérmirésuar né
kété sferé té lévizjes, késhtu gé sistemet e pérshtatjes sé dritave mund té jené té disponueshme

sot ose né té ardhmen e afért e gé mund té ndricojné njé pjesé edhe mé té gjeré té rrugés.
2. 11 Sistemi i airbag-ut

Pérdorimi i jastékéve me ajér né automjete ka origjinén qysh nga viti 1951. Aplikimet pér
patenté u paragitén nga gjermani Walter Linderer-i dhe amerikani John Hedrik-u né fillim té vitit
1951. Né vitin 1971, kompania Ford e ndértoi njé floté eksperimentale té ajrit. General Motors
kané testuar jastékét me ajér (airbag) né modelin 1973 Chevrolet, automjet gé éshté shitur vetém
pér pérdorim té geverisé.

Oldsmobile Toronado 1973, ishte automjeti i paré me njé airbag pasagjerésh té destinuar
pér shitje né publik, prodhuar nga Oldsmobile, divizioni i General Motors.

Deri né vitin 1988, Chrysler u bé kompania e paré gé u ofronte kété sistem té sigurisé si
pajisje standarde dhe ato tani jané té detyrueshme né té gjitha mjetet gé nga viti 1998.

Miratimi i gjeré tregtar i airbag-ve ndodhi né shumé tregje né fund té viteve 1980 dhe né
fillim té viteve 1990, me njé airbag shoferi dhe njé airbag pasagjerésh, kurse sot shumé
automjete moderne pérfshijné gjashté ose mé shumé njési.

Airbag-ét jané pajisje mbrojtése pasive té detyrueshme né té gjitha automjetet. Qéllimi i
airbag-ut, i cili “shpérthen” kur mjeti pérplaset €shté q€ té shérbejé si “jast€k™ duke shmangur
késhtu goditjen e kokés dhe trupit té udhétarit me objektet e forta té automijetit.

Airbag-ét jané njé lloj i sigurisé sé automjetit si rripat e sigurimit. Ata jané jastéké té
fryré me gaz, té ndértuar né timon, pult, deré, cati ose vende té tjera té automjetit gé pérdorin njé
sensor pér té shkaktuar njé zgjerim té shpejté té jastékut, pér t’u mbrojtur nga ndikimi i njé

aksidenti.
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Sensorét zakonisht gjenden né pjesén e pérparme té automjetit, pér té& zbuluar njé ndikim
ballor dhe, né shtyllat anésore, pér té zbuluar njé ndikim anésor. Né modelet e reja, sensorét jané
té vendosur edhe né pjesén e prapme té mjetit, pér té zbuluar goditjet nga pas.

Airbag-ét zakonisht jané té ndértuar prej njé cope najloni dhe jané té “fshehur” né vende

té ndryshme pérballé ose anash udhétaréve, pérfshiré dhe timonin (fig. 53, 54).

Figura 54. Airbag-ét né anén e pasagjerit

Shkalla e shpérthimit té airbag-ut pércaktohet nga njésia e kontrollit (ECU) té Airbag-ut
dhe varet nga forca e pérplasjes (fig. 55). Né rastin e njé pérplasjeje, sensori i pérplasjes
(akselerometri) dérgon njé sinjal te njésia e kontrollit, e cila vé né veprim pajisjen fryrése té
jastékut dhe menjéheré clirohet azot. Ky azot clirohet nga ndezja e pérzierjes sé nitratit té
natriumit (NaNO3) dhe nitratit té kaliumit (KNO3).
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Nijesia e kontrollit Paisja fryrése

Njesia e kontrollit Paisja fryrése ECD)
(ECU) J 'L \
A4l | - [ |
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X /
Sensori i pérplasjes Sensori i pérplasjes

Gaz azoti

Figura 55. Procesi i hapjes sé airbag-ut

Koha gé kalon nga momenti i pérplasjes deri te fryrja e ploté e airbag-ut éshté rreth 0.05
sekonda. Shpejtésia e fryrjes sé veté airbag-ut éshté rreth 320 km/ oré dhe né disa raste mund té
shkaktojé démtimin e veté udhétaréve. Kjo ka béré gé té krijohen sisteme té posagme airbag-ésh
gé pérmbajné disa fryrés me presione té uléta ose té larta. Kéto sisteme e rregullojné presionin e
duhur té airbag-ut né varési té faktoréve té tillé si pozicioni i ndenjéses, pérmasat e udhétarit,
pérdorimi i rripit té sigurisé dhe ashpérsia e pérplasjes.

MEé poshté éshté njé shembull se si mund té duket moduli SRS, pajisja fryrése dhe sensori

i pérplasjes:

-

-

()

Figura 56. Disa nga elementet pérbérése té sistemit

Shumica e sistemeve pérdorin njé sensor peshe pér té pércaktuar nése né ndenjése nuk
éshté ulur ndonjé person dhe né kété rast airbag-u caktivizohet. Sensori gjithashtu mund té béjé
dallimin midis njé fémije dhe njé té rrituri né ndenjése duke béré pérshtatjet e duhura né forcén e
fryrjes sé airbag-ut.
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Ka automjete gé pérdorin airbag-é té posacém pér té mbrojtur kémbésorin, i cili mund té
goditet nga automjeti. Njé sensor i posa¢cém sapo “ndien” goditjen e kémbésorit me pjesén e
pérparme té mjetit, komandon hapjen e pjesés sé pasme té mbulesés sé motorit dhe shpérthimin e
njé airbag-u né zonén e fshiréseve té xhamit té pérparmé. Ky airbag mbron udhétarin nga
pérplasja e ashpér me pjesét e forta té automjetit (fig. 57).

Né disa automjete ka edhe sisteme airbag-ésh anésoré, té cilét mbrojné udhétarét nga

démtimet qé vijné nga pérplasjet anésore

Figura 57. Jastékét mbrojtés té jashtém

Sistemet e avancuara pércaktojné se me cfaré niveli té fugisé éshté goditur mjeti dhe,
automatikisht jastéku i pérparmé i shoferit do té fryhet dhe ai pasmé i pasagjerit. Niveli i duhur i
fugisé bazohet né inputet e sensoréve gé mund té zbulojné né ményré tipike. Automjetet

moderne mund té pérmbajné module té€ shumta né konfigurime té ndryshme:

- Moduli i jastékut té shoferit dhe té pasagjeréve - gjaté njé pérplasjeje, jastéku i shoferit
vjen nga timoni, ndérsa ai i pasagjerit éshté i vendosur né pultin e automjetit, né anén e
pasagjerit. Shumé mjete té reja kané njé sensor peshe pér vendin e pasagjerit (té
pérparmé) gé do té parandalojé hapjen e jastékut, nése njé fémijé i vogél éshté ulur né até
ulése. Pér automjetet mé té vjetra pa njé sensor peshe, forca e hapjes sé jastékut mund té
shkaktojé démtime te fémijét e vegjél. Si rezultat, sugjerohet gé fémijét nén 13 vje¢ duhet
té hipin né ulésen e pasme.

- Moduli i jastékéve né pjesét anésore (Curtain airbag) - ky airbag éshté mé i réndésishém,
pasi ai vendoset nga tavani i automjetit pér té mbrojtur kokén e shoferit. Zakonisht,
airbags-at perde mbulojné uléset e pérparme dhe té pasme, edhe pse ato gjithashtu mund

té mbrojné udhétarét e rreshtit té treté né disa mjete mé té médha.
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Moduli i jastékéve anésoré (Torso airbags) - zakonisht gjenden né pjesén anésore té
uléseve. Si¢ sugjeron emri i tyre, ata vendosen pér té reduktuar Iéndimet e barkut dhe té
disa pjeséve té eshtrave né pjesén anésore té trupit. Shumica e mjeteve kané té instaluara
kéto vetém né uléset e para, megjithése disa modele luksoze i ofrojné ato né pjesén e
prapme.

Moduli i jastékéve gendroré dhe té pasmé (Center and rear airbag) - té cilét mund té
pengojné gé pasagjerét né anén e pasme té pérplasen me njéri-tjetrin, si dhe nga dritarja e
pasme gjaté njé pérplasjeje nga prapa.

Moduli te mbéshtetéset e gjurit te shoferi dhe pasagjeri (Knee Airbags) - kéta jastéké
mund té parandalojné démtime serioze. Ata jané té vendosur nén njé pult té automjetit,
duke ndaluar personat né karriget e para gé té mos godasin sipérfagen e mjetit me gjunjét
e tyre. Kjo mund té parandalojé shkatérrimin e gjurit, gjé gé éshté njé démtim i
zakonshém né goditjet ballore me shpejtési té larté.

Moduli i jastékéve né rripat e sigurisé (Seatbelt airbags) - né dispozicion vetém né disa
mjete dhe modele té caktuara, jastékét e rripit té sigurimit mund té zvogélojné rrezikun e
Iéndimeve trupore gjaté njé pérplasjeje mes dy mjeteve.

B Njésia e kontrollit (SRS)

Airbag né pjesét anésore (pjesa e xhamave)

Airbag nga ana e pasagjerit Airbag nga ana e shoferit

Airbag anésor
Airbag tek gjuri (ana e shoferit)

Figura 58. Disa nga airbagét kryesoré dhe vendndodhja e tyre né automjet

2. 12 Sistemi i pasqyrés veterrésuese
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Eshté njé pasqyré e pasme gé vjen me njé teknologji té vogél ekstra, me idené qé
drejtuesi i mjetit nuk do té verbohet nga dritat e automjeteve té tjera gé ndricojné né pasqyré nga
prapa. Kjo pasqyré ofron siguri mé té madhe gjaté ngasjes natén, pasi ndalon dritat nga trafiku qé
udhétojné prapa. Ajo pérbéhet nga njé element pasqyré dhe njé sistem elektronik gé zbulon
dritén nga pérpara dhe prapa me ané té sensoréve té fotos. Nése sasia e drités nga prapa éshté mé
e madhe se ajo e pérparme, pasqyra fillon té errésohet, pér t€ ndihmuar né mbajtjen e vizionit té
rrugés pa pengesa. Sipérfagja e pasqyrés pérmban njé shtresé elektrolitésh té pérbéré nga
kristale, t¢ ngjashme me ekranin LCD té njé telefoni celular. Kur aplikohet njé tension, kristalet
mund té riorganizohen né njé kénd té caktuar pér té pasqyruar mé shumé ose mé pak drité. Fugia

¢ tensionit pércakton deri né ¢’masé pasgyrohet errésira.

Figura 59. Pasqyra dhe sistemi elektronik i integruar

Pasqyra veterrésuese do té fillojé automatikisht kur té jeté e nevojshme. Drejtuesi i mjetit
nuk do té duhet ta rregullojé até me doré.

Disa nga pérfitimet e njé pasqyre té tillé pérfshijné:

e aftésia pér té mbajtur duart né timon;

e aftésia pér té géndruar i/ e pérgendruar né rrugén pérpara, pa pasur nevojé té
skandalizojmé ose pérshtatim fushén e shikimit pér té shmangur dritat e ndritshme
prapa nesh dhe,

o aftésia pér té paré se ¢faré éshté pas nesh pa u verbuar nga dritat e ndritshme.

Te pasqyra kemi dy sensoré té dritave. Sensori prapa do té perceptojé dritén e ambientit
dhe sensori i pérparmé do té perceptojé dritén nga ana e pasme e automjetit.
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Sensori prapa

Sensori pérpara ;
et pasqyrés

pasqyrés

Figura 60. Sensorét e vendosur né dy anét e pasqyrés

2. 13 Sistemi pér shmangien e “zonés s¢€ errét”

Shikueshméria e shoferit éshté distanca maksimale, né té cilén shoferi i njé automjeti
mund té shohé dhe té identifikojé objekte té shquara rreth automjetit.

Njé zoné e errét né njé automjet éshté njé zoné rreth automjetit gé nuk mund té vérehet
drejtpérdrejt nga shoferi né rrethana ekzistuese. Zonat e erréta (Blind spot system) béjné té
pamundur pér té paré nése automjeti tjetér gjendet né krah afér tij dhe i véshtiréson shoferit
ndryshimin e korsisé gjaté tejkalimeve né situata té ndryshme. Ekzistojné dy pika ose zona té
erréta né automjet, njé né té dyja anét e mjetit gé shtrihet péraférsisht nga pjesa e pasme e
automijetit (fig. 61).

Zona e errét

Pamja pérpara

’j:]BD Pamja nga pasqyra kryesore
= g
P

Pamja nga pasqyrat anésore

Zona e errét

Figura 61. Pamja nga kéndet e ndryshme dhe zonat e erréta
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Kéto zona zakonisht gjenden né:

e Drejtpérdrejt pérpara automjetit - kjo zoné éshté vecanérisht e madhe né automjete me
pjesé té pérparme té larté dhe té gjaté;

e Drejtpérdrejt prapa automjetit - disa lloje té automjeteve, sidomos ato sportive nuk
lejojné njé pamje té pasme. Nése béhet kjo, pasqyrat nuk jané né gjendje té tregojné
zonén drejtpérsédrejti prapa dhe afér mjetit dhe,

e Drejtpérdrejt né pjesét anésore té automjetit - kjo zoné fillon né njé formé trekéndéshe,
duke filluar nga ajo ku pasqgyra e krahut ndalon ofrimin e njé pamjeje né kété zoné dhe

vazhdon pérpara ku fillon vizioni periferik i njé shoferi (fig. 61).
Rreziget gé mund té lidhen me kéto zona té erréta jané té shumta, si:

- Shoferi do té jeté né rrezik kur nuk éshté né dijeni pér praniné e objekteve té tjera afér tij,
kur e l8viz automjetin;

- Véshtiréson ndryshimin e korsisé dhe tejkalimet né situata té ndryshme dhe,

- Secili automjet mund té gjendet né zonat e erréta te mjeti tjetér, gjé qé shkakton pasiguri

né lévizje dhe duhet njé koncentrim i shtuar nga secili drejtues i automjetit.

