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HYRJE

Né kété punim, do té béhet analiza dinamike e vingit vetmontues t&€ ndértimit, tipi H.S.
23.09 MA.SOL, i cili €sht€ i vendosur né€ lokacionin rruga B gjaté ndértimit t€ kompleksit banesor
PLAZA nga kompania ROYAL, dhe i cili do t€ shqyrtohet nga aspekti i analiz€s dinamike. Titulli
1 vingit vetmontues do té& thoté q€ vingi transportohet i paluar, ndérsa né€ hapésirén e punés ngritet
me mekanizmin vetanak. Ky ving do té shqyrtohet nga aspekti i analizés dinamike.

Q¢&llimi kryesor éshté té béhet analiza e géndrueshmérisé dinamike t€ vingit né térési dhe
pjeséve té tij (figura 1), si dhe lidhjet n€ mes té pjeséve té cilat ndikohen ndjeshém nga forcat
dinamike gjaté punés sé vingit.

Analizat do t€ b&hen pér konditat:

- Shpejtésité e 1€vizjes me t€ cilat punon vingi,

- Pér rastin e distancés sé ngarkesés nga shtylla 10.8 m, me masé¢ maksimale Qmax =2000
ke,

- Pér rastin e distancés s€ ngarkes€s nga shtylla 25 m me mas€ maksimale Qimax = 750 kg,

- N¢ lartésin€ maksimale t€ ngritjes s€ ngarkesé€s L = 18 m.

Ngarkesat qé do t€ merren pér studim jané ngarkesat reale qé 1 bart ky ving, qé zakonisht
jan€ materiale ndértimore. T¢é dhénat né€ lidhje me pérmasat dimensionale dhe karakterisitikat e
vingit jan€ marré€ nga manuali 1 prodhuesit t€ vingit, nga tabela e karakteristikave teknike dhe gjaté
matjeve n€ vendndodhje t€ vingit.

Analiza e vingit do t€ b&het pér kéto 1€vizje pune: ngritja e ngarkesés, léshimi i ngarkesés,
lévizja e telferit né bigé, rrotullimi i vingit me ngarkesé.

Pér analizé€ sa mé té sakté t€ vingit, do t&€ modelohet i téré vingi me ané t€ softverit pér
modelim Autodesk Inventor 2015, ndérsa simulimet dhe pérfitimet e rezultateve do t€ béhen me

ané té softverit SimWise 4D.



Si parametra rezultues pér analiz€ do té hulumtohen: forcat, momentet, sforcimet,
deformimet né pjesét kryesore té vingit.

Vingi 1 vogél vetmontues i ndértimit i tipit H.S. 23.09 &shté prodhuar né vitin 2004 nga
Kompania italiane MA.SOL. T¢ dhénat teknike jan€ marré nga manualet dhe shénimet e MA.SOL
té cilat jané: Tipi i vingit- H.S. 23.09, peshéngritja, shpejtésia e ngritjes sé peshés, shpejtésia e
léshimit té peshés, shpejtésia e rrotullimit, shpejtésia e telferit, dimensionet e shtyllés, dimensionet
e krahut (bigés), parametrat e kundérpeshés, dimensionet e litaréve, dimensionet tjera té
konstruksionit metalik, masat e konstruksionit dhe mekanizmave, etj. [3], t€ paraqitur edhe né
literaturé, ndérsa shénimet tjera t€ nevojshme pér punimin e temés jané marré me matjet e
realizuara né ving.

Me ndihmén e softverit SimWise 4d do té b&het simulimi i vingit t€ modeluar paraprakisht.
Ky softver €shté i avansuar pér analiza dinamike t€ sistemeve makinerike dhe jep mundési pér

hulumtim té miréfillté shkencor pér kété lloj t€ vingit nga aspekti i1 analizés dinamike[3].

Rezultatet e fituara do t€ jepen né formé t€ grafikéve ku paraqitet shpérndarja e forcave,
momenteve, sforcimeve, deformimeve dhe zhvendosjeve si dhe né€ formé t€ shpérndarjes

sipérfagésore té parametrave t€ sforcimeve dhe deformimeve.
N¢ analizén dinamike t€ vingit do t€ pérfshihen kéta parametra[2]:
- Forcat dhe momentet né bazament,
- Forcat dhe momentet né kullé,
- Forcat dhe momentet né krahun (bigén) e vingit,
- Sforcimet dhe deformimet né kéto tri pjesét kryesore,
- Lékundjet né ving dhe né pjesét e tij.

Qéllimi 1 hulumtimit €shté€ analiza dinamike e vingit vetmontues t€ ndértimit me ngarkesé
maksimale dhe né lartési maksimale, me aplikimin e softveréve t€ modelimit dhe simulimit. Me
realizimin e késaj analize do té kemi njé pasqyré té€ qarté né lidhje me veprimin e ngarkesave
dinamike né ving, ndemjet qé€ paraqiten, l€kundjet n€ ving né€ pjesét e caktuara té tij, si dhe veprimi
1 kétyre forcave né pjesét kryesore t&€ vingit. Pasi ky 1loj 1 vingit nuk €shté analizuar né aspektin

dinamik tek ne, ky do té jeté kontributi kryesor 1 kétij punimi[2] [4] [5].



KAPITULLI 1

1. BAZAT TEORIKE TE DINAMIKES SE VINCAVE
VETMONTUES TE NDERTIMIT

Vingi vetmontues €shté 1loj 1 vingit t€ ndértimit q€ €shté projektuar té€ jeté i1 lehté dhe i shpejté
pér tu transportuar dhe montuar. Ekzistojn€ njé varg i modeleve me kapacitete t€¢ ndryshme té
kétyre vingave. Kapacitetet e tyre jané mé té€ vogla se t€ vingave kullé dhe jané praktik pér projektet

banesore né gjashté kate dhe mé t& uléta.

Fig. 1.1. Foto e vingit té studiuar né vendin e punés.

Vingat vetmontues pérdoren pér punét e ndértimtarisé dhe béjné pjesé né grupin e vingave

rrotullues, g€ grupohen pér nga forma e bigés, ményra e transportit t€ ngarkesé€s dhe lévizja.



Procesi 1 rrotullimit te vingi vetmontues nénkupton rrotullimin e téré pjesés sé sipérme t€ vingit
rreth boshtit vertikal me apo pa ngarkes€. Procesi i till€ paraqitet edhe tek llojet e tjera t€ vincave

té ndértimit[5].

Vingi vetmontues e ka edhe mekanizmin e 1€vizjes drejtvizore n€ bigén e tij, e cila éshté
karroca e vingit apo telferi 1 vingit. Ky mekanizém bén 1€vizjen e ngarkesés pérgjaté bigés sé vingit.
Ndryshimi i krahut realizohet me zhvendosjen e karrocés népér krahun punues-bigén e vingit[5].

Jané té lehté pér té transportuar. Ata mund t€ montohen dhe ¢gmontohen automatikisht né
vetém disa minuta. Ata jané pérshtatur veganérisht pér projekte né kohé té€ shkurtér ose pér vendet
e ndértimit ku vingi duhet té jet€ i ¢montuar rregullisht, 1 t€ri ose t€ transportohet. Njé ving
vetmontues kur behet gati pér transport paloset mbi vete né pérgjithési deri n€ katér ose mé shumé
pjesé. Shtylla zakonisht paloset né dy pjes€, ndérsa krahu 1 vingit, né varési té gjatésisé sé tij, do
té thot€, né dy ose mé& shumé pjesé. Kur paloset plotésisht, madhésia e vingit €shté e till€ g€ ajo
€shté e gatshme dhe ligjore pér transport. Koha kur vingi vetmontues fillon shpalosjen derisa éshté
plotésisht i shpalosur éshté zakonisht né mes pes€émbédhjeté dhe tridhjeté minuta. Por kohézgjatja
e pérgjithshme nga koha kur vingi fillon ngritjen derisa €shté i gatshém pér pérdorim &éshté njé
céshtje e oréve, zakonisht dy deri né tri oré. Vingat e vogél vetmontues bartin me veti dhe
transportohen me kundérpeshén e bashkangjitur n€ ményré t€ pérhershme. Shumica, péveq té
vegjélve, kan€ kundérpeshat shtesé€ q€ transportohen dhe vendosen né€ vend veg e veg. Ekziston
njé varg i gjeré i modeleve me kapacitete nga 13 deri né 120 metér-tonésh, vijné me njé
shuméllojshméri té lartésisé.

Vingat vetmontues jané béré gjithnjé e mé populloré né€ vendet e vogla té€ ndértimit, ku
madhésia e projektit nuk e justifikoné instalimin e nj€ vingi kullé t€ lart€. Drejtuesi per instalimin
dhe pérdorimin e vingit vetmontues ndjek pikérisht t&€ njé€jtat parime si pér vinga té larté kullg.
Detajet megjithaté, ndryshojné n€ mes té€ dy llojeve t€ pérgjithshme

Vingat vetmontues jané njé zgjedhje ekonomike e pérshtatshme dhe e adaptueshme pér
hapésirén e vogél té€ ndértimit. Mundéson njé alternativé shumé mé t€ miré se vingat mobil
standard. Pérfitimi €sht€ shumé 1 madh gjaté€ pérdorimit t&€ vingit kull€ vetmontues, thjesht me vleré
té kursimeve (n€ kostot e ndértimit q€ rezultojné nga pérdorimi i ving) q€ tejkalojné koston e qirasé
dhe operimit me ving.

