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Description

La présente invention concerne un dispositif pour
le sertissage d’éléments de connexion sur des
conducteurs électriques, ainsi qu’'un systéme de ser-
tissage automatique comportant un tel dispositif.

Un tel dispositif est décrit dans le brevet GB-A-
946,605.

Plus particuliérement, le dispositif selon I'inven-
tion est destiné a sertir, par exemple, des broches sur
les extrémités des conducteurs électriques de cables
préalablement dénudés.

Quoique non exclusivement, le dispositif de ser-
tissage trouve une application particuliérement ap-
propriée au domaine aéronautique, ou la multitude
d’équipements électriques et électroniques nécessai-
res au pilotage d’'un aéronef et a I'exécution des dif-
férentes missions implique de nombreuses liaisons
électriques de type varié.

A titre d’exemple, sur un hélicoptére, le nombre
de liaisons électriques entre les différents équipe-
ments peut étre de 'ordre de 12000, ce qui représen-
te, outre plus de 50 kilométres de céables, plus de
35000 traitements d’extrémités de cables électriques
par appareil et donc autant de branchements.

Ces traitements d’extrémités sont, pour la plu-
part, réalisés par sertissage d’'une broche de forme
généralement cylindrique sur le conducteur électrique
du cable dont I'extrémité a été préalablement dénu-
dée. Les conducteurs sont ensuite regroupés au tra-
vers de connecteurs permettant la liaison entre les
différents équipements ou le passage des cloisons de
I'aéronef. Ainsi, en fonction notamment de I'intensité
des courants électriques utilisés et de la géométrie
des connecteurs, on a recours a une grande variété
de broches (longueur, diameétre, emplacement des
empreintes de sertissage,..) et de conducteurs élec-
triques (diamétre, profondeur des empreintes de ser-
tissage,...) adaptés.

Pour réaliser I'opération de sertissage des bro-
ches sur les extrémités des conducteurs électriques,
on utilise actuellement différentes pinces manuelles,
comprenant chacune un type de poingons de sertis-
sage déterminé et couvrant la gamme des broches a
utiliser.

De plus, pour réaliser un sertissage mécanique-
ment satisfaisant, chaque pince peut comporter des
moyens pour régler, d’'une part, la profondeur de pé-
nétration des poingons de sertissage en fonction de
la liaison broche-conducteur & exécuter et, d’autre
part, la pénétration axiale de la broche par rapport a
I'extrémité du conducteur électrique pour placer
convenablement le flt & sertir de la broche sous les
poingons de sertissage de la pince.

Ainsi, en raison de la multiplicité des broches et
des cables utilisés, ainsi que des différentes pinces
nécessaires et aux réglages a effectuer sur celles-ci,
il en résulte, par conséquent, des risques d’erreurs,
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qui peuvent étre notamment dues soit par I'utilisation
d’'une mauvaise pince de sertissage, soit a un réglage
incorrect des paramétres de sertissage.

Or, comme le contrdle de tous les sertissages (ef-
fectués est difficilement maitrisable en totalité, un
sertissage inapproprié peut ne pas étre détecté.

De la sorte, un tel sertissage incorrect risque
alors d’occasionner, en cours de vol de I’aéronef, une
perte d’information au poste de pilotage ou une perte
de commande d’'un équipement avec des conséquen-
ces plus ou moins graves.

Par ailleurs, outre ces risques d’erreurs poten-
tiels, 'ensemble des opérations de sertissage re-
quiert un temps d’intervention important et un nom-
breux personnel.

La présente invention a pour but de pallier ces in-
convénients.

A cet effet, le dispositif pour le sertissage d’élé-
ments de connexion, tels que des broches, sur des
conducteurs électriques est remarquable, selon I'in-
vention, en ce qu’il comprend :

- un organe porte-poingons pourvu d’une plurali-
té de jeux de n poingons déplagables radialement
par rapport au conducteur électrique autour du-
quel est disposée ladite broche a sertir ;
- une premiére piéce montée sur ledit organe por-
te-poingons et comportant des poussoirs dépla-
¢ables radialement, ladite premiére piéce étant
susceptible d’étre déplacée par rapport audit or-
gane porte-poingons par l'intermédiaire de pre-
miers moyens d’actionnement, de fagon a ame-
ner les poussoirs en regard du jeu de poingons
choisi ; et

- une seconde piéce montée sur ladite premiére

piéce et pourvue de moyens de déplacement

desdits poussoirs représentatifs de l'effort de
sertissage a exercer par les poingons, ladite se-
conde piéce étant susceptible d’étre déplacée
par rapport a la premiére piéce et a 'organe por-
te-poingons par l'intermédiaire de deuxiémes
moyens d’actionnement, pour que les moyens de

déplacement agissent sur les poussoirs qui, a

leur tour, agissent sur les poingons en réalisant le

sertissage de la broche sur le conducteur électri-
que.

Ainsi, grace a l'invention, les risques d’erreurs
dus au mauvais choix d’une pince sont supprimés,
puisque le dispositif incorpore la pluralité de jeux de
n poingons nécessaires pour effectuer les sertissa-
ges en fonction des caractéristiques dimensionnelles
des broches et des conducteurs électriques.

Dans un mode préféré de réalisation, ledit organe
porte-poingons et lesdites premiére et seconde pié-
ces présentent chacun une forme générale cylindri-
que, en étant disposés concentriqguement les uns par
rapport aux autres, ladite seconde piéce entourant la
premiére, qui entoure ledit organe porte-poingons.

Selon une autre caractéristique du dispositif, des
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moyens de verrouillage amovibles peuvent étre pré-
vus entre les premiére et seconde piéces permettant,
lorsque lesdits moyens de verrouillage sont actifs, de
solidariser les deux piéces pour procéder a la sélec-
tion du jeu de poingons par les premiers moyens d’ac-
tionnement, et, lorsque lesdits moyens de verrouilla-
ge sont inactifs, de désolidariser les deux piéces pour
permettre le déplacement de la seconde piéce, par
les deuxiémes moyens d’actionnement, par rapport a
la premiére piéce et a I'organe porte-poingons.

De préférence, les premiers et deuxiémes
moyens d’actionnement respectivement des premié-
re et seconde piéces comprennent, par exemple, des
moteurs du type électrique.

Ainsi, le déplacement rotatif de la premiére piéce
par le moteur des premiers moyens d’actionnement
peut étre réalisé au moyen d’'une vis sans fin, liée au-
dit moteur et s’engrenant avec un secteur denté
correspondant ménagé a la périphérie de ladite pre-
miére piéce, et, le déplacement rotatif de la seconde
piéce par le moteur des deuxiémes moyens d’action-
nement peut étre, quant a lui, réalisé au moyen d’'une
tige coulissante dudit moteur, liée par son extrémité li-
bre et autour d’'un axe a une patte radiale faisant sail-
lie de ladite seconde piéce.

Dans une réalisation avantageuse, les jeux de
poingons sont disposés dans un méme plan radial en
étant régulierement répartis angulairement les uns
par rapport aux autres, et, les n poingons de chaque
jeu sont également réguliérement écartés angulaire-
ment les uns des autres. De la sorte, les efforts de
sertissage exercés par les poingons sont réguliére-
ment répartis autour du fit de la broche a sertir sur
son conducteur.

Dans un mode préféré de réalisation, les n poin-
¢ons de chaque jeu sont logés dans des passages ra-
diaux respectifs prévus dans ledit organe, lesdits
poingons étant susceptibles d’occuper une position
renfrée, grace al’action de moyens élastiques de rap-
pel, et une position sortie sous I'action des poussoirs
respectifs, correspondant a I'opération de sertissage
de la broche sur le conducteur électrique. Quant aux
poussoirs, ils peuvent étre logés dans des passages
radiaux ménagés dans ladite premiére piéce, lesdits
poussoirs coopérant, par une de leurs extrémités,
avec les moyens de déplacement prévus sur la se-
conde piéce et, par leurs extrémités opposées, avec
lesdits poingons du jeu choisi.

