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PERMBLEDHJE 
Qëllimi i kërkimit: Në këtë punim përshkruhet një metodë për projektimin kinematik të transmisioneve të 

jashtëm)  

Metoda: Bëhet një klasifikim i transmisioneve të dhëmbëzuara planetare bazë me tre dhëmbëzorë (lëvizje pozitive) 

dhe katër dhëmbëzorë (lëvizje pozitive dhe negative), nxirret raporti i transmisionit maksimal dhe minimal. Çdo 

raport transmisioni ndërmjet (±)1 dhe 9999 mund të nxirret me tri module të ndryshme. 

Përfundimi: Rezultatet në dalje përcaktojnë të gjitha projektimet që plotësojnë kërkesat për numrat e dhëmbëve të 

ingranazheve të dhëna nga projektuesi. 

Fjalë kyçe: dhëmbëzorë planetarë, dhëmbëzori me dhëmbë të jashtëm  të brendshëm 

SUMMARY 
Aim of investigation:  In this paper is described a method for the computer aided kinematic design of planetary gear 

trains. Planetary is a gear system that consists of one or more gears, revolving about a central gear. Typically, the 

planet gears are mounted on a movable arm or carrier which itself may rotate relative to the sun gear. 

Method: All the basic three gear positive trains and four gear positive and negative trains are classified and their 

maximum and minimum speed ratio equations are derived. Any speed ratio between (±)1 and 9999 in integer 

numbers can be handles with as many as three different diametric pitches.  

Conclusions: The output specifies all the designs that can meet the requirement with the gear tooth numbers input 

by the designer. The blank weight of each suitable train is given allowing the designer to make a rough optimization.  

Key words: planetary gear, sun gear, corona.  

HYRJE 

transmisionet më 

japë një reduktim të madh shpejtësie në një 

hapësirë të vogël dhe mund të bëhet kontrolli 

automatik për disa raporte shpejtësie ndërkohë 

që boshtet shkëmbehen (nga bosht në hyrje në 

bosht në dalje dhe anasjelltas). 

Këto transmis

mëdha prej kombinimit të dy dhëmbëzorëve 

planetarë në një transmision ose të dy e më 

shumë transmisioneve planetare në seri. 

transmisioni epiciklik i thjeshtë ka dy shkallë lirie. 

Në shumë tekste kinematike [1, 2, 3] 

përshkruhen disa nga metodat klasike, ndërsa një 

metodë për transmisionet planetare më 

komplekse me më shumë se dy gradë lirie jepet 

prej Coulburne [4]. 
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Për transmisionet planetare më komplekse [5] 

janë zhvilluar përafrime numerike dhe Fridman 

[6] zhvilloi një metodë kompjuterike për sintezën 

e transmisioneve planetare. Në këtë artikull 

përshkruhet një metodë për sintezën 

kompjuterike të transmisioneve planetare [7, 8, 

9]. 

Transmisioni planetar bazë, figure 1, do të ketë 

dy shkallë lëvizshmërie nëse dhëmbëzori qendror 

me dhëmbë të jashtëm, dhëmbëzori qendror me 

dhëmbë të brendshëm dhe krahu mund të lëvizin 

në të dy krahët. Kjo mund të japë tri raporte të 

ndryshme shpejtësie që varen nga fakti se cili prej 

me dhëmbë të jashtëm, dhëmbëzori qendror me 

dhëmbë të brendshëm apo krahu) dhe cili prej dy 

(input) apo në dalje (otput). Bëhet një klasifikim i 

transmisioneve planetare sipas logjikës së 

mësipërme.  

Sinteza automatike zgjedh prej standardit të 

dhëmbëzorëve madhësi që të japin një projektim 

optimal.  

Raporti i transmisionit. 
Në figurë 1 jepet një transmision planetare i 

thjeshtë. Për të gjetur raportin bazë të 

transmisionit “i”, imagjinojmë sikur krahu 

fiks pra e transformojmë në një transmision të 

thjeshtë dhëmbëzorësh. 

Duke përdorur ekuacionet e shpejtësisë relative 

kemi që:  

 

Pasi bëjmë veprime brenda 

secilit ekuacion dhe duke i pjesëtuar më pas 

marrim që: 

 
Në çdo grup dhëmbëzorësh: 

 
Shkruajmë 

 

negative nëse dhëmbëzorët rrotullohen në 

drejtime të kundërta dhe pozitive në se 

rrotullohen në të njëjtin drejtim. Për rastin 

konkret kemi që: 

dhe

(1) 

Relacioni tjetër që duhet të kënaqet është 

gjeometrik: 

 ose  

Për dhëmbëzorët standardë dhe  

çdo çift dhëmbëzorësh është i njëjtë. Prej ku 

shkruajmë që: 

ose  (2)  

 

 
Fig. 1 Transmision epiciklik me tre dhëmbëzorë; i 

fiksuar dhëmbëzori me dhëmbë të brendshëm. 

