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@ Dispositif de montage pour composants électroniques.

@ Dispositif de montage de composants électroniques apte

& disposer et monter des composants électroniques sur une

plaque de circuit imprimé,

Il comprend un organe de saisie et de maintien & vide 4
apte 2 aspirer un composant électronique 2 porté sur une
bande 1a ainsi qu'un organe de support 3 portant ledit organe
3 vide 4 et un capteur d'image 6, ainsi qu'un organe de signal
image 7 et un systéme de commande numérique 8 fournissant
un signal de correction des positions relatives de la plague de
circuit imprimé 10 et du composant électronique 2 et une
table de correction en XY 9 qui porte la plaque de circuit

" imprimé 10.

Les positions relatives du composant électronique et de la
plagque de circuit imprimé sont ajustées en fonction des in-
structions de sortie de la commande numérique.
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DISPOSITIF DE MONTAGE POUR COMPOSANTS ELECTRONIQUES

La présente invention se rapporte & un dispositif de montage pour
composants &lectroniques sur lequel sont montés des composants de‘puce
glectronique qui constituent des parties de circuits &lectroniques sur
une plague de circuit imprimé et concerne, en particulier, un dispositif
qui détecte les erreurs de position d'un composant de puce &lectronique
destiné & &tre monté & 1'aide d'un processus de traitement d'images et
qui compense les erreurs et dispose le composant de puce &lectronique
sur une planche ou une plaque de circuit imprimé dans la position
correcte. En outre, le dispositif selon la présente invention est
capable de traiter n'importe quelle forme de composants &lectroniques.

Dans les &quipements classiques de montage de composants de puces
glectroniques, le positionnement d'un composant de puce attiré par un
organe de préhension & vide est réalisé & 1'aide d'un processus de posi-

- tionnement mécanique dénommé "centrage" avant d'étre monté€ sur une

plaque de circuit imprimé. Ainsi, par exemple dans 1'équipement de
montage de composants &lectroniques décrit dans la demande de brevet
japonais publige n°® 57-5395, la téte de montage comporte & son extrémité
ou pointe deux clous de fixation , 1'un étant fixé & cette pointe et

- 1'autre &tant supporté & rotation par un axe qui est lui-méme fixé & la

téte. Un composant de puce &lectronique destiné & &tre monté est main-
tenu par les deux clous de fixation et-son positionnement est ensuite
réalisé mécaniquement. Un autre exemple est constitué par 1'équipement
d'assemblage automatique pour plaques de circuit imprimé hybride divul-
gué dans la demande de brevet japonais publiée n® 54-80558, dont le
dispositif de positionnement comporte une paire de "positionneurs" (1'un
étant appelé positionneur selon 1'axe des X et 1'autre pbsitionneur
selon 1'axe des Y) qui sont supportés librement & rotation par leurs
broches et un composant de puce &lectronique attiré & la pointe de la
broche est maintenu par les parties de pointe des "positionneurs" et le



10

15

20

25

30

35

2575357

positionnement est réalisé mécaniquement.

Dans ce dernier &quipement, lorsqu'un composant de puce électro-
nique est positionng, il est monté sur une plaque de circuit imprimé sur
laquelle est appliqué, & 1'avance, pour permettre de réaliser le mon-
tage, de 1'adhésif en des positions prédéterminées. D' autre part, dans
1'équipement précédent, un composant de puce &lectronique qui est porté
5 partir de la partie de fourniture de composants est transféré a ladite
téte de montage dont la pointe est dirigée vers le haut. Dans ce cas, le
positionnement est réalisé comme expliqué précédemment. Le composant de
puce ftant attiré vers la pointe, la téte de montage commence.ensuite )
tourner vers le bas en direction d'une plaque de circuit imprimé et, au
cours de sa rotation, un adhésif est appliqué sur le composant de puce
afin d'en permettre le montage. La téte de montage s'arréte lorsque le
composant de puce fait face, 3 la pointe de la téte, & la plaque de
circuit imprimé et i1 est ensuite monté sur la plaque comme prévu.