Dans une réalisation particulierement intéres-
sante, lesdits moyens de déplacement desdits pous-
soirs et poingons sont définis par des encoches pro-
filtes ménagées dans ladite seconde piéce et rece-
vant les extrémités correspondantes desdits pous-
soirs, de sorte que, lors du mouvement rotatif de la se-
conde piéce, les encoches profilées enfoncent pro-
gressivement les poussoirs qui agissent simultané-
ment sur les poingons, 'empreinte de sertissage ob-
tenue étant fonction du déplacement rotatif des enco-
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ches sur les poussoirs.

Selon une autre caractéristique de l'invention, le
dispositif comporte des moyens pour le centrage des
broches, en fonction de leur diamétre, par rapport a
I'organe porte-poingons, lesdits moyens de centrage
étant commandables sous I'action de troisiémes
moyens d’actionnement.

Dans une forme particuliére de réalisation, les-
dits moyens de cent rage comprennent deux disques
coaxiaux audit organe porte-poingons, dont l'un est
fixe, tandis que I'autre peut étre mobile en rotation par
I'intermédiaire des troisitmes moyens d’actionne-
ment, ledit disque mobile étant pourvu de lumiéres
arquées dans lesquelles sont engagés respective-
ment des pions d’éléments susceptibles de coulisser
dans des rainures radiales ménagées sur le disque
fixe. Ainsi, en agissant sur les troisiemes moyens
d’actionnement, les éléments se déplacent radiale-
ment, par l'intermédiaire des pions transformant le
mouvement circulaire en mouvement linéaire, pour
étre amenés au diamétre souhaité, afin de centrer et
de maintenir en position la liaison broche-conducteur
par rapport a I'organe portes-poingons.

De plus, deux groupes de n lumiéres arquées
sont prévus, ces lumiéres étant équiangulairement ré-
parties les unes par rapport aux autres, le premier
groupe de lumiéres assurant le centrage des broches
ayant un diamétre compris entre 0,5 mm et 4 mm par
le déplacement des éléments correspondants, tandis
que le second groupe de lumiéres parfait le centrage
des broches ayant un diamétre compris entre 2 mm
et 4 mm par les autres éléments.

De préférence, les troisitmes moyens d’action-
nement comprennent un moteur électrique dont I'ar-
bre est relié a une patte radiale prolongeant le disque
mobile, par I'intermédiaire d’'un axe.

Selon une autre caractéristique de l'invention, le
dispositif comprend, de plus, des moyens pour le ré-
glage en profondeur des broches, en fonction de leur
longueur, dans I'organe porte-poingons et comman-
dables par des quatriémes moyens d’actionnement.

Ces moyens de réglage peuvent, par exemple,
comporter un guide cylindrique creux, destiné a étre
introduit, coaxialement, dans ledit organe porte-poin-
¢ons par les quatriemes moyens d’actionnement, et
une tige disposée a l'intérieur du guide et présentant
un cone de centrage pour lesdites broches, ledit guide
étant susceptible de coulisser par rapport a ladite tige
de fagon a venir, par une butée prévue dans le guide,
contre ladite tige, lorsque le réglage est correct.

Lesdits quatriémes moyens d’actionnement peu-
vent étre constitués par un moteur électrique linéaire,
dont la tige de commande est reliée coaxialement au-
dit guide cylindrique.

La présente invention concerne également un
systéme pour le sertissage automatique d’éléments
de connexion sur des conducteurs électriques.

A cet effet, le systéme pour le sertissage automa-
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tiqgue d’éléments de connexion, tels que des broches,
sur des conducteurs électriques est remarquable, se-
lon I'invention, en ce qu’il comprend :

- au moins un dispositif de sertissage tel que dé-
fini précédemment ; et
- une unité de pilotage programmable, contenant
les données dimensionnelles et les paramétres
de sertissage relatifs aux différents types de
conducteurs et de broches a utiliser et a laquelle
sont reliés lesdits moyens d’actionnement, les-
dits moyens de verrouillage, ainsi que des
moyens pour maintenir chaque broche dans la
position définie et pour déclencher I'opération de
sertissage selon un cycle programmé.

Ainsi, aprés I'identification du conducteur électri-
que en présence, I'unité, en fonction des données di-
mensionnelles du conducteur et de la broche, déter-
mine automatiquement les paramétres de sertissage
et le jeu de poingons a utiliser. La totalité du sertissa-
ge s'effectue donc automatiquement en évitant les
risques d’erreurs évoqués préalablement.

De plus, un capteur représentatif de I'effort de
sertissage peut étre associé a la seconde piéce en
étant relié auxdits deuxiémes moyens d’actionne-
ment, de fagon a interrompre I'opération de sertissa-
ge lorsque I'effort exercé par les poingons est atteint,
une liaison électrique reliant ledit capteur a ladite uni-
té.

Les figures du dessin annexé feront bien
comprendre comment I'invention peut étre réalisée.
Sur ces figures, des références identiques désignent
des éléments semblables.

Lafigure 1 représente une vue schématique écla-
tée du systéme de sertissage automatique selon I'in-
vention, comprenant le dispositif de sertissage et
I'unité de pilotage programmable.

La figure 2 montre une vue de c6té de I'organe
porte-poingons du dispositif.

La figure 3 est une coupe partielle a une échelle
agrandie de I'organe porte-poingons selon la ligne IlI-
lll de la figure 2.

La figure 4 montre une vue de c6té de la premiére
piéce du dispositif, qui entoure I'organe porte-poin-
cons.

La figure 5 représente une vue en plan de la pre-
miére piéce partiellement en coupe selon la ligne V-
V de la figure 4.

Lesfigures 6 et 7 sont respectivement une vue de
coté et une vue de face de la seconde piéce du dis-
positif, qui entoure la premiére.

La figure 8 représente le disque fixe desdits
moyens de cent rage des broches par rapport a 'or-
gane porte-poingons.

La figure 9 est une coupe du disque fixe selon la
ligne IX-IX de la figure 8.

Les figures 10 et 11 sont respectivement des
vues de face et de c6té du disque mobile desdits
moyens de centrage des broches.
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La figure 12 est une coupe longitudinale des
moyens de réglage en profondeur des broches aux-
quels sont associés des moyens de déclenchement
du cycle de sertissage.

La figure 13 représente, en coupe longitudinale,
le dispositif selon I'invention avant I'opération de ser-
tissage.

La figure 14 est une coupe selon la ligne XIV-XIV
de la figure 13 du dispositif, montrant les positions re-
latives de I'organe porte-poingons et des premiére et
seconde piéces.

La figure 15 représente, en coupe longitudinale,
le dispositif lors de I'opération de sertissage.

La figure 16 est une coupe selon la ligne XVI-XVI
de la figure 15 du dispositif montrant, lors du sertis-
sage, les positions relatives de I'organe porte-poin-
¢ons et des premiére et seconde piéces.

En se référant a la figure 1, le systéme pour le
sertissage automatique d’éléments de connexion,
tels que des broches, sur des conducteurs électriques
comprend un dispositif de sertissage 1 associé a une
unité de pilotage programmable 2. Cette unité 2
contient toutes les informations ou données dimen-
sionnelles relatives aux différents conducteurs élec-
triques et broches susceptibles d’étre utilisés, ainsi
que tous les parameétres relatifs a I'opération de ser-
tissage entre chacune des liaisons broche-conduc-
teur devant étre réalisées. Comme on le verra ulté-
rieurement, un programme préalablement établi per-
met I'exécution du cycle opératoire autorisant, parl'in-
termédiaire de moyens d’actionnement reliés au dis-
positif, 'automatisation totale du sertissage.