Pérdoruesit né pérgjithési raportojné njé€ reduktim t€ oréve t&€ punés manuale té barabarté
me katér ose mé shumé persona. Ata gjithashtu raportojné shkurtimin e pérfundimit t€ punés
kryesisht gjaté ciklit te inkuadrim prej 15% ose mé shumé, dhe reduktim t€ nevojés pér pjesé té
shumta té€ materialit pér manovrimin e pajisjeve. Dhe kéta vinga jané shumé mé pak né ndikim té
ambientit, se vingat kullé. Ata gjithashtu mund té€ jené t€ pajisur me sistemin anti-pérplasje i cili 1
bén ata shumé mé efikas€ dhe t& sigurt pér t€ vepruar n€ hapésiren e ngarkuar te ndértimit.



Gjaté 5-7 viteve t€ fundit vingat kull€ vetmontues jan€ béré njé element kryesor n€ vendet
e ndértimit, ku koha dhe hapésira jané€ ¢éshtje esenciale. Tani mé shumé se kurré, kontraktorét dhe
zhvilluesit jané duke zgjedhur vingat vetmontues, sepse ata jané njé zgjidhje mé fleksibél pér
trajtimin e materialeve. Zgjedhja e vingit vetmontues nénkupton zgjedhjen e njé pajisje té
besueshme me lehtésiné e instalimit dhe ¢gmontim té shpejté.

Fig.1.2. Shembuj té montimit té vingit vetmontues té ndértimit [18] [19].



1.1. DINAMIKA E VINCIT VETMONTUES TE NDERTIMIT DHE
MODELIMI I VINCIT PER ANALIZE DINAMIKE

Gjaté analizé€s dinamike t€ vingit vetmontues t&€ ndértimit, do t€ shqyrtohen ndikimet
dinamike g¢€ paraqiten gjaté 1€vizjeve kryesore té vingit: ngritja e ngarkesés, lévizja e karrocés né

bigé-krah, rrotullimi i vingit.

Eshté e njohur se vingat vetmontues t& ndértimit (si dhe vingat né pérgjithési) kané numér
té madh t€ shkalléve té€ liris€. Pas analiz€s s€ proceseve reale t€ punés sé vingit t€ hulumtuar, duhet
pérpiluar skemén llogarit€se dhe pérveté€simin e parametrave mé t€ réndésishme pér llogaritje.
Mekanizmat e vincave si dhe konstruksionet bartése elastike pérbéné njé sistem kompleks
oscilues 1 cili i nénshtrohet 1€vizjes osciluese né rrafshin vertikal dhe horizontal. Karakteri 1
ndryshimeve t€ parametrave kryesoré ndikon né ményré direkte né sjelljen e konstruksionit. Pér
kété arsye éshté e nevojshme g€ numri i ndikimeve té analizuara té jeté sa mé i madh e pastaj té

caktohet shkalla e réndésisé€ s€ tyre né parametrat e kérkuar [5], [7].

TE€ gjeturat mé t€ shpeshta gjat€ hulumtimeve dhe analizave t€ deritanishme konsistojné né
ligjin e ndryshimit té forcave ngasése dhe vepruese, elasticitetin e konstruksionit bartés né rrafshin
vertikal, shuarjen e oscilimeve elastike té litarit, t€ konstruksionit bart€s dhe t€ elementeve t&

mekanizmave l1€vizése.

Deri mé tani, pér paraqitjen e gjendjes dinamike t€ vingit kullé vetmontues, duke u mbéshtetur
né literatur€, jan€ pérdorur dy metoda t€ llogaritjes: metoda diskrete, ku masa e shpérndaré
kontinuale e konstruksionit bartés é&shté diskretizuar né numér té€ caktuar t€ masave té
koncentruara, dhe metoda diskrete-kontinuale — ku masa e konstruksionit bartés &shté paraqitur
né€ baz€ t€ strukturave karakteristike té tij. K&to metoda, sistemin e pérbéré té vingit e kané

thjeshtuar né model té thjeshté dinamik-matematiké [5].

Pércaktimi i ngarkesés dinamike té€ krahut te vingit (bigés) éshté objekt i njé vargu té punimeve
teorike dhe eksperimentale [2], [4], [8]. Ballafagimi me kété problem gjithsesi €shté pasojé e
prejardhjes empirike t€ faktorit dinamik, i cili sipas rregulloreve, duhet té€ pérdoret gjaté procesit

té llogaritjes s€ konstruksionit. N& kété rast duhet theksuar se né masé mé t€ vogél éshté né pyetje



veté€ madhésia e faktorit dinamik e pércaktuar me standarde, ndérsa mé shumé éshté qéllimi pér

njohje mé t&€ miré€ t€ procesit dinamik té ngritjes sé ngarkesés[5].

Fig. 1.2. Modeli matematikor i vingit[5].

1.1.1 STUDIMI DINAMIK I SHUFRAVE METALIKE TE VINCIT VETMONTUES TE
NDERTIMIT

Vargu kinematik 1 palosjes-shpalosjes s€ mekanizmit t€ vingit vetmontues t€ ndértimit

€shté paraqitur né gjendje t€ shpalosur né figurén 1.3, dhe né gjendje t€ palosur né figurén 1.4[6].

Shpalosja e makanizmit éshté béré duke pérdorur njé mjet pér ngritje t€ vendosur né mes
nyjeve D dhe E dhe éshté béré né dy etapa, figura 1.3. N€ etapén e paré€ (litari mbajtés i fiksuar né
mes pikave A dhe H lirohet) duke shkurtuar gjatésin€ e paisjes. Kulla mé e ulét BCE rrotullohet
né kahje t&€ kundért t€ akrepave t€ orés rreth nyjes B dhe shufra 1€kundése 1 pérmes shufres 3 dhe
4 duke e shtyré lart kullén e lart€ EFG s€ bashku me krahun HGK dhe rrotullohen né drejtim té
akrepave t€ orés rreth nyjes E. Né etapen 2, ku distanca AH béhét e barabarté me mbajtésen, krahu

HGK rrotullohet rreth nyjes G derisa krahu GK merr pozité horizontale[6].



Fig.1.3 Vingi vetmontues i ndértimit né poziten e shpalosur[6].

a7

oo -

Fig.1.4. Vingi vetmontues i ndértimit né pozitén i palosur[6].
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Fig. 1.5 Vingi né procesin e shpalosjes[6].

Studimi 1 reaksioneve té nyjeve éshté béré pér ¢do ¢ift nga nj€ heré.

Dy llogaritje t€ ndryshme t€ platformes jané maré brenda njé llogaritje pér shkak se
platformat jané taku gjaté punés s€ mekanizmave[6].

Studimi fillon me ¢iftin GKH figura 1.6. Duke pasur parasysh qé litari mbajtés punon
vetém kur &shté i shtérnguar, veprimi i tij mund té zévendésohet me njé forcé Fy qé gjaté gjithé
kohés ka drejtimin e AH. Problemi €shté reduktuar né studimin e ekuilibrit t€ njé shufre té

artikuluar né G. Eshté dhéné ekuacioni i momentit qé lidhet né nyjen G[6]:

(D) =0 ()

Duke e ditur forcén Fy; komponentet e reaksionit R; mund té pércaktohen duke shtruar kushtet e

ekuilibrit statik pér shufrén 6,

(z Fkx)6 =0 (2)
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(z Fky)6 =0 3)

Pér ciftin e shufrave DFE &shté paraqitur diagrami né figurén 1.7. Forcat e pacaktuara té reaksionit
Ry dhe R}, pércaktohen si mé poshté. Reaksionet jané té ndara né dy komponente R* (normal né
shufer) dhe R™ (paralel me shufren). Komponentet R:; dhe R} jané pércaktuar me ekuacionet e

momenteve t€ shufrave 5 dhe 4 respektivisht me lidhjen né nyjen F[6].

(Z M"F)s =0 (4)
(D, M) =0 5)

Komponentet normale R}, dhe R% jané pércaktuar nga ekujlibri i forcave té cilat veprojn né mesin

e t€ gjitha ¢ifteve. Forcat jané projektuar né dy komponente n€ aksin x dhe y.

(D, F) =0 (6)

)

(7)

\
\
A

Fig.1.6. Diagrami i ¢iftit GHK/[6].
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Fig.1.7 Diagrami i ¢iftit DFE/[6].

