(19) OFICIUL DE STAT
PENTRU INVENTII $1 MARCI
Bucuresti

ROMANIA

11y RO 137366 A2
51) Int.Cl.
HO1R 43/20 %6

(12) CERERE DE BREVET DE INVENTIE

(21)  Nr.cerere: A 2022 00584
(22)  Data de depozit: 23/09/2022

(30) Prioritate:
27/09/2021 JP 2021-157111

(41) Data publicarii cererii:
30/03/2023 BOPI nr. 3/2023

(71) Solicitant:
* YAZAKI CORPORATION, 4-28,
MITA 1-CHOME, MINATO-KU, TOKYO, JP

(72) Inventatori:
* NAGANO HAJIME, C/O YAZAKI
CORPORATION, 206-1, NUNOHIKIHARA,
MAKINOHARA-SHI, SHIZUOKA, 421-0407,
JP;

+ TAKADA KAZUHIKO, C/O YAZAKI
CORPORATION, 206-1, NUNOHIKIHARA,
MAKINOHARA-SHI, SHIZUOKA, 421-0407,
JP;

* YAMAZAKI KATSUYA, C/O YAZAKI
CORPORATION, 206-1, NUNOHIKIHARA,
MAKINOHARA-SHI, SHIZUOKA, 421-0407,
JP

(74) Mandatar:

ROMINVENT S.A.,
STR. ERMIL PANGRATTI NR.35,
SECTOR 1, 011882, BUCURESTI

4y DISPOZITIV DE INSERARE A BORNEI

(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv de inserare a bornei.
Dispozitivul, conforminventiei, include o mandrina (10),
care prinde o borna (1), un suport de carcasa (20), care
sustine o carcasa (5), o unitate de imagistica (40) pen-
tru a captura o imagine a carcasei, un mecanism de
antrenare (30) si o unitate de comanda (50), care
masoara o distanta (Sx, Sz) de la un punct de referinta
(Pf) al unui cAmp de vizualizare (F) al unitatii de ima-
gistica (40) pana la o portiune tintd de pozitionare (H)
din cdmpul de vizualizare (F) pe baza unei imagini obti-
nute, masoara o valoare de deplasare (Hx, Hz) a unui
punct de prindere (Pc¢) al mandrinei (10) atunci cand un
stift de masurare (15) prins de mandrina este aliniat cu
portiunea tinta de pozitionare (H), calculeaza o distanta
de referinta (Lx, Lz) intre punctul de prindere (Pc) si
punctul de referinta (Pf) pe baza distantei (Sx, Sz) sia
valorii de deplasare (Hx, Hz), captureaza o imagine
pentru a identifica o pozitie a unei cavitéti (6) a carcasei
(5), antreneaza mecanismul de antrenare (30) pe baza
distantei de referintéd calculate (Lx, Lz) si introduce
borna (1) in cavitatea (6) identificata.
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DISPOZITIV DE INSERARE A BORNEI

DOMENIUL TEHNIC
[0001] Subiectul dezvaluit Tn prezent se refera la un dispozitiv de inserare a bornei.
CONTEXTUL INVENTIEI

[0002] Tn stadiul tehnicii, este dezvaluit un dispozitiv in care o unitate de procesare a
imaginii executa procesarea imaginii pe un videoclip al carcasei conectorului capturat
de o unitate de imagisticd prevazutd intr-o pozitie adiacentd unui mecanism de
prindere, iar o unitate de comanda de invatare ajusteaza automat o relatie de pozitie
relativa dintre o pozitie a unui terminal prins de dispozitivul de inserare a bornei si o
pozitie a cavitatii carcasei conectorului pe baza unui rezultat al proceséarii imaginii (de
exemplu, vezi JP2016-58320A).

[0003] Deoarece dispozitivul descris mai sus este destinat s& execute Tnvatatura
bazatd pe imaginea carcasei capturatd de o camera, este dificil sd se efectueze
pozitionarea tindnd cont de influenta unei diferente individuale a carcasei si de
toleranta unei portiuni de sustinere a carcasei.

SUMAR

[0004] Aspectele ilustrative ale subiectului dezvaluit in prezent furnizeazd un

dispozitiv de inserare a bornei capabil sa introduca fard probleme o borna intr-o
cavitate a unei carcase, indiferent de forma carcasei.

[0005] Obiectivul descris mai sus al subiectului dezvaluit Tn prezent este atins prin

urmatoarea configuratie.