Dans le mode de réalisation particulier illustré
schématiquement sur cette figure, le dispositif 1
comprend, coaxialement a un axe longitudinal 3, un
organe cylindrique porte-poingons 4, une premiére
piéce 5 de forme cylindrique entourant 'organe porte-
poingons 4, une seconde piéce 6 de forme cylindrique
entourant la premiére piéce cylindrique 5, des
moyens 7 pour le centrage des broches par rapport a
I'organe porte-poingons, et, des moyens 8 pour le ré-
glage en profondeur desdites broches.

Par ailleurs, des premiers moyens d’actionne-
ment 10 coopérent avec la premiére piéce 5 pour per-
mettre un déplacement rotatif de celle-ci par rapport
a l'organe porte-poingons 4 et des deuxiémes
moyens d’actionnement 11 agissent sur la seconde
pieéce 6 pour permettre un déplacement rotatif de cel-
le-ci par rapport a la premiére piéce 5 et a I'organe
porte-poingons 4. Les deuxiémes moyens d’action-
nement 11 sont reliés par une liaison 14 a 'unité de
pilotage 2, tandis que les premiers moyens d’action-
nement 10 sont reliés par une liaison 15 aux deuxié-
mes moyens d’actionnement 11. Des moyens de
verrouillage (amovibles 16, qui seront décrits ultérieu-
rement, entre les premiére 5 et seconde 6 piéces sont
également prévus, en étant reliés par une liaison 17
a I'unité 2. De plus, des troisitmes moyens d’action-
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nement 18, reliés par une liaison 19 a l'unité 2,
commandent les moyens de centrage 7 des broches,
de méme que des quatriémes moyens d’actionne-
ment 20, reliés par une liaison 21 & I'unité 2, comman-
dent les moyens 8 de réglage en profondeur des bro-
ches. Le systéme comporte également des moyens
22 pour le déclenchement du cycle de sertissage, qui
sont associés aux moyens 8. Ces moyens de déclen-
chement 22 sont reliés, par une liaison 23, a laliaison
19 reliée a l'unité, et, par une liaison 24, a la liaison
14 reliée a I'unité. Enfin, il est avantageusement pré-
vu, entre les deuxiémes moyens d’actionnement 11 et
la seconde piéce 6, un capteur 25, représentatif de
I'effort de sertissage a exercer et relié, par une liaison
26, a I'unité de pilotage programmable 2.

En se référant aux figures 1,2 et 3, I'organe cylin-
drique porte-poingons 4 présente un passage axial
débouchant 4A et est pourvu d’une pluralité de jeux
de n poingons déplagables radialement & l'axe 3.
Dans cet exemple de réalisation, I'organe 4 comprend
trois jeux 4B,,4B, et 4B; de quatre poingons 4C cha-
cun disposés dans un méme plan, chaque jeu 4B,
4B, et 4B; étant réguliérement décalé de 30° I'un par
rapport a l'autre, tandis que les quatre poingons 4C
de chaque jeu sont réguliérement répartis angulaire-
ment de 90° les uns par rapport aux autres. Bien que
cela n'apparaisse pas sur les figures, la forme des ex-
trémités des poingons des jeux est différente selon le
type de sertissage a réaliser.

On voit plus particuliérement sur la figure 3 que
chaque poingon 4C de sertissage est logé dans un
passage radial 4D ménagé dans I'organe 4. Les poin-
¢ons de chaque jeu sont susceptibles d’occuper deux
positions extrémes. Une premiére position rentrée,
telle que celle illustrée sur les figures 3, 13 et 14, les
poingons étant maintenus dans cette position grace a
I'action de ressorts élastiques de rappel 4E quiles en-
tourent, en venant en butée contre une bague 4F dis-
posée autour dudit organe cylindrique 4. Des orifices
4G sont ménagés dans la bague, en correspondance
des poingons 4C, pour permettre le libre passage de
poussoirs équipant la premiére piéce, comme on le
verra ci-aprés. Les orifices 4G présentent un diame-
tre inférieur aux poingons. Sur les figures 1, 15 et 16,
on a représenté un jeu de poingons dans la seconde
position sortie correspondant au sertissage propre-
ment dit de la broche sur le conducteur électrique.

En se référant aux figures 1,4 et 5, on voit que la
premiére piéce cylindrique 5 présente un passage
axial débouchant 5A dans lequel est susceptible
d’étre regu I'organe porte-poingons 4. Cette premiére
piéce 5 comporte un jeu de quatre poussoirs 5C dé-
plagables radialement et disposés dans un méme
plan, lesdits poussoirs 5C étant susceptibles d’étre
amenés en regard du jeu de poingons choisi par I'in-
termédiaire des premiers moyens d’actionnement 10.

Les poussoirs 5C, dont le nombre correspond a
celui des poingons de chaque jeu, sont logés dans
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des passages radiaux 5B réguliérement répartis an-
gulairement a 90° les uns par rapport aux autres. Un
ressort de rappel 5D est prévu dans chaque passage
radial 5B, autour du poussoir correspondant, pour
permettre aux poussoirs d’étre rappelés en position
sortie, pour laquelle les tétes S5E desdits poussoirs
émergent de la périphérie de la piéce cylindrique 5.
En revanche, sous I'action de moyens de déplace-
ment équipant la seconde piéce 6, les poussoirs se
déplacent radialement vers la position rentrée, en en-
trainant alors le déplacement des poingons 4.

La premiére piéce 5 autorise le choix du jeu de
poingons devant étre utilisés, grace aux premiers
moyens d’actionnement 10 qui sont susceptibles
d’entrainer en rotation la premiére piéce par rapport
a l'organe porte-poingons pour amener les poussoirs
en regard du jeu de poingons choisi. Pour cela, sur la
figure 1, les moyens d’actionnement 10 compren-
nent, dans ce mode de réalisation, un moteur électri-
que 10A du type pas a pas, dont I'arbre d’entraine-
ment 10B est muni d’une vis sans fin 10C coopérant
avec un secteur denté 5F ménagé a la périphérie de
la piéce cylindrique 5. Comme I'organe 4 comprend
trois jeux de poingons décalés de 30° les uns par rap-
port aux autres, le secteur denté forme au moins un
angle d’environ 60° permettant de couvrir les trois
jeux de poingons. On comprend donc, qu’en fonction
de la rotation de la piéce cylindrique 5, imposée par
le moteur électrique etla liaison vis sans fin 10C - sec-
teur denté 5F, on sélectionne aisément le jeu de poin-
¢ons a utiliser, en amenant pour cela les poussoirs 5C
en correspondance dudit jeu.

En se référant maintenant aux figures 1, 6 et 7,
on voit que la seconde piéce cylindrique 6 présente
un passage axial débouchant 6A dans lequel est re-
¢ue la premiére piéce 5, elle-méme recevant I'organe
4, comme le montrent les figures 13 & 16. Dans le pas-
sage axial 6A sont prévus les moyens 6B pour le dé-
placement des poussoirs 5C et, dongc, du jeu de poin-
¢ons choisi. Ces moyens 6B sont avantageusement
définis par des encoches profilées 6C au nombre de
quatre et disposées a 90° les unes des autres. Dans
ces encoches s’engagent respectivement les tétes
5E des poussoirs 5C en position sortie. Par ailleurs,
la seconde piéce cylindrique 6 est susceptible d’étre
entrainée en rotation par rapport a la premiére piéce
et a 'organe porte-poingons, grace aux deuxiémes
moyens d’actionnement 11. Dans ce mode de réalisa-
tion, ces moyens 11 sont constitués par un moteur
électrique linéaire 11A dont la tige coulissante 11B est
montée, par un axe 11C, sur une patte radiale 6D de
la deuxiéme piéce 6.