Rregullimi i duhur i pasgyrave dhe pérdorimi i zgjidhjeve té tjera teknike mund té
eliminojné ose té lehtésojné zonat e erréta né automjete, por pasqyrat zakonisht 1éné zona té
médha té erréta (t& vdekura) né té dyja anét e njé automjeti.

Sistemet moderne té zbulimit té zonave té erréta pérdorin njé shuméllojshméri té
sensoréve dhe té kamerave pér té siguruar njé shofer me informacion rreth objekteve gé jané
jashté diapazonit té tij té vizionit. Kamerat mund té sigurojné shikime nga té dyja anét e mjetit qé
lejojné njé shofer té verifikojé se zona e tij e errét éshté e pastér dhe kamerat e pasme mund té
jené té dobishme kur mbéshteten ose parkojné mjetin paralelisht.

Sisteme té tjera pérdorin sensoré pér té zbuluar praniné e objekteve si automjete dhe
njeréz dhe se informacioni mund t’i paraqitet shoferit né disa ményra. Disa sisteme té zbulimit té
zonave té erréta jané né gjendje té tregojné dallimin midis njé objekti t&€ madh si njé automjet dhe
njé objekti mé té vogél si njé person dhe ato thjesht do té paralajmérojné shoferin se ka njé mjet

ose kémbésoré né njérén nga zonat e tij té erréta. Disa sisteme gjithashtu do té shfagin njé
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paralajmérim té thjeshté né cep té pasqyrés anésore ose té pasme, nése ka njé automjet né ato

\

Zona.

Figura 62. Paralajmérimi i sistemit

Kéto sisteme monitoruese mund t’i grupojmé né dy kategori t€ ndryshme: active, té cilat
pérdorin radar dhe kamera té instaluara né pasqyrat e automjetit dhe ato pasive, té cilat pérdorin
njé pasqyré rrethore té vecanté né cep té pasqyrés aktuale té jashtme gé mund té shihet zona ku
pasqyrat normale nuk munden (fig. 63).

Aktive Pasive

Figura 63. Pasqyrat e jashtme me kameré dhe pasqyreé rrethore
2. 14 Sistemi i kontrollit té zbritjes nga kodra

Kontrolli i zbritjes sé kodrés (Hill Descent Control - HDC) éshté njé tipar i sigurisé sé
automjeteve qé éshté projektuar pér té lehtésuar udhétimin e sigurt poshté rrugéve té pjerréta.
Ky tipar &shté menduar kryesisht pér pérdorim né terren té ashpér, por mund té pérdoret

sa heré gé shoferi déshiron té zbresé ngadalé poshté njé kodre té pjerrét.
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Ndryshe nga sistemi “Cruise Control”, i cili zakonisht funksionon vetém mbi njé
shpejtési té caktuar, sistemet e kontrollit té zbritjes sé kodrés zakonisht dizajnohen né ményré gé
ato té mund té aktivizohen vetém nése automjeti éshté duke lévizur ngadalé (mé pak se 25 ose 30
km/ h). Ky system ndihmon drejtuesin e automjetit t& mbajé até né njé shpejtési té sigurt té
paracaktuar gjaté zbritjes nga kodra.

Specifikat ndryshojné nga prodhuesi i automjeteve, por né pérgjithési éshté njé teknologji
me shpejtési té ulét. Ashtu si shumé karakteristika té tjera té sigurisé sé automjeteve dhe sisteme
té avancuara té asistencés sé shoferit, kontrolli i daljes né kodér automatizon njé detyré gé njé
shofer normalisht duhet té béjé manualisht.

Né kété rast, kjo detyré kontrollon shpejtésiné e njé automjeti né njé shpat poshté pa
humbur shpejtésing. Shoferét né ményré tipike e kryejné até duke shtypur frenat, e cila éshté
gjithashtu e njéjta metodé bazé e pérdorur nga sistemet e kontrollit té zbritjes sé kodrés.

Ky sistem ndérlidhet me sistemin ABS dhe i shtie né funksion frenat pa ndonjé ndérhyrje
nga shoferi. Cdo rroté mund té kontrollohet né ményré té pavarur, e cila lejon sistemin e
kontrollit té zbritjes sé kodrés té mbajé térhegje duke mbyllur ose Iéshuar rrota individuale sipas
nevojés. Pra, ky funksion funksionon me sistemet ekzistuese té frenimit té automjetit pér ta
bllokuar shoferin gé té mos kalojé njé shpejtési té caktuar gjaté udhétimit né terren té pasigurt.

Nése automjeti fillon té pérshpejtojé, duke kaluar njé shpejtési té sigurt drejt greminés,
kjo vecori do té zbatojé mé tej frenat, duke lejuar shoferin e automjetit t€ pérgendrohet mé

shumé né skanimin e rrugés pér rreziget e mundshme (fig. 64).

| Descent Contro
Sistemi HDC jo aktiv,
shoferi kontrollon shpejtésin

'@ Sistemi HDC aktiv,
& automatikisht
Kkontrollon shpejtésin
dhe e mban konstante

Figura 64. Hill Descent Control - HDC
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Sistemi duhet té aktivizohet pérmes njé butoni, i cili zakonisht gjendet diku né pultin e
automjetit ose disa versione mund té aktivizohen nga ekrani shuméfunksional i mjetit. Kur
drejtuesi i mjetit e aktivizon HDC-né, do té ndizet shenja e cila tregon gé nga ai moment sistemi
éshté aktiv (fig. 65).

Figura 65. Treguesi vizual dhe butoni i aktivizimit

2. 15 Sistemi i shikimit gjaté natés

Ky sistem shérben pér té siguruar njé paragitje vizuale té rrugés né errésiré, me géllim
identifikimin e njerézve, té pengesave ose té objekteve té tjera para se ato té béhen té dukshme
né rrezen e drités sé dritave normale.

Sistemet e shikimit té natés (Night vision) i lejojné shoferét té shohin gjéra gé ndryshe do
té ishin té véshtira ose t€ pamundura pér t’i shikuar gjaté natés. Ky term i referohet njé numri té
teknologjive té lidhura ngushté mes vete gé¢ mund té ndihmojné né rritjen e ndérgjegjésimit né
situata kur kushtet e véshtirésojné véshtrimin e rrugés.

Kéto sisteme né thelb zgjerojné perceptimin e shoferit pértej kufirit té kufizuar té dritave
népérmjet pérdorimit té kamerave termografike, dritave infra té kuge, ekraneve transparente dhe
teknologjive té tjera. Sistemet e tilla mund té alarmojné shoferét pér praniné e rrezigeve té
mundshme para se ato té bé&hen té dukshme, duke ndihmuar né parandalimin e aksidenteve.

Ekziston njé numér implementimesh té ndryshme, té cilat mund té ndahen né kategori
aktive dhe pasive. Sistemet pasive pérdorin kamera termografike gé jané né gjendje té mbledhin
nxehtésiné gé rrezaton nga objektet, kafshét dhe njerézit dhe, sistemet aktive, té cilat pérdorin

burime té drités infra té kuqe pér té ndriguar errésirén.
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Té dyja sistemet aktive dhe pasive mbéshteten né spektrin e drités infra té kuge gé nuk
mund ta shohim me sy té liré.

Sistemet pasive té shikimit t& natés — kéto sisteme mbéshteten né kamera termografike
pér té zbuluar rrezatimin termik. Megé kamerat termografike né thelb shohin ngrohjen, éshté e
lehté qé ato té béjné dallimin midis njé objekti té ngrohté (si njé person) dhe njé sendi mé té
freskét (si njé rrugé).

Té dhénat nga kamerat termike té pérdorura né sistemet pasive pérpunohen né ményré
tipike né njé imazh té zi dhe té bardhé gé i jep shoferit njé pamje té zgjeruar té rrugés pérpara
(fig. 66).

| —————

Figura 66. Imazhi vizual dhe kamera e sistemit

Pér shkak té mbéshtetjes né emetimet e nxehtésisé, sistemet pasive kané tendencé té
punojné shumé miré me njerézit, kafshét dhe automjetet e tjera, pasi gé té gjitha léshojné shumé
rrezatim termik.

Pengesé e sistemeve pasive éshté se ato kané véshtirési né marrjen e objekteve té pajeté
gé jané rreth me té njéjtén temperaturé si mjedisi rrethues. Gama e vizionit pasiv té natés ka
tendencé té jeté dukshém mé e larté, sesa niveli i vizionit aktiv té natés qé éshté pér shkak té
fuqisé sé kufizuar té burimeve té drités té pérdorura nga sistemet e fundit.

Megjithaté, cilésia e imazhit e prodhuar nga kamerat termografike ka tendencé té jeté e
dobét kur krahasohet me sistemet aktive dhe ato nuk punojné edhe né mot té ngrohté pasi njé
rritje né temperaturén e ambientit natyrisht do té shkaktojé objekte té ftohta normalisht, si
sipérfaget e rrugéve gé gjaté dités ngrohen dhe pastaj rrezatojné ngrohjen pasi dielli té largohet.

Sistemet aktive té shikimit té natés - kéto sisteme jané mé komplekse, sesa sistemet
pasive, sepse pérdorin burime té drités infrakuge. Megenése brezi i drités infra té kuge bie jashté

spektrit té dukshém, drita e emetuar nga llambat infra té kuge nuk éshté e dukshme pér syrin e

63



njeriut, késhtu gé nuk shgetéson ose verbon shoferét e automjeteve té tjera, ashtu si dritat
normale me rreze té larté gé mund té béjné.

Kjo lejon qgé dritat infra té kuge té ndricojné objekte gé jané dukshém mé larg, sesa dritat
normale gé arrijné té ndrigcojné (fig. 67) dhe shfag imazhet né njé ekran LCD me rezolucion té
larté qé gjendet né panelin instrumental (pultin) e automjetit qé ndryshe quhet Dashboard (njé
panel kontrolli i vendosur drejtpérsédrejti pérpara njé shoferi gé shfaq instrumentet dhe

kontrollet pér operimin e automjetit) (fig. 66).

Rrezja e dritave infra
té kuge

, Rrezja e dritave té

4 Vjata ¥/
A3 Rrezja e dritave 4J  ‘|

té uléta - v
{ n, #

T

Figura 67. Rrezja e drités infrakuge

Zonat gé ndricohen me drité infrakuge dhe regjistrohen nga njé video kameré mund té
shfagen edhe pérmes ekranit né sistemin e navigimit ose né ekranin e informacionit, i cili ekran
gjendet mé larg nga fusha e vizionit té shoferit ose pérmes ekraneve transparente gé paragesin té
dhéna pa kérkuar qé shoferét té largohen nga kéndvéshtrimet e tyre té zakonshme (Heads-up
Display - HUD).
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Figura 68. Ekranet transparente

Megenése drita infra e kuge nuk éshté e dukshme pér syrin e njeriut, sistemet aktive té
shikimit té natés pérdorin kamera speciale pér té transmetuar té dhénat shtesé vizuale. Disa
sisteme pérdorin dritat infra té kuge té pulsuara dhe njé kameré té sinkronizuar gé mundéson
shkallé té gjata (250 m) dhe performancé té larté né shi dhe bore dhe té tjeré pérdorin njé burim
konstant té drités. Kéto sisteme nuk punojné miré né kushtet e pafavorshme té motit, si bora e
madhe dhe breshri, té cilat mund té bllokojné pjesérisht burimin e drités infrakuge.

Megjithaté, ato zakonisht ofrojné njé imazh té larté kontrast té automjeteve, té kafshéve
gé veprojné né tri ményra: zgjerimin e imazhit, imazhin termik dhe ndricimin aktiv. Sistemet e
para té shikimit gjaté natés u prezantuan nga GM (General Motors - korporaté shumékombéshe
amerikane gé harton, prodhon, tregton dhe shpérndan automjetet dhe pjesét e tyre), por njé
numér i prodhuesve té tjeré té automjeteve tani kané versionet e tyre té teknologjisé. Teknologjia
éshté pajisje tipike opsionale né automjete dhe mund té keté kosto té larté.