Né figurén 1.8 éshté paraqitur diagrami i ¢iftit BCE. Kétu jané shtaté forca té papércaktuara: R,

Ri, Rex, Rey, RE, RE, E,. Pér t8 pércaktuar kéto forca té panjohura, éshté e nevojshme t&
shkruhen shtaté ekuacione[6]:

a) Ekuacioni i momentit né shufrén 3 e lidhur né€ nyjen C

(Z Mkc)3 =0 (8)

b) Ekuacioni i momentit n€ shufrén 2 e lidhur né€ nyjen C

(D, i) =0 ©

Ekuacioni i1 projektimit t&€ forcave ekuilibruese né aksin x pér t€ gjitha ciftet:

(2, Fir),, =0 (10)
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Ekuacioni i projektimit t& forcave ekuilibruese né aksin y pér t€ gjitha ¢iftet:

(z Fky)z,g =0 (11)

Ekuacioni i projektimit t& forcave ekuilibruese né aksin x pér shufren 3:

(z Fkx)3 =0 (12)

Ekuacioni i projektimit té forcave ekuilibruese n€ aksin y pér shufren 3:

(z Fky)3 -0 (13)

Ekuacioni i momentit n€ shufren 2 e lidhur n€ nyjen B

(Z MkB)z =0 (14)

Fig.1.8.Diagrami i ¢iftit BCE[6].

Ekuacionet (5) ... (11) paragesin njé sistem linear johomogjen me shtaté ekuacione me
shtaté variabla te panjohura. Sistemi mund té zgjidhet duke pérdorur metodén e Kramerit[6].
Duke u bazu né kété metod€ €shté€ béré njé program kompjuterik ku né té jané vendosur

reaksionet né nyjet pér t€ gjithé€ ciklin kinematik t€ mekanizmave té konstruksionit t& vingit. Nga
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radhét e rezultateve, n€ figurén 1.9 éshté paraqitur si njé shembull 1 ndryshimit t€ forcés né kohén

gjaté shpalosjes s€ mekanizmit, ku njésité jan€ Njuton pér forcén dhe sekonda pér kohén [6].

Fig. 1.9 Ndryshimi i forcés né raport me kohen gjaté shpalosjes sé mekanizmit[6].

Nga grafiku né€ figuren 1.9 &shté e dukshme se né fazén e dyté t€ shpalosjes kur litari
mbajtés &shté i shtriré plotésisht dhe krahu €shté duke e béré rrotullimin pérkatés rreth kullés sé
larté, forca e nevojshme qé€ pajisja t€ vazhdoi shpalosjen éshté shumé mé e madhe se sa forca né
fazén e paré té€ shpalosjes. Ndikimet n€ nyje dhe ngarkesat né shufrat e mekanizmit jané shumé

mé t€ médha pér shkak té kesaj situate [6].
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1.1.2. ANALIZA DINAMIKE E LAVJERRESIT TE DYFISHTE TE VINCAT
KULLE VETMONTUES

N¢ figuren 1.10 éshté paraqitur modeli i [évizjes drejtvizore t€ karrocés n€ vingin kullé. Ky
model ndryshe quhet modeli i lavjerrésit t€ dyfisht€. Karroca 1€viz né drejtim me distancén x.
Litari, 1 cili lidhet n€ mes t& tamburit né karrocé€ dhe polispastit me ¢engel, €shté paragitur me
gjatési li. Masa mn paraget masén e ¢engelit dhe polispastit me makara. Pjesa e varjes s€ ngarkesés
nén ¢engel Eshté paraqitur me njé litar tjetér l2, ndérsa masa e ngarkesés nén ¢engel €shté paraqitur
me myp. Shprehja u(t) paraget nxitimin e karrocés gjaté 1&vizjes [2], [12].

Fig. 1.10. Modeli i lévizjes drejtvizore té karrocés.

Ky model e thjeshton analizén e dinamikés sé sistemit t€ vigit kull€ vetmontues dhe lejon
nj€ vlerésim t€ dy frekuencave natyrore té lavjerrésit t& dyfishté. Vlerésimet e frekuencave do té
jené vendimtare pér zhvillimin e sistemit t&€ dhéné pér lavjerrésiné dyfishté t€ vingit[2].

Duke supozuar se gjaté 1€vizjes, gjatésia e litarit nuk ndryshon, ekuacionet e 1évizjes jané:

.. ‘R ‘R t
V(t):LEJ'¢_L§+gI_+g_J'7_i) Gjendja e paré (15)

|1 |2 2 Il Il

¢(t):—L§J¢+Lg_RJ¢+it) Gjendja e dyté (16)

I1 I1 Il
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Termat @ dhe 7 jané kéndet e vendosjes s€ dy lavjerrésave
R - &shté raporti n€ mes t€ masés s€ ngarkesés dhe masés sé ¢engelit me polispast

g- nxitimi gravitacional

Frekuencat e kétij sistemi jané:

(.01'22\/%- (1+R)'£|1+|1J$|3 (17)

1 2

- (1+R).(|1+|1j _4@] s

Nga ekuacionet e mésipérme mund t€ vértetohet se frekuencat varen nga gjatésité e dy litarve I

dhe I dhe raportit R.

Fig.1.11. Frekuenca e ndryshimit te modelit té paré dhe té dyté kur | + 1, = 1.8 m[5].

Figura 1.11. Tregon dy frekuenca né l€kundje né funksion t€ dy gjatésive né manipulim
dhe raportin n€ masé kur gjatésia e pérgjithshme (gjatésia né pezullim plus gjatésia né manipulim)
€shté mbajtur konstante n€ 1.8 m. Frekuenca e ulét €sht€ maksimalisht kur t€ dy gjatésité e litaréve

jané té barabartg.
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Nga ekuacionet e mésiperme t€ amplitudés s€ parametrave té treguar né€ figurén 1.11, me
frekuencé té ulét ndryshon vetém pér + 10% nga vlera e tij mesatare prej 0.42 Hz. Né té kundértén,

ményra e dyté devijon £ 34% pér té njéjtén amplitudé t€ parametrit[2].

Kéto rezultate tregojné se né njé skemé t€ kontrollit n€ luhatje do t€ duhet mé shumé fuqi
pér ndryshimet né ményrén e dyté se sa n€ ményrén e paré. Megjithaté, nése amplituda nga ményra
e dyté éshté e vogél krahasuar me amplitudén e ményrés sé paré, atéheré kontrolli nuk ka nevojé

pér tu adresuar n€ ményrén e dyté. Koeficienti relativ i t€ dy modeleve mund té shqyrtohet duke
thyer reagimin e pérgjithshém dinamik né komponentet qé dalin nga (U, dhe €O, .

Duke supozuar kénde t€ vogla, nga masa e ngarkesés 1 pérgjigjet nj€ seri impulsive, A4,

ku mund té jeté€ shprehur si :
x(t) =G, Sin(a)l T¥, )+ G, Sin(a)z + ‘//2) (19)

ku

k Jj=1

oL (1+0la(L +1,)) (< e 2
C, =—2 L (ZA]. cos(a)lt].)} +( 4, sm(coltj)j (20)
j

c, - ,L, (1+ a)leOt(Ll +1L, )) \/[Zn: 4, cos(a)21tj )J +( y A, sin(a)ztj )J (21)
o — M dhe k=xLg (22)

- 2 2 >
W, szle

Duke pasur parasysh @, # @, , amplituda maksimale éshté gjetur duke iu shtuar

amplitudes maksimale ¢do frekuence :

Vi =|C|+]Cs

(23)

b

Ku koeficentet C, dhe C,, tregojné koeficientét e ngurtésis€ s€ litaréve té€ ¢do modeli t&

pérgjithshém né pérgjigjje. Duke pérdorur két€ dekompozim koeficientin e ngurtésis t&€ ményrés
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sé dyté t& pérgjithshme, 1€kundjet béhen té dukshme dhe tregojné t€ vetmin model té formésimit

ku mund té jeté nj€ zgjidhje efikase.

Fig. 1.12. Raporti me amplitudé té larté dhe amplitudé té ulét kur 1 + 1, = 1.8m. [5].

Figura 1.12. tregon raportin e koeficinetit t€ lart¢ dhe ményrén e modelit t€ déshiruar ku kemi
koeficientin e ngurtésis€ pér njé varg t€ madhé té gjatésisé dhe raportin né€ mes t€ masés, duke

supozuar pérséri njé gjatési t&€ pérgjithshéme prej 1.8 m[5].

Sipérfagja tregon se t€ dhénat pér formésimin e lavjerrésit té& dyfishté do t€ jené t€ nevojshme pér
sistemet me masé né raporté me goditje t€ uléta. Te koeficienti 1 dyté €shté ményra kur gjatesité e

pezullimit dhe manipulimit jané péraférsisht té barabarta[5].

Ky kapitull paraget modelin matematikor pér njé ving kullé me masé t€ ngarkesés me njé

konfiguracion t€ lavjerrésit t€ dyfishtg.

19



KAPITULLI 11

2. KARAKTERISTIKAT TEKNIKE TE VINCIT VETMONTUES
TE NDERTIMIT H.S. 23.09

Pjesét kryesore t€ vingit kull€ jané: Shasia, Platforma rrotulluese, lidhjet n€ mes té pjeséve, Kulla,

Biga, Kundérpesha, Telferi, Polispasti me makaraté, Cengeli, etj [3].

N¢ kété kapitull do t€ paraqiten fotot e vingit, ve¢ e veg, me dimensione pérkatése si dhe
modelimi i tyre me softverin Autodesk Invertor.

2.1PJESET E VINCIT, PERMASAT DHE DIMENSIONET

Ne kété pjesé do té paraqes pjesét kryesore té vingit si dhe pérmasat, dimensionet dhe né

pérgjithési karakteristikat teknike te tij.

