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precedi ng cl alwmammmﬂm@bleHﬂaghawor&hvetnal og-to-digital converter (44)

s connecte tot ost o n andtot e for nsor ?Ag)
forrecei vi n §' %t ?' %tﬁeféfﬁdn g gf he'calculated
represenlsatlve 3? % %"t 'B'"'f"g?'a a'"%l‘f"g“ out puts 6 An
apparatus as cl ai ned | n any preceding-clai m char acterised in that the
apparat us CoDkdas Rsp3néhe’ @M (36) 30 forswage nounting a first piece (24)
to a second pilece ?5%3 the position sensor (52) and the force sensor (54)

bei ng coupl ed dpichidfy ZumVorlamiagen des ADSEHP BHRF Tokdibhsromeite §4ifEr BedehkpfenBdrdllifling (28)
char act e¥i sed phip elhdibostibisdnbdr f52) A Weshihg 95 PostioR SR GREEKAEKHNE BB) UAEhY EReugun

fl exure arm ( 2éines adie SPcsRIGH Qérbteldhdéh (A:ddanfdsighaldBihiamt KiGrtssh&dk 398 ZY MeSdiihg 3o
A nmet hod of presteskpleBiGart dob GbsefikpleRélahetes (38) und zir EFZeliguiy e dib %ésen@mtmaﬂmand
pi ece (22) swagelenmisgingsbighdls, usiEiicktungbi(@0)/dd mitdbmPosiitnssehso(52) ued \dm iafistrsor
posi ti on, of a (s¥yxebungerrsbrdjamydag &6 Posilion danseliends Wesganggsignpl@inddas Hie Gasenipeatkraftdart he
force of "t he sswigndedusgengssignaiz8 &pfahgen undurh biedie GesgnipplapaitdarsielandesAnsyangssignal
cal cul ati ng t heweszemgpnng wor k using the said position and the force

i nformati on sensed during the swagi ng operation. 40 9. A nethod as cl ai ned
In claim8 characterised by the step of conparing the swaging work with a
prede- term ned nini num accept abl e swagishg work | evel. 10. A nethod as
claimed in claim9 characterised by re-swaging the first and second pi eces
I f the cal cul at ed



swagi ng work level .Is | ess than the nininum accept abl e swaplmuwmr"l"mm”
Pat ent ansprOche 1. Vorrichtung zurgppisegssgpen des Ausdr "’ :
Tor ai onsnonent es ‘el ner GesenkpreSbef estlgung (28) mt nem

Positi onsseqsor I_l_ed)e ur ’\Eg" p&% lt o eng ﬁ'@ St e

und zur Egze viges %:I ZL nL %q? |nem_
Kr aftsensgraa ol g tpu : erren

(36) und zur rzeug ng s|nes Sare sen pre rste - Ienden

Ausgangssi gnal s, und Ei nrichtungen (40), di e m t dem Positl onssensor (52)
und dem Keﬁ.{,sensor 65 (54) verbunden sind, umdas die Position

dar st el | ende Ausgangasi gnal und das die Gesenkpre kraft dar-

st el | endeAusgeargaEiugfoapredidingiiit oul (rjlie drikwidge Mmount (d8) RormBAG: PSR BaRLIA(52) for

dar st el | endesefsiagias pasRiog)sfalswagingienrded]86) andproducihfParDoufiul représentafivel ofisaid position;

pr ef ermed eniotocke sensor, (54) oe sgpsing $waging foee ohthe Sizhging mamberi(35pandaprddadigean output rep-

di f f er ent i al resentatiesf afswaging folE@ngwezns (40)vosrentedio the Position vender (52pand b thecforee spngop ut
whi ch vari es(Sh) fereenelving the outpul representativeef the Baid péailion endsbmestnut Brresentativesf swagby y a
| oad cel I mb&namwué%a@mtﬂf?mj@%pwamw .varies linearly with

applied 5 q RP ratu,s rede tin twlst out to ue of
ug anin%q rh a|m1c é pre-
B0t t Pon'of i Tk i "Fk@% i 9{1'? *,?*?‘geg SR BT [ of