[0006] Conform unui aspect ilustrativ al subiectului dezvaluit in prezent, un dispozitiv

de inserare a bornei include 0 mandrind configuratd sa prinda o borna, un suport de

carcasa care sustine o carcasd, o unitate de imagistica fixatd pe mandrina si

configuratd pentru a captura o imagine a carcasei, un mecanism de antrenare

configurat pentru a deplasa mandrina si o unitate de comanda configuratd pentru a

controla mecanismul de antrenare pentru a introduce borna retinutd de mandrina intr-o
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cavitate a carcasei. Unitatea de comanda este configuratd sa masoare o distanta de la
un punct de referintd al unui camp de vizualizare al unitatii de imagistica pana la o
portiune tinta de pozitionare in campul de vizualizare pe baza unei imagini obtinute de
unitatea de imagisticad care formeazad imaginea portiunii tintd de pozitionare, sa
masoare o valoare de deplasare a unui punct de prindere al mandrinei atunci cand un
stift de masurare prins de mandrina este aliniat cu portiunea tintd de pozitionare prin
antrenarea mecanismului de antrenare, sa calculeze o distanta de referinta intre
punctul de prindere al mandrinei si punctul de referinta al campului de vizualizare al
unitatii de imagistica pe baza distantei si a valorii de deplasare, sa captureze o imagine
a carcasei prin unitatea de imagistica pentru a identifica o pozitie a cavitatii, sa
actioneze mecanismul de antrenare pe baza distantei de referinta calculate si sa
alinieze si sa introducéa borna retinutd de mandrina in cavitatea identificata.

[0007] Alte aspecte si avantaje ale subiectului dezvaluit in prezent vor fi evidente din

urmatoarea descriere, desene si revendicari.

DESCRIEREA PE SCURT A DESENELOR

[0008]

FIG. 1 este o vedere schematica in perspectiva a unui dispozitiv de inserare a bornei
conform prezentului exemplu de realizare;

FIG. 2 este o vedere luata in directia unei sageti Adin FIG. 1;

FIG. 3 este o vedere schematica care arata o relatie de pozitie intre 0 mandrind si un
camp de vizualizare al unei camere;

FIG. 4 este o vedere schematica ardtand un dispozitiv si cAmpul de vizualizare al
camerei;

FIG. 5 este o vedere schematica care arata o stare in care mandrina este aliniata cu o
gaura a sablonului;

FIG. 6 este o vedere schematica care aratd o relatie intre un punct de referinta al
campului de vizualizare si un punct de prindere al mandrinei;

FIG. 7 este o vedere schematica a unei stari in care cdmpul de vizualizare este aliniat
cu o cavitate a carcasei pentru inregistrarea master; si

FIG. 8 este o vedere schematica care arata relatia dintre cavitatea carcasei si punctul

de prindere al mandrinei.
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DESCRIEREA EXEMPLELOR DE REALIZARE

[0009] Un exemplu de realizare specific a subiectului dezvaluit in prezent va fi descris
mai jos cu referire la desene.

[0010] FIG 1 este o vedere schematica in perspectiva a unui dispozitiv de inserare a
bornei conform prezentului exemplu de realizare.

[0011] Dupa cum se araté in FIG. 1, un dispozitiv de inserare a bornei 100, conform
prezentului exemplu de realizare, include o mandrina 10 care prinde o borna 1 si un
suport de carcasa 20 care sustine o carcasa 5. Dispozitivul de inserare a bornei 100
este un dispozitiv care introduce borna 1 prinsad de mandrina 10 intr-o cavitate 6 a
carcasei 5 sustinuta de suportul de carcasa 20. Borna 1 este formata dintr-un material
metalic conductor si este conectaté la o portiune de capét a unui fir electric 2. Borna 1
este introdusa in cavitate si este gézduita in cavitatea 6 a carcasei 5.

[0012] Mandrina 10 include o portiune de mandrina pentru borna 11 si o portiune de

mandrina pentru firul electric 12. in mandrina 10, portiunea de mandrina pentru borna

11 prinde borna 1, iar portiunea de mandrinad pentru firul electric 12 prinde firul electric 2.

Mandrina 10 antreneaza rotativ borna 1 in jurul unui centru axial al bornei 1. Suportul
de carcasé 20 sustine carcasa 5. Carcasa 5 este turnata dintr-o rasina sinteticéa si are o
multitudine de cavitati turnate 6 pentru a gazdui borna 1. Suportul de carcasa 20
sustine carcasa 5, astfel incat o deschidere de pe o parte din spate a multitudinii de
cavitati 6 sa fie indreptata spre o parte a mandrinei 10.