Fig.2.1. Foto e vingit vetmontues té ndértimit té tipit H.S. 23.09 .
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Figura 2.2. Skema e vingit né projeksion ortogonal me pjesét kryesore té tij, dhe ato jané: 1-Shasia; 2-
Platforma rrotulluese; 3- Konstruksioni vertikal i vingit (Shtylla); 4- Biga, 5-Shufrat,; 6- Kunderpesha; 7-
Karroca (Telferi);, 8§ — Mekanizmi zhvendoses,; 9- Cengeli me litarét dhe polispastin; 10,11-Litaret

ekuilibrues (ankerét).

Karakteristikat teknike té vingit vetmontues té ndértimit H.S. 23.09 [3].

- Ngarkesa Dartese .....coueeenernseensecssnecsnenssncssnecssnecssessncsssesssneesaens

- Gjatésia e Stazes .....ccceerrvueecrnnnes

- Lartésia € NGIitJes ..eieeennseensenssnnsssensnnsssessancsssessansssaesssaesss

- Shpejtésia e ngritjes .......c.ceeeueen..

- Shpejtésia e karrocés - teleferit

- Shpejtésia e rrotullimit té vingit

Q =19.61 kN;

L= 25 m;
H=18 m;
Vng = (0.6 m/s

Vk=0.58 m/s;
Vv=10.016 m/s;
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2.2. LLOGARITJET STATIKE TE VINCIT VETMONTUES TE
NDERTIMIT

2.2.1 CAKTIMI I REAKSIONEVE

N¢ bazé té karakteristikave teknike t€ vingit vetmontues ne do té b&jmé caktimin e reaksioneve si

dhe llogaritjen statike t€ vingit.

Fig 2.3. Grafiku ku jané paragqitur forcat qé veprojné ne ving.
Kushtet e ekuilibrit:
1) Yxi=0; -F,+F=0=F, =F,=16.875kN
2) > yi=0; -G, -B,-P,-Q+F, -P, =0=> F, =21033kN
3) > MA=0; m, -G -3.6-P,-18+P,125+0-25+F,-9=0=
m, =—335.718kNm

Ku jané:
G, =131.409kN - Kundérpesha

P, =20.457kN - Pesha e konstruksionit ku &shté e vendosur kundérpesha
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P, =16.279kN - Pesha e bigés

Q = Qm =19.61kN - Ngarkesa maksimale
P,, =21.575kN - Pesha e shtyllés vertikale

F,=k,-p-§=15-125-10-9=16.875kN -Forcaepresionitté erés

Trau horizontal (1-A)

Forcat normale N

—— N =0kN
— NP =0kN
——N) =0kN
— NP =0kN
——NY =0kN
—— N7 =0kN

Forcat transverzale T

——T" =0kN

——T" =-G, =-131.409kN
——T) =-G, =-131.409kN
——T) =-G, - P, =151.866kN
——T) =T =151.866kN

—> T, =T, -P,+F, =-36.889kN

Momentet e pérkuljes M

— M, =0kNm

—>M, =-G,-1.8=-236.536 KNm

—M,=-G,-3.6-P,-1.8+m, =-473.073-36.823-335.718 = —845.614kNm




Trau vertikal (A-B

Forcat normale N

—— N’ =0kN

—— N, =-F, +P, +P, +G, =-36839kN
——> N =N =-36889kN

—— N, =N} =-36.889kN

——N; =N, =-36.889kN

—>N; =N; =-36.889kN

Forcat transverzale T

——T7 =0kN
— T =F, =16.875kN

—— T =16.875kN
——T) =T -F =16.875-16.875=0kN
—— T, =T/ =0kN
——T, =T =0kN

Momentet e pérkuljes M

—— M =0kNm
—— M, =m, =-335.718 kNm

—— M, =-335718+F, -9-G, -3.6— P, -1.8=-335.718 +151.875-473.072 - 36.823 = —693.738
kNm

— >M, =-335718+F, -18—G, -3.6—P,1.8—F, -9 = -335.718+303.75 - 473.072 — 36.823 —151.875

=—-693.738 kNm
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Trau horizontal (B-C

Forcat normale N

—> N, =0kN

— >Ny =F -F, =16.875-16.875=0kN
—— N =Nj =0kN

——N{ =N} =0kN

— NI =N{ =0kN

— NI =N/ =0kN

Forcat transverzale T

— T} =—G, — P, =—131.409-20.457 =—151.866 kKN

——Ty =T,'-P,-F, =-151.866-21.575+210.33=36.889kN
—T" =T, =36.889kN

— T} =T, - P, =36.889-16.279=19.61kN

— T =T/ =19.61kN

— T =T"-0=19.61-19.61=0kN

Momentet e pérkuljes M
——> M, =0kNm

— M, =-G_16.1-P,-143-P, 125+ F, -12.5+m,~F,-9=
—2115.685—292.535—269.688+2516.625—335.718 —151.875 = —648.876kNm

— M. =-G,-286—F,-143-P, -25+F, -25+m,—F,-9— P -12.5+F, -18=
—3758.297 — 548.248 —539.375+ 5258.25—335.718 —151.875 - 203.487 +303.75 = 0kNm
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2.2.2. PARAQITJA GRAFIKE E DIAGRAMEVE STATIKE
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2.3. FORCA NE LITARET NGRITES

Forca né litar g€ do té& llogaritet paraget forcén statike t€ nevojshme qé litarét t€ mbajné
ngarkesén. Rezultati 1 késaj force do t€ pérdoret pér krahasim dhe verifikim té rezultateve g€ do t&

pérfitohen me ané t€ simulimeve[17].

Shumfishiteti i polispastit (raporti i transmisionit t€ polispastit) t€ vingit nga Fig.2, pércaktohet
[17]:
n

2

po

<

t
ku jané:
m =2 - numri i degéve té litarit mbi té cilat varet ngarkesa Q

ar="2 - numri i degéve qé mbéshtillet né té njejtén kohé né tambur. Pér polispastin njésh

a= 1, ndérsa pér polispastin dysh a; = 2[17].
Koeficienti i punés s¢ dobishme té polispastit pércaktohet:
Pér ngritje:

e _ (=1")n' _ (1-0,987)-0.98' _ 0.0388

ns == =0.97
i,(1—-n) 2-(1-0.98) 0.04

t=1 - numri i makarave devijuese

Forca né€ krahun térheqés té litarit q¢ mbéshtillet n€ tambur pér rastin kur ngarkesa &shté
né gjendje t€ qetésisé, éshté:
0 G, 1961

Fy===—"=——=9805 kN
m m 2

Forca né krahun térheqés té tamburit kur ngarkesa ngritet, éshté:

_fo —&le.lO kN

F — —
ng. mak. 7725 097
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2.4. PJESET KRYESORE DHE DIMENSIONET E PJESEVE

Kétu do t’1 paragesim pjeset kryesore t€ vingit t€ modeluara me softverin Autodesk Inventor 2015,

si dhe dimensionet e tyre.

Fig.2.4.Pamja e modeluar e seksionit té paré té biges.

Fig 2.5. Dimenzionet e seksionit té paré té bigés.
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Fig 2.6. Pamja e modeluar e seksionit té dyté té bigés me softverin Inventor.

Fig. 2.7 Dimenzionet e seksionit té bigés.
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Fig. 2.8. Pamja e modeluar e konstruksionit té telferit-karrocés.

Fig. 2.9. Dimenzionet e konstruksionit té telferit-karrocés.
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Fig. 2.10. Pamja e modeluar dhe dimenzionet e shtylles vertikale ku lidhet me bigén.
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Fig. 2.11. Pamja e modeluar e shtylles ku lidhet me pjesén lévizese.

Fig. 2.12.Dimenzionet e shtylles vertikale ku lidhet me pjesen levizese.
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Fig. 2.13. Pamja e modeluar e kundérpeshes.

IIﬂ!S/

Fig. 2.14. Dimenzionet e kundérpeshés.
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Fig. 2.15. Pamja e modeluar e pjeses rrotulluese.

Fig. 2.16. Dimensionet e e pjeses rrotulluese.
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Fig. 2.17. Pamja e modeluar e bazés sé konstruksionit té vingit.

F | 3659 | -
I 1600 4
| | | |
| | | |
L 1 1 1
o 500
W -
7 ,t
]
RS
- -~
R : B
™ L]
- B —

Fig. 2.18. Dimensionet e konstruksionit bazé né dysheme.
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Fig. 2.19. Pamja e modeluar e rrotés sé telferit.

40

@40
Fig. 2.20. Dimenzionet e rrotés sé telferit.

Fig. 2.21. Pamja e modeluar e ¢engelit. Fig. 2.22 Dimensionet e ¢engelit.




Fig. 2.23. Pamja e modeluar e rrotave té tamburit té litaréve.

Fig. 2.24. Dimensionet e tamburit.
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Fig. 2.25. Pamja e modeluar e pllakave ku lidhet ¢engeli.