sai d posrtlon sensor ens I ng force of the
swagi ng nmeTbRk appartus mlﬂamdmh PéhariBteféll Rthat theaeane osa&tua.hg arﬁbuofn répfRentRGe
force; ,and norawagigWdrk MPREH edinplier ) posi tion sensor (52) and to the
force Sensor (54) for receiving the output representative of the said

posi tion &ndAn srpargiys pelaimedin eajmdicharpojasisqstin thaliln campyter(48)is amenged fo aerédrm ie%?n
out put repr eWEnin&ertan obihe auipfepIgserigiive of swagingforca withssnertie the oufrut rep

claim1 charersitie?i sed by a rreans (46) for conparing swaging work to a pre-

det er misneq gt @%EE%Q%E b gﬁtg ﬁ%&ﬁ?&;}s M&h .n%q aP&g%‘%?&&lﬁﬁ HérQ&
tatl

accept abl e syadLRd JAPhE o tﬁu‘{ﬁ

characteri sed In that the neans for pro UCI ng an out put represent at|ve of
swagi ng wer k Asdpppraius ssscliaimedaigny preteding Biaim charadiétiselpthatalie spparatusdompiisesia datm (38) ai M
3 char¥ct er i beswageméuntitg dfint pieci(Pa)o@rsedoddpiede 22 tepogiion sérsontsa) &kt faceseesor

W se i nt egr at&4oheing toupled tadbe mI36).epr esent at|ve of swagr ng force with respect .
to the output representative of position. An apparatus as clajned in

any precedi nfi" earareis @p daiged B daity characierized '“éhatﬁﬁaf?s?"dﬁ?c‘ﬂfi gletes areaipoeiivelea
(44) i s connBeUEAT B4130d a5eReret P2 SR BIPUHORPAGFIY  t he force sensor (54)

for rePeiyi "Grfhis 1 dilog/eRLBOBALAL s ot Bbcd}9f hd £ el i thounted to-
representati ygnd! mgrlimd kfr@ﬁ&%e:gmgt %J.fzr ”&J?Vtaarag biher e) a%frf’w“ saoin géﬁi&o

appar at us asgg andiRgltnb for@ DY tHa sREdHY Mdnbe) @5y BuRRARE S a3ing DBétatioR: dnh BlicidBiRg the

appar at us  COoBRiging %rk@sihgdib &RPosiBoh and the dr&Y infEraGish sEbdD HirAg thd sivagiiglopetatRfie
(24) tg a second piece (22), the position sensor (52) and the force sensor

(54) being@- cbupthedias crimérdsn clsim § B@pcterised byAhe sigrei cennasng:the stagingwork with & radem 6
characteri setrrmimdtmratnumHeeemhl%qwawrmwelsbm#d pi eces are respectively a

flexure ar 24 nd fa tc t or
A nethod dF é é‘f"? ,ff?iq"ft h ﬁév 9"?&‘?%*? s ’(‘%%“SAK‘B" '°§'8§§nd
pi ece {22) svr%r(?e Yehvede a@ eﬁ'@'f' ﬁ°°°?r5't?13w(fg'3%ﬁpr sT ng: sensing the

position of a swagi ng nmenber (36) duri ng a swagi ng opera- tion; sensing the

force of E@@ Hidefle menber (36) during the swaging operation; and
caIcuIatlng t swagl ng work using the said position and the force

informati qn g&RsaMg B Vdi&isiddth FesAGIIRE- SIBEToRddnSHomefies &neréega%kﬁrasiee&.gsrfg@ared
in clafm8 cm:reaeh%s.ﬁoa@lsemér (65)urMe8fun@ler PESHIRA binéI5deéRprEMEIBI(FBYundRGrEr Muduing 2
prede- term gnék Biesd PoEKion CAARNIERIEE ARNGREFsSignal) IdinemEKRftsendd?. (54) BRt M&Bur@Sder

cl ai med i n clsasefkprerRiaft dédesénkprefbidMente38)nd kut Erdelifing éificdidieBRcenksremkiift daisRl: €S
i f the cal culeadendusiangssitealsy e Eintichtimger (80)) daarit delnPasitidn@selifbdn (52) uid dém Krattsdnbo
swagi n% wor k (84pweshundeRaithd; ninaasiie RositidradabsBilentie Atégangssigrialung dasidiv Géserdpretieafieiar- de s
Ausdr eh- odeptellegdesAvagepgasignal fussnplingemun@as emilip GemtipfeBarbeitplarstell¢r@ey Ausgangssignal