[0013] Dispozitivul de inserare a bornei 100 include n plus un mecanism de antrenare
30, o cameré (o unitate de imagistica) 40 si o unitate de comanda 50.

[0014] Mecanismul de antrenare 30 deplaseaza mandrina 10 intr-un plan orizontal (o
directie X si o directie Y) si deplaseaza mandrina 10 intr-o directie sus-jos (o directie Z).
Mecanismul de antrenare 30 introduce, prin deplasarea mandrinei 10, borna 1 prinsa
de mandrina 10 in cavitatea 6 a carcasei 5 sustinuta de suportul de carcasa 20.
[0015] FIG. 2 este o vedere luata in directia unei sageti A din FIG. 1. FIG. 3 este 0
vedere schematica care aratd o relatie de pozitie intre 0 mandrind si un camp de
vizualizare al unei camere.

[0016] Dupa cum se arata in FIG. 2, camera 40 este fixatd de mandrina 10 printr-un

cadru 41 si este deplasatd impreuna cu mandrina 10 de catre mecanismul de

%
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antrenare 30. Camera 40 este sustinuta pe o parte a mandrinei 10 si o directie de
imagistica a camerei. 40 este indreptata catre suportul de carcasa 20 care sustine
carcasa 5. Camera 40 captureaza o imagine a carcasei 5 sustinutd de suportul de
carcasa 20 intr-o stare in care camera 40 este prevazuta intr-o pozitie in fata suportului
de carcasa 20 de catre mecanismul de antrenare 30. Drept camera 40, de exemplu,
poate fi utilizatd o camera CCD.

[0017] Dupa cum se arata in FIG. 3, camera 40 are un camp de vizualizare F si un
punct (in acest exemplu, un colt) intr-o directie stinga-dreapta (directia X) si directia
sus-jos (directia Z) este setat ca punctul de referintd Pf. Mandrina 10 are un punct de
prindere Pc in directia stdnga-dreapta (directia X) si directia sus-jos (directia Z), si
prinde borna 1 n punctul de prindere Pc.

[0018] Unitatea de comanda 50 este conectata la mandrina 10, suportul de carcasa 20
si mecanismul de antrenare 30 si controleaza unitatile de antrenare ale mandrinei 10,
suportului de carcasa 20 si mecanismului de antrenare 30. In plus, camera 40 este
conectata la unitatea de comanda 50, iar datele de imagine sunt transmise de la
camera 40.

[0019] Unitatea de comanda 50 obtine o pozitie a cavitatii 6 a carcasei 5 sustinute de
suportul de carcasa 20 pe baza datelor de imagine de la camera 40. Apoi, mecanismul
de antrenare 30 este antrenat pentru a deplasa si pozitiona borna 1 retinuta de
mandrina 10 in raport cu cavitatea 6 in directia stdnga-dreapta (directia X) si directia
sus-jos (directia Z) si pentru a deplasa borna 1 in directia (directia Y) spre carcasa 5. in
consecinta, borna 1 este introdusa in cavitatea 6.

[0020] Tn continuare, vor fi descrise diferite tipuri de procesare si operatii efectuate de
unitatea de comanda 50 a dispozitivului de inserare a bornei 100.

[0021] FIG. 4 este o vedere schematica aratand un sablon si cAmpul de vizualizare al
camerei. FIG. 5 este 0o vedere schematica care arata o stare in care mandrina este
aliniata cu o gaura a sablonului. FIG. 6 este o vedere schematica care arata o relatie
intre un punct de referintd al cAmpului de vizualizare si un punct de prindere al
mandrinei. FIG. 7 este o vedere schematica a unei stari in care campul de vizualizare
este aliniat cu o cavitate a carcasei pentru inregistrarea master. FIG. 8 este o vedere
schematica care arata relatia dintre cavitatea carcasei si punctul de prindere al
mandrinei.