Megenése ky sistem nuk éshté gjerésisht i disponueshém nuk ka té dhéna pérfundimtare
pér té théné pérfundimisht nése sistemet e shikimit t€ natés né fakt ndihmojné drejtuesit e
mjeteve. Njé studim i kryer nga Administrata Kombétare e Sigurisé sé Transportit t& Autostradés
(National Highway Transportation Safety Administration) zbuloi se disa shoferé jané té gatshém
té ngasin automjetin mé shpejt gjaté natés me ndihmén e kétyre sistemeve, gjé e cila mund té

¢ojé né mé shumé aksidente gjaté natés.
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Megjithaté, teknologjité si dritat adaptive kané ndihmuar né reduktimin e aksidenteve té
natés dhe éshté e mundur qé njé adaptim mé i gjeré i shikimit t€ natés mund té keté efekte té
ngjashme. Sistemet e shikimit té natés mund té zbulojné objekte gé jané mé shumé se 500 metra
larg, kurse dritat normale tipike ndrigojné vetém objekte gé jané rreth 180 metra larg. Distanca e
ndalimit t& njé mjeti mund té jeté lehtésisht mé e gjaté se 180 metra dhe éshté e qgarté se
pérdorimi i duhur i njé sistemi té shikimit té natés mund té ndihmojé njé shofer pér té€ shmangur

goditjet e caktuara.

2. 16 Sistemi i navigimit GPS

Sistemi global i pozicionimit (GPS) fillimisht u zhvillua gjaté viteve 1970, por nuk u bé
plotésisht funksional deri né vitin 1994. Pak kohé pasi sistemi u bé i disponueshém, njé numér
prodhuesish té automjeteve shfrytézuan kété teknologji.

Sistemet e para té navigimit té prodhuesve té pajisjeve origjinale (Original Equipment
Manufacturer - OEM) ishin relativisht primitive sipas standardeve moderne, por teknologjia
pérparoi shumé shpejt. Kur njé sinjal GPS mé i sakté ishte véné né dispozicion né fillim té viteve

2000, sistemet e navigimit t&¢ OEM-it u béné gati kudo brenda natés.

‘ Satelitét

N . ¢
GSM/GPRS  ¥\H{1  Gs\M/GPRS
e ‘

Ofruesi lokal 1 shérbimeve

mobile
//' 4
a\ s Serverét

Kompijuter, laptop apo telefon i mencur Intemneti

Si funksionon GPS né kohé reale

Figura 69. Skema GPS né kohé reale

Sistemet e navigimit GPS (Global Positioning System) né ményré efektive zévendésojné
harta t¢ médha. Sistemi Global i Pozicionimit (GPS) éshté njé mrekulli teknike e béré nga njé

grup satelitésh né orbitén e Tokeés, duke transmetuar sinjale té sakta, duke lejuar marrés GPS pér
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té llogaritur dhe shfaqur vendndodhjen e sakté, shpejtésiné dhe informacionin e kohés te
pérdoruesi.

GPS éshté né pronési té Shteteve té Bashkuara té Amerikés. Sistemi GPS pérdor rrjetin
global té sistemit satelitor (Global Navigation Satellite System - GNSS), ky rrjet pérfshin njé séré
satelitésh qé pérdorin sinjale mikrovale gé transmetohen né pajisjet GPS, pér té dhéné
informacion mbi vendndodhjen, shpejtésing, kohén dhe drejtimin e automjetit pérmes njé SIM
karte (rrjetat e telefonisé mobile GPRS — General Packet Radio Service), interneti ose WiFi,
varésisht nga ofruesi i shérbimit. GPS pérbéhet nga tri segmentet e méposhtme:

Segmenti hapésinor (satelitét GPS) - njé numeér i satelitéve GPS jané vendosur né gjashté
orbitat rreth tokés né lartési prej rreth 20.000 km (katér satelité GPS pér njé orbité) dhe lévizin
népér toké né intervale 12 oréshe.

Segmenti i kontrollit (stacionet e kontrollit tokésor) - stacionet e kontrollit tokésor luajné
role t& monitorimit, té kontrollit dhe té ruajtjes sé orbités satelitore pér té siguruar gé devijimi i
satelitéve nga orbita si dhe koha e GPS-it jané brenda nivelit té tolerancés.

Segmenti i pérdoruesit (i marrésit GPS) - té gjithé pérdoruesit aktivé, duke filluar nga

automjetet, aeroplanét, anijet etj.

Segmenti hapésinor (satelitét GPS)

Segmenti i kontrollit Segmenti i pérdoruesit

Figura 70. Segmentet e sistemit GPS

Duke kapur sinjalet nga satelitét, marrésit GPS jané né gjendje té pérdorin parimin
matematik té trilaterimit, pér té llogaritur distancat ndérmjet marrésit dhe disa satelitéve dhe
pércakton pozicionin e njé pérdoruesi né Toké.
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Me shtimin e fugisé informatike dhe té té dhénave té ruajtura si harta e rrugéve, pikat e
interesit, informacionet topografike dhe shumé mé tepér, marrésit GPS jané né gjendje té
konvertojné vendndodhjen, shpejtésiné dhe informacionin e kohés né njé format té pérdorshém
té ekranit, i cili 8shté i integruar né automjet nga prodhuesi i mjetit ose edhe mund té instalohet

veté nga drejtuesi i mjetit (fig. 71).

Figura 71. Ekranet e integruara ose té montuara né automjetet e reja

Kéto pajisje shpesh jané té afta té ofrojné udhézime vokale, gjé qé kursen shoferin nga
fakti gé duhet té shikojé né ekran. Disa sisteme té navigimit GPS gjithashtu sigurojné té dhéna té
trafikut té drejtpérdrejté, té cilat shoferét mé paré duheshin t’i merrnin duke dégjuar stacionet e
radios. Pérvec pajisjes sé navigimit né pult té€ automjetit, vendndodhja e mjetit mund té shfaget
edhe pérmes telefonit té mencur, té cilin e menaxhon drejtuesi i mjetit.

Aftésité e GPS-it, jané:

» GPS-i punon me saktési né té gjitha kushtet e motit, rreth orés dhe globit;

> Nuk ka tarifé abonimi pér té pérdorur keto sinjale dhe,

» Marrésit GPS jané té sakté brenda 15 metrave dhe modelet mé té reja gé pérdorin
sinjalet e sistemit té shtrirjes sé gjeré té zonés (Wide Area Augmentation System -

WAAS) jané té sakta brenda tri metrave.

GPS-i pérveg gé siguron pikén e ndezur né harté gé tregon mbi vendndodhjen,

shpejtésing, kohén dhe drejtimin e automjetit, mund té béjé edhe mé shumé, psh.:

» Njoftimi automatik i aksidentit - né njé aksident, nése automjeti éshté i pajisur me
telematiké (telematika bashkon teknologjité moderne informative dhe bén bartjen né
largési té té dhénave té dobishme), mjeti automatikisht e raporton vendndodhjen e tij
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né gendrén e thirrjeve telematike, e cila pastaj e lajméron pikén mé té afért té
pérgjigjes sé sigurisé publike (Public Safety Answering Point — PSAP) ose numrin
911.

> Ndricimi i pérparmé - dritat kéndore ndrigojné anét e automjetit kur drejtuesi i mjetit
kalon kthesa, ku kéndi i kthimit té mjetit pércaktohet nga sensorét. Me sistemin GPS,
kthimi i dritave fillon kthimin né momentin gé automijeti fillon té kthehet né kthesa,
duke pérdorur sinjalin GPS, dmth. automjeti pérdor t&€ dhénat ¢ hartés GPS pér t'u
treguar dritave se kur ato duhen té rrotullohen. Ky éshté njé projekt pilot i menduar
nga kompania Ford, ku teknologjia do té jeté né dispozicion pér automjetet né njé
kohé té afért.

» Shérbimet e ndryshme - pérmes késaj teknologjie, drejtuesit e mjetit mund té marrin
informacione pér restorantet, hotelet, pompat pér derivate, garazhat pér servisim té
automjetit, té cilat gjenden né hartat e GPS-it afér automjetit gé éshté né lévizje,
informohen rreth vonesave té trafikut e shumé shérbime té tjera.

> Aplikacione pér telefonat e mengur - nése automjeti éshté i pajisur me telematiké, ka
njé aplikacion smartphone me disa funksione té tilla, si dhe ekziston njé aplikacion
lokal me bazé GPS-in gé udhézon shoferin pér automjetin kur ai harron
vendndodhjen e tij.

» Hapja e garazhit - kur GPS-i ndien automjetin qé é&shté rreth njé kilometér larg nga
shtépia, butonat shfagen né kéndin e djathté té ekranit, ku mund té béhet hapja e

dyerve té garazhit té automjetit nga distanca.

Me njé fjalé, sisitemi GPS né industriné e automjeteve mund té klasifikohet si njé ndér

sistemet moderne pér orientimin e mjeteve té transportit

2.17 Sistemi inteligjent pér pérshtatjen e shpejtésisé

Sistemet inteligjente pér pérshtatjen e shpejtésisé (Intelligent Speed Adaptation - ISA)
jané testuar né terren né njé numér vendesh, duke treguar dobité e mira té sigurisé rrugore. Ky
sistem éshté njé kombinim i sistemeve teknologjike qé mbéshtetin shoferét né zgjedhjen e tyre té
shpejtésisé sé udhétimit. Sistemi pérdor informacion rreth rrugés, né té cilén automjeti udhéton

pér té marré vendime né lidhje me até se cila duhet té jeté shpejtésia e sigurt e automjetit.

69


http://scholar.google.nl/scholar?q=Intelligent+Speed+Adaptation&hl=en&as_sdt=0&as_vis=1&oi=scholart

Sistemet ISA mund té pércaktojné kufirin e shpejtésisé bazuar né hartén e vendndodhjes
pérmes Sistemit Global té& Pozicionimit (Global Positioning System - GPS), e lidhur me bazén e
té dhénave té zonés sé shpejtésisé, i lejon automjetit “t€ njohé” vendndodhjen e tij dhe limitin e
shpejtésisé né até rrugé ose duke lexuar né ményré optike shenjat e kufijve té shpejtésisé sé
postuar. Informacioni i limitimit t€ shpejtésisé pér secilén pjesé té rrugés shtohet né
informacionin e rrjetit rrugor. Kjo kérkon njé memorie t¢ madhe pér té ruajtur bazén e té

dhénave té ploté té hartés dhe té shpejtésisé.

Figura 72. Sistemi pér pérshtatjen e shpejtésisé i bazuar né GPS

Qéllimi i sistemit éshté gé té ndihmojé shoferin té géndrojé brenda limitit té lejuar té
shpejtésisé né cdo kohé, vecanérisht pasi kalojné népér zona té ndryshme té shpejtésisé.

Sistemet jané projektuar pér té zbuluar dhe paralajméruar njé shofer kur njé mjet ka hyré
né njé zoné té re shpejtésie ose kur kufijté e ndryshém té shpejtésisé jané né fugi sipas kohés sé
dités dhe té kushteve.

Shumé sisteme té ISA-s gjithashtu ofrojné informacion rreth ngasjes sé rrezigeve (psh.
zonat e lévizjes sé kémbésoréve, kalimet hekurudhore, shkollat, spitalet etj.).

Ky sistem i avancuar i asistencés sé shoferit varet nga njé séré informacionesh pér té
ndihmuar njé shofer t¢ mbajé njé shpejtési ligjore. Megé kéto sisteme monitorojné shpejtésiné
aktuale dhe e krahasojné até me limitin lokal té shpejtésisé, ato funksionojné vetém né zona té
caktuara.

Kéto sisteme mund t’i klasifikojmé né dy grupe: sistemet passive, thjesht paralajmérojné
shoferin e automjetit qé udhéton me njé shpejtési mé té madhe, sesa kufiri i shpejtésisé dhe
lejojné shoferin té zgjedhé se c¢faré veprimi duhet té merret. Sistemi zakonisht shfaq shenja
vizuale ose me zé (audio) nése automjeti tejkalon limitin e shpejtésisé, si dhe sistemet aktive, qé

ndérhyjné dhe automatikisht Kkorrigjojné shpejtésiné e automjetit né pérputhje me limitin e
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shpejtésisé, shpesh duke kontrolluar frenat ose duke e béré pedalin e gazit mé té ngurté, pér té
njoftuar shoferin gé té ulé shpejtésiné e automjetit.

Njé karakteristiké shpesh e panjohur e sistemeve ISA aktive dhe pasive éshté se ato mund
té shérbejné si regjistrues i té dhénave té automjeteve, duke ruajtur informacionin rreth
vendndodhjes dhe performancés sé automjeteve pér kontrollime t& mévonshme dhe pér géllime
té menaxhimit. Hulumtimet mbi ISA-n jané kryer né disa vende evropiane, si Suedia, Mbretéria
e Bashkuar dhe Holanda. ISA gjithashtu éshté hulumtuar nga vendet e BE-sé

Prova né terren dhe studimet e simulatorit té vozitjes tregojné efekte pozitive né sjelljen e
shpejtésisé dhe presin efekte t¢ médha té sigurisé. Disa studime raportojné efektet anésore
negative té ISA-s, por ende nuk ka njohuri té mjaftueshme né madhésiné e kétyre efekteve
anésore negative dhe pasojat e tyre.

Pérvec sistemit té bazuar né GPS, aktualisht ekzistojné edhe tri lloje té& teknologjisé pér
pércaktimin e limiteve lokale té shpejtésisé né njé rrugé dhe pércaktimin e shpejtésisé sé
automjetit. Kéto teknika ekzistuese, jané:

- Sisteme té bazuara né Identifikimin e Radio-Frekuencave (Radio-frequency
identification - RFID) - ky sistem pérdor RF etiketa né tabelat e shenjave té komunikacionit dhe
moduli i marrésit né automjet merr sinjalin né zona té ndryshme té shpejtésisé pérmes kétyre RF
etiketave. Kéto sisteme mund té pérdoren vetém pér automjete té ngadalta. Praktikisht, nuk mund
té pérdoret né autostradé pér automjete me shpejtési té larté mbi 100 km/ h. Teknologjia RFID
éshté pérfshiré gradualisht né sistemet e transportit.