ZU erzeugen.




m{: ei nem Posi tionssensor (52) zur Messung der Position '
Gesenkprelteils (36) und zur Erzeugepg4sigissidi ese Positm"mm!{éluuwﬁmﬂ :
Ausgangssi gnal s, ei nem Kraftsensor (54) zur Messung der &esenkpr s

des Gesenkpgel @ und zur Erzeugung ei nes di e GesenkpreSkraft
darstel - Iende ga (j ?mgg Qb arbdibinft elfbrh benen
Posi ti onssenso nehRy u,g,% g,gsms g,afh e Bt
Posi tion darst §nﬂf) elt eRihsinifHAl 8n dﬁﬁe‘gel an-
stell endg Ausgampgssi gnal zu enpf angen und urn sin die GesenkpreBar eit
dars eI | endes Ausgan955| gnal zu erzeugen. EP O 451 935 Bl 2.

Vor r i cht ung3naVvdwichiwapagicAnspruchlzkennzei chnet durch Ei nrichtungen (46) zum
Ver gl ei ch der <adurcthgelseraszeighat,dab die Eintichivaganzor Eyzeyaung sines did Gesaniirefatpritidanstaliean
Gesenkpr es| - Armwagqusonalmmerz@nmmrz(é@gmfagsea;i nes Ausgangesignals, das die
Be- ziehwng,z scgen der%q%esglrg(presar beit und dem m ni mal annehnbaren

CGesenkpr eB- Ar 0% nnze B der $0 dus \égpd'eé: &E 9 diaCe &OQPB%Q Qh&,
Z:S “Sga’géié gﬁ’; ferdn Wu? a E“j rFAus-

dadurch gekenn
Gesenkpr eSar be $§?
unfassen. 10 47 r|c tung nach Anspruch 3, dadurch gekennzelchnet daB

der Complit e, (Vdmichtufig Mids GReRi deEhkhergahendshBsgiichei ne st Ockwei se | ntegration
des di e Cesenkgudercinfekbrinzakhhet] dal iemrAdaiog-Dighal-Waadier (4 mit derh Pasitighdsersor(82) uod dem
Posi tion dar st ksfteensbe (54h\uverburgiam gss,Sung ias diealrsitibn Idarstellebde AMasganigesignalngnd ndes hdie
el nem der vor heGgtieredioaft duntqlieride Alsgangshigna zeempfraganundum digiple AusgangBignaln zu erzeu-
Anal og-/[¥ gi t agen\andl er (44) mt dem Positionssensor (52) und dem

Kraf t:sensor (5 erbunden | st, urn das di e Posi tion darstel | ende
Ausgangesi g fral V