[0022] Procesarea setarii de pozitionare este executatd pentru a determina distantele
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de referinta Lx, Lz intre punctul de prindere Pc al mandrinei 10 si punctul de referin{a Pf
al campului de vizualizare F al camerei 40 din dispozitivul de inserare a bornei 100
(vezi FIG. 3).
[0023] in primul rand, asa cum se arata in FIG. 4, un sablon J in forma de placa avand
o gaura H care serveste drept portiune tinté de pozitionare este atasat la suportul de
carcasa 20. In aceasta stare, mecanismul de antrenare 30 este antrenat, camera 40
este prevazutd in pozitia in fata suportului de carcasd 20 astfel incat gaura H a
sablonului J este formatad in campul de vizualizare F si o imagine a gaurii H este
capturatd de camera 40. in continuare, pe baza imaginii capturate, sunt masurate
distantele Sx, Sz in directia stdnga-dreapta (directia X) si directia sus-jos (directia Z) de
la punctul de referinta Pf la gaura H din campul de vizualizare F.
[0024] in continuare, dupa cum se arata in FIG. 5, mandrina 10 este determinata sa
prinda stiftul de masurare 15 si mecanismul de antrenare 30 este antrenat, astfel incat
stiftul de masurare 15 este prevazut intr-o pozitie in care stiftul de masurare 15 este
introdus Tn gaura H a sablonului J. Tn consecinta, se masoara valorile de deplasare Hx,
Hz ale punctului de prindere Pc al mandrinei 10 in directia stanga-dreapta (directia X) si
directia sus-jos (directia Z).
[0025] Valorile de deplasare Hx, Hz sunt obtinute conform urmatoarelor expresii (1) si
(2) pe baza coordonatelor (hx1, hz1) inainte de miscarea mandrinei 10 si a
coordonatelor (hx2, hz2) dupa miscarea mandrinei 10. Coordonatele (hx1, hz1) inainte
de miscare si coordonatele (hx2, hz2) dupd miscare sunt obtinute pe baza
coordonatelor de origine ale mecanismului de antrenare 30.
[0026] Hx = hx2 - hx1 ... (1), si

Hz = hz2 - hz1 ... (2).
[0027] Dupa aceasta, dupa cum se arata in FIG. 6, distantele de referinta Lx, Lz dintre
punctul de prindere Pc al mandrinei 10 si punctul de referintd Pf al campului de
vizualizare F al camerei 40 in directia stanga-dreapta (directia X) si directia sus-jos
(directia Z) se obtin pe baza distantelor obtinute Sx, Sz si a valorilor de deplasare Hx,
Hz conform urmatoarelor expresii (3) si (4).
[0028] Lx =Hx+ Sx...(3),si

Lz=Hz + Sz ... (4).
[0029] Dupa cum se arata in FIG. 7, unitatea de comanda 50 aliniaza campul de

vizualizare F al camerei 40 cu carcasa 5 pentru inregistrarea master, sustinutd de

&
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suportul carcasei 20 si determind camera 40 sa capteze o0 imagine a unei portiuni
incluzand cavitatea 6. Apoi, pe baza imaginii capturate de camera 40 se inregistreaza
cavitatea specifica 6 din cAmpul de vizualizare F.
[0030] Unitatea de comanda 50 pozitioneaza si introduce borna 1 in cavitatea 6 a
carcasei 5 sustinuta de suportul de carcasa 20 pe baza distantelor de referinta Lx, Lz
obtinute prin procesarea setarii de pozitionare si informatiile de inregistrare a cavitatii 6
inregistrate prin procesarea de inregistrare master.
[0031] Tn mod specific, asa cum se arata in FIG. 8, unitatea de comanda 50 aliniaza
campul de vizualizare F al camerei 40 cu carcasa 5 tinuta de suportul de carcaséa 20 i
determind camera 40 sa captureze o imagine a portiunii care include cavitatea 6. Apoi,
pe baza imaginii capturate de camera 40 si informatiile inregistrate ale cavitatii master
inregistrate 6, este identificata cavitatea 6 in care urmeaza sa fie introdusa borna 1 din
imaginea capturata. in continuare, unitatea de comanda 50 obtine distantele Cx, Cz de
la punctul de referintd Pf din cadmpul de vizualizare F pana la cavitatea identificata 6 in
directia stanga-dreapta (directia X) si directia sus-jos (directia Z).
[0032] in continuare, unitatea de comand& 50 obtine distantele de deplasare Mx, Mz in
timpul inserarii conform urmatoarelor expresii (5) si (6) pe baza distantelor obtinute Cx,
Cz si a distantelor de referinta Lx, Lz obtinute prin procesarea de stabilire a pozitionarii.
[0033] Mx = Lx-Cx ... (5), si