On comprend donc que lors de la rotation de la
seconde piéce sous I'action du moteur 11A, les enco-
ches 6C, en pivotant, pressent progressivement les
poussoirs 5C qui agissent sur les poingons 4C du jeu
choisi. Lempreinte de sertissage obtenue au niveau
de la broche sur le conducteur est fonction de I'angle
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de rotation des encoches sur les poussoirs. Une em-
preinte maximale est obtenue lorsque les encoches,
et, donc, la seconde piéce ont pivoté d’'un angle d’en-
viron 35° comme le montre la figure 16. Par consé-
quent, on peut régler l'effort de sertissage et I'em-
preinte qui en résulte en fonction de I'angle de rotation
des encoches par rapport aux poussoirs, commandé
par le moteur 11A.

Par ailleurs, les moyens de verrouillage amovi-
bles 16 des premiére et seconde pieces 5 et 6
comprennent un électro-aimant 16A fixé a une patte
radiale 5G de la piéce 5 (figures 4 et 5) dont la tige
16B est susceptible de s’introduire dans un pergage
6E pratiqué dans la seconde piéce (figures 6 et 7).
Ainsi, lorsque les moyens de verrouillage 16 sont ac-
tifs, la tige 16B de I'électro-aimant étant engagée
dans le pergage 6E, les deux piéces 5 et 6 sont liées
en rotation, ce qui permet de procéder, par les pre-
miers moyens d’actionnement 10, a la sélection du
jeu de poingons souhaité en amenant les poussoirs
en correspondance des poingons choisis.

En revanche, lorsque les moyens de verrouillage
16 sont inactifs, les deux piéces sont désolidarisées
en rotation I'une de l'autre, ce qui permet alors la ro-
tation de la seconde piéce par rapport a la premiére
et a l'organe porte-poingons, grace aux deuxiémes
moyens d’actionnement 11, et de procéder ainsi, par
I'intermédiaire des encoches 6C, au sertissage de la
broche sur le conducteur électrique par les poingons
correspondants.

En se référant aux figures 1 et 8 2 11, les moyens
7 de centrage des broches par rapport a I'axe 3
comprennent deux disques 7A et 7B coaxiaux asso-
ciés I'un a l'autre, dont I'un, 7A, est fixe, tandis que
I'autre, 7B, est susceptible d’étre entrainé en rotation
autour de I'axe 3 par l'intermédiaire des troisiéemes
moyens d’actionnement 18. Pour cela, dans la réali-
sation illustrée, les moyens 18 comprennent un mo-
teur électrique 18A du type pas a pas dont I'arbre
d’entrainement 18B estrelié a une patte radiale 7C du
disque 7B, au moyen d’'un axe 18C.

Dans cet exemple, figures 8 et 9, le disque fixe
7A est pourvu de huit rainures radiales 7D en forme
de T et équiangulairement réparties. Dans ces rainu-
res 7D, sont susceptibles de coulisser des éléments
7E grace a des pions 7F, associés respectivement
aux éléments 7E et disposés perpendiculairement
aux rainures 7D, c’est-a-dire parallélement a I'axe 3.
Ces pions 7F sont, par ailleurs, engagés respective-
ment dans des lumiéres arquées 7G ménagées dans
le disque mobile 7B. Sur la figure 10, on remarque
que deux groupes de quatre lumiéres équiangulaire-
ment réparties sont prévus, les lumiéres arquées 7G1
du premier groupe étant plus prononcées que celles
7G2 du second groupe. Les quatre lumiéres 7G1 du
disque mobile, dans lesquelles sont engagés les
pions respectifs 7F, autorisent, sous |'action du mo-
teur 18A et par I'intermédiaire desdits pions, un dépla-
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cement linéaire des éléments 7E dans les rainures
correspondantes 7D du disque fixe, et ainsi le centra-
ge, par les extrémités amincies 7H des éléments 7E,
des broches ayant un diamétre compris entre, par
exemple, 0,5 mm et 4 mm. Quant aux lumiéres
arquées 7G,, elles permettent de parfaire le centra-
ge, de fagon identique, des broches dont le diamétre
est compris entre 2 mm et 4 mm. On comprend donc
que, grace a ces moyens de centrage 7, chaque bro-
che entourant le conducteur est parfaitement centrée
par rapport a I'organe porte-poingons, par l'intermé-
diaire d’au moins quatre des huit extrémités 7H des
éléments déplagables 7E équiangulairement répar-
tis. Par ailleurs, comme on le verra lors du fonction-
nement du systéme, lorsque la broche est centrée,
puis introduite sous les poingons de sertissage, les
extrémités 7H des éléments déplagables 7E viennent
maintenir en position le conducteur électrique.

En se référant aux figures 1 et 12, les moyens 8
pour le réglage en profondeur des broches, en fonc-
tion de leur longueur, par rapport a I'organe porte-
poingons 4 comprennent un guide cylindrique creux
8A obturé a une de ses extrémités 8B par un fond 8C.
Le guide 8A est destiné a étre introduit, coaxialement
al'axe 3, dans le passage 4A de I'organe 4, grace aux
quatriémes moyens d’actionnement 20.

Dans le mode de réalisation illustré, ces moyens
20 comprennent un vérin linéaire 20A du type pas a
pas, dont la tige coulissante 20B est fixée a son ex-
trémité libre dans un pergage approprié 8D ménagé
dans le fond 8C dudit guide 8A. On voit sur la figure
12 gu’une tige 8E est montée de fagon coulissante
dans le guide 8A en y étant maintenue par un ressort
de maintien 8F entourant une portion amincie de la
tige 8E. La face d’extrémité 8G de la tige, tournée
vers I'extrémité ouverte du guide, est pourvue d’'un
cone 8H dans lequel est susceptible d’étre regue I'ex-
trémité de la broche, tandis que la face d’extrémité 8J
de la portion amincie est susceptible de coopérer
avec la face formant butée 8K du fond 8C dudit guide
8A.

Ainsi, en fonction de la longueur de la broche, on
régle la course de déplacement du guide pour que,
lorsque la butée 8K du guide 8A vient au contact de
la face d’extrémité 8J de la tige 8E sous I'action du vé-
rin 20A, le fat de la broche soit dans la position sou-
haitée par rapport aux poingons de sertissage.

Par ailleurs, sur les figures 1 et 12, les moyens
de déclenchement du cycle de I'opération de sertis-
sage 22, prévus sur le guide 8A, comprennent sché-
matiquement un dispositif opto-électronique de
controle 22A et un senseur 22B de déclenchement.
Ces derniers permettent de détecter la bonne posi-
tion de la broche en fonction de la position relative du
guide et de la tige, et ensuite de déclencher I'opéra-
tion de sertissage, aprés que la broche et le conduc-
teur ont été maintenus par les moyens de centrage 7
grace a la liaison 23.
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Le fonctionnement du systéme de sertissage au-
tomatique est le suivant.

Tout d’abord, I'unité de pilotage 2 contient les ré-
férences des repéres des conducteurs électriques a
utiliser, les références des broches, les caractéristi-
ques dimensionnelles des conducteurs et des bro-
ches, ainsi que la géométrie des broches.

La lecture du repére indiqué sur le conducteur,
saisi par I'opérateur, s’effectue, de préférence, auto-
matiquement par un lecteur de codes & barres ou de
caractéres alphanumériques, marqués sur ledit
conducteur.

De la sorte, a partir de la lecture, 'unité de pilo-
tage 2 en déduit les paramétres de sertissage tels que
la longueur, le diamétre et 'emplacement des em-
preintes de sertissage de la broche a utiliser et tels
que le diametre du conducteur saisi et la profondeur
des empreintes devant étre réalisées sur celui-ci.