nze zur lgun Sines
T W" SRl s

gekennze;schnet orr 5 ernen Pregst CSel (36) zur

Gesenkpr eshef eeg,,l,,ggngna%hmmgmten Tells (24) an einen zweibtn Teill (22)
unfaft, wobel gRirckskbrinkedAREIAEEE erérind thikskeriTolle 4 tdgeeenAaT (24) BAy. eif Tiagaia (22)
Pr eSst 6Bel ( 368ineg@negiasthén Speiokhbrsystéms/sindV/or ri cht ung nach Anspruch 6, dadurch
gekennzei chnst, daB die ersten und zweiten Teile sin biegsamer Arm (24)
bzw. si n%Tr &-gan‘fa(’@ ur ravesagedes Auadreboderforsipnsmementes pigeaemiendbils (P4) gpgentpr einem
Ver f ahr en zur Vewelierstel@didieduoh gine Resepipeaiintesiguns Diteinspder vasbuaqen siad, wpbsi dag Yerfahs
(24) gegenfl bePBF'ﬂ@ﬁ?sE'Wé’Ptpéﬂﬂ"f‘@f"Ps Qesonkprefipils (35 wahppnd pinps GesenkpreBivorganges, die Mes-
esenkpr ef bef esf‘i" aer, 'ﬂ’é“}me\}%fa @Hd%,ﬂ;g“ progfges %F'Pz?ﬁ'ecrg’}fo‘ﬁfe
Messung der PoSP %[‘e‘@ gﬂ RPRYqEpanger, ganessenen Posit
Gesenkpr@-vorg‘é’ﬁ| “f‘ﬁ'?‘ t'sung der Kraft des GesenkpreBteils (36)

wahr end des,Gegg.gm;;ﬁéc},ngﬁpges und di e Berechnung der GesenkpreBar beit

unt er Ver wendugdkefmesicniétals t ERVEIGI Rh s USMEYs EHR LIS Dot AT SeHVARBgeBE SN Ininfhkbb -
3s . und Kr;,%gﬁ,ﬁu‘agh@;dn%mm ef. Verfahren nach Anspruch 8,
gekennzej,chnet durch den Schritt des Ver gl ei chs der Gesenkpregarbeit mt

si nem vor ged®b¥erhrennach Asdpruam®ishnbar en Gesenkpr eBAr bei t spegel . 40 10.
Ver f ahr en nach$ iphppt durc Reapye Gesenineefbefrsliqung der praterynd @veitgn Teils, wenn der be-
Gesenkpr eabef eteehngia/Rgsenispreforieliepeopl iginer alsi derspinimelj anpehmgse, Gesgpkpreparbeltsprgnl ittt o
Gesenkpr eB- Ar bekspegel | dei ner al e der m nimal annshnbare

Gesenkpre Arbeits Ist. 45 Revendicatlons 1. Dispositif destine Ala
pr 6di ction 58"?!’(5'&% ’He torsion d' une nonture dudgeonn6e (28), conprenant:

33 d S 22;%{; eq(e 3 m&?& éﬁﬁ;\"?n tﬁilet i C) dee Eorsion d u(r?eS rln;[mltt%] du%g&nné%?%prgn%nt s un
pteu on é%ct rla’position d’'un élément de dudgeonnage (36) et pour produire une
50 sortie représentative de ladite position ; un capteur de force (54) pour détecter la force de dudgeonnage
de I'élément de dudgeonnage (36) et pour produire une sortle représentative de la force de dudgeonnage ;
et un moyen (40) relié au capteur de position (52) et au capteur de force (54) pour recevoir la sortie re-
présentative de ladite position et la sortie représentative de la force de dudgeonnage, et pour produire
une sortie représentative du travail de dudgeonnage.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé par un moyen (48) pour comparer le fravail de dudgeon-
nage & un niveau minimal accsptable prédéterminé du travail de dudgeonnage et pour produire une sortie
qui indique |a relation entre le travail de dudgeonnage et le niveau minimal acceptable prédéterminé du



*

sa sortie representative de ladite position ; un ca ur de force (
pour detecter |a force de dudgeonnage odst 98Be6nent de du @g m,ﬂm‘”m
pour produire une sortie reprhsentative de la force de d

noyen (40) rel‘,&am&, fildbe. de position (52) et au capteur de force 54)
pour recevoir la sortie re- présentative de ladit position et la sortie
repr esent at 8y epEosiifselon latéventicativhy Caritdagicon c@ uel®mbyep E&rcknt & froduR@urd@bitis Repré-
repr esent at i vesegtatiterdn travail deldudgaoeltpge conpepad uPordiblitaip@sl t i f sel on | a