Njé shembull i mirénjohur éshté sistemi i mbledhjes sé taksave té autostradave me bazé
RFID-in, i cili tani pérdoret né ményré rutinore né shumé vende. Pérdorime té tjera pérfshijné
sistemet e monitorimit pér té& shmangur vjedhjet e automjeteve, kontrollin e gasjes né parkimin e
mjeteve dhe futja e etiketave té RFID-it né targa té automjetit me ID té koduar, posacérisht pér
zbulimin dhe identifikimin automatik té€ automjeteve.

RFID-i shérben pér té njéjtin géllim si njé bar kod ose njé shirit magnetik né anén e
pasme té njé kartele ATM gé pérbéhet nga 3 pjesé: njé antené skanimi, njé marrés/ transmetues
me njé dekoder pér té interpretuar té dhénat dhe njé marrés i automatizuar gé léshon njé sinjal
identifikues té koduar. Njé etiketé RFID éshté njé mikrocip i kombinuar me njé antené né njé
paketé kompakte. Paketa éshté strukturuar pér té lejuar gé etiketa RFID té jeté e bashkéngjitur né

njé objekt qé do té gjurmohet.
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Vendosja e etiketave té RFID né korsi rrugore éshté propozuar né ményré gé té sigurohet
lokalizimi i sakté i automjeteve né tunele ose né zona né gendér té qytetit ku pozicionimi i GPS-
it mund té jeté jo i besueshém. Sinjalet e zakonshme té trafikut té pajisura me etiketat RFID
pércjellin kodin e tyre té identifikimit dhe zbulohen nga lexuesit RFID, té cilét jané té integruar
né automjet.

Informacioni transmetohet né njé kompjuter, i cili pércakton korrespondencén ndérmjet
ID-ve dhe sinjaleve té trafikut né njé bazé té dhénash (e cila gjithashtu mund té pérmbajé
informacion gjeografik pér zonén ku ndodhen).

Ky kompjuter sekondar komunikon shpejtésiné e re té synuar, si dhe té dhéna té tjera
relevante pér kontrollin e automjetit né kompjuterin kryesor pérmes njé lidhjeje Ethernet, gjé qé
ka ndikuar né zhvillimin e strategjive té kontrollit g¢ mund té pérdoren né automjetet e
prodhuara né masé pér ulur shpejtésiné dhe kontrollon mbi frenimin e automjetit nése tejkalohet

RFID lexuesit ’ @

2,

shpejtésia e lejuar né rrugé.

Infi cioni i
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Figura 73. Sistemet e bazuara né radio frekuenca

- Sistemet e njohjes optike (Optical recognition systems) - zbulimi i shenjave té rregullta
té trafikut éshté aktualisht njé nga detyrat mé té réndésishme té vizioneve né industring e
automobilave. Deri mé tani, kjo teknologji éshté fokusuar vetém né njohjen e shenjave té

shpejtésisé dhe té disa shénimeve né rrugé. Kjo paraget njé sfidé té réndésishme pér shkak té
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ndryshimeve té zakonshme né kushtet e motit dhe té ndricimit, né lidhje me kufizimet e dukshme

nga automjeti.

Figura 74. Sistemet e njohjes optike

Sistemi i propozuar synon té informojé shoferin per kufizimin aktual t& shpejtésisé né ¢do
moment té caktuar né bazé té zbulimit dhe té njohjes automatike té shenjave té komunikacionit.

Ky sistem kérkon gé automjeti té kalojé afér njé shenjé komunikacioni dhe té dhénat pér
shenjén ose treguesin regjistronen nga njé skaner ose njé sistem me kamera, i cili gjendet né
automjet. Pasi sistemi njeh njé shenjé, té dhénat e kufirit té shpejtésisé merren dhe krahasohen
me shpejtésiné e automjetit. Nése shenjat e shpejtésisé nuk jané té pranishme, sistemi nuk
funksionon. Disa raste kritike kur tabela e komunikacionit éshté e mbuluar nga degét e peméve,
sistemi nuk mund ta zbulojé tabelén

Mund té keté gjithashtu njé problem pér njé automjet ku shpejtésiné e ka me kilometér
pér oré dhe udhéton jashté vendit ku sistemi punon me milje pér oré (Miles per hour - Mph) dhe
anasjelltas, vecanérisht nése éshté e véshtiré ose nuk éshté e mundur rregullimi i sistemit.

- Sistemet e llogaritjes sé vdekur (Dead reckoning) - éshté procesi i llogaritjes sé
pozicionit aktual t& njé automjeti, duke pérdorur njé pozicion té pércaktuar mé paré dhe duke
avancuar até pozité bazuar né shpejtésité e njohura ose té parashikuara gjaté kohés sé kaluar.

Llogaritja e vdekur éshté zbatuar né disa sisteme té navigimit automobilistik, pér té
kapércyer kufizimet e teknologjisé GPS/ GNSS. Sinjalet e rrjetit global té sistemit satelitor
(Global Navigation Satellite System - GNSS) nuk jané té disponueshme né garazhet dhe tunelet e
parkimit dhe shpesh jané té degraduara ashpér né kanione urbane dhe afér peméve pér shkak té

bllokimit té linjave té satelitéve.
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Duke shfrytézuar aftésit e sistemit t€ llogaritjes sé vdekur
(®) Duke mos shfrytézuar aftésité e sistemit t& llogaritjes s& vdekur
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@

GNSS signalinot{availabl

Ndjekja e terrenit né tunele ku sinjalet GPS / GNSS jané t& mbrojtura dhe té padisponueshme

Figura 75. Sistemet e llogaritjes sé vdekur

Pozicioni i sakté GPS/ GNSS mund té arrihet vetém duke marré sinjale nga tre deri né
katér satelité né té njéjtén kohé. Né njé sistem té navigimit té vdekur, mjeti &shté i pajisur me
sensoré gé e njohin perimetrin e rrotave dhe regjistron drejtimin e timonit bashké me rrotullimin
e rrotave. Kéta sensoré jané shpesh té pranishém né automjete pér géllime té tjera (sistemi i
frenimit ABS, kontrolli elektronik i stabilitetit) dhe mund té perdoren nga sistemi i navigimit.

Ky sistem éshté shumé i komplikuar me sensoré té shumté dhe mundésia e devijimit nga
té dhénat aktuale éshté e larté. Pasi gé ¢do vlerésim i pozicionit té automjetit éshté relativ né
krahasim me até té méparshém, gabimet e sistemit gjaté kalkulimit mund té jené té larta.

Sipas analogjisé me pérdorimin, fjalét e llogaritjes sé vdekur pérdoren edhe pér procesin
e vlerésimit té vlerés sé ¢do sasie té ndryshueshme duke pérdorur njé vleré t& méparshme dhe
duke shtuar ¢do ndryshim gé ka ndodhur né ndérkohé. Pér shkak té lidhjes midis shpejtésisé sé
larté dhe pérplasjeve té rénda, sistemet ISA jané quajtur “sistemi mé i fugishém i shmangies sé
pérplasjeve qé éshté aktualisht né dispozicion”.

Megjithaté, sistemet ISA pérballen me sfida pér aplikimin e tyre té gjeré. Ndoshta mé e
réndésishmja nga kéto sfida éshté gjetja e njé ekuilibri té pérshtatshém midis pranueshmérisé sé

pérdoruesit dhe efektivitetit té sistemit tek automjetet.
2. 18 Sistemi i paralajmérimit té pasmé

Lajmérimi i pasém i trafikut (Rear cross-traffic warning) éshté njé tipar i dobishém gé

ndihmon shoferin duke e njoftuar pér automjetet qé po afrohen kur kthehet nga hapésirat e
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parkimit. Eshté vecanérisht e dobishme kur pamja éshté e errésuar nga mure ose automjete té

médha né té dyja anét e automjetit.

Figura 76. Monitorimi i trafikut nga té dyja anét

Aktivizohet kur automjeti léviz prapa (Reverse), sistemi monitoron trafikun gé afrohet
nga té dyja anét e mjetit. Nése ekziston mundésia e njé pérplasjeje, shoferi alarmohet ndaj
rrezikut me njé paralajmérim té dégjueshém dhe pér kété arsye ka kohé té mjaftueshme pér té
ndaluar mjetin me shpresé gé té shmanggé njé aksident.

Sigurisht gé automjetet e reja zakonisht ofrojné sensoré té parkimit té pasmé, kamerat
kthyese lévizése dhe madje edhe sistemet 360 shkallé té shikueshmérisé. Té gjitha kéto sisteme
jané ndihma té vlefshme gé na ndihmojné té shmangim pérplasjet né parkingje. Megjithaté, kéto
sisteme nuk e béjné shoferin té vetédijshém pér ndonjé objekt mé larg, sesa disa metra larg tij.

Lajmérimi i pasmé i trafikut siguron besim shtesé kur manovrohet duke zbuluar mjetet qé
afrohen deri né 50 metra larg.

Sistemi pérdor teknologji qé éshté e ngjashme me até té sistemit pér shmangien e zonés
sé errét, né fakt pjesa mé e madhe e pajisjeve ndahet mes kétyre dy sistemeve. Kur automjeti
béhet gati té lévizé prapa, sensorét e vegjél radaré té fshehur brenda pjesés sé prapme té
automijetit, skanojné zonén né té majté dhe né té djathté té tij.

Sistemi bén matje, llogarit distancén, shpejtésiné dhe drejtimin e mjeteve gé zbulohen
brenda njé distance deri né 50 metra. Kéto sisteme funksionojné vetém kur automjeti del direkt

nga njé hapésiré e drejté. Ato nuk punojné né rrugét ose né parkingjet me kénde a kthesa.
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Nése sistemi identifikon rrezikun e njé pérplasjeje t¢ mundshme, shoferi alarmohet me
njé paralajmérim té dégjueshém, i cili zakonisht shogérohet me njé alarm shtesé vizual brenda

imazhit té kundért té kamerés dhe drita né pasqyrat e jashtme té automjetit (fig. 77).

Figura 77. Lajmérimi né ekran dhe né pasqyrén e jashtme

Ashtu si té gjitha teknologjité e asistencés sé shoferit, alarmi i trafikut té€ pasmé nuk éshté
zévendésim pér vetédijen e miré té shoferit. Sidoqofté, ai siguron shoferin me njé nivel shtesé té

besimit, sidomos kur pérdoret né lidhje me ndihmén manovruese me kamera.

2. 19 Sistemi i zbulimit t&€ kémbésoréve

Sistemi i zbulimit té kémbésoréve (Pedestrian Detection) pérdor sensoré té avancuar pér
té zbuluar lévizjet njerézore pérpara dhe paralajméron shoferin. Disa mund té aplikojné
automatikisht frenat. Kamerat stereoskopike ose monokulare té montuara pas pasqyrés Qé
shérben pér té shikuar prapa dhe radarét jané béré efektivé né zbulimin e lévizjeve mé delikate té
njerézve.

Vizioni monokular éshté vizioni né té cilin pérdoren té dy syté ndaras. Duke pérdorur
syté né kété ményré, né krahasim me vizionin binokular, fusha e shikimit éshté rritur, ndérsa
perceptimi i thellésisé éshté i kufizuar. Stereoskopia ose imazhi stereoskopik éshté njé tekniké e
pérdorur pér té mundésuar njé efekt tredimensional, duke shtuar njé iluzion té thellésisé né njé

imazh té ploté.
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Sistemi mund té zbulojé kémbésorét, duke ecur ose duke géndruar, me shpejtési deri né
30 km/ h. Sistemi paralajméron sé pari me njé llambé ndezése né bazén e xhamit dhe me njé
alarm me zé&, pérgatit frenat, késhtu qé shoferi merr forcé té ploté té frenimit né ato gaste.

Sistemi i zbulimit t¢ kémbésoréve éshté efektiv né shpejtési mé té vogla. Zbulimi i
kémbésoréve mund té mos jeté gjithmoné né gjendje té ndihmojé né shmangien e njé pérplasjeje,

por kjo vecori mund té ndihmojé né reduktimin e shpejtésisé.

Video kamera monokulare
—— X

Radar me valé¢ milimetrike

Figura 78. Sistemi i zbulimit té kémbésoréve

2.20 Sistemi i rripit té sigurisé

Sistemet e lajmérimit pér vendosjen e rripit té sigurisé (Seat Belt Reminders - SBR) jané
pajisje inteligjente, pjesé e njé sistemi pasiv té sigurisé qé zbulojné nése rripat e sigurisé jané né
pérdorim né pozicione té ndryshme dhe japin sinjale paralajméruese vizuale dhe me zé (audio),
gjithnjé e mé shumé derisa té pérdoren rripat gjaté 18vizjes sé mjetit. Kryesisht kéto sisteme kané
pér géllim té zvogélojné démtimet, duke penguar gé pérdoruesit e automjeteve té godasin
elemente té brendshme té automjetit, duke goditur udhétarét e tjeré ose duke i nxjerré nga
automjeti.