Fig. 2.26. Dimensionet e pllakézave ku lidhet ¢engeli.
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KAPITULLI III

3. MODELIMI I VINCIT VETMONTUES TE NDERTIMIT I TIPIT
MA.SOL H.S. ME SOFTVER TE MODELIMIT DHE SIMULIMIT

Me géllim t€ modelimit sa mé real t€ pjeséve t€ vingit, me dimensione pérkatése, shté béré
modelimi 1 vingit vetmontues me softverin profesional Autodesk Invertor té treguar né kapitullin
e kaluar. M€ pas €shté béré konvertimi dhe implementimi i modelit n€ softuerin SimWise 4d me
qéllim té montimit dhe simulimit. Té gjitha pjesét jané lidhur me elemente lidhése qé ofron
softveri, si: ¢ernieré, mbéshtetés 1 palévizshém, mbéshtetés pér 1€vizje rrotulluese, mbéshtetés pér

1évizje translator, litaré, etj. Disa pjesé té vingit, si ngarkesa, litarét, bazamenti jané modeluar né
SimWise4d.

Litarét pérforcues B
ica
‘«s B Ve I_,--.\. /v\ o j._.\ oy :
-. AT S il i A A -
e T o e e £ /c' a r
‘ e o ik c‘/?}:-;"-_;_\, = ’:'\;Z;_
™~ e

Litaré
t

Bazamenti

Shtylla

Fig. 3.1. Modeli i vingit vetmontues té ndértimit i krijuar né softverin SimWise 4D.

39



Fig. 3.2. Modeli i shtylles sé bashku me pjesét: 1-shasia,;2-pjesa levizese; 3- kundérpeshat prej
betoni; 4-shtylla (vertikale), dhe 5-shtylla mbajtese.

Fig. 3.3. Modelimi i bigés.
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Fig. 3.4. Pjeset e modeluara né Invertor e pastaj té konvertuara né SimWise 4d.:
1-konstruksioni i telferit; 2-rrotat e telferit; dhe 3-rrotat ku vendosén litarét.

Fig. 3.5. Pjeset e modeluara né Invertor e pastaj té konvertuara né SimWise 4d:
1-konstruksioni bazé i ¢engelit; 2-tamburi; dhe 3-¢engeli.
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KAPITULLI IV

4. SIMULIMI I VINCIT VETMONTUES TE NDERTIMIT GJATE
NGRITJES SE NGARKESES ME SHPEJTESI MAKSIMALE

4.1. PROCESI I NGRITJES

Analizat e procesit t€ ngritjes jané béré né bazé t€ dhénave hyrése, me géllim t& fitimit t&
rezultateve sa mé t€ mira t€ disa parametrave té€ réndésishém, qé ndikojné né dinamikén e vingit
gjaté kétij procesi. Nga bazat teorike né kapitullin I, éshté vlerésuar se procesi i ngritjes &shté
procesi mé i véshtiré dhe mé kompleks né aspektin e studimit dinamik. Parametrat qé do té
kérkohen si rezultat jané: forcat né litarét terheqés, reaksionet né mbéshtetés, momenti i bigés,
sforcimet, deformimet né bigé[5].

Analiza e procesit t& ngritjes fillon me ngritjen e ngarkes€s nga bazamenti, pér ngarkesé maksimale
19.61 kN.
- Simulimi béhet né tri faza[2], [4], [5]:

o Faza e paré — Mekanizmi 1 ngritjes fillon procesin e ngritjes, me ¢’rast kemi
tensionim (shtréngim) t€ litaréve, por ngarkesa ende mbetet né bazament.

o Faza e dyté — Ngritja e ngarkesés

o Faza e treté — Pas ngritjes sé ngarkesés, ngarkesa ndalon ngritjen. Ndalohet né
lartésiné H=8.3 m.

- Analiza béhet pér shpejtésiné maksimale t€ ngritjes vng= 0.6 m/s.
- Ngritja do t€ simulohet pér lartési nga bazamenti (H=0) deri né lartési H= 8.3 m.
- Koha e simulimit éshté: t =15 s.

- Parametrat e rezultateve q€ kérkohen: forca né€ litaré térheqés, reaksionet né mbéshtetésin

e vingit né bazament, momenti 1 bigé€s, sforcimet dhe deformimet né bigg.
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Fig. 4.1 Procesi i ngritjes sé ngarkesés maksimale Q = 19.61kN.

4.2. FORCA NE LITARET NGRITES

N¢é kété pjesé do té paragiten rezultatet e forcave né njé degé té litaréve qé ngrisin apo
léshojné ngarkesén. Rezultatet jané dhéné né formé grafike (Fig.4.3)

Litarét ngrités

Fig. 4.2. Forca né litarét ngrités.
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@ Tension of constraint[177] EI@

tension (N} vs. time (s}

Forca ng litarét ngrités
25000

20000

15000

Farea [N]

10000

5000

0

o 1 2 3 4 ) 6 T 2 9 10 11 12 13 14 15 16
Koha (=)

Fig. 4.3. Rezultatet grafike té forcés né litarét ngrités né ngarkesén maksimale 19.61 kN.

Konkluzion:

Nga rezultatet e paraqitura né diagramin, figuren 4.3. konkludojmé se vlerat e forcave né
njé degé té litaréve jané t€ péraférta me rezultatet e llogaritjeve statike né 2.4. t€ kapitullit I, por,

né kété rast paragqitet sjellje e theksuar dinamike e litaréve gjaté ngritjes s€ ngarkesés. Simulimi

€shté 1 ndaré né tri etapa:

NEé etapen e par€ (0 s <t < 1.3s) kemi shtréngim té litarit, me ¢’rast forca né litar€ fillon té

rritet nga zero deri n€ Fiit = 20000 N, por ende nuk kemi ngritje t€ ngarkesés.

Etapa e dyté fillon né€ t = 1.3 s, kur fillon ngritja e ngarkesés. Forca né litaré fillon té rritet
ku arrrin€ vleren maksimale Fmax =~ 15000 N (15 kN) (t = 5.2 s), ngarkesa ka karakter dinamik té
lékundjeve me amplituda t€ médha dhe frekuenca t€ theksuara. Amplitudat e forcés né litaré né
etapén e dyté jan€ n€ mes t€ Flitmin) = 7000 N dhe Fiitmax) = 15000 N (10 kN). Forca maksimale né
procesin e ngritjes Fiigmaxy = 20000 N (10 kN) paraqitet né kohén t = 0.9 s. Pas késaj kohe

frekuencat e l€kundjeve jané t€ njéjta, dhe amplitudat jané t€ médha.

Etapa e treté fillon n€ kohén t = 14 s. né ¢’rast kemi pérfundimin e ngritjes. Nga grafiku

4.3, gjaté kétij intervali vérehen amplituda t€ médha dhe frekuenca t€ vogla. Amplitudat e forcés

né litaré€ kané tendencé t€ zvogélimit.

44



Simulimi 1 procesit t& ngritjes €shté béré deri né kohén t= 16 s. Konkludojmé q¢ litarét 1
nénshtrohen njé force t€ theksuar dinamike, me amplituda t€ larta dhe frekuenca té theksuara, té

cilat shkaktojné€ lodhjen e litaréve dhe rrisin mundé€sin€ e démtimit té tyre.

4.3 MOMENTET NE BIGE

N¢ kété pjes€ jané paraqitur momentet qé ngarkojné bigén e vingit. Rezultatet jan€ dhéné

né formé grafike.

Fig. 4.4. Biga e vingit.

@ kulla 3-biga Torque on Biga in Kulla 3 EI@

Tx (N m) Ty (N m) Tz (N m) — [N {Nm) vs.time (z)

3000000

2000000 ”f"

1000000

0

Momenti [Nm|

-1000000

-2000000 _\h.__,,__\_

0 1 2 3 4 5 6 T 8 ] 10
Koha {s)

Fig. 4.5. Rezultatet e diagramit té momentit té bigés.

Konkluzion:

Nga rezultatet e paraqitura né diagram, sipas figures 4.5, konkludojmé se momenti fillestar
1 bigés €sht¢ M =T = 1700000 Nm deri né kohén t=1.2 s. Pas késaj kohe kemi ngritje t€ momentit
ku arrihet vlera maksimale € momentit Mmax = 2500000 Nm. N& pjesén e mbetur t€ procesit té
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ngirjtes momenti né€ bigé nuk ka ngritje, ndérsa grafiku tregon njé proces dinamik té ulét me
l€kundje t€ vogla deri n€ kohen e shqyrtuar t=10 s.

4.4. FORCAT E REAKSIONIT NE BAZAMENT TE VINCIT

N¢ kété paragraf jané paraqitur forcat e reaksionit € paraqiten né bazament t€ vingit, qé

jané té€ réndésishme pér analizén e stabilitetit t€ vingit.

Fig. 4.6. Mbéshtetési né bazament té vingit.

@ shasia-pjesa levizese Torque on Shasia in Pjesa levizese IEI@

T= (M m) Ty (M m) Tz (M m}) IT (M m} we. time (2}

3000000

2000000 ﬂ

1000000

Mamanti [Nm|

o 1 2z 3 4 5 3 7 a2

Koha (=)

Fig. 4.6. Diagrami i forcés né lidhjen e bazés me shtyllén.