Tipi 3130 
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Fig. 2 Transmision epiciklik me tre dhëmbëzorë; i 

fiksuar dhëmbëzori me dhëmbë të jashtëm.  

Tipi 3130 

Klasifikimi i tipave kryesorë të transmisioneve 
planetare  
Transmisioni planetar bazë me tre dhëmbëzorë 
Transmisioni planetar bazë me tre dhëmbëzorë 

ekuacionet në hyrje - dalje mund të nxirren nga 

ekuacioni (1) duke fiksuar dhëmbëzorin me 

dhëmbë nga brenda;  

; pranojmë   

dhe .  

jashtëm mund të përcaktohen dy ekuacione të 

tjera hyrje - dalje, domethënë ; nga sa më 

të cilën shifrat japin tipin e transmisionit 

planetar;  për shembull kodi 4131 tregon 

transmision planetar me 4 dhëmbëzorë, ku fiks 

është dhëmbëzori me dhëmbë të brendshëm dhe 

hyrje. 

Dhëmbëzori me 
dhëmbë të jashtëm 

Krahu 
 

Dhëmbëzori me 
dhëmbë të brendshëm 

  
Shpejtësia  Tipi 

Hyrje Dalje I fiksuar 
 

Zvogëlohet 3131 

Dalje Hyrje I fiksuar 
 

Rritet 3132 

I fiksuar Dalje Hyrje 
 

Zvogëlohet 3113 

I fiksuar Hyrje Dalje 
 

Rritet 3112 

Tabela 1 

Për dhëmbëzorët standardë hapësira e numrit të 

kufizohet nga fenomeni i interferencës dhe i 

prerjes. Prandaj,  kanë një kufi.  

 llogaritja 

transmisionin planetar bazë që po shqyrtojmë 

jtësisë. 

Në këtë mënyre janë nxjerrë shprehjet e 

mëposhtme: 

Tipi 3131 – i palëvizshëm dhëmbëzori me dhëmbë 

– Fig. 1. 

Raporti i transmisionit zvogëlohet:

ku  

 - shpejtësia këndore në dalje 

 - shpejtësia këndore në hyrje 

Reduktimi maksimal: 

ku  

Nëse shënojmë 

 që 

 

ajo ka në hapësirën e dhënë, atëherë reduktimi 

 

ku  

Shënimet “max” dhe “min” tregojnë numrat 

përkatëse. 

Tipi 3132 

shkëmbehen boshtet në hyrje me atë në dalje. 

Tipi 3113 – i palëvizshëm dhëmbëzori me dhëmbë 

– Fig.2 

Raporti i transmisionit zvogëlohet:

ku  
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Reduktimi maksimal: 

ku  

Reduktimi minimal: 

ku  

Tipi 3112 

Dyanshmëria e ekuacioneve 

përdoret për rritje shpejtësie dhe kur boshtet në 

hyrje dhe dalje shkëmbehen reciprokisht. 

Transmisionet e Tipit 3131 dhe Tipit 3132 në 

përgjithësi japin raporte më të larta se tipi 3113 

dhe tipi 3112. Pra në fillim përdoren për 

ndryshime të mëdha të raportit dhe më pas për 

raporte të ulëta. 

 
Fig. 3. Transmision epiciklik me katër rrota; i 

fiksuar dhëmbëzori me dhëmbë të brendshëm.  

Tipi 4130.  

Fig. 4. Transmision epiciklik me katër rrota; i 

fiksuar dhëmbëzori me dhëmbë të jashtëm. Tipi 

4110 

Transmisionet planetare me katër dhëmbëzorë 

brendshëm. 

kufizuar vetëm për lëvizje pozitive, megjithatë 

shtimi i 

transmisionit. Transmisioni planetar i kthyeshëm 

 

 
Tipi 4131 – i palëvizshëm  dhëmbëzori me 

– Fig.3. 

Raporti i transmisionit zvogëlohet;

ku  

Reduktimi maksimal: 

ku

 

Reduktimi minimal (i përafërt): 

ku

 

 

kalojë rrezet e koronës dhe largësinë nga boshti i 

për këtë rekomandohet 

vlera maksimale . 

Tipi 4132 

ekuacionet e mësipërme vetëm se shkëmbehen 

boshtet në hyrje me ata në dalje. 