Studimet tregojné se rreziku i vdekjes né njé aksident mund té zvogélohet me rreth 60%,
duke pérdorur rripin e sigurimit dhe mé shumé kur rripat dhe jastéku i ajrit (Airbag) jané té
kombinuara sé bashku.

Sensori né sediljet e pasagjeréve zbulon pasagjerét, pastaj ky informacion analizohet dhe
nése éshté e nevojshme, sistemi shkakton njé drité paralajmérimi ose njé zile gé mban né kujtesé

drejtuesin e mjetit dhe pasagjerét té vendosin rripat e tyre té sigurimit (fig. 79).
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Figura 79. Sensori SBR i vendosur né sedilje

Programi Evropian i vlerésimit té automjeteve té reja (European New Car Assessment
Programme - Euro NCAP) ka zhvilluar njé protokoll pér rikujtimin e rripit té sigurisé dhe
inkurajon instalimin e tyre. Automjetet gqé plotésojné specifikimet marrin pikat gé kontribuojné
né vlerésimin e performancés sé automjetit.

Vendosja e rripave né uléset e pasme éshté mé e ulét se ato né vendet e para. Pérdorimi i
rripave né uléset e pasme ishte mandatuar shumé mé voné sesa pér vendet e para, késhtu gé mé

pak njeréz kané fituar shprehiné e pérdorimit té rripit té sigurisé né uléset e pasme.
2.21 Sistemi i ndérprerjes sé ndezjes

Sistemet e ndérprerjes sé ndezjes (Ignition interlocks) jané sisteme automatike té
kontrollit, té cilat jané té dizajnuara pér té parandaluar ngasjen me alkool té tepért duke kérkuar
gé shoferi té béjé njé test pérmes pajisjes sé instaluar né automjet, para fillimit té ndezjes sé
automjetit. Sé kéndejmi, alkooli i tepért kontribuon né rreth 25% té té gjitha vdekjeve né rrugét e
Evropeés.

Pajisja éshté e lidhur me sistemin e ndezjes sé automjetit dhe ka njé nivel té paracaktuar
pér pérgendrimin e alkoolit né gjak (Blood alcohol content - BAC) té pércaktuar nga shteti. Nése
drejtuesi i mjetit i kalon kufijté e pércaktuar dhe éshté mbi kufirin e vendosur, atéheré sistemi
pérkohésisht bllokon ndezjen e automijetit.

Pér té marré testin, shoferi thjesht fryn te paiisja (fig. 80). Nése mostra éshté e mirg,
atéheré automjeti do té fillojé ndezjen si zakonisht. Nése zbulohet alkooli, shoferi duhet té presé

pérpara se té testohet pérséri. Koha e paré e zbulimit té alkoolit, koha e pritjes éshté disa minuta,
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por nése testet e mévonshme déshtojné prapé, shoferi éshté i detyruar té presé pér periudha

gjithnjé e mé té gjata.
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Figura 80. Pajisja e kontrollit té alkoolit

2. 22 Sistemi i sensoréve té shiut

Sensorét e shiut dhe sensorét e drités zakonisht duken shumé té ngjashém, ata jané té
vendosur pas pasqyrés sé pasme. Disa automjete mund té kené njérén a tjetrén ose té dyja.

Sensori i shiut éshté gjithashtu tipik ngjitur me sensorin e drités (fig. 81).

Figura 81. Sensori i shiut i vendosur pas pasqyrés

Ky sistem fut né funksion automatikisht fshesat e xhamit, duke zbuluar pikat e shiut né
xham. Sensori zbulon dritén e reflektuar brenda nga xhami i pérparmé, késhtu gé nése ka mé
shumé pika shiu né xham, aq mé pak drité do té pasgyrohet né sensor. Automjeti ndien se sa shi

éshté né xham, duke pérshpejtuar fshirjet e xhamit sipas sasisé sé shiut gé zbulon. Sensori i shiut
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ndihmon shoferin e automjetit si dhe shoferét e tjeré té jené té sigurt, duke i kushtuar vémendije
rruges.

Me njé sensor shiu, drejtuesi i mjetit nuk duhet té shgetésohet pér té ndezur ose fikur
fshesat e xhamit, sepse sistemi kujdeset né vend té tij. Duke pasur fshesa automatike, krijon njé
pérfitim pér drejtuesin e mjetit, duke mbajtur syté dhe vémendjen né rrugg.

Shumé automjete moderne kané drita automatike, duke eliminuar nevojén e njé shoferi
pér té aktivizuar dritat e tyre né muzg, agim, naté ose gjaté motit dhe stuhive té kéqgija. Dritat
automatike punojné népérmjet sensoréve qé zbulojné se sa drité éshté jashté.

Sensori zakonisht éshté montuar né xham prané sensorit té shiut, pas pasqyrés sé pasme
ose prané skajit t& xhamit. Dritat ndezen kur sensorét zbulojné njé nivel té caktuar té errésirés
(errésira nénkupton nivelin e drités).

Nése flasim pér sensoré, kéta jané vetém sensoré fotoelektriké gé i pérgjigjen sasisé sé
drités dhe ndezin dritat kur ka nivel té caktuar té dritave té uléta. Shumica e sistemeve lejojné
shoferét té ndezin ose té fikin dritat dhe té anashkalojné sensorét (pér ata qé i pélgejné kontrollet

manuale).

-
-

Figura 82. Sensori i dritave pas pasqyrés sé pasme

Kéto sisteme mund té konsiderohen si sisteme moderne pér pérmirésimin e komfortit né

mjetet e transportit.
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2. 23 Sistemi i forcave anésore té erés

Shoferét e automjeteve mé té médha, té furgonéve dhe té mjeteve té médha né pérgjithési,
ndoshta jané té& njohur miré me bezdiné dhe madje edhe me ngathtésiné e ngasjes gé nganjéheré
vjen nga goditjet e papritura té erés qé veprojné né anét e automjetit té tyre.

Sistemi i stabilizimit té erérave anésore (Crosswind Stabilization) éshté ndér sistemet
relativisht té reja té ndihmés sé shoferit. Pérdor sensorét té cilét shfytézohen edhe pér programin
elektronik té stabilitetit (ESP), pér té zbuluar forcat anésore té erés gé veprojné né automjet,
qofté né njé uré ose kur parakalohet njé kamion ose mjet tjeter.

Pérgjigjja e sistemit gjithashtu merr parasysh shpejtésiné e automjetit, ngarkesén e
automjetit dhe karakteristikat drejtuese té shoferit. Nése regjistrohen rreze té forta té erés qé
veprojné né automjet, béhen njé séré korrigjimesh té frenave né ¢do rroté pér té parandaluar gé

automijeti té shtyhet jashté drejtimit té déshiruar.
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Figura 83. Forcat anésore té erés dhe shenja lajméruese

Frenat aplikohen né rrota né anén e automjetit pérballé erés, né varési té situatés dhe
kundérveprojné me ndérhyrjen e erés anésore.

Shkurtimisht, sistemi mund té minimizojé zhvendosjen e korsive té automjetit gjaté
kushteve kritike té erés ose kur njé kamion i madh kalon automjetin dhe ményrén se si ajo
Iékundje nuk ndihet né asnjé ményré nga pasagjerét.

Versioni mé i avancuar i sistemit rregullon forcat e erérave, duke monitoruar sistemin e
drejtimit (drejtuesit elektromekaniké), frenat dhe sistemet e stabilitetit zvogélojné dridhjet gé
ndikojné né mjet dhe béjné uljen e lékundjeve té trupit té automjeteve, duke ndihmuar késhtu

automjetin té ruajé drejtimin e vijés sé drejté dhe kthesat e buta.
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2. 24 Sistemi i asistencés né krygézime

Krygézimet e rrugéve pérbéjné njé pjesé té madhe té aksidenteve rrugore kudo né boté.
Prandaj, njé sistem ndihmés i shoferit g¢ mbéshtet shoferin pér té negociuar krygézimet éshté
shumé i déshirueshém dhe ka njé potencial té jashtézakonshém pér zvogélimin e numrit té
goditjeve né krygézime.

Ajo cfaré e bén ndihmén e krygézimit mé sfiduese sesa skenarét e tjeré té trafikut éshté
gé mijedisi rreth automjetit duhet t& monitorohet dhe té kérkohet njé fushé shumé e madhe e
shikimit nga sensoré lokalé, e cila mundésohet falé komunikimit mes automjeteve dhe
infrastrukturés, pér té cilat komunikime do té flasim né vazhdim.

Sistemi paralajméron njé shofer, kur i afrohet njé krygézimi, monitoron trafikun né njé
krygézim duke zbuluar trafikun kritik para automjetit dhe paralajméron shoferin si vizualisht
ashtu edhe me zé (lajmérim akustik). Nése njé automjet tjetér &shté duke lévizur né dritén e kuge
ose duke béré njé kthesé té papritur, sistemi sipas nevojés shkakton njé impuls frenimi té
shkurtér - deri né njé shpejtési prej 10 km/ h. Sistemi éshté aktiv ndérsa automjeti udhéton me

shpejtési deri né 30 km/ h.

Figura 84. Dy automjete né njé krygézim

Sistemi i krygézimit aktivizohet nga njé séré senzorésh. Pérve¢ késaj, njé aparat
fotografik ndjek gjurmét e rrugéve; njé softuer i pérpunimit té imazhit né drejtim njeh nése mjeti
éshté né njé korsi lévizése. Bazuar né vendndodhje shumé té sakté, njé sistem navigimi mund té

pércaktojé se automjeti tjetér éshté duke lévizur né njé korsi né kthesé.

Pasi té jeté aktivizuar asistenti i krygézimit, tre skaneré lazer para monitorojné hapésirén

rrugore né distanca deri né 100 metra. sensori lazer mund té identifikojé edhe automjete
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relativisht té vogla duke pérfshiré motocikletat. Shoferét e motocikletave jané ndér viktimat mé
té shpeshta té kthimeve té pakujdesshme.

Né rast se sistemi zbulon trafikun e afért, por automjeti vazhdon té lévizé né krygézim,
sistemi ndihmés automatikisht kryen njé frenim emergjent dhe e gon automjetin né njé ndalesé té
ploté. Pér té pérmirésuar situatén e sigurisé, shoferi megjithaté mund té anashkalojé sistemin né
cdo kohé.

Pérve¢ skaneréve me lazer dhe aparat fotografik, automjeti éshté i pajisur edhe me njé
njési t& komunikimit me automjetet e tjera dhe infrastrukturén. Kjo jo vetém qé rrit gamén e
zbulimit té automjetit deri né 250 metra, por gjithashtu u mundéson shoferéve té pérfshiré qé té
njohin njéri-tjetrin né ményré té ndérsjellé edhe nése jané té penguar nga njé pengesé né rrugé.

Megjithaté, té dy partnerét duhet té kené pajisjet pérkatése té komunikimit. Né kété rast,
njé algoritém né pajisje llogarit trajektoren e té gjitha mjeteve té pérfshira dhe identifikon situata
kritike pérpara se drejtuesit (shoferét) té€ jené né gjendje t’i njohin ato vizualisht. Né kété rast,
zhvillohet njé proces komunikimi automjet-automjet; té dy automjetet shkémbejné té dhéna né

lidhje me tipin, pozicionin, shpejtésiné dhe statusin e treguesit té kthesés.
2. 25 Sistemi ndihmés pér ndryshimin e korsisé

Shoferét duhet té vlerésojné trafikun pérreth, pérpara se té ndryshojné korsi duke
kontrolluar pasgyrét anésore, pasqyrén e pasme dhe duke shikuar mbi ¢do cep té rrugés.

Sidoqofté, madje edhe pér ata qé ndjekin kété sekuencé té kontrolleve, zona e errét ose e
verbér e automjetit né zonén prané dhe prapa automjetit &shté njé burim i vazhdueshém rreziku

dhe shpesh shkaku i aksidenteve té rénda.

Njé vlerésim i teknologjive té reja té asistencés ka zbuluar se ndérkohé gé sistemet e
zonave te erréta (Blind Spot) dhe sistemi pér shmangien nga korsia (Lane departure warning -
LDW) kané potencial t&¢ madh pér té ndihmuar né lévizjen e sigurt té udhétaréve, ende duhet gé
té punohet gé drejtuesit e automjetit té jené té vetédijshém pér kufizimet kur i pérdorin kéto dy
sisteme. Sistemet per shmangien e “zonés sé errét” kané pasur véshtirési n€ zbulimin e
automjeteve gé lévizin shpejt. Njoftimet shpesh ofroheshin shumé voné pér veprim té pagarté.
Gjithashtu, kushtet e rrugés shpesh jané njé problem pér sistemet paralajméruese pér shmangien

nga korsia.
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Sipas shogatés AAA pér raportin e sigurisé sé trafikut (American Automobile
Association, Inc.) disa sisteme pér ndryshimin e korsisé qé¢ AAA-ja ka testuar, kishin njé
distanceé té shkurtér té zbulimit gé do té thoshte se njé automjet ishte tashmé né vendin e gabuar,
para se drejtuesi i mjetit té njoftohej nga sistemi.