Konkluzion:

N¢ bazé t€ rezultateve t€ fituara né figuren 4.6, konkludojmé s€ forca e reaksionit né

bazament t€ vingit i nénshtrohet forcave té larta gjaté ngritjes s€ ngarkesés. Né kohen t=0 s kemi
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forcé F=1800000 N deri n€ kohén t=1.0 s, pas késaj kohe kemi ngritje t€ forcés si rezultat 1 ngritjes
sé ngarkeses nga baza dhe arrin vlera e forcé€s maksimale Fiax=2600000 N. Pas késaj kohe kemi
stabilizim té amplitudave deri né kohén e simulimit té shqyrtuar t=10 s.

Bazuar né figuren 4.6, lakorja e forcés s€ reaksionit n€ mes t& kohéve 1.5 s deri 7 s €shté
gati lineare —horizontale, qé éshté€ rezultat i mir€ pasi tregon se lékundjet né bazament jané t€ vogla.
Me kété konkludojmé se shtylla dhe bazamenti i vingit 1 pérballojné I€kundjet miré gjaté ngritjes

s€ ngarkesés.

4.5 ANALIZA E SFORCIMEVE, DEFORMIMEVE NE BIGE TE VINCIT
VETMONTUES TE NDERTIMIT, GJATE NGRITJES SE NGARKESES

4.5.1 SFORCIMET NE BIGE

N¢ kété paragraf jane paraqitur sforcimet n€ bigen e vingit gjaté ngritjes s€ ngarkesés.

Figura 4.7. Shpérndarja e sforcimeve pérgjaté bigés té vingit té evidentuara me vlera numerike
dhe ngjyra.

47



— Max von Mizes Siress (Pa) ws. time (3)
forcimet gjaté ngritjes s& ngarkeses

S0000

45000 1
46000 T
440001

Sforcimeat [Fa|

420001
40000 1

360001

0 1 2 3 4 5 6 7 8 5 10 il
Koha (s)

Figura 4.8. Rezultatet grafike té sforcimeve né bigé té vingit vetmontues té ndértimit.

Konkluzion:
Bazuar né figuren 4.8, mund t€ konkludojmé:

N¢ etapén e paré, kur fillon shtréngimi i litaréve (0 s <t < 1.2 s) kemi ngritje t€ vlerés sé

sforcimeve nga ¢ = 0 deri né ¢ = 48000 Pa.

NEg etapén e dyté€ t€ ngritjes (1.2 s <t < 8 s) ngarkesa fillon t€ ngritet nga bazamenti. N&é
kété periudhé kohore paraqiten edhe vlerat maksimale t€ sforcimeve g€ arrijné omax =48000 Pa.

Kéto vlera té sforcimeve nuk 1 tejkalojné vlerat kritike t€ materialit t€ traut kryesor.

Nga rezultatet, sipas diagramit né figurén 4.8, mund t€ konkludojmé se biga i nénshtrohet

lékundjeve té theksuara.
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4.5.2 DEFORMIMET NE BIGE

Kétu do paragesim rezultatet ¢ deformimeve né€ bigé€ té vingit vetmontues gjaté ngritjes sé

ngarkesés.

—— Max von Mises Strain (m/m} wvs. time (8}
Deformimet gjaté ngritjes s& ngarkeses

0.00000020

0.00000018

0.00000018

0.00000017

Daformimet [ mim]

0.00000018

0.00000015

0.00000014

0 1 2 3 4

wn

(-] 7 ] ] 10 11
Koha (s)

Figura 4.9. Rezultatet grafike té deformimeve né bigé.

Konkluzion:

Nga diagrami né€ figuren 4.9, vérehet se fillimi i ngritjes s€ ngarkesés ndikon né paraqitjen
e deformimeve fillestare. Vazhdimi 1 ngritjes sé ngarkes€s €shté 1 pércjellur me paraqitjen e
lékundjeve té vogla. Deformimet jané gjithmoné prezenté gjaté ngritjes sé ngarkesés dhe varen
prej materialit t€ pérdorur gjaté konstruktimit t€ traut. N€ rastin ton€, deformimet nuk jané té
médha dhe nuk ndikojné n€ gendrueshmériné e ngritjes s€ ngarkesés. Deformimet maksimale jané
né€ kohén t=1.0 s dhe arrijn vlerén £ =0.00000025 (m/m).
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KAPITULLI V

5.SIMULIMI I VINCIT VETMONTUES TE NDERTIMIT GJATE LEVZJES
SE KARROCES (TELFERIT) ME SHPEJTESI MAKSIMALE

5.1 LEVIZJA E KARROCES (TELFERIT)

Analizat jané béré me gé€llim té fitimit té rezultateve, gjaté 1€vizjes s€ karrocés apo né kété rast
telferit me ngarkesé maksimale Q = 19.61 kN. N& figuren 3.4. jané paraqitur pjesét e karrocés.
Parametrat q€ do té kérkohen si rezultat jané€: forcat né litaré, forca né litarin mbajtés, reaksionet

né bazament, sforcimet dhe deformimet né bigé.

- Analiza fillon me lévizjen e telferit me ngarkesé maksimale Q = 19.61 kN .

- Analiza €shté béré pér shpejtésin€ maksimale té 1€vizjes sé telferit v = 0.5 m/s.
- Gjatésia e lévizjes sé telferit / =20 m drejt fundit té bigés (Fig.5).

- Koha e simulimit éshté deri t=10s.

- Parametrat e rezultateve q€ kérkohen: forca né litar€, reaksionet né bazament, momentet
né bigé, sforcimet dhe deformimet né bigg.

Fig. 5. Procesi i lévizjés sé karrocés pér ngarkesén maksimale Q = 19.61 kN.
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5.2. FORCA NE LITARET NGRITES

Né kéte figurén g€ do paragesim jané béré analiza té litaréve ngrités gjate levizjés sé karrocés me

shpejtési maksimale.

tension (N} vs. time (s) F |
orca né litaré

500000

400000

300000

Forca [N]

200000

100000

Koha (g)

Fig. 5.1 Rezultatet grafike té forcés né litaré gjaté lévizjes sé telferit.

Konkluzion:

Nga rezultatet e fituara, sipas diagramit né figuren 5.1. konkludojmé se vlerat e forcave té
paraqitura né litaré jané€ t€ péraférta me rezultatet e fituara n€ analizén t€ kapitullit II. Por tani i

vérejmé qarté dukurité dinamike né litaré gjaté 1€vizjes drejtévizore.

Vlerat ekstreme t€ forcave (minimale dhe maximale ) sillen né kufijt€ Fii¢min) =~ 150000 N
deri n€ Fiigmax) = 370000 N. Forca maksimale né procesin e 1€vizjes sé t€résis€ s€ karroces, Fiiqmax)
~ 370000 N, paraqitet n€ kohén t = 6.8 s. Pas késaj kohe amplitudat e 1€kundjeve ndryshojné,
frekuencat jané t€ theksuara dhe kemi zvogélim t€ oscilimeve, deri né sekonden e shqyrtuar, por

q¢€ kané tendencé té stabilizimit.
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Konkludojmé qé¢ litarét i nénshtrohen 1€kundjeve t&€ médha me forca t€ theksuara dinamike

me amplituda relativisht t& larta dhe frekuenca t€ theksuara, qé shkaktojné lodhjen e litaréve dhe

mundési t€ démtimit t€ tyre. Koha e simulimit t =10 s.

5.3 MOMENTI NE BIGE

Momentet ne big€ gjaté 1&vizjes s€ karroces me shpejtési maksimale kané njé réndési te veqanté

pér vingin vetmontues te ndértimit, prandaj dhe €shté béré analiza e tyre gjaté kétij procesi.

3000000
1000000
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Koha (=)
Fig. 5.2 Rezultatet grafike momentit té shtyllés né lidhjen me bigén.
Konkluzion:

Nga rezultatet e fituara né figuren 5.2 konkludojmé s€ vlerat e momentit né kohen t=0 s
jané Mmin=1900000 Nm. Pas késaj kohe momenti rritet, dhe arrin vlerén maksimale

Mmax=3400000 Nm né kohen t=9.8 s. Koha e shqyrtuar éshté t=10 s.

Arsye e rritjes s€ momenteve &shté ndryshimi 1 pozicionit t&€ karrocés gjaté 1€vizjes drejt
fundit té bigés.
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5.4. FORCAT E REAKSIONIT NiE BAZAMENT GJATE LEVIZJES SE
TELFERIT

Ng¢ figurén 5.3, jané paraqitur analizat e forcave té reaksionit né bazament té cilat ndodhin gjaté

1€vizjes s€ karroc€s me shpejtési maksimale.

Fx (N} Fy (N} Fz (N} Fl (N} vs. time (s)
LIDHJA E SHTYLLES ME BAZEN
1000000
800000
600000
400000
200000 .
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Fig. 5.3 Forca né lidhjen e shtyllés me bazén.
Konkluzion:

Bazuar né diagramin e figurés 5.3, Né kohen t=0 s kemi forcén fillestare té reaksionit
F=420000 N. Pas késaj kohe kemi ngritje té€ késaj force e cila rrit vlerén Fnax=460000 N né kohen
t=7 s. N€ pjesén tjetér t€ grafikut vlera e forcés s€ reaksionit sillet né kufijt€¢ 400000N — 500000
N, deri n€ kohén e shqyrtuar t=10 s.