Tipi 4113 – i palëvizshëm dhëmbëzori me dhëmbë 

– Fig.4 

Raporti i transmisionit zvogëlohet:

ku  

Reduktimi maksimal: 

ku  

Reduktimi minimal: 

ku

 

Tipi 4112 

Në rastin e rritjes së s

ekuacionet e mësipërme vetëm se shkëmbehen 

boshtet.  

Shembull 1.

 

gjendet hapësira e reduktimit 

katër dhëmbëzorë dhe dhëmbëzori me dhëmbë 

 

Tipi 4131 

Reduktimi maksimal: 
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=

 

 

Reduktimi minimal: 

 

dhe  

Tipi 4113 

Reduktimi maksimal: 

dhe  

Reduktimi minimal:

dhe  

Shihet që në rastin e transmisionit planetar me 

katër dhëmbëzorë Tipi 4131 jep një raport 

transmisioni më të lartë se Tipi 4113, por Tipi 

4113 është i përshtatshëm për vlera të vogla të 

raportit të transmisionit me precizon të lartë. 

 
Fig. 5 Transmision epiciklik me katër rrota me 

ingranim të jashtem. Tipi 4210 

 
Një transmision planetar me katër dhëmbëzorë 

të palëvizshëm një dhëmbëzor me dhëmbë të 

dhëmbëzorë planetarë me 

dd

 

Tipi 4210 – Transmision planetar me katër me 

– lëvizje pozitive – figura 5  

Në këtë tip për një lëvizje pozitive raporti i 

transmisionit duhet të jetë më i vogël se një: 

ku dhe 

 

Reduktimi maksimal: ku

 

Reduktimi minimal: ku

 

por 

 

Tipi 4161 

ekuacionet e mësipërm vetëm se shkëmbehen 

boshtet në hyrje me atë në dalje. 

Shembull 2:
kenë numër dhëmbësh nga 12 deri në 126, 

Tipit 4162. 

Reduktimi maksimal:

 

 

Dhe

 

Reduktimi minimal: 
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dhe

Tipi 4210 – Transmision planetar me katër 

– lëvizje 

negative – figura 5  

Nëse raporti i transmisionit “ii

madh së një (i >1) boshti në dalje të transmisionit 

do të rrotullohet në kahe të kundërt me boshtin 

 Për ulje shpejtësie 

dhëmbëzori me dhëmbë të jashtëm 

hyrje ndërsa krahu në dalje – Tipi 4211. 

Tipin 4212. 

Nëse Tipi 4211 përdoret për një reduktim 

negativ, raporti i transmisionit (i > 2).  

Nëse 1 < i < 2 shpejtësia në dalje për këtë tip do 

të rritet në drejtim negativ, por fusha e raportit 

dy (i > 2).  

Nëse i 

 

Tipi 4211 

ku dhe 

 

Reduktimi maksimal: ku

 

Reduktimi minimal: ku

 

Tipi 4212 

Për rritje shpejtësie përdoren reciprokisht 

ekuacionet e mësipërme. 

Shembull 3:

kenë numër dhëmbësh nga 12 deri në 126, të 

gjendet intervali i reduktimit të raportit të 

4211 me  

a.(i > 2). 

Reduktimi maksimal: 

dhe 

 

Reduktimi minimal: 

dhe  

b.  

Tipit 4211 ndodh kur vlera e “ii

 

dhe 

 

2.  

dhe 

 

Tipi 4112 

Përdoret për reduktim shpejtësie dhe boshtet në 

hyrje dhe dalje shkëmbehen ndërmjet tyre.  

Reduktimi i raporteve  

dhe

 

i” 

ndërmjet 1 dhe 2. 

 

Të dhënat e programit . 
Të vetmet informacione që projektuesi i jep 

kompjuterit janë: 

¾shpejtësitë në hyrje dhe në dalje si numra 

të plotë ndërmjet 1 dhe 9999; 

¾Drejtimi i lëvizjes (rrotullimit); 

¾Një ose të tre diametrat kinematikë; 

¾Numrat e dhëmbëve të vlefshëm të 

dhëmbëzorëve. 

Kompjuteri do të zgjedhë dhëmbëzorët më të 

vegjël që japin shpejtësitë e kërkuara. 
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Bazuar në metodën e mësipërme programi i 

hartuar ndihmon në zgjedhjen e parametrave 

lehtëson punën e studentëve gjatë kryerjes së 

llogaritjeve të transmisioneve planetare në 

projektet e tyre, sidomos po të krahasohet me 

punën e kryer me dorë. 
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