Mz=Lz-Cz ... (6).
[0034] Apoi, unitatea de comanda 50 actioneaza mecanismul de antrenare 30,
deplaseaza mandrina 10 prinzand borna 1 cu distantele de deplasare obtinute Mx, Mz,
pozitioneaza borna 1 prinsd de mandrina 10 in cavitatea 6 a carcasei 5, si deplaseaza
borna 1 n directia (directia Y) cétre carcasa 5. in consecint3, borna 1 este introdusa in
cavitatea 6. in acest moment, cand borna 1 este deplasata fatd de punctul de prindere
Pc din cauza indoirii sau altele asemenea, unitatea de comanda 50 regleaza pozitia
bornei 1 in raport cu cavitatea 6 pe baza deplasarii fatd de punctul de prindere Pc.
Cand borna 1 este inclinata in raport cu cavitatea 6, unitatea de antrenare a mandrinei
10 poate fi controlatad pentru a efectua reglarea astfel incat borna 1 sa fie rotitd si o
postura a bornei 1 sa fie aliniata cu cavitatea 6.
[0035] Asa cum s-a descris mai sus, conform dispozitivului de inserare a bornei 100 din
prezentul exemplu de realizare, deoarece pozitionarea este efectuatd pe baza

distantelor de referintd Lx, Lz dintre punctul de prindere Pc al mandrinei 10 calculat
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utilizand gaura H a sablonului J, care reprezintd portiunea tintd de pozitionare, si
punctul de referintd Pf al cdmpului de vizualizare F, borna 1 poate fi introdusa fara
probleme in cavitatea specificd 6 a carcasei 5, indiferent de forma carcasei 5. In plus,
deoarece sablonul J avand gaura H drept portiune {intad de pozitionare utilizata atunci
cand se efectueaza pozitionarea poate fi pozitionat liber atéta timp cat sablonul J se
afla in cAmpul de vizualizare F al camerei 40, un grad de libertate al pozitionarii poate fi
marit.

[0036] Deoarece gaura H a sablonului J prevazut in suportul de carcasa 20 este setata
ca portiune tinta de pozitionare, o eroare in pozitionarea bornei 1 in raport cu cavitatea
6 a carcasei 5 poate fi redusa si mai mult si un interval de functionare al dispozitivul
necesar pentru pozitionarea si inserarea bornei poate fi ingustat.

[0037] In exemplul de realizare descris mai sus, in procesarea de stabilire a pozitionarii,
sablonul J avand gaura H, care reprezinta portiunea tintd de pozitionare, este tinut in
suportul de carcasa 20. Alternativ, de exemplu, o portiune de referintd, cum ar fi o
gaura formata in avans in suportul de carcasa 20, poate fi utilizat ca portiune tinta de
pozitionare.

[0038] Desi subiectul dezvaluit in prezent a fost descris cu referire la anumite exemple
de realizare ilustrative ale acestuia, scopul subiectului dezvaluit in prezent nu se
limiteaza la exemplele de realizare ilustrative descrise mai sus si va fi inteles de catre
specialigtii in domeniu ca diferite schimbari si modificari pot fi sa fie realizate in acesta
fara a se indeparta de scopul subiectului dezvaluit in prezent, asa cum este definit de
revendicarile anexate.

[0039] Conform unui aspect al exemplelor de realizare descrise mai sus, un dispozitiv
de inserare a bornei include o mandrind (10) configuratd sa prinda o borna (1), un
suport de carcasa (20) care sustine o carcasa (5), o unitate de imagistica (de exemplu,
o camera 40) fixata pe mandrina (10) si configurata pentru a capta o imagine a carcasei
(5), un mecanism de antrenare (30) configurat pentru a deplasa mandrina (10) si o
unitate de comanda (50) configuratad pentru a controla mecanismul de antrenare (30)
pentru a introduce borna (1) retinutd de mandrina (10) intr-o cavitate (6) a carcasei (5).
Unitatea de comanda (50) este configuratd s& masoare o distanta (Sx, Sz) de la un
punct de referinta (Pf) al unui camp de vizualizare (F) al unitatii de imagistica (camera
40) la o portiune tinta de pozitionare (de exemplu, o gaura H) din campul de vizualizare

(F) pe baza unei imagini obtinute de unitatea de imagistica (camera 40) care formeaza