Duke pérfshire dy sistemet e cekura dhe duke ditur paralajmérimet e vonuara nga ato
teknologji gé nuk arritén té funksiononin si¢ pritej, sistemi ndihmés pér ndryshimin e korsisé
(Lane change assistance) kombinon funksionet e sistemit pér shmangien e “zonés sé errét” dhe té
sistemit pér shmangien nga korsia.

Ndryshimi i korsisé ndihmon duke pérdorur dy sensoré té radaréve gé jané fshehur né
pjesén e pasme té automjetit - njé né té majté dhe njé né té djathté. Kéta dy sensoré monitorojné
zonén prané dhe prapa mjetit. Radarét jané plotésisht elektroniké nuk kané ndonjé pjesé lévizése
dhe veprojné né pothuajse té gjitha kushtet e motit.

Figura 85. Zbulimi i automjetit tjetér pérmes radaréve

Programet e instaluara (software) grumbullojné informacionin e sensorit pér té krijuar njé
pamje té ploté té té gjithé trafikut né zonén pas automijetit.

Sa heré gé njé automjet tjetér afrohet me shpejtési nga prapa ose éshté i pranishém né
zonén e errét, njé sinjal, si njé drité paralajméruese né pasqyrén anésore njofton drejtuesin pér
rrezikun. Nése shoferi ende aktivizon sinjalin e kthesés me géllim t& ndérrimit té korsive, sistemi

Iéshon njé paralajmérim shtesé akustik.
2. 26 Sistemi i njohjes sé shenjave té komunikacionit

Kur mjeti leviz né rrugé té mbingarkuara, ndonjéheré éshté e véshtiré gé drejtuesi i mjetit

t’i mbajé syté kudo né té njéjtén kohé. Kontrollimi i rrugés pérpara, trafiku gé vjen, cfaré éshté

84



prapa automjetit, té gjitha duke u pérpjekur pér té ruajtur shpejtésiné, nganjéheré mund té béhen
mjaft shgetésuese.

Industria e automobilave e kupton kété dhe po kérkojné vazhdimisht té futin teknologji té
reja, té cilat i bé&jné gjérat mé té lehta. Me futjen e sistemeve té njohjes sé shenjave rrugore
(Traffic Sign Recognition - TSR), shanset pér té mos vérejtur njé ndryshim né limitin e
shpejtésisé ose paralajmérimin pér njé rrezik t&¢ mundshém jané reduktuar shumé. Eshté njé
sistem relativisht i thjeshté gé ka potencialin pér té reduktuar ngatérresa pér pérdoruesit e rrugés,
Né thelb, sistemi pérbéhet nga njé aparat fotografik pérpara, i cili skanon rrugén pérpara pér
shenjat e komunikacionit.

Ky aparat éshté i lidhur me softuerin e njohjes sé karaktereve, i cili pastaj bén shénimin e
¢do ndryshimi té pérshkruar nga shenjat dhe ia pércjell até né panelin e instrumentit té automjetit
(fig. 86). Né kéto skenare, sistemi identifikon njé shuméllojshméri té shenjave té komunikacionit

dhe jo vetém ato pér kufizimin e shpejtésisé.
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Figura 86. Njohja e shenjave té komunikacionit

Informacioni géndron aty derisa t¢ ndodhé ndonjé ndryshim, késhtu gé nése njé shofer
nuk éshté i sigurt pér kufirin aktual té shpejtésisé, e gjitha qé ata duhet té béjné éshté té
kontrollojné informacionin gé ka shénuar automjeti né pultin e tij.

Njohja e shenjave té trafikut éshté njé nga temat mé té réndésishme té hulumtimit té

sfondit pér té mundésuar sisteme autonome té drejtimit té automjeteve.

2. 27 Sistemi i detektimit té drejtimeve té gabuara
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Ky sistem (Wrong Way Detection) éshté njé sistem i ri i avancuar i asistencés sé shoferit.
Né rastin e shenjave gé imponojné kufizimet e gasjes, pérmes njé paralajmérimi té gabuar té
shoferit, njé paralajmérim akustik Iéshohet sé bashku me njé paralajmérim vizual né grupin e
instrumenteve te autostradave, duke dhéné njé kontribut efektiv né drejtim té parandalimit té
aksidenteve té rénda té shkaktuara nga shoferét. Kriteret qé caktohen né até pjesé té rrugés dhe

pajisjet duhet qé té:

- zbulojné njé mjet té gabuar né até pjese té rrugés;

- paralajmérojné njékohésisht shoferin pér gabimin pérmes shenjave vizuale né rrugé;

- njoftojné né cast gendrat e kontrollit té trafikut (Traffic Operation Center - TOC) pér
lokacionin e hyrjes sé automjetit;

- gjurmojné dhe monitorojné automjetin e gabuar né autostradé dhe,

- paralajmérojné té gjithé pjesémarrésit né trafik pér até pjesé té rrugés.

Sipas Departamentit té Transportit i Arizonés (ADOT) teknologjité e testuara né terren
pér té zbuluar njé mjet té gabuar, ndezin njé drité paralajmérimi né platformén e devijimit né

rrugé dhe transmetojné njé mesazh te gendrat e monitorimit té trafikut.

Figura 87. Paralajmérimi vizual dhe me shenja né rrugé

| gjithé sistemi mundésohet nga pérdorimi i teknologjive si radaréve, videove, valét
elektromagnetike me gjatési valore (microwave), pajisjeve termike dhe magnetike, detektorét, ku
té gjitha kéto sé bashku mund té kryejné detyrén e zbulimit té automjetit né drejtim té gabuar né

nivele té ndryshme té efikasitetit dhe té besueshmérisé.
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Qéllimi i sistemit éshté té dallojé dhe té verifikojé se njé automjet i gabuar éshté i
pranishém né autostradé. Né ményré ideale zbulimi duhet té jeté né dy nivele (1) fikse: zbulimi i
pikave té hyrjes ku automjeti ka hyré né autostradé dhe (2) lévizja: rruga e vazhdueshme e
automjetit té gabuar né até autostradé.

Njohja e pikave hyrése identifikon automjetin e gabuar kur hyn né autostradé, pastaj
sistemi njofton pérmes shenjave té komunikacionit shoferin e gabuar pér t’i mundésuar
vetékorrigjimin e mundshém dhe njofton gendrén e menaxhimit té trafikut ose organet e ligjit
(fig. 88).

Kamera termike zbulon

ményrén e gabuar gé

§ automjeti futet né
devijim (aktivizon

shenjén e gabuar)

Shoferi i mjetit shkakton zbulim té

gabuar t&é rrugés

O

Njé tjetér aparat
fotografik termik i
montuar né qé

zbulon automjetin
e gabuar

Aktivizimi i mesazheve

ALERT Shoferét né autostradé
LT jané te njoftuar

Figura 88. Detektimi i drejtimeve té gabuara nga infrastruktura

Shumé autoritete rrugore pérdorin teknologjité e zbulimit si¢ jané shenjat e aktivizimit
drejtkéndéshe dhe shenjat LED té ndezjes né hyrjet dhe daljet né autostradé. Megjithaté, kéto
pengesa zakonisht nuk jané t& mjaftueshme pér té ndaluar shoferét, té cilét jané t& dehur ose
konfuzé, pér até jané zbuluar sistemet e avancuara té cilat funksionojné falé teknologjive té
frenimit atomatik, té rrjeteve pa tela (wireless), té asistimit pér mbajtjen né korsi, té ekraneve
LCD té integruara né automjete, si dhe té komunikimeve automjet - infrastrukturé - automjet.

Sistemet e avancuara pér drejtimet e gabuara té shoferit - koncepti krijues integron
infrastrukturat ekzistuese té transportit dhe teknologjité e asistencés sé shoferéve né automjete,
né ményré gé ato té punojné sé bashku pér té zbuluar, alarmuar dhe ndaluar shoferét e gabuar

pérpara se té arrijné trafikun kryesor té rrugés.
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o Automjeti zbulohet nga sensori i infrastrukturés

9 Paralajmérimi vien nga komunikimi 12V dhe
niofton shoferin se po shkon né rrugé t& gabuar
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Figura 89. Sistemet e avancuara pér drejtimet e gabuara té shoferit

Me ané té sistemeve moderne, autoritetet e transportit dhe prodhuesit e automjeteve
mund té integrojné né ményré té pérsosur teknologjité ekzistuese té infrastrukturés rrugore me
ato té automjeteve. Sé bashku, teknologjité formojné njé sistem té shpejté dhe té besueshém gé
mund té paralajmérojné menjéheré gabimet e drejtimit, nése éshté e nevojshme, duke njoftuar té
gjithé pjesémarrésit udhétues, autoritetet e transportit dhe zbatuesit e ligjit.

Bazuar né konceptin krijues, teknologjité koordinohen me njéra-tjetrén duke pérdorur
detektorét e 18vizjes, kontrollorét, komandat e kundérmasave dhe pajisjet e telekomunikimit.

Pasi vérehen gabimet e drejtuesve té& mjeteve, sistemi paralajméron infrastrukturén e
ekzistuese té transportit, i cili pastaj nxjerr njé komandé kundérmasash né ekranin LCD té
automjeteve.

Ekrani i tregon shoferit se éshté duke shkuar né ményré té gabuar dhe duhet té kthehet.
Nése shoferi vazhdon deri né devijim, sistemi pastaj léshon njé kundérmasé tjetér pér té
aktivizuar asistimin pér mbajtjen né korsi (LKAS) té automjetit gé e drejton até né anén e rrugés

dhe zbaton frenat derisa automjeti té ndalet térésisht.
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Sistemi gjithashtu paralajméron té gjithé drejtuesit e linjés kryesore (té djathté), pérmes
komunikimeve automjet-infrastrukturé-automjet. Késhtu, sistemi pengon gé automjeti té hyjé né
linjén kryesore dhe té rrezikojé shoferét e tjeré (fig. 89). Té mirat e kétyre sistemeve té avancuara
jané gé reduktojné nevojén pér shenja té panevojshme té mesazhit dinamik pér té njoftuar

publikun pérreth dhe parandalon Iéndimet ose vdekjet e mundshme.
2. 28 Sistemi i té dhénave né pjesén e sipérme té xhamit

Paraqitja e té dhénave né pjesén e sipérme té xhamit (Head-Up Displays) lehtéson shumé
punén e drejtuesit té mjetit pasi té gjithé informacionin mbi shpejtésing, rrugén, temperaturén e
ambientit, sasiné e karburantit ai e merr pa béré lévizje té tepérta, té cilat cojné né moskontrollin
e miré té drejtimit té mjetit dhe rrjedhimisht pérkegésim té komfortit.

Parametrat tipiké gé projektohen né pjesén e sipérme té xhamit jané si ato té paragitura né
figurén 90. Rregullimi i cilésisé sé paragitjes sé parametrave té dhéné né xham, realizohet nga
njé sensor i cili merr informacion mbi dritén jashté dhe brenda kabinés. Kété informacion sensori
ia dérgon mikroprocesorit té vendosur né kroskotin e mjetit, i cili kontrollon intensitetin e
ndricimit dhe cilésiné e figurés, pa penguar pamjen e drejtuesit té mjetit. Drejtuesi i mjetit mund
té komandojé shtimin ose pakésimin e té dhénave gé shfagen né xham.

GPS - ;
Shpejtésia : Karburanti

Presioni i gomave

Adresa aktuale Kthesa e

Figura 90. Té dhénat né xhamin e pérparmé té mjetit
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3. APLIKIMI I SISTEMEVE NE AUTOMJETET E TRANSPORTIT RRUGOR

Né vitet e fundit kemi pérjetuar njé hap teknologjik né industriné e automobilave. Qindra
sensoré dhe sisteme informacioni jané integruar né automjete pér té monitoruar vazhdimisht
parametrat e tyre. Kjo nénkupton gé automjetet tani pérfshijné sisteme gjithnjé e mé komplekse
té komunikimit pér té lidhur né ményré efikase té gjitha nénsistemet.

Klasifikimi i mjeteve rrugore béhet sipas grupeve kryesore:

- Mjete pér bartjen e udhétaréve;
- Mjete pér bartjen e ngarkesave;
- Mjete pér térhegje dhe,
- Mjete rrugore ngjitése.

Mijetet pér bartjen e udhétaréve ndahén né:

- Mijete personale té udhétaréve dhe,

- Mjete pér transport grupor té udhétaréve.

Te mjetet personale té udhétaréve, hyjné: automjetet personale, bigikletat, bicikletat
motorike dhe trigikletat motorike. Te mjetet pér transport grupor té udhétaréve, hyjné: autobusi,
trolejbusi, kombi i udhétaréve dhe minibusi.

Né temén toné jemi fokusuar te sistemet moderne té cilat aplikohen né automjetet
personale gé konsiderohen si mjete pér bartjen e udhétaréve. Té gjitha sistemet moderne té
cekura né kapitullin Il, aplikohen nga veté prodhuesi i automjeteve, varésisht si sisteme
standarde ose me ndonjé kérkesé shtesé nga blerésit. Té gjitha ato sisteme jané menduar gé té
ofrojné njé siguri né rrugé, gjaté lévizjes sé mijetit dhe funksioni i tyre ndryshon nga veté
prodhuesi.

Né njé periudhé afatmesme dhe afatgjaté, tendencat tregojné se globalizimi dhe rritja e
pritshme e popullsisé do té ¢ojé né njé kérkesé pér transportin qé e tejkalon kapacitetin e
sistemeve ekzistuese té transportit. Popullsia globale né vitin 2015 arriti mbi 7.1 miliardé banoré.