Dans tous les équipements connus, la téte de montage ou la broche
qui forme une sorte d'organe de maintien 3 dépression, détecte si un. _
composant de puce est attiré ou non 4 sa pointe & 1'aide d'un dispositif
de détection du niveau de vide.

Dans 1'équipement classique qui vient d'étre décrit, différents
probl2mes se révélent et constituent des inconvénients qui vont étre
explicités. Du fait que 1'on doit préparer différentes sortes de fixa-
tion mécanique pour monter différents types de composants de puce
glectronique qui présentent des tailles et des formes différentes, il se
pose différents problémes de manipulation. Afin d'obtenir le positionne-
ment le plus précis possible, il est nécessaire d'utiliser des techni-
ques de machine-outil de haute précision pour réaliser les dispositifs
de fixation mécanique. Le maintien ou le support mécanique d'un compo-
sant de puce &lectronique par ce type d'ofgane de fixation peut endomma-
ger ou briser le composant de puce. Par ailleurs, les composants qui
présentent des bornes qui font saillie tels que les composants discrets

du type transistor, se révalent tres difficiles & fixer 3 1'aide des

organes de fixation de ce type. En outre, il s'avére que dans un équi-
pement antérieur de montage de composants &lectroniques, le composant de
puce &lectronique est tout d'abord transféré a la téte de montage (qui
constitue un type d'organe de fixation), cette disposition
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peut provoquer la chute du composant de puté électronique avant qu'il
atteigne la plaque de circuit imprimé. - ' o

L'un des buts de la présente invention est de remédier aux incon-
vénients et limitations des dispositifs de montage pour composants élec-
troniques selon 1'art antérieur en proposant un nouveau dispositif plus
perfectionné. L'un des buts de la présenté invention est également de
proposer un dispositif de montage de composant &lectronique qui soit
capabie de recevoir n'importe quelle forme de composant sans risquer de
1'endommager. 7

A cet effet, Te,dispositif de montage de ‘composants &lectroniques

~ destiné & repérer et 3 monter des composants &tectroniques sur une
 plaque de circuit imprimé est caractérisé en ce qu'il comprend un organe

& vide ou & dépression permettant d'aspirer le composant &lectronique
qui est supporté par un ruban, un organe de support qui porte Tedit
organe & vide et qui se déplace entre une position de préhension et une
position de montage, un capteur d'image apte & capter 1'image dudit
composant électronique qui est aspiré par ledit organe 3 vide afin de
délivrer un signal sensible & la'position du composant, un organe de
traitement de signal image apte & fournir un signal d'erreur selon ledit
signal, un systdme de commande numérique apte & fournir um signal de
correction pour corriger les positions relatives d'une plaque de circuit
imprimé et dudit composant &lectronique, une table en XY qui porte une
plague de circuit imprimé sur laquelle est monté le composant &lectro-
nique et en ce que la position relative dudit composant &lectronique et
de ladite plague de circuit imprimé est réglée en fonction des sorties
dudit systéme de commande ajustée en fonction des instructios de sortie
du systéme de commande numérique. - ' ]

Le composant &lectronique peut comporter un repére magnétique.en
un endroit prédéterminé et 1'organe d vide peut comporter un capteur
magnétique de telle facon que le composant &lectronique soit saisi par
1'organe 3 vide en un endroit prédéterminé od le capteur magnétique
coincide avec le repére magnétique.

En variante, 1'organe & vide peut comhorter une source optique et
un capteur photographique pour detecter si le composant &lectronique qui

“intercepte le rayon optique entre Tedit capteur et ladite source, est

aspiré par 1'organe a vide. Le capteur d'image péut étre un capteur
lingaire pour systéme & charge couplée, ou bien une caméra vidéo.
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D'autres buts, avantages et caractéristiques apparaitront & la
lecture de la description de divers modes de réalisation de 1'invention,
faite 3 titre non limitatif et en regard du dessin annexé oi:
la figure 1 est une repré&sentation schématique et en perspective

d'un systéme de montage de composants é]ectroniques
selon la présente invention; 7
- la figure 2 est un circuit synoptique & blocs décrivant Ta struc-
ture interne de 1'organe de traitement de signal

image de la figure 1;
- la figure 3 est un graphique 111ustrant le fonctionnement de la
~ partie de reconnaissance d'image;
la figure 4 représente une puce &lectronique du type de celles
qui sont trait8es par le dispositif de montage selon