A cet instant, le cycle de fonctionnement du sys-
téme se déroule de la fagon suivante :

- Verrouillage des premiére et seconde piéces
cylindriques 5 et 6 par I'électro-aimant 16. Cette
étape du cycle de fonctionnement correspond
aux figures 13 et 14, le dispositif de sertissage 1
représenté comprenant 'organe porte-poingons
4 entouré de la premiére piéce 5, laguelle est en-
tourée par la seconde piéce 6. Les moyens de
centrage 7 sont disposés a I'entrée de I'ensemble
constitué par I'organe 4 et les deux piéces 5 et 6,
tandis que les moyens de réglage 8 sont disposés
de l'autre c6té de I'ensemble, le guide 8A des
moyens 8 pénétrant coaxialement dans le passa-
ge axial 4A de I'organe porte-poingons 4. On voit
donc que les moyens de verrouillage 16 sont ac-
tifs, en solidarisant en rotation les premiére et se-
conde piéces 5 et 6.
- Sélection du jeu de poingons de sertissage par
rotation des deux piéces 5 et 6 sous I'action du
moteur 10A et de la liaison vis sans fin 10C - sec-
teur denté 5F de la premiére piéce 5. Simultané-
ment, des impulsions électriques sont envoyées
au moteur 19A pour permettre de suivre le mou-
vement et I'alignement en référence pour le ser-
tissage.
- Commande du vérin 20A permettant le réglage
des moyens 8 (guide 8A - tige 8E) en fonction de
la longueur de la broche utilisée, déterminée par
unité 2.
- Commande du moteur 16A agissant sur le dis-
que mobile 7B des moyens de centrage 7 pour
permettre 'approche des extrémités 7H des élé-
ments coulissants 7E au diamétre de ladite bro-
che, par l'intermédiaire des pions 7F transfor-
mant le mouvement circulaire imposé par les lu-
miéres arquées 7G en mouvement linéaire. Tou-
tes ces opérations sont trés rapides, quelques
dixiemes de seconde suffisent.

- Introduction de la broche 30 et pose sur le
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conducteur électrique 31 dans le dispositif.

- Détection de la bonne position de la broche 30

dont I'extrémité vient au contact du céne 8H de la

tige 8E, par le senseur 22B.

- Maintien du conducteur 31 équipé de la broche

30 par les extrémités 7H des éléments coulissant

7E grace au moteur électrique 18A.

- Déverrouillage des premiére et seconde piéces

5 et 6 par rentrée de la tige 16B de I'électro-ai-

mant 16A.

- Rotation de la seconde piéce 6 par le moteur

11A entrainant le sertissage de la broche 30 sur

le conducteur électrique 31 par les poingons 4C.

Cette étape du cycle de fonctionnement est illus-

trée en regard des figures 15 et 16. On voit donc

que la rotation de la seconde piéce 6, par rapport
ala premiére piéce 5 et al’organe porte-poingons

4, a permis aux encoches 6C d’enfoncer progres-

sivement les poussoirs 5C de la seconde piéce,

qui, a leur tour, agissent sur les poingons 4C du
jeu sélectionné. Les extrémités des poingons
agissent sur le fat de la broche 30 en réalisant le
sertissage de la broche sur le conducteur. La pro-
fondeur des empreintes de sertissage est réglée
par la rotation plus ou moins grande de la secon-

de piéce 6.

- Contrble de I'effort de sertissage par le capteur

25 représentatif dudit effort & exercer.

- Arrét du sertissage proprement dit.

- Retour en position rentrée des poingons de ser-

tissage 4C par rotation inverse de la seconde pié-

ce 6, les tétes 5E des poussoirs 5C s’engageant
alors dans les encoches 6C sous I'action des res-
sorts 5D.

- Ouverture des moyens de centrage 7 par le mo-

teur 18A, provoquant I'éloignement des éléments

coulissant 7E de I'axe 3.

- Retrait par I'opérateur du conducteur électrique

31 muni de sa broche 30 sertie.

- Retour en position initiale des moyens 8 de ré-

glage en profondeur de broches et des piéces 5

et 6.

Le systéme est alors disponible pour un nouveau
cycle.

On comprend donc qu’avec un tel systéme les ris-
ques d’erreur préalablement évoqués sont suppri-
més, garantissant ainsi des liaisons broches-conduc-
teurs parfaites.

Revendications

1. Dispositif pour le sertissage d’éléments de
connexion, tels que des broches, sur des conduc-
teurs électriques, comprenant un organe porte-
poingons (4) pourvu d'une pluralité de jeux de n
poingons (4C) déplagables radialement par rap-
port au conducteur électrique autour duquel est
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disposée ladite broche a sertir, caractérisé par:

- une premiére piéce (5) montée sur ledit or-
gane porte-poingons et comportant des pous-
soirs (5C) déplagables radialement, ladite
premiére piéce étant susceptible d’étre dépla-
cée par rapport audit organe porte-poingons
par I'intermédiaire de premiers moyens d’ac-
tionnement (10), de fagon & amener les pous-
soirs (5C) en regard du jeu de poingons (4C)
choisi ; et

- une seconde piéce (6) montée sur ladite pre-
miére piece (5) et pourvue de moyens de dé-
placement (6B) desdits poussoirs (5C) repré-
sentatifs de I'effort de sertissage a exercer
par les poingons, ladite seconde piéce (6)
étant susceptible d’étre déplacée par rapport
a la premiére piéce et a 'organe porte-poin-
gons par lintermédiaire de deuxiémes
moyens d’actionnement (11) pour que les
moyens de déplacement (6B) agissent sur les
poussoirs (5C) qui, a leur tour, agissent surles
poingons (4C) en réalisant le sertissage de la
broche sur le conducteur électrique.

Dispositif selon la revendication 1,

caractérisé en ce que ledit organe porte-poin-
cons (4) etlesdites premiére et seconde piéces (5
et 6) présentent chacun une forme générale cy-
lindrique, en étant disposés concentriquement
les uns par rapport aux autres, ladite seconde
piéce (6) entourant la premiére (5) qui entoure le-
dit organe porte-poingons (4).

Dispositif selon 'une des revendications 1 ou 2,
caractérisé en ce que des moyens de verrouilla-
ge amovibles (16) sont prévus entre les premiére
(5) et seconde (B) piéces permettant, lorsque les-
dits moyens de verrouillage (16) sont actifs, de
solidariser les deux piéces pour procéder a la sé-
lection du jeu de poingons par les premiers
moyens d’actionnement (10), et, lorsque lesdits
moyens de verrouillage sontinactifs, de désolida-
riser les deux piéces pour permettre le déplace-
ment de la seconde piéce, par les deuxiémes
moyens d’actionnement (11), par rapport a la pre-
miére piéce et a 'organe porte-poingons.

Dispositif selon 'une des revendications 1 a 3,

caractérisé en ce que les premiers (10) et deuxié-
mes (11) moyens d’actionnement respectivement
des premiére (5) et seconde (6) piéces compren-
nent des moteurs du type électrique (10A et 11A).

Dispositif selon les revendications 2 et 4,

caractérisé en ce que le déplacement rotatif de la
premiére piéce (5) par le moteur (10A) des pre-
miers moyens d’actionnement (10) est réalisé au
moyen d’'une vis sans fin (10C), liée audit moteur
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10.

1.

14

et s’engrenant avec un secteur denté (5F) corres-
pondant, ménagé ala périphérie de ladite premié-
re piéce (5).

Dispositif selon les revendications 2 et 4,
caractérisé en ce que le déplacement rotatif de la
seconde piéce (6) par le moteur (11A) des deuxié-
mes moyens d’actionnement (11) est réalisé au
moyen d’'une tige coulissante (11B) dudit moteur,
liée par son extrémité libre et autour d’'un axe
(11C) a une patte radiale (6D) faisant saillie de la-
dite seconde piéce.