revendi cation 1, caract6ris6 par un noyen (48) pour conparer |s travail de
dudgeon- nade Bﬁm‘t'fﬁ%&lﬁvmq'ﬁaﬂw?* FRECERRe 2B Peaysferdipalaunidpipstdgsting & gHfpciueryge in-
dudgeonnage et P‘b?f? pipee df irpoig Fapregentplive derigfors de fludosoanage pesfRragit 3 18 sprile
travail de dud@ tgtive dafa pogitias \eau i ni mal accept abl e pred6termné du 6

travail de dudg s&b@ﬂmﬁmﬁeq@cﬁméaés'r&e@%&ns Am&&%@wﬁ&m oo Shidflsbdul S
en ce que | & NpyRBSHuEtue @af¥solid'al BaplblieBdition B2} KBk recevolr
travai | de dudgeeHpssh@iNg a6/ Godiian RidioRd weeféagfﬁj bﬁnﬁe Rrol 2

cevendi cat bon  guire 46Y s3ftibd furiddyued) ce qua | ordl nat eur (48) est de
effectuer une in- tegration piece par plAce de |a sortie repr6sentative de

la for ce de 6d uQigrositihselpe I'uwrqueleqoauer des geverdications précédentes ccarctdtie®i en ge due [p dispositif
position™ 10 &mprndunewiassefirapnants (36) pouriementrap pasfufigeonpise d'ureRremieriélément (A4)st d'un
prec6dent es, ceacondidiPmentd22) ie qapteyrde pepition (§9)at tejcantey;de farse (SA)fitant relies & ironasse feap-
(44) est reI i 6%<€§ipt eur de p05|t| on (52) et au capteur de force (54) pour

recevoir la SOB 4%1:’?(0 ﬁo g'a‘?acléﬁsé}:)e(ﬂSI ueq& %mugr%t s%%rnsl lsiBme niigs sont respect-

repr esenpgt i \/e g@m I es
nungri ques. 03| une co (fue aes reven Ca

précédent essg, C%asas&aﬁed.aﬂn @€colplé dé ﬁrsréh S0P Prernier sléhnt (24) ot @EHEERE SlembHe (22PgsS €
frappant e (38) sdublés parQudisnhateSe FrodsdEltomHie AN AgIdtedtion de R byt 8’ urlsNSmERY e d.zdaéen et
d' un second 6l fege(ds) derdant unb Spéfstipr deldidgeéennayes ialdstedtioq deld foree dé Mlémen edutgedanage
force (56) 6t a(38)pendantispératibmdedndgeennhages;|at le padut di tiaiddd de duligedbhagp edindyeh desditesin- | a
revendi cati on Brmationsact|©pdsitién e sur tacforog) détbatims perdaﬁtmpérwonslewubnms.rrent s sont
respecti - venment, un bras A flexion (24) et un bras de support (22)
d' un syst em? dBrogfgf-asionda e mt|°%5&e°afastéﬂspmdm ompamifop iy yallde quidpamnace
torsion d' un pHEHyesY '“@TE? jedeterminé du travail da Aydgeeniaght (22) as- senbl 6s

par dudgednnggep| g, Qéié?ﬁaefig m'ganmsm&.m qay ol E;.%Qa.hsdegm. phdfhier

el 6ment de dudga%ggn@aﬁﬂ .ma.dam.e vaP@J&hgeeﬁhaEé final ac-

detection de | glBba6t ,,1,“% dudgeonnage 2 pendant

| " operation de dudgeonnage | e caIcuI du travail de dudgeonnage au noyen

desdltesg n- formations sur Ia position et sur |la force, d6tect6es pendant
op6ration de dudgeonnage 0. Procede selon |la revendl cation 8,

caracterlse par |'etape de conparai son du travail de dudgeonnage A un

ni veau m ni mal acceptabl e predhterm n6é du travail de dudgeonnage. 30 10.

Proced6 selon | a revendication 9, caract6rise par une nouvelle operation de

dudgeonngge surles prenier et second 6lenents si |e niveau calcul 6 du

travail de dudgeonnage est inferleur au niveau mniml ac- ceptable du

travail de dudgeonnage. 35 40 45 5C C5 7