7 la présente invention. :

La figure 1 est un schéma illustrant les liaisons du dispositif
selon 1'invention constituant un dispositif de montage de composants
électroniques. La référence 1 désigne la partie de fourniture de compo-
sants &lectroniques qui présente un grand nombre de composants de puces
électroniques 2 maintenus sur une bande la, les uns & la suite des
autres, en face d'une fenétre de saisie 1c & partir d'un rouleau de.
bande 1b A chacune des &tapes de déplacement de la bande la, laquelle
bande est constituée de deux ou trois bandes qui maintiennent les
composants de puce électronique fermement entre eux et sensiblement a
des intervalles égaux tout le long de la bande la. Sur la fenétre de -
saisie lc, la bande supérieure 1la' qui couvrait les comhosants de puce
8lectronique est enlevée, de telle facen gue 1'organe de saisie et de
maintien & dépression ou 2 vide 4 qui va étre explicité par la suite et
sera dénommé plus briadvement brgane d vide 4, puisse saisir un composant
de puce &lectronique, La référence 3 désigne un suppbrt ou une partie de
montage qui est supportée sur un dispositif support non représenté 3 1a

- figure 1 et cette partie 3 est susceptible de se déplacer a la fois dans

le plan horizontal et dans la direction verticale. A 1'aide du moteur
pas 3 pas de ce dispositif de support, 1'action de ce moteur étant
contrdlée par un signal adressé par le systémé de Commande'numérique 8,
la partie de montage 3 se déplace dans Te plan horizontal entre la
position de saisie de la partie de fourniture de composants 1 et la
position de montage de la table 9 en XY, via la position image du
dispositif image 6.
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Ainsi, la partie de montage 3 est contrdlée dans la position de
saisie et dans la position de montage pour gtre ajustée au cours du
déplacement vers le haut et vers e bas. La partie de montage 3 comporte
un organe & vide 4 qui attire un composant de ptce électronique par
1'effet de succion de 1'air et un moteur pas & pas 5 qui commande Te
déplacement angulaire de cet organe a vide 4 dans la direction théta.
L'organe & vide 4 comporte une partie de pointe vers laquelle le compo-
sant de puce électronique 2 est attiré et un détecteur photographique
(non représenté & la figure 1) qui détecte si la partie de pointe a
saisi ou non un composant de pucé &lectronique. Sur la figure 1, une
poulie 5a est fixée sur 1'axe de rotation du moteur pas & pas 5 et une
poulie 5b est également fixge sur 1'axe de rotation correspondant & la
direction théta de 1'organe 3 vide 4 et & 1'aide d'une courroie 5¢ qui
relie ces poulies, la force motrice du moteur pas & pas 5 oblige 1'or-
gane & vide 4 & prendre une position angulaire souhaitée qui correspond
3 un signal de commande adressé par 1a commande numérique 8.

La référence 6 désigne un dispositif de visualisation ou disposi-
tif image tel qu'une caméra de télévision qui est située dans une
position prédéterminée entre la partie d'alimentation en composants
slectroniques 1 et la table 9 en XY qui porte la plaqgue de circuit
imprimé 10 sur laquelle doivent 8tre montés les composants de puce
électronique. Le dispositif de visualisation 6 prend une image vidéo du
composant de puce &lectronique 2 attiré par 1'0Fgane A vide 4 & 1'extré-
mité de celui-ci ou & la pointe de celui-ci et adresse le signal image
ainsi obtenu & sa sortie. Ceci est noté par le signal image (a). La
référence 7 désigne un organe de traitement de signa1 image qui traite
le signal image (a) adressé par le dispositif de visualisation 6 pour
déterminer la position et la largeur et des indications similaires du
composant de puce &lectronique 2 et compare% les données de mesure avec
celles données par un signal standard (b) adressé par le systéme de
commande numérique 8 et qui représente une position standard. Ainsi,
1'organe de traitement de signal image 7 détecte les erreurs de position
du composant de puce &lectronique 2 et adresse un signal de correc-
tion (c) indiquant les erreurs selon 1'axe des X, 1'axe des Y et les
directions théta.

