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С целью измерения величины усилия, необходимого для отрыва трубки 

испытуемой иглы от головки, используется устройство, фотография общего 

вида устройства представлена на рис. 

 Рис. Фотография общего вида устройства определения усилия разъединения  

трубки инъекционной иглы от головки: 1 – деревянное основание; 2, 10 – стальной 

уголок; 3, 9 – малогабаритные тиски; 4 – штифт; 5 – электронное портативное  

измеритель усилия; 6 – подвижный крючок; 7 – резьбовой зажим;  

8 – головка испытуемой иглы 

Объектом испытания служит инъекционная игла однократного примене-

ния диаметром 0,45; 0,6 и 0,8 мм. Испытывалось по три иглы каждого диа-

метра и за окончательное значение усилия разъединения трубки от головки 

иглы принималось среднее арифметическое полученных значений. 
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Нормируемое значение усилия разъединения инъекционной иглы от го-

ловки оказывается существенно ниже фактических значений этого усилия. 

Причём наибольшее значение Fраз = 83,7 Н наблюдается у игл, с диаметром 

трубки 0,45 мм, несколько меньше Fраз = 81,3 Н у игл с диаметром трубки 0,8 мм 

и наименьшее Fраз = 72,5 Н у игл с диаметром трубки 0,6 мм. В то же время 

значение Fн с увеличением диаметра трубки практически линейно возрастает. 

Такое значительное различие в значениях Fраз и Fн можно объяснить 

совершенствованием технологии соединения трубки инъекционной иглы 

с головкой, при производстве этих изделий. Данная операция выполняется 

путем формирования клеевого соединения трубки с головкой. Для этого 

применяются различные клеи, в частности, термоотверждаемые эпоксид-

ные смолы, а также медицинские клеи с ультрафиолетовым отверждением. 
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В современной робототехнике разрабатывается и реализуется огромное 

количество разнообразных роботов, манипуляторов и управляемых плат-

форм, которые, в отличие от двигающихся с помощью гусениц или колес, 

имеют лучшую проходимость за счет конструктивных особенностей, позво-

ляющих двигаться в любом направлении, удерживать корпус строго гори-

зонтально при перемещении по поверхностям с разными уровнями высот – 

т. е., так называемые шагающие платформы.  

До недавних пор самой популярной конструкцией был шагающий робот-

паук, пока ведущие производители робототехники, среди которых – Boston 

Dynamics и Mechanized Propulsion Systems, не предложили использовать ро-

ботов с четырьмя конечностями. Такое решение востребовано, в часности, 

при проведении военных операций, т. к., в этом случае, легче маскировать 

подвижную платформу под животное. Также эти роботы могут использо-

ваться в ходе производственных, строительных, поисковых операций и т. д. 

Т. к. единого подхода к созданию подобных шагающих платформ не су-

щетствует, в работе прелагается разработать унифицированый алгоритм по-

строения, который будет учитывать, как сферу применения, так и необхо-

димые конструктивные характеристики.  