Forcat e reaksionit kané karakter mé dinamik se né€ rastin e ngritjes, pasi kané€ amplituda
dhe frekuenca mé té larta, q€ tregon se vingi i nénshtrohet 1€kundjeve mé t€ médha gjaté 1évizjes

sé telferit sesa né procesin e ngritjes.
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5.5 ANALIZA E SFORCIMEVE DHE DEFORMIMEVE NE BIGE TE
VINCIT VETMONTUES TE NDERTIMIT, GJATE LEVIZJES SE
KARROCES (TELFERIT)

5.5.1 SFORCIMET NK BIGE

Analiza e sforcimeve dhe deformimeve né bigé do té béhet duke aplikuar metodén e
elementéve t€ fundém qé ofrohet nga softveri SimWise 4d. Softveri analizon sforcimet né ¢do
interval kohor t&€ matur té simulimit dhe i1 paraget n€ formé té€ shpérndarjes sipérfagésore né trupin

e analizuar, si dhe né formé grafike.

Max. Walue =1.1e+7 Pa

Fig. 5.4. Shpérndarja e sforcimeve pérgjaté biges té vingit kullé té evidentuara me viera
numerike dhe ngjyra.
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— Max von Mises Stress (Pa) vs. time (3)
Sforcimet gjaté lévizjes sé karrocés
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25000000
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15000000

Sforc

10000000

5000000

Koha ()

(1,91 = (.46, 1.74e+7)
Fig. 5.5. Rezultatet grafike té sforcimeve né bigé té vingit kullé.

Konkluzion:

Duke u bazuar né rezultatet grafike t€ paraqitura né diagramin figura 5.5. shihet se qé nga
fillimi i 1&évizjes sé telferit sforcimet kané natyré t&€ theksuar dinamike. Sforcimi fillestar né t = 0

éshté 6 = 100 MPa.
Vlerat maksimale t€ sforcimeve arrihen pas kohés t = 6.5 s, dhe arrijné vlerén omax = 200

MPa (t = 6.4 s). Kéto vlera t€ sforcimeve nuk i tejkalojné vlerat kritike t€ materialit t& bigés.

Nga rezultatet, sipas diagramit né figuren 5.5, mund t€ konkludojmé se biga i nénshtrohet
lékundjeve té theksuara me amplituda relativisht t€ larta dhe frekuenca té€ médha. Kéto sforcime
shkaktojné lodhje té materialit t€ big€s dhe mundési té paraqitjes s€ démtimeve né€ formé té

carjeve.
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S.6.

2 DEFORMIMET NE BIGE

Ne figurén jané paraqitur rezultatet e deformimeve té cilat ndodhin né bigé gjaté 1€vizjes sé

karroc€s me shpejtési maksimale.

Drefor mi met [ mém)|

— Maxvon Mizes Strain (m'm) vs. time (3}

Degormimet gjaté |évizjes sé karrocés

0.00010
0.00008
0.00006
0.00004
0.00002
1 2 3 4 5 g 7 3 9 10
Koha (z)
Figura 5.6 Rezultatet grafike té deformimeve né bigé.
Konkluzion:

Nga diagrami né figurén 5.6, kemi ngjashméri né lakoren e shpérndarjes sé¢ deformimeve

me ato t€ sforcimeve. N€ rastin ton€, deformimet jan€ t€ médha dhe ndikojné né gendrueshmériné

e bigés gjaté 1€vizjes s€ karroc€s me ngarkesé. Deformimet maksimale jan€ né kohén t=7.2 s dhe

arrijn€ vlerén maksimale €max = 0.00009 (m/m).
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KAPITULLI VI

6. SIMULIMI I VINCIT VETMONTUES TE NDERTIMIT GJATE
LEVIZJES RROTULLUESE ME SHPEJTESI RROTULLUESE
MAKSIMALE

6.1 LEVIZJA RROTULLUESE E VINCIT

Analizat jané béré gjaté lévizjes rrotulluese t€ vingit me shpejtési t€ rrotullimit v =0.8 m/s.

Ngarkesa, gjaté 1€vizjes, qéndron né lartési h =~ 8 m nga dyshemeja.

- Analiza fillon me rrotullimin e ving¢it me ngarkesé maksimale 19.61kN .

- Analiza €shté béré pér shpejtésin€ maksimale té 1€vizjes rrotulluese v =~ 0.8 m/s.
- Kéndi i rrotullimit t€ vingit 45°.

- Koha e simulimit &shté deri t= 10 s.

- Parametrat e rezultateve q€ kérkohen: forca né litaré, momentet né shtyllé, reaksionet né
mbéshtetés, sforcimet dhe deformimet né bige.

Fig. 6. Procesi i lévizjés rrotulluese té vingit vetmontues té ndértimit pér ngarkesén maksimale
O =19.61 kN.
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6.2.

FORCA NE LITARET NGRITES

N¢ kété paragraf jané dhéné rezultatet e forcave né litaret ngrités té€ vincit vetmontues té

ndértimit. Analizat jané béré gjat€ 1€vizjes rrotulluese té€ vingit me shpejtési maksimale té

rrotullimit.

Farca (M|

tension (N} ws. time (8)
Forca né litaré (N)

240000
220000
200000
180000
160000
1 2 3 4 5 8 7 8 9 10
Koha (s)
Figura 6.1. Diagrami i forcés né litaré.
Konkluzion:

Lékundjet né litaré kané karakter dinamik, por mé pak té theksuar sesa né dy rastet

paraprake té 1€vizjes. Amplitudat jané t€ médha, por frekuencat jané mé té vogla.

Vlerat ekstreme té forcave (minimale dhe maximale ) sillen n€ kufinjté€ Fiitmin) = 160000

N deri né€ Fiigmax) = 240000 N. Forca maksimale né procesin e 1€vizjes sé t€résis€ s€ karrocés,

Fiigmax) =~ 240000 N, paraqitet né kohén t =~ 6.5 s. Pas késaj kohe amplitudat e 1€kundjeve

ndryshojné, frekuencat jané t€ theksuara deri n€ sekonden e shqyrtuar.

Konkludojmé qé litarét i nénshtrohen njé force t€ theksuar dinamike me amplituda

relativisht t€ larta dhe frekuenca té theksuara, qé shkaktojné lodhjen e litaréve dhe mundési té

démtimit t& tyre. Koha e simulimit t=10 s.
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6.3. MOMENTET NE BIGE

Né kété pjesé jané paraqitur momentet q€ ngarkojné€ bigén e vingit gjaté rrotullimit.

Rezultatet jané dhéné né formé grafike.

Tx (N m) Ty (M m) Tz (M m) [Tl (N m} ws. time (8}
Momentet né bige
2000000
40000001
E 4
= 200000071
= 1
5 0]
g 1
< -20000007
-4000000
1 2 3 4 5 & 7 g ] 10
Koha (s)
Fig. 6.2. Rezultatet e diagramit té momentit té bigés.
Konkluzion:

Nga rezultatet e paraqitura né diagram, sipas fig. 6.2, konkludojmé se momenti fillestar i
bigés &sht¢ M = T = 580000 Nm. Vlera minimale e momentit Mmin = 580000 Nm dhe vlera

maksimale e momentit Mmax = 600000 Nm. Koha e simulimit t=10 s.
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6.4. MOMENTET NE SHTYLLE

Kétu na jané paraqitur momentet qé ngarkojné shtyllén e vingit gjaté 1évizjes rrotulluese me

shpejtési maksimale rrotulluese.

—— Tx(Nm) — TyiNm) Tz (N m) — |T|iNm) vs.time (s)
Momentet né shiylle
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=
=
=
=
=
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_,—,—fﬂ__'_\_\__'_'_‘—‘_—_'_\_\""—\-._\_ . —
0 w-- T B W’ ’ —
1 2 3 4 5] 6 I 3 9 10
Koha (g)

Fig. 6.3 Diagrami i momentit né shtyllé (vertikale).

Konkluzion:

Vlerésojmé se analiza e momenteve né shtyllé éshté e réndésishme pér analizé dinamike t&

kétij procesi t€ l1évizjes.

Nga rezultatet e fituara né figuren 6.3 konkludojmé s€ vlerat e momentit né kohén t=0 s
€shté Mmax=5500000 Nm. Lakorja me t€ zezé€ né diagram paraget momentin rezultues. Me
rrotullim t€ vingit momentet n€ bigé nuk ndryshojné shumé, dhe kané€ karakter t€ ulét dinamik. Si
rrjedhim konkludojmé se shtylla e pérballon mire rrotullimin e vingit. Koha e shqyrtuar éshté t=10

S.

Bazuar né figuren 6.3, lakorja e forcés s€ reaksionit éshté me 1€kundje té vogla, q€ éshté
rezultat 1 miré€ pasi tregon se 1€kundjet n€ shtyll€ jan€ t€ vogla. Me két€ konkludojmé se shtylla

dhe bazamenti i vingit i pérballojné 1€kundjet miré gjaté rrotullimit t€ vingit me ngarkesé.
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6.5. FORCAT E REAKSIONIT NE BAZAMENT TE VINCIT

N¢é kété figuré jan€ dhéné forcat e reaksionit né bazament té vingit gjaté 1€vizjes rrotulluese me

shpejtési maksimale rrotulluese.