Dispositif selon I'une des revendications 2 a 6,
caractérisé en ce que les jeux (4B4,4B, et 4B3) de
poingons sont disposés dans un méme plan ra-
dial en étant réguliére ment répartis angulaire-
ment les uns par rapport aux autres et en ce que
les n poingons (4C) de chaque jeu sont égale-
ment réguliérement répartis angulairement les
uns par rapport aux autres.

Dispositif selon I'une des revendications 2 a 7,
caractérisé en ce que les n poingons (4C) de cha-
que jeu sont logés dans des passages radiaux
respectifs (4D), prévus dans ledit organe (4), les-
dits poingons étant susceptibles d'occuper une
position rentrée, grace a I'action de moyens élas-
tiques de rappel (4E), et une position sortie sous
I'action des poussoirs respectifs (5C), correspon-
dant a I'opération de sertissage de la broche sur
le conducteur électrique.

Dispositif selon I'une des revendications 2 a 8,

caractérisé en ce que lesdits poussoirs (5C) sont
logés dans des passages radiaux (5B) ménagés
dans ladite premiére piéce (5), lesdits poussoirs
(5C) coopérant, par une de leurs extrémités, avec
les moyens de déplacement (6B) prévus sur la
seconde piéce (6) et, par leurs extrémités oppo-
sées, avec lesdits poingons (4C) du jeu choisi.

Dispositif selon I'une des revendications 2 2 9,
caractérisé en ce que lesdits moyens de déplace-
ment (6B) desdits poussoirs et poingons sont dé-
finis par des encoches profilées (6C) ménagées
dans ladite seconde piéce (6) et recevant les ex-
trémités correspondantes desdits poussoirs
(5C), de sorte que, lors du mouvement rotatif de
la seconde piéce, les encoches profilées (6C) en-
foncent progressivement les poussoirs (5C) qui
agissent simultanément sur les poingons (4C),
I'empreinte de sertissage obtenue étant fonction
du déplacement rotatif des encoches sur les
poussoirs.

Dispositif selon I'une des revendications 1 & 10,
caractérisé en ce qu’il comporte, de plus, des
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moyens (7) pour le centrage des broches, en
fonction de leur diamétre, par rapport a I'organe
porte-poingons, lesdits moyens (7) étant
commandables sous [l'action de froisiémes
moyens d’actionnement (18).

Dispositif selon la revendication 11,

caractérisé en ce que lesdits moyens de centrage
(7) comprennent deux disques coaxiaux audit or-
gane porte-poingons, dont I'un (7A) est fixe, tan-
dis que l'autre (7B) peut étre mobile en rotation
par l'intermédiaire des troisiemes moyens d’ac-
tionnement, ledit disque mobile (7B) étant pourvu
de lumiéres arquées (7G) dans lesquelles sont
engagés respectivement des pions (7F) d’élé-
ments (7E) susceptibles de coulisser dans des
rainures radiales (7D) ménagées sur le disque
fixe (7A).

Dispositif selon la revendication 12,

caractérisé en ce que deux groupes de n lumiéres
arquées sont prévus, ces lumiéres étant équian-
gulairement réparties les unes par rapport aux
autres, le premier groupe de lumiéres (7G1) as-
surant le centrage des broches ayant un diamétre
compris entre 0,5 mm et 4 mm par le déplacement
linéaire des éléments correspondants, tandis que
le second groupe (7G2) parfait le guidage et le
centrage des broches ayant un diamétre compris
entre 2 et 4 mm par les autres éléments.

Dispositif selon I'une des revendications 11 & 13,
caractérisé en ce que les troisitmes moyens
d’actionnement (18) comprennent un moteur
électrique (18A) dont I'arbre (18B) est relié & une
patte radiale (7C) prolongeant le disque mobile
(7B), par 'intermédiaire d’'un axe (18C).

Dispositif selon I'une quelconque des revendica-
tions 1 a 14,

caractérisé en ce qu'il comprend, de plus, des
moyens (8) pour le réglage en profondeur des
broches, en fonction de leur longueur, dans I'or-
gane porte-poingons et commandables par des
quatriémes moyens d’actionnement (20).

Dispositif selon la revendication 15,

caractérisé en ce que lesdits moyens de réglage
(8) comportent un guide cylindrique creux (8A)
destiné a étre introduit, coaxialement, dans ledit
organe porte-poingons (4), par les quatriémes
moyens d’actionnement (20), et une tige (8E) dis-
posée a I'intérieur du guide et présentant un céne
de centrage pour lesdites broches, ledit guide
(8A) étant susceptible de coulisser par rapport a
ladite tige de fagon a venir, par une butée (8K)
prévue dans le guide, contre ladite tige (8E), lors-
que le réglage est correct.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

17.

18.

19.

16

Dispositif selon la revendication 16,

caractérisé en ce que lesdits quatriémes moyens
d’actionnement (20) sont constitués par un mo-
teur électrique linéaire (20A), dont la tige de
commande (20B) est reliée coaxialement audit
guide cylindrique (8A).

Systéme pour le sertissage automatique d’élé-

ments de connexion, tels que des broches, sur

des conducteurs électriques,

caractérisé en ce qu'’il comprend :
- au moins un dispositif de sertissage (1) tel
que défini sous I'une quelconque des reven-
dications précédentes 1 a 17; et,
- une unité de pilotage programmable (2),
contenant les données dimensionnelles et les
paramétres de sertissage relatifs aux diffé-
rents types de conducteurs et de broches a
utiliser et a laquelle sont reliés lesdits moyens
d'actionnement (10, 11, 18, 20), lesdits
moyens de verrouillage (16), ainsi que des
moyens (22) pour maintenir chaque broche
dans la position définie et pour déclencher
I'opération de sertissage selon un cycle pro-
grammé.

Systéme selon la revendication 18,

caractérisé en ce qu’un capteur (25) représentatif
de I'effort de sertissage est associé ala seconde
piéce (6) en étant relié auxdits deuxiémes
moyens d’actionnement (11) de fagon a interrom-
pre I'opération de sertissage lorsque I'effort exer-
cé par les poingons est atteint, une liaison élec-
trique (26) reliant ledit capteur a ladite unité.

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zum AnschlieRen von Verbindungs-
elementen, wie beispielsweise Kontaktstiften, an
elektrischen Leitern, mit einem mit einer Vielzahl
von Satzen von n radial zu dem elekirischen Lei-
ter, um den der besagte anzuschlieRende Kon-
taktstift angeordnet ist, verschiebbaren Stempeln
(4C) versehenen Stempeltragerorgan (4),
gekennzeichnet durch :
- ein erstes an dem besagten Stempeltréger-
organ angebrachtes und mit radial verschieb-
baren StéReln (5C) versehenes Teil (5), das
beziiglich des besagten Stempeltrédgerorgans
tiber erste Betatigungsmittel (10) verschoben
werden kann, sodal} die StdRel (5C) beziig-
lich des gewahlten Satzes von Stempeln (4C)
zugefiihrt werden; und
- ein zweites an dem besagten ersten Teil (5)
angebrachtes und mit Verschiebungsmitteln
(6B) der besagten StéRel (5C) entsprechend
der von den Stempeln auszuiibenden
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AnschlieRBkraften versehenes Teil (6), das be-
ziiglich des besagten ersten Teils und des
Stempeltragerorgans iber zweite Betati-
gungsmittel (11) verschoben werden kann,
damit die Verschiebungsmittel (6B) auf die
StoRel (5C) wirken, die ihrerseits auf die
Stempel (4C) wirken, um so die
AnschlieBverbindung des Kontaktstifts am
elektrischen Leiter herzustellen.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dal das besagte Stem-
peltrédgerorgan (4) und die besagten ersten und
zweiten Teile (5 und 6) jeweils eine im wesentli-
chen zylindrische Form aufweisen, indem sie
konzentrisch zueinander angeordnet sind und
das besagte zweite Teil (6) das erste umgibt, wel-
ches wiederum das Stempeltragerorgan (4) um-
gibt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dall bewegliche Verrie-
gelungsmittel (16) zwischen dem ersten (5) und
zweiten (6) Teil vorgesehen sind, wobei, wenn die
besagten Verriegelungsmittel (16) aktiv sind, die
beiden Teile zum Erreichen einer Auswahl des
Satzes von Stempeln durch die ersten Betati-
gungsmittel (10) verbunden werden, und wobei,
wenn die besagten Verriegelungsmittel (16) inak-
tiv sind, die beiden Teile getrennt werden, um die
Verschiebung des zweiten Teils durch die zweiten
Betéatigungsmittel (11) beziiglich des ersten Teils
und des Stempeltragerorgans zu erlauben.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, daB die ersten (10) und
zweiten (11) Betatigungsmittel jeweils fiir die er-
sten (5) bzw. zweiten (6) Teile Elektromotoren
(10A und 11A) aufweisen.