Sipas statistikave, popullsia né boté rritet rreth 83 milioné njeréz né vit dhe deri né vitin
2050 ajo mendohet té arrijé né kufirin 9 miliardé banoré. Vecanérisht pér Evropén, té dhénat e
Komisionit Evropian tregojné gé tashmé 75% e popullsisé jeton né zonat metropolitane dhe

gytetet gjenerojné 70% té konsumit té energjisé dhe té emetimit té gazeve serré (CO2, CH4,
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N20). Té dhénat e mésipérme nxjerrin né pah sfidat e mobilitetit pér té pérballuar rritjen e
pritshme.

Statistikat tregojné se rreth 85% e aksidenteve né transport jané pasojé e mosrespektimit
té rregullave nga drejtuesit e mjeteve. Rritja e shpejtésisé sé lévizjes dhe e numrit t¢ mjeteve
sigurisht gé e shton rrezikun pér aksidente.

Nevoja pér pérsosje té vazhdueshme nuk ka té ndalur, sidomos kur béhét fjalé pér
siguriné e mjeteve té transportit. Siguria éshté njé parametér mjaft i réndésishém, ajo tregon se sa
e madhe é&shté mundésia gé mjeti (sé bashku me udhétarét ose mallrat gé transportohen), té
mbérrijné kur duhet dhe si¢ duhet né destinacion.

Pra, sa mé e larté té jeté shkalla e sigurisé, ag mé e ulét éshté mundésia gé gjaté
transportit té€ ndodhin aksidente ose defekte té mjetit té transportit. Kjo nuk mund té béhet vetém
duke rritur numrin e infrastrukturave ose modifikimin e automjeteve, por duke zgjedhur njé gasje
t€ ndryshme strategjike, “t€ menduarit” e transportit si njé sistem té integruar plotésisht, né té
cilin informacioni, menaxhimi dhe kontrolli veprojné né pérputhje me njéri-tjetrin.

Qéllimi i tyre éshté optimizimi i menaxhimit té infrastrukturave dhe té platformave
logjistike, duke riorganizuar flukset e trafikut, né ményré gé té& promovojné riekuilibér midis
ményrave té ndryshme té transportit dhe té inkurajojné pérdorim mé té madh té modeleve mé té
géndrueshme té transportit.

Sistemet Inteligjente té Transportit (Intelligent Transportation System - ITS), jané té
njohura si njé mjet g&, mé shumé se té tjerét, mundésojné menaxhimin e mobilitetit (t& I&vizjes)
né ményré “t€ zgjuar”. Pjesét pérbérése kryesore té SIT-it jané sensorét elektromagnetiké,
teknologjité informative, algoritmat, kamerat e trafikut, lexuesit e RFID (Radio Frequency
Identification) té pozicionuar né autostrada dhe né shumé pajisje té tjera kibernetike.

Njé sistem inteligjent i transportit éshté njé aplikim i avancuar, i cili synon té ofrojé
shérbime inovative gé lidhen me ményrat e ndryshme té transportit dhe me menaxhimin e
trafikut pér t’iu mundésuar pérdoruesve té jené mé té informuar dhe mé té sigurt, mé té
koordinuar dhe mé “té mencur” gjaté pérdorimit té rrjeteve té transportit.

Sistemet Inteligjente té Transportit jané e ardhmja e transportit. Njé numér aplikimesh do
té vihen né dispozicion pér rrietet e automjeteve qé pérmirésojné mbi té gjitha siguringé e
infrastrukturés sé transportit dhe lévizjen e mjeteve.

Né kuadér té sistemeve inteligjente, zhvillohen:
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Automjetet inteligjente;
Rrugét inteligjente;
Kartelat pa tel “t€ mengura” pér pagesé té taksés rrugore;

Sistemet dinamike té navigimit dhe,

YV V. V V V

Sistemet adaptive té udhékrygeve me semaforé,

Sistemet Inteligjente té Transportit jané ato sisteme né té cilat kané aplikuar teknologji té
informacionit dhe té komunikimit né fushén e transportit rrugor, té infrastrukturés, té
automjeteve dhe té pérdoruesve né menaxhimin e trafikut dhe té I18vizshmérisé si dhe pér lidhjet
me ményrat e tjera té transportit.

Njé nga prirjet e zhvillimeve teknologjike né mjetet e transportit t€ sé ardhmes pér té
rritur siguriné paraprake té tyre éshté edhe kompjuterizimi i métejshém i sistemeve té orientimit,
té informimit dhe té komandimit t& mjeteve, kjo né saje té komunikimit té teknologjisé
“wireless” pa tela.

Sistemi SIT siguron transparencé informacioni, drejtim dhe reagim té avancuar té sistemit

té transportit gé i merr dhe atributet inteligjente, ku si shérbime bazike mund té hyjné:

. Informacionet pér udhétarin (Traveler Information);

. Menaxhimi i trafikut dhe i operacioneve (Traffic Management and Operations);
. Mjetet (Vehicles);

. Transporti i mallrave (Freight Transport);

. Transporti publik (Public Transport);

. Emergjenca (Emergency);

. Transporti pér pagesé elektronike (Transport Related Electronic Payment);

. Transporti rrugor pér siguri personale (Road Transport Related Personal Safety);

© 00 N o 0o B~ W N B

. Monitorimi i motit dhe i mjedisit (Weather and Environmental Monitoring);

10. Menaxhimi dhe koordinimi i pérgjigjes ndaj fatkegésive (Disaster Response
Management and Coordination) dhe,

11. Siguria kombétare (National Security).

Pérdorimi i sistemeve deri mé tani té zbatuara né té gjithé botén, si né nivel urban ashtu

edhe interurban, mundéson vlerésimin e pérfitimeve nga ky sistem.
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Parametrat gé vlerésojné pérfitimet e marra nga pérdorimi i sistemit né fushén e sigurisg,

jané:

» Reduktimi i numrit té pérgjithshém i aksidenteve dhe,

» Reduktimi i numrit té aksidenteve me pasoja fatale.
Parametrat qé mundésojné pércaktimin e pérmirésimeve né lévizjet e mjeteve, jané:

> Reduktimi i vonesave né kohén e udhétimit dhe,

» Reduktimi i kohés né ndryshimet modale.

Arkitektura éshté ajo g& mundéson marrjen e shérbimeve nga SIT-i dhe pérbéhet nga

pesé elemente kryesore:

» Infrastruktura e gendrave té shérbimit;

> Infrastruktura e TIK-ut (Teknologjia e Informacionit dhe e Komunikimit) e vendosur né
rrugé (sensorét, njésité e pérpunimit dhe té komunikimit);

> Infrastruktura e TIK-ut e vendosur né automjete (sensorét, njésité e pérpunimit dhe té
komunikimit);

> Pajisje personale té komunikimit (smartfoné etj., gé gjenden né mjet ose qé u pérkasin
pérdoruesve té tjeré té rrugés, si kémbésoré, biciklisté, motociklisté) dhe,

> Bashkésia e rrjeteve publike dhe private té komunikimit (Mobile Broadband Wireless

Access, Radio, Wimax etj.) g&¢ mundésojné komunikimin midis njésive té platformés.

Sistemet Inteligjente do té jené né gjendje té monitorojné trafikun gé ai té rrjedhé pa
probleme. Sensorét do té pérdorin reagime nga automjetet pér té zbuluar bllokimet e trafikut.

Automjetet e sigurisé publike do té transmetojné népérmjet rrjeteve pa tel (wireless), pér
té ndryshuar sinjalet e trafikut né ményré gé té reagojné shpejt né njé emergjencé. Automjetet do
té komunikojné me njéri-tjetrin duke bashképunar né vozitje, duke shmangur késhtu goditjet dhe
duke pérmirésuar efikasitetin.

Kéto jané disa nga aplikacionet e mundshme, né té ardhmen gé do té jené té mundura falé
standardit DSRC (Dedicated Short-Range Communications) gé pérkrah siguriné publike dhe

komunikimin privat, ngjashém me teknologjiné WiFi.
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Gjaté viteve té fundit jané shfaqur njé séré standardesh té reja té kétyre komunikimeve
dhe standardeve té para me mbéshtetje té larté té Iévizshmérisé.

Disa prej kétyre teknologjive pérfshijné komunikimet e dedikuara me linja té shkurtra
(DSRC) dhe komunikimet pa tela né mjedisin e automjeteve (Wireless Access in Vehicular
Environment, IEEE 802.11, IEEE 1609.x), WiMAX (802.16) dhe komunikimet pérmes lidhjeve
celulare (Mobile Broadband Wireless Access, 802.20) ose Bluetooth (802.15).

Megjithaté, me evolucionin afatgjaté té gjeneratés sé katért te teknologjisé sé rrjetit
celular (4G/ LTE) dhe pérmirésimin e saj té dukshém né performancé, duket té keté mundési pér
té plotésuar teknologjité aktuale té komunikimit mes automjeteve dhe infrastrukturés rrugore.

Njé tjetér teknologji pa tela qé pérdoret gjithnjé e mé shumé pér té lidhur telefonat
celularé me automjete éshté Bluetooth-i. Gjithashtu kjo teknologji lejon pér té kontrolluar
telefonat celularé né njésiné e ekranit té automjetit, po ashtu lejon njé telefon celular té pérdoré
sistemin e integruar té automjetit pér leximin e mesazheve té marra pér té shmangur humbjen e
vémendjes nga shoferi.

Kéto teknologji pa tel mund té mundésojé njé gamé té gjeré aplikacionesh té sigurisé dhe
té lévizshmérisé sé automjetit, si¢ jané mbikégyrja me kamera, shérbimet audio me zé bazuar
mbi internet (Voice Over IP — VolP, IP - Internet Protocol), menaxhimi i trafikut, informacioni i
udhétaréve, shkémbim i t& dhénave dhe shumé benefite té tjera né aspektin e siguriseé.

Komunikimet me linja t& shkurtra (DSRC) mundésojné komunikimin ndérmjet
automjeteve dhe té pajisjeve né rrugé, por nuk gjenerojné té dhéna té nevojshme pér té siguruar
paralajmérime dhe késhillime nga infrastruktura drejt shoferéve.

Pér té mbéshtetur aplikacionet automjet dhe infrastrukturé, komunikimet me linja té
shkurtra duhet té integrohen me pajisjet e trafikut, si¢ jané kontrollorét e sinjaleve dhe lidhjet me
Qendrat e Menaxhimit té Trafikut (Traffic Management Centers - TMCs).

Sot puna mé e réndésishme kérkimore zhvillohet né fushén e kontrollit bashképunues té
automjetit me mjedisin e tij (automjetet e tjera, infrastruktura rrugore, gendra e menaxhimit té
trafikut, udhékryqet etj.). Né kété kontekst, sot jané ndértuar standardet pér forma té caktuara té
komunikimit (automjet-infrastrukturé-automjet), té cilat pérdorin sisteme moderne gé ndikojné

né rritjen e sigurisé sé lévizjes né mjetet e transportit rrugor.
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3. 1 Sistemet bashképunuese té automjeteve dhe té infrastrukturés

(Cooperative Vehicle-Infrastructure Systems)

Pér njé studim sistematik té sigurisé sé lévizjes né komunikacion éshté shumé e
réndésishme té kuptuarit e ndérveprimeve komplekse midis njerézve, automjeteve dhe rrugéve
(rrugét dhe mjedisi). Bashkéveprimet né mes té: njeriut-rrugés dhe automjetit jané shumé té

réndésishme pér siguring, menaxhimin e trafikut dne pér hartimin e rrugéve.

njeriu
(shoferi)

njeri-mjet

MJEDISI

Figura 91. Trekéndéshi i sigurisé né trafik

Pér pércaktimin dhe kuptimin e problemeve té sigurisé dhe té lévizjes né trafik né
mjedisin e sistemeve inteligjente té transportit (SIT), éshté e nevojshme té merren né konsideraté

kéta faktoré ndikues:

Shoferét;

Rrugét me pajisje té SIT-it;

Automjetet me pajisje té SIT-it;

Menaxhimi i sigurisé sé njé nénsistemi té SIT-it;

Efekti i shérbimit emergjent mjekésor dhe té shérbimeve té tjera dhe,

YV V. V VYV V V

Rregullatori (Drejtoria).

Sistemet e bashképunimit né transport mund té sjellin inteligjencé té re pér automjetet,

sistemet e rrugéve, operatorét dhe individét, duke krijuar njé “gjuh&” té komunikimit té kuptuar
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né ményré universale gé lejon automjetet dhe infrastrukturén pér té shkémbyer informacione dhe
pér té bashképunuar né njé gamé té pakufizuar aplikacionesh dhe shérbimesh té reja.

Pérfitimet e pritshme pérfshijné rritjen e kapacitetit té rrjetit rrugor, zvogélimin e
mbingarkesés dhe ndotjen, kohézgjatjen e shkurtér té udhétimit, informacionin e zgjeruar dhe mé
té sakté té trafikut.