Fx (N}

Fy (N} Fz (N} F] (M) vs. time (=)
Forcat e reaksionit né bazament
10000000

o w\w
0 — - e

Keoha (2)

Forca (M|

Koha ()

Fig. 6.4 Diagrami i forcés né mes té bigés dhe bazés.

Konkluzion:

Vlerat ekstreme t€ forcave (minimale dhe maximale ) sillen né€ kufinjté Fiin = 0 N deri né
Fmax = 700000 N. Forca maksimale né procesin e 1€vizjes sé térésis€ sé karroc€s, Fmax = 700000

N, paragqitet n€ kohén t = 1.4s. Pas késaj kohe amplitudat e 1€kundjeve ndryshojné, frekuencat jané

té theksuara, deri n€ sekonden e shqyrtuar.
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6.6 ANALIZA E SFORCIMEVE DHE DEFORMIMEVE NE BIGE TE VINCIT
VETMONTUES TE NDERTIMIT GJATE RROTULLIMIT

6.6.1 SFORCIMET Nk BIGE

N¢ kété pjes€ kemi dhéné sforcimet né€ bigé t€ vingit vetmontues t€ ndértimit gjaté rrotullimit me

shpejtési maksimale.

Fig. 6.5. Shpérndarja e sforcimeve pérgjaté bigés té vingit vetmontues té ndértimit té evidentuara
me vlera numerike dhe me ngjyra.

—— Max von Mises Stress (Pa) vs. time ()
Sforcimet gjaté lévizjes rrotulluese

11819.4

11819.2

11818.0

11818.8

11818.6

Sforcimet [Pa|

11818.4

11818.2

11818.0

o 1 2 3 4 5
Koha {s)

Fig. 6.6. Rezultatet grafike té sforcimeve né bigé té vingit vetmontues té ndértimit.
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6.6.2 DEFORMIMET NE BIGE

Deformimet né bigen e vigit vetmontues gjaté 1évizjes rrotulluese me shpejtési maksimale

rrotulluese jané paraqitur né figurén méposhté.

Max von Mizes Strain (m'm} vs. time (s)
Deformimet gjate lévizjes rrotulluese

0.0o0000050824

0.000000050823

0.0o0000050822

0.0oo000050821

0.000000050820
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0.000000050818

0.0oo000050818

0.000000050817

0.000000050816
o 1 2 3 4 5 6 T 8 9 10

Koha ()

Fig. 6.7. Rezultatet grafike té deformimeve né bigé.

Konkluzion:

Deformimet né bigé kané lakore té€ shpérndarjes té ngjashme me até t& sforcimeve. Nga
diagrami né figuren 6.7, vérehet se fillimi 1 rrotullimit shkakton né paraqitjen e deformimeve
fillestare. Vazhdimi 1 rrotullimit éshté€ 1 pércjellur me paraqitjen e 1€kundjeve té cilat shkaktojné
ndryshime ne lakoren e deformimeve. Deformimet jané gjithmoné prezente gjat€ rrotullimit. N&
rastin ton€, deformimet nuk jan€ t€ médha, me amplituda t€ médha t€ shpérndarjes s€ sforcimeve.

Deformimet maksimale jané né fillim.
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PERFUNDIMI

Né kété punim éshté béré studimi i sjelljes dinamike t€ vingit vetmontues t&€ ndértimit gjaté
lévizjes me ngarkes€. Vingi 1 marré né€ shqyrtim éshté Tip: H.S. 23.09 MA.SOL, i cili €shté 1
vendosur né€ lokacionin rruga B gjat€ ndértimit t€ kompleksit banesor PLAZA nga kompania
ROYAL. Studimi &shté béré pérmes modelimit dhe simulimit kompjuterik t€ vingit né procesin e
ngritjes s¢ ngarkesés, 1€vizjes drejtvizore t&€ karroces dhe rrotullimit t€ vingit. Pér realizimin e
analizave dinamike &shté pérdorur softueri aplikativ Autodesk Invertor, né pjesén e modelimit,
dhe Sim Wise 4D, pér fazén e simulimit dhe fitimit t€ rezultateve t€ parametrave dinamik, duke
shqyrtuar disa raste t€ 1€vizjes me ngarkesé. Puna éshté pérqéndruar né studimin e sjelljes dinamike
té vingit pér ngarkesé maksimale.

N¢é kuadér té temés, né Kapitullin I jané dhéné bazat teorike t€ analiz€s dinamike té vingit

pér cikle t€ ndryshme té 1€vizjes.

Né Kapitullin Il jané prezantuar karakteristikat teknike t€ vingit, t€ dhéna nga prodhuesi,
jané paragqitur vizatimet dhe modelimet e pjeséve kryesore té vingit, si dhe jan€ béré disa llogaritje
statike t€ konstruksionit metalik dhe litaréve qé jané t€ nevojshme pér krahasim me rezultatet e

simulimeve.

Né Kapitullin III jané paraqitur modelimet e pjeséve té hapésirés s€ vingit vetmontues , ku
pérfshihet konstruksioni metalik bartés 1 vingit, si dhe modeli 1 té€ré€ vingit q€ €shté pérdorur pér
simulim. Modelimet jané realizuar me softverin Autodesk Inventor 2015, pastaj lidhja e pjeséve

éshté béré me softverin SimWise 4D.

Né kapitullin IV jan€ paraqitur procedurat e simulimit t€ vingit kullé¢, madhésité hyrése dhe
jané paraqitur rezultatet né ményré grafike. Rezultatet jané paraqitur pér ciklet kryesore té 1évizjes

sé€ vingit: ngritja e ngarkesés, lévizja drejtvizore e telferit dhe 1&évizja rrotulluese e vingit.

Pér secilin rast t€ madhésive t€ analizuara jané paraqitur edhe konkluzionet pas rezultateve

té paraqitura grafike.

Rastet e studimeve g€ jan€ béré jané:
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e Ngritja e ngarkesés - ngarkesa maksimale (Q=19.61kN) ngritet nga bazamenti me shpejtési
maksimale (me shpejté€si maksimale sipas prospektit nga prodhuesi i vingit), deri n€ njé pozité
té caktuar, dhe pastaj ndalet. Jané gjetur dhe paraqitur né formé té rezultateve grafike: forcat
né litarét ngrités dhe mbajtés, sforcimet dhe deformimet e bigés, momentet né big€, forcat né
litarin mbajtés dhe forcat e reaksionit né bazament t€ vingit;

o Rastin kur lévizé telferi - (me shpejtési maksimale sipas prospektit nga prodhuesi i vingit)
me ngarkesé maksimale pér disa sekonda, dhe jan€ caktuar: forcat né litarét ngrités dhe
mbajtés, sforcimet dhe deformimet e big€s, momentet né bigé dhe forcat e reaksionit né
bazament t€ vingit;

e Rastin i lévizjes rrotulluese té vingit - (me shpejt€si maksimale sipas prospektit nga
prodhuesi i vingit), dhe jané caktuar: forcat né litarét ngrités dhe mbajtés, sforcimet dhe
deformimet e bigé€s, momentet n€ shtyllé t€ vingi dhe forcat e reaksionit né bazament té
vingit;

Si konkluzion pérfundimtar mund t€ themi qé vingi 1 nénshtrohet forcave me karakter té
theksuar dinamik né t€ gjitha proceset e 1€vizjes. Nga rezultatet e forcave né litaré dhe mbéshtetés
né bazament t€ fituara me simulim, konkludojmé se pjesét e studiuara t€ vingit mund t€ mbajné
ngarkesén e dhéné edhe gjaté punés me shpejtési maksimale, por duhet pasur kujdes né disa raste
té forcave dinamike q& marrin vlera t€ médha si rezultat 1 1€kundjeve t& ngarkesés. T¢€ gjitha rastet
e lévizjes s€ vingit vetmontues duhet konsideruar me kujdes nga aspekti dinamik i l&vizjes. N&é
bazé té késaj kérkohet q€ ngarkesa e cila ngritet duhet té lidhet sigurté dhe té tentohet té€ keté sa
mé pak I€kundje. Pér té realizuar kété do t€ preferohej q€ shpejtésia maksimale t€ mos aplikohet,

né rast t&€ ngarkesés maksimale.

Rezultatet e prezantuara nga analizat e béra me ané t&€ simulimit jané té péraférta me

llogaritjet statike, q€ na bén t€ besojmé se rezultatet e fituara jané t€ besueshme.

Kontributi kryesor i punimit éshté mundésia e analizé€s dinamike t€ nj€ lloj1 specifik té
mjetit transportues-peshéngrités - vingit vetmontues H.S. 23.09, né rastin kur ai punon dhe barté
ngarkesé¢ maksimale me shpejtési maksimale. Kjo &shté béré me aplikimin e modelimit dhe
simulimit kompjuterik, ku ekziston mundésia e analizés sé secilés pjesé t€ vingit, si dhe vingit né
térési, ndérsa rezultatet fitohen pér shumé parametra influencues n€ punén e vingit, qé na jep njé

pasqyré shumé té qarté té sjelljes dinamike t€ vingit vetmontues pér t€ gjitha ciklet e punés sé tij.
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