Vorrichtung nach den Anspriichen 2 und 4,
dadurch gekennzeichnet, dal® die Verdrehung
des ersten Teils (5) durch den Motor (10A) der er-
sten Betétigungsmittel (10) mittels einer endlo-
sen Schraube (10C) bewirkt wird, die mit dem be-
sagten Motor verbunden ist und mit einem ent-
sprechenden, am Umfang des besagten ersten
Teils (5) angeordneten Zahnbereich (5F) in Ein-
griff steht.

Vorrichtung nach den Anspriichen 2 und 4,
dadurch gekennzeichnet, dal® die Verdrehung
des zweiten Teils (6) durch den Motor (11A) der
zweiten Betatigungsmittel (11) mittels einer
Schubstange (11B) des besagten Motors bewirkt
wird, die mitihrem freien Ende und um eine Achse
(11C) mit einem radial von dem besagten zweiten
Teil vorstehenden Full verbunden ist.
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Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, daR die Satze (4B,, 4B,
und 4B5;) von Stempeln in einer gleichen radialen
Ebene angeordnet sind, indem sie gleichmaRig
winklig zueinander verteilt sind, und daR die n
Stempel (4C) jedes Satzes ebenfalls gleichmaRig
winklig zueinander verteilt sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, daR die n Stempel (4C)
jedes Satzes in jeweiligen radialen, im besagten
Organ (4) vorgesehenen Durchgangen (4D) auf-
genommen sind, wobei die Stempel aufgrund der
Wirkung von elastischen Rickstellungsmitteln
(4E) eine zuriickgezogene Stellung sowie auf-
grund der Wirkung der jeweiligen St6Rel (5C) ei-
ne ausgefahrene Stellung einnehmen kdnnen,
entsprechend dem AnschlieRvorgang des Kon-
taktstifts auf dem elektrischen Leiter.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, da die besagten St6-
Rel (5C) in radialen, in dem besagten ersten Teil
(5) ausgebildeten Durchgéngen (5B) aufgenom-
men sind, wobei die besagten StoRel (5C) mit ei-
nem ihrer Enden mit den auf dem zweiten Teil (6)
vorgesehenen Verschiebungsmitteln (6B) sowie
mit ihren entgegengesetzten Enden mit den be-
sagten Stempeln (4C) des gewahlten Satzes zu-
sammenwirken.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, da die besagten Ver-
schiebungsmittel (6B) der besagten StéRel und
Stempel durch profilierte, im besagten zweiten
Teil (6) ausgebildete und die entsprechenden En-
den der besagten StéRel (5C) aufnehmende Ker-
ben (6C) definiert werden, sodaR bei der Drehbe-
wegung des zweiten Teils die profilierten Kerben
(6C) die gleichzeitig auf die Stempel (4C) wirken-
den StéRel (5C) immer weiter eintreiben, wobei
die erhaltene AnschlieBverformung eine Funkti-
on der Verdrehung der Kerben auf den StéReln
ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, daB sie weiterhin Mittel
(7) fir die Zentrierung der Kontaktstifte, in Ab-
hangigkeit von ihrem Durchmesser, beziiglich
des Stempeltragerorgans aufweist, wobei die be-
sagten Mittel (7) unter der Wirkung von dritten
Betéatigungsmitteln (18) steuerbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 11,

dadurch gekennzeichnet, dal die besagten Mittel
(7) fiir die Zentrierung zwei zum Stempeltrager-
organ koaxiale Scheiben aufweist, von denen die
eine (7A) fest ist, waéhrend die andere (7B) iiber
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die dritten Betdtigungsmittel drehbar sein kann
und wobei die bewegliche Scheibe (7B) mit bo-
genférmigen Langldchern (7G) versehen sein
kann, in denen jeweils Stifte (7F) von in radialen,
auf der festen Scheibe (7A) ausgebildeten Nuten
(7D) gleitbaren Elementen (7E) eingreifen.

Vorrichtung nach Anspruch 12,

dadurch gekennzeichnet, dall zwei Gruppen von
n bogenformigen Langldchern vorgesehen sind,
die unter gleichen Winkeln zueinander verteilt
sind, wobei die erste Gruppe von Langléchern
(7G1) die Zentrierung der Kontaktstifte mit einem
Durchmesser zwischen 0,5 und 4 mm durch die
lineare Verschiebung der entsprechenden Ele-
mente sicherstellt, wahrend die zweite Gruppe
(7G2) die Fihrung und Zentrierung der Kontakt-
stifte mit einem Durchmesser zwischen 2 und 4
mm durch die anderen Elemente Gibernimmt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 11 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, daR die dritten Betati-
gungsmittel (18) einen elektrischen Motor (18A)
aufweisen, dessen Welle (18B) mit einem radia-
len, die bewegliche Scheibe (7B) verldngernden
Fuy (7C) iber eine Achse (18C) verbunden ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dal sie weiterhin Ein-
stellmittel (8) fir die Tiefe der Kontaktstifte in Ab-
héngigkeit von ihrer Linge im Stempeltrageror-
gan aufweist, steuerbar von vierten Betétigungs-
mitteln (20).

Vorrichtung nach Anspruch 15,

dadurch gekennzeichnet, daR die besagten Ein-
stellmittel eine hohle zylindrische Fihrung (8A)
zum koaxialen Einfiihren in das besagte Stempel-
tragerorgan durch die vierten Betatigungsmittel
(20) sowie eine im Innern der Fihrung angeord-
nete und einen Zentrierungskonus fiir die besag-
ten Stifte aufweisende Stange (8E) umfassen,
wobei die besagte Fihrung (8A) relativ zur be-
sagten Stange gleiten kann, um so durch einen in
der Fiihrung vorgesehenen Anschlag (8K) zur
Anlage gegen die besagte Stange (8E) zu kom-
men, wenn die Einstellung korrekt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 186,

dadurch gekennzeichnet, dal die besagten vier-
ten Betétigungsmittel (20) aus einem elektrischen
Linearmotor (20A) bestehen, dessen Steuerstan-
ge (20B) koaxial mit der besagten zylindrischen
Fiihrung (8A) verbunden ist.

System zum automatischen AnschlieBen von
Verbindungselementen, wie beispielsweise Kon-
taktstiften, an elektrischen Leitern,
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dadurch gekennzeichnet, dal® es aufweist:

- mindestens eine Vorrichtung zum Anschlie-
Ren (1), wie in einem der vorhergehenden An-
spriiche 1 bis 17 definiert; und

- eine programmierbare Steuereinheit (2), die
die Abmessungsdaten und jeweiligen
AnschlieRparameter fiir die verschiedenen
Arten von zu verwendenden Leitern und Kon-
taktstiften enthalt und mit der die besagten
Betéatigungsmittel (10, 11, 18, 20), die besag-
ten Verriegelungsmittel (16) ebenso wie Mittel
(22) zum Halten jedes Kontaktstifts in der de-
finierten Stellung und zum Ausldsen des
AnschlieBvorgangs nach einer programmier-
ten Folge verbiinden sind.

