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Технические науки

Число внедрений и среднее количество поль-
зователей МИС растет с каждым годом, поэтому 
при выборе оптимального изделия медицинской 
техники (ИМТ) надо учитывать, сможет ли это 
ИМТ быть совместимо и интегрировано в МИС. 
Интеграция ИМТ в МИС должна происходить 
системно, что подразумевает собой понятность 
пользователю, наличие возможности расши-
рения и внесения изменений и совместную 
рабо ту отдельных компонентов. Архитектура 
интеграции в здравоохранении должна основы-
ваться, во-первых, на способности к взаимодейст-

вию – все входящие системы внутри ЛПУ долж-
ны быть связаны на основе созданных интер-
фейсов. Во-вторых, все опции, приложения, 
процессы и методы каждой МИС должны быть 
гибкими. Кроме того, для поддержания стабиль-
ности системы все необходимые структуры по 
поддержанию способности к взаимодействию 
и гибкости должны быть динамичны. 

Благодаря соблюдению этих условий воз-
можно достижение эффективного взаимодей-
ствия между всеми подсистемами, снижение 
финансовых затрат и ошибок.
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Для расчета и проектирования винтовых 
устройств необходимо располагать данными 
о характере функциональной связи между их 
параметрами и кинематическими элементами 
движения транспортируемого материала и от-
дельных их частиц. В транспортерах с рабочим 
органом в виде винтовой поверхности, у кото-
рых перемещение частиц материала происходит 
не только в аксиальном, но и в перпендикуляр-
ном к нему направлении, т.е. частица соверша-
ет движение на поверхности рабочего органа 
транспортера по кривой линии.

Рассмотрим случай когда имеется транс-
портер с рабочим органом в виде винтовой по-
верхности и с образующими, перпендикуляр-
ными к оси рабочего органа. При этом будем 
считать, что образующая рабочего органа не-
подвижна, а спирально-винтовая поверхность 
вращается вокруг своей оси с постоянной угло-
вой скоростью ω. Если в начальный момент 
времени частица материала находится на по-
верхности кольца, то через некоторый отрезок 
времени она окажется затянутой силой трения, 
возникающей между частицей и спиральной 
поверхностью, перемещаясь по ней, как в ак-
сиальном, так и перпендикулярном к нему на-
правлениях, совершая криволинейный харак-
тер движения.

Отнесем движущуюся частицу материала 
к осям координат x, z, приняв левую систему от-
счета. Тогда дифференциальные уравнения дви-
жения частицы в проекциях на оси координат 
можно написать так (при условии, что N2 > 0):

Приняв теперь во внимание, что r = r0 = const 
, и подставив в уравнение значения 

и получим:

 (1)

где m – масса частицы, кг;  – вторая произво-
дная от перемещения по оси x, м/с2; f1 – коэф-
фициент трения частицы о элемент спиральной 
поверхности; α = cost – угол наклона винтовой 
линии рабочего органа к плоскости попереч-
ного сечения спиральной поверхности, град; 
f2 – коэффициент трения частицы о поверхность 
кольца;  – первая производная от перемещения 
по оси x, м/с;  – первая производная от переме-
щения по оси z, м/с;  – вторая производная от 
перемещения по оси z, м/с2.

После нескольких математических преобра-
зований получим уравнение с одним неизвест-
ным относительно координаты x:

  (2)

где   

Полученные дифференциальные уравнения, 
описывают движения частицы материала по об-
разующей спирально-винтовой поверхности ра-
бочего органа.