Pérfshirja e sistemeve té komunikimit né automjete po prodhon pérparime té réndésishme
né industriné e automobilave. Megjithaté, né té ardhmen pritet qé komunikimet midis
automjeteve dhe automjeteve me infrastrukturén té luajné njé rol té réndésishém né ofrimin e
shérbimeve. Aplikacionet e sigurisé dhe té lévizshmérisé ka té ngjaré té jené vala e re e
shérbimeve, né té cilat sistemet e komunikimit dhe lidhshméria brenda automjetit do té jené
celési i zbatimit té tij.

Kjo mé tej mund té ndahet né:

» Komunikimi automjet - infrastrukturé dhe anasjelltas (V21 - Vehicle to Infrastructure dhe
12V - Infrastructure to Vehicle);

» Komunikimi automjet - rrugé dhe anasjelltas (V2R - Vehicle to Road dhe R2V - Road to
Vehicle) dhe,

» Komunikimi automjet - automjet (V2V - Vehicle to Vehicle).

CONTROLCENTER

Figura 92. Komunikimet e automjeteve dhe té infrastrukturés

3. 1. 1 Komunikimi automjet - infrastrukturé (V21) - éshté njé model komunikimi gé lejon

automjetet té ndajné informacionin me komponentét gé mbéshtetin sistemin e autostradave té
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vendit. Komponenté té tillé pérfshijné lexuesit RFID (Radio-Frequency Identification) dhe
kamerat, dritat e trafikut, shénuesit e korsive, rrugét, shenjat dhe parkingjet.

Né njé sistem té transportit inteligjent (SIT), sensorét V21 mund té kapin té dhénat e
infrastrukturés dhe u japin udhétaréve késhillime né kohé reale pér gjéra té tilla si kushtet e

rrugéve, bllokimet e trafikut, aksidentet, zonat e ndértimit dhe disponueshméria e parkimit.

Paisja e rrugés (Road Side - RSU)

RSU-101
ThreadX RTOS
Ethernet

gjj DSRC

Dedicated Short-Range
SIT Communications - DSRC

l'?; DSRC

I

Paisja e integruara né automjet (On Board Units-OBU)

Figura 93. Njésia e rrugés (Road Side - RSU) dhe njésité e integruara né mjetet e
transportit (On Board Units - OBUSs)

Njésité infrastrukturore té rrugés (RSU) jané pajisjet kompjuterike té vendosura né anén e
rrugés gé siguron mbéshtetje lidhése pér automjetet gé kalojné. Qéllimi i RSU-sé éshté té
lehtésojé komunikimin midis infrastrukturés sé transportit, t€¢ automjeteve dhe té pajisjeve té
tjera mobile, duke shkémbyer té dhéna né pérputhje me standardin e industrisé.

Pérve¢ késaj, RSU-ja mund té integrohet me njé sistem pér t€ mundésuar menaxhim té
largét dhe pér t’iu siguruar automjeteve shérbime dhe aplikacione té ofruara nga ofruesit e
shérbimeve té zyrés. RSU-té gjithashtu mund té inkorporohen me sistemet lokale té kontrollit té

trafikut pér té ofruar shérbime mé té mira té menaxhimit té trafikut pér automjetet.
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Figura 94. Njésité infrastrukturore té rrugés (RSU)

Njésia e integruar né mjetet e transportit (OBUs) — éshté pajisja e komunikimit e
integruar né automjete. Kjo lejon komunikimin e DSRC-ve me njésité e automjeteve ose me
njesité rrugore té tjera. Njésité e integruara né automjete (OBU) mund té komunikojné me OBU-
té e tjera népérmjet komunikimit automjet-automjet (V2V) ose me njésité e rrugés (RSU-té)

pérmes komunikimeve automjet-infrastrukturé (V2I) (fig. 93).

Figura 95. Njésité infrastrukturore té integruara né mjete (OBU)

Pér mé tepér, automjetet autonome jané projekte qé pérfshijné zhvillimin e teknologjisé
pér sistemet e komunikimit me pajisjet e jashtme gé éshté njé fushé e re e aplikimit me njé
projeksion potencial t¢ madh né té ardhmen.

3. 1. 2 Komunikimi automjet - rrugé (V2R) jané lidhjet e automjeteve me elemente té
vendosura né rrugé, si shenja rrugore, pajisje emergjente, sistem pagesash etj. Dallimi né mes dy
komunikimeve automjet - infrastrukturé dhe automjet - rrugé (V2I/ V2R) éshté delikat dhe té dyja
termat shumé shpesh pérdoren pa dallime.

3. 1. 3 Komunikimi automjet - automjet (V2V) - ky komunikim mundéson lidhjen midis

automjeteve, si kontrollimi i shpejtésisé, emergjencat, informimi pér pengesat né rrugé etj.
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Qéllimi i komunikimit V2V éshté parandalimi i aksidenteve duke i lejuar automjetet né
tranzit té dérgojné té dhéna té pozicionit dhe té shpejtésisé me njéri-tjetrin pérmes njé rrjeti ad
hoc pa tela (Wireless communication - Bluetooth, WI-FI). Infrastruktura e vendosur né automjete
duhet té jeté né gjendje té komunikojé me pajisjet e mjeteve té tjera V2V (automjet-automjet),
me infrastrukturén e vendosur né rrugé V21 dhe me Qendrat e Shérbimit. Kjo infrastrukturé né
mjet duhet té keté pajisje radio me rreze té shkurtér, ashtu edhe lidhje wireless me rreze té gjaté.

Kéto komunikime mund té jené efektive né shmangien e aksidenteve dhe bllokimin e
trafikut. Ky komunikim mundésohet nga komunikimet me linja té shkurtra qé pérdorin njé brez
frekuence 5.9 GHz me kapacitet 75 MHz dhe njé distancé té pérafért prej 300 metra (fig. 96).

9 @ A

Lokacuom Shpe;tesna Drejhmn Qarkulllml

Derl né 300 metra

Figura 96. Sistemi i komunikimit midis automjeteve

Né Shtetet e Bashkuara, V2V-ja éshté njé pjesé e réndésishme e sistemit té transportit
inteligjent (SIT), njé koncept gé sponsorizohet nga Departamenti i Transportit t& Shteteve té
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Bashkuara (Department of Transportation - DOT) dhe Administrata Kombétare e Sigurisé sé
autostradave (National Highway Traffic Safety Administration - NHTSA).

Aktualisht, zhvillimi i gjeneratés sé paré té sistemeve V2V éshté duke u zhvilluar.
Kufizimi i funksionimit té tij éshté gé ato vetém i japin njé paralajmérim shoferit, megjithaté,
kéto sisteme nuk jané né gjendje té ndérmarrin ndonjé veprim korrigjues.

Pér mé tepér, gjenerata e dyté do té jeté né gjendje té marré kontrollin e automjetit né
rrezik dhe té sigurojé veprimin korrektues. Prandaj, kéto sisteme pérfundimisht do té bashkohen
me teknologjiné autonome té vozitjes.

Mundésité pér aksidente do té vijné duke u zvogéluar pér shkak té rritjes sé shkallés sé
automatizimit dhe té shkémbimit té informacionit midis mjeteve té transportit me mjetet e tjera,
me sinjalet e rrugéve, me satelitét, me rrjetet e tjera dhe me internetin.

Integrimi i duhur i kompjuteréve né bord té automjeteve, té hartave dhe té pajisjeve té
pozicionimit GPS, sé bashku me aftésité e komunikimit hap mundési té jashtézakonshme, por
gjithashtu krijon sfida té frikshme kérkimore. Duke marré parasysh pérfitimet e jashtézakonshme
gé priten nga komunikimet automobilistike dhe nga numri i madh i automjeteve éshté e garté se
rrjetet ad hoc té automjeteve (Vehicular Ad hoc Network - VANET) do té béhen realizimi mé i
réndésishém i rrjeteve mobile ad hoc.

Rrjetet “ad hoc” jané shfaqur si njé teknologji e favorshme pér revolucionimin e
sistemeve té transportit dhe sigurimin e shérbimeve té komunikimit me brez té gjeré pér
automjetet. Rrjetet ad hoc (VANETS) pérbéhen nga njésité e rrugés (Road Side - RSU) dhe
njésité e integruara né mjetet e transportit (On Board Units - OBUS) si entitete gé kané

transmetues pér té dérguar dhe marré sinjale (fig. 97).
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Figura 97. Rrjetet ad hoc té automjeteve (VANETS)

Si¢ shihet, aplikimi pérbéhet nga tre faktoré: OBU, RSU dhe Qendra e Shérbimit. Njé
nga faktorét shumé té réndésishém té aplikimeve té SIT-it éshté dhe komunikimi midis drejtuesit
té mjetit dhe veté mijetit, i njohur si HMIA (Human-Machine Interface and Assessment). Kjo
kérkon dhe pérsosjen e sistemeve gé pérdor mjeti dhe ka béré té mundur prodhimin e njé
gjenerate té re mjetesh, té quajtur Automjete Inteligjente. Teknologjité e shumta té automjeteve
inteligjente ekzistojné pér té ndihmuar drejtuesin e mjetit pér drejtimin e tij né ményré té sigurt,
ku shumica nga ato jané pérmendur né kapitullin 1.

Pér t’ua mundésuar njé lévizje mé té miré automjeteve dhe t’i mbajé drejtuesit e mjeteve
gjithmoné té informuar me pérditésimet e fundit dhe pa ndonjé ndérprerje né rrjet éshté e
réndésishme komunikimi infrastrukturé-infrastrukturé qé mundésohet pérmes njésive té rrugés
(RSV) (fig. 97).
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Figura 97. Komunikimet infrastrukturé-infrastrukturé
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4. PERFUNDIME

Rezultatet e deritashme té avancimit té sistemeve moderne té transportit né shumé raste té
praktikave ekzistuese né boté, sigurisht tregojné avancime shumé té réndésishme né
pérmirésimin e sigurisé sé trafikut. E dimé gé implementimi i sistemeve moderne né mjetet e
transportit shérben pér té rritur siguriné e lévizjes né kushte té ndryshme rrugore dhe né shpejtési
té médha té lévizjes sé mjetit, si dhe ato sisteme mbikéqyrin parametrat e ndryshém gjaté ecjes sé
mjetit.

Nga kjo duhet té supozohet se pérfitimet dhe avancimet e mundshme né Kosoveé té jené té
médha, sepse nisemi nga njé bazé aspak e favorshme, lidhur me gjendjen e treguesve té sigurisé
né trafik, aspekti i aksidenteve, si dhe nga numri i viktimave né raport me popullsiné e
pérgjithshme.

Sistemet e moderne té instaluara sé fundi né automjetet e reja jané mirépritur miré nga
veté drejtuesit e mjeteve, por megé disa nga kéto sisteme jané ende té panjohura sa u pérket
funksioneve té tyre, ato kané krijuar mosadaptim dhe shumé komplikime pér shumicén e
drejtuesve té automjeteve, sidomos né kushtet e véshtira té rrugéve né Kosové.

Pér shkak té infrastruktures shumé té dobét né disa rrugé té vendit toné (duke u nisur nga
cilésia e rrugéve, shkalla e ndricimit, dukshméria, mirémbajtja, sinjalistika, rrjeti), kjo ka ndikuar
edhe né mosreagim me kohé té automjetit ndaj situatave té ndryshme né rrugé, gjé gé ka
pamundésuar evitimin ose lajmérimin e ndonje rreziku dhe mosbesim te drejtuesit e mjeteve,
edhe pse ato automjete kané gené té pajisura me sistemet moderne té teknologjise sé fundit.

Siguria e lévizjes né rrugé duhet té studiohet sistematikisht, késhtu gé me ményra, masa
dhe procedura té ndryshme, té veprohet pér té reduktuar numrin e fatkegésive dhe rritjen e
sigurisé sé lévizjes sé mjeteve. Njé rol kryesor luan infrastruktura e vendit, gjé gé kur
kombinohet edhe me sistemet moderne té integruara né automjete, japin rezultate mé té mira pér
siguriné e lévizjes.

Rrezikimi i sigurisé né trafik dhe ndodhja e aksidenteve rezultojné nga sjellja e gabuar e
pjesémarrésve, pérkatésisht té sistemit té trafikut, si sistem kompleks. Pér shkak té rritjes sé
kérkesave pér transportin rrugor dhe gjendja e ngjeshur e komunikacionit, mendoj se ményra e re

e zgjidhjes sé problemit té mobilitetit do ishte implementimi i Sistemeve Inteligjente té
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Transportit (SIT) sipas standardeve dhe ndalimgarkullimi i mjeteve, té cilat nuk plotésojné
kushtet themelore pér garkullim né komunikacionin rrugor.

SIT-i mund té pérkufizohet si njé superstrukturé e kontrollit dhe e komunikimit
informativ (kibernetik) e sistemit té trafikut dhe e transportit klasik, me té cilat mund té arrijmé
mé shumé né pérmirésimin e performancés, té trafikut, té transportit mé efikas té pasagjeréve dhe
té mallrave, pér té pérmirésuar siguriné e trafikut, rehatiné dhe siguriné e udhétaréve. Sistemet
moderne té automjeteve té cekura né kapitujt mé lart, thuajse nuk do kishin kuptim pa njé
infrastrukturé moderne.

Né vendet e zhvilluara, frekuentimi i rrugéve dhe pasojat nga aksidentet jané ndér

indikatorét kryesoré pér zbatimin e Sistemeve Inteligjente té Transportit.
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