19. System nach Anspruch 18,

dadurch gekennzeichnet, dal ein Wandler (25)
fir die AnschlieRkraft dem zweiten Teil (6) zuge-
ordnet ist, indem er mit den besagten zweiten Be-
tatigungsmitteln (11) derart verbunden ist, daf®
der AnschlieBvorgang unterbrochen wird, wenn
die von den Stempeln ausgeiibte Kraft erreicht
ist, wobei eine elektrische Verbindung (26) den
besagten Wandler mit der besagten Einheit ver-
bindet.

Claims

Device for crimping connecting elements, such
as pins, onto electrical conductors, comprising a
punch-holder member (4) provided with a plural-
ity of sets of n punches (4C) which can move ra-
dially in relation to the electrical conductor around
which is disposed the said pin to be crimped,
characterised by:
- a first part (5) mounted on the said punch-
holder member and comprising pushers (5C)
which can move radially, the said first part be-
ing capable of being moved in relation to the
said punch-holder member by means of first
actuation means (10), so as to bring the push-
ers (5C) opposite the chosen set of punches
(4C); and
- a second part (6) mounted on the said first
part (5) and provided with means (6B) for
moving the said pushers (5C) representative
of the crimping force to be exerted by the
punches, the said second part (6) being capa-
ble of being moved in relation to the first part
and to the punch-holder member by means of
second actuation means (11), in order that the
movement means (6B) act on the pushers
(5C) which, in turn, act on the punches (4C)
thereby crimping the pin onto the electrical
conductor.
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Device according to Claim 1, characterised in that
the said punch-holder member (4) and the said
first and second parts (5 and 6) each have a cyl-
indrical general shape, while being disposed con-
centrically in relation to another, the said second
part (6) surrounding the first (5) part which sur-
rounds the said punch-holder member (4).

Device according to one of Claims 1 or 2, charac-
terised in that removable locking means (16) are
provided between the first (5) and second (6)
parts enabling, when the said locking means (16)
are active, the two parts to be firmly connected
in order to carry out the selection of the set of
punches by the first actuation means (10) and,
when the said locking means are inactive, the two
parts to be disconnected in order to permit move-
ment of the second part, by the second actuation
means (11), in relation to the first part and to the
punch-holder member.

Device according to one of Claims 1 to 3, charac-
terised in that the first (10) and second (11) actua-
tion means respectively of the first (5) and second
(6) parts comprise motors (10A and 11A) of the
electrical type.

Device according to Claims 2 and 4, character-
ised in that the rotary movement of the first part
(5) by the motor (10A) of the first actuation means
(10) is produced by means of an endless screw
(10C) joined to the said motor and meshing with
a corresponding toothed sector (5F) provided on
the periphery of the said first part (5).

Device according to Claims 2 and 4, character-
ised in that the rotary movement of the second
part (6) by the motor (11A) of the second actua-
tion means (11) is produced by means of a sliding
rod (11B) of the said motor, which rod is joined by
its free end and about a spindle (11C) to a radial
lug (6D) projecting from the said second part.

Device according to one of Claims 2 to 6, charac-
terised in that the sets (4B4, 4B, and 4B;) of
punches are disposed in the same radial plane by
being uniformly distributed angularly in relation to
one another and in that the n punches (4C) of
each set are also uniformly distributed angularly
in relation to one another.

Device according to one of Claims 2 to 7, charac-
terised in that the n punches (4C) of each set are
housed in respective radial passages (4D) provid-
ed in the said member (4), the said punches being
capable of occupying an in position, by virtue of
the action of elastic return means (4E), and a
back-out position by the action of respective
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pushers (5C), corresponding to the operation of
crimping the pin onto the electrical conductor.

Device according to one of Claims 2 to 8, charac-
terised in that the said pushers (5C) are housed
in radial passages (5B) made in the said first part
(5), the said pushers (5C) interacting, by one of
their ends, with the movement means (6B) made
on the second part (6) and, by their opposite
ends, with the said punches (4C) of the chosen
set.

Device according to one of Claims 2 to 9, charac-
terised in that the said means (6B) for moving the
said pushers and punches are defined by profiled
notches (6C) made in the said second part (6)
and receiving the corresponding ends of the said
pushers (5C), such that, during the rotary motion
of the second part, the profiled notches (6C) pro-
gressively press against the pushers (5C) which
simultaneously act on the punches (4C), the
crimping indentation obtained depending on the
rotary movement of the notches on the pushers.

Device according to one of Claims 1 to 10, char-
acterised in that it comprises, in addition, means
(7) for centring the pins, depending on their diam-
eter, in relation to the punch-holder member, the
said means (7) being able to be driven by the ac-
tion of third actuation means (18).

Device according to Claim 11, characterised in
that the said centring means (7) comprise two
discs which are coaxial with the said punch-
holder member, one (7A) of which is stationary,
whereas the other (7B) may be rotationally mov-
able by means of the third actuation means, the
said movable disc (7B) being provided with
curved slots (7G) in which studs (7F) of elements
(7E), which are capable of sliding in radial
grooves (7D) made on the stationary disc (7A),
are engaged respectively.

Device according to Claim 12, characterised in
that two groups of n curved slots are provided,
these slots being equiangularly distributed in re-
lation to one another, the first group (7G1) of slots
ensuring the centring of the pins having a diame-
ter of between 0.5 mm and 4 mm by the linear
movement of the corresponding elements,
whereas the second group (7G2) completes the
guiding and the centring of the pins having a di-
ameter of between 2 and 4 mm by the other ele-
ments.

Device according to one of Claims 11 to 13, char-
acterised in that the third actuation means (18)
comprise an electrical motor (18A) whose shaft
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(18B) is connected to a radial lug (7C) extending
the movable disc (7B) by means of a spindle
(18C).

Device according to any one of Claims 1 to 14,
characterised in that it comprises, in addition,
means (8) for the depth adjustment of the pins,
depending on their length, in the punch-holder
member and which means can be driven by
fourth actuation means (20).

Device according to Claim 15, characterised in
that the said adjustment means (8) comprise a
hollow cylindrical guide (8A) intended to be in-
serted, coaxially, into the said punch-holder
member (4) by the fourth actuation means (20),
and arod (8E) disposed inside the guide and hav-
ing a centring cone for the said pins, the said
guide (8A) being capable of sliding in relation to
the said rod so as to come up, by means of a stop
(8K) provided in the guide, against the said rod
(8E) when the adjustment is correct.

Device according to Claim 16,

characterised in that the fourth actuation means
(20) are constituted by a linear electrical motor
(20A) whose control rod (20B) is connected co-
axially to the said cylindrical guide (8A).

Assembly for automatically crimping connecting

elements, such as pins, onto electrical conduc-

tors characterised in that it comprises:
- at least one crimping device (1) such as de-
fined in any one of the preceding Claims 1 to
17; and,
- a programmable driver unit (2) containing
the dimensional data and the crimping para-
meters relating to various types of conductors
and pins to be used and to which unit are con-
nected the said actuation means (10, 11, 18,
20), the said locking means (16) and means
(22) for retaining each pin in the defined pos-
ition and for triggering the crimping operation
during a programmed cycle.

Assembly according to Claim 18,

characterised in that a sensor (25) representative
of the crimping force is associated with the sec-
ond part (6) by being connected to the said sec-
ond actuation means (11) so as to interrupt the
crimping operation when the force exerted by the
punches is achieved, electrical connection (26)
connecting the said sensor to the said unit.
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