9



RO 137366 A2

8

imaginea portiunii tintd de pozitionare (gaura H), sd méasoare o valoare de deplasare
(Hx, Hz) a unui punct de prindere (Pc) al mandrinei (10) cand un stift de masurare (15)
prins de mandrina (10) este aliniat cu portiunea tintd de pozitionare (gaura H) prin
antrenarea mecanismului de antrenare (30), sa calculeze o distanta de referinta (Lx ,
Lz) intre punctul de prindere (Pc) al mandrinei (10) si punctul de referintd (Pf) al
campului de vizualizare (F) al unitatii de imagistica (camera 40) pe baza distantei (Sx,
Sz) si a valorii de deplasare (Hx, Hz), capturarea unei imagini a carcasei (5) de catre
unitatea de imagisticd (camera 40) pentru a identifica o pozitie a cavitatii (6), sa
actioneze mecanismul de antrenare (30) pe baza distantei de referinta calculate (Lx,
Lz) si sa alinieze si sd introduca bornd (1) retinutd de mandrina (10) in cavitatea
identificata (6).

[0040] Conform dispozitivului de inserare a bornei avand configuratia descrisa mai sus,
deoarece pozitionarea se realizeaza pe baza distantelor de referinta dintre punctul de
prindere al mandrinei calculate folosind portiunea tinta de pozitionare si punctul de
referintd al cAmpului de vizualizare, borna poate fi introdusa lin in cavitatea specificd a
carcasei indiferent de forma carcasei. Mai mult, deoarece portiunea {inta de pozitionare
utilizata atunci cand se realizeaza pozitionarea poate fi furnizata liber atata timp cét
portiunea {intd de pozitionare se afld in campul de vizualizare al unitatii de imagistica,
un grad de libertate al pozitionarii poate fi marit.

[0041] Portiunea {intd de pozitionare poate fi o gaura (H) a unui sablon (J) prevazut in
suportul de carcasa (20).

[0042] Cu aceasta configuratie, deoarece gaura, care reprezintd portiunea tintd de
pozitionare, este formaté intr-o pozitie apropiata de cavitatea carcasei, o eroare in
pozitionarea bornei in cavitatea carcasei poate fi redusé si mai mult si un interval de
functionare al dispozitivului necesar pentru pozitionarea si inserarea bornelor poate fi
fngustat.

[0043] O pozitie a bornei (1) in raport cu cavitatea (6) poate fi ajustatd pe baza
deplasarii bornei (1) retinutd de mandrina (10) fatd de punctul de prindere (Pc) pentru a
introduce borna ( 1) in cavitatea (6).

[0044] Cu aceasta configuratie, borna poate fi introdusa mai lin prin alinierea precisa a
bornei cu cavitatea tindnd cont de deplasarea bornei in raport cu punctul de prindere

din cauza curbarii sau altele asemenea.
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REVENDICARI

1. Dispozitiv de inserare a bornei care cuprinde:

0 mandrina configurata sa prinda o borna;

un suport de carcasa care sustine o carcasa;

o unitate de imagistica fixatd pe mandrind si configuratd pentru a capta o
imagine a carcasei;

un mecanism de antrenare configurat pentru a deplasa mandrina; si

o unitate de comanda configuratd sd controleze mecanismul de antrenare
pentru a introduce borna retinutd de mandrina intr-o cavitate a carcasei,

in care unitatea de comanda este configurata sa:

masoare o distantd de la un punct de referintad al unui cdmp de vizualizare al
unitatii de imagistica la o portiune tintd de pozitionare in campul de vizualizare pe baza
unei imagini obtinute de unitatea de imagistica care formeaza imaginea portiunii tinta
de pozitionare;

masoare o valoare de deplasare a unui punct de prindere al mandrinei atunci
cand un stift de masurare prins de mandrind este aliniat cu portiunea {intd de
pozitionare prin antrenarea mecanismului de antrenare;

calculeze o distantd de referintd intre punctul de prindere al mandrinei si
punctul de referintd al cAmpului de vizualizare al unitatii de imagistica pe baza distantei
si a valorii de deplasare;

captureze o imagine a carcasei de catre unitatea de imagistica pentru a
identifica o pozitie a cavitatii; antreneze mecanismul de antrenare pe baza distantei de
referinta calculate; si s& alinieze si sa introduca borna retinutd de mandrina n cavitatea

identificata.

2. Dispozitiv de introducere a bornei conform revendicarii 1,
in care portiunea tinta de pozitionare este o gaura a unui sablon prevazut in suportul de

carcasa.

3. Dispozitiv de introducere a bornei conform revendicarii 1 sau 2,

in care o pozifie a bornei in raport cu cavitatea este ajustatd pe baza deplasarii bornei

&Lp
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retinutd de mandrina in raport cu punctul de prindere pentru a introduce borna in

cavitate.
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