La figure 2 est un schéma synoptique & blocs qui montre 1'organe
de trajtement 7 du signal image, cet organe 7 comportant une partie de
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prétraitement 11, une partie d'image binaire 12 et une partie de discri-
mination 13. La partie de prétraitement 11 amplifie le signal image (a)
adressé par le dispositif image ou dispositif de visualisation 6, effec-
tue le prétraitement requis tel que la régénération des composants &
courant continu, et adresse le résultat & la partie d'image binaire 12.
Cette partie d'image binaire 12 ou de conversion binaire 12 est consti-

“tude d'un comparateur et de dispositifs qui lui sont associés et qui

comparent le signal d'image d'entrée avec un certain niveau de glisse-
ment et engendrent un signal d'image binaire qui est adressé a la partie
de discrimination 13. Cette partie de discrimination 13 calcule la
position et la largeur du composant de puce électronique 2 & 1'aide de
ce signal d'image binaire et d'un signal obtenu 2 partir du signal de
synchronisation du signal image (a). Ainsi, la partie de discrimina-
tion 13 avec les données de position standard basées sur le signal
standard (b) adressé par lersystéme de commande numérique 8 et les
données calculées de la position, de la largeur et similaire du compo-
sant de puce électronique 2, réalisent un "calcul de discrimination" qui
fournit 1'erreur de position du composant de puce 2 selon 1'axe des X,
1'axe des Y, et les directions théta respectives. Le résultat est
adressé sous forme d'un signa] de correction (c) ou d'un signal d'erreur
au systdme de commande numérique 8.

Le systéme de commande numérique 8 commande tout le fonctionnement
du systéme avec un progranme de commande qui contrdle la séquence de
montage et les déplacements requis du composant de puce électronique &
monter, le signal de sortie du capteur photographique de 1'orgare &
vide 4 et le signal de correction {c) adressé par 1'organe de traite-
ment 7 du signal image. Ceci signifie que le systéme de commande numéri-
que 8 contrdle le moteur pas & pas 5 du dispositif de support ainsi que
le programme de commande et qu'il commande et ajuste 1'organe 3 vide 4
de la partie de montage 3 en déplacement de la facon spécifiée et qu'il
engendre des signaux de commande de la direction de montage pour le
moteur pas a pas 5 et la table 9 en XY & partir du signal de correc-
tion (c) adressé par 1'organe de traitement 7 de signal image et adresse
ces signaux pour la correction de la direction.de montage. La table 9 en
XY qui porte la plaque de circuit imprimé 10 sur sa surface supérieure,
comporte deux moteurs pas & pas pour contréler le déplacement selon
1'axe X et selon 1'axe Y, ces moteurs &tant actionnés par les signaux de
commande de la direction de montage correspondante qui sont adressés par
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7

le systdme de commande numérique 8 pour Te rég?agé de la position.

On va maintenant expliciter le fonctionnement du dispositif qui
vient d'étre décrit. 7 ]

Tout d'abord, 1'organe 3 vide 4 de la partie de montage 3, placé
initialement & une position proche de-la partie de fourniture de compo- -

“sants 1, est déplacé vers la position de saisie au-dessus de la fenétre

de saisie lc de 1a partie de fourniture de composants 1 a 1‘aide d'une
commande issue du systéme de commande numérique 8 ol il est commandé
pour descendre et attirer le composant de puce &lectronique 2 par sa
partie de pointe. Aprds réception d'un signa] adressé par le capteur
photographique de 1'organe & vide 4, le systéme de commande numérique 8
vérifie que la partie de pointe de 1'6rgane 3 vide 4 attire le composant

-de puce &lectronique 2 et adresse un ordre au diSpositif'de maintien

pour qu'il continue son action de maintien. Ainsi, 1'organe 3 vide 4 de
la partie de montage 3, avec le composant de puce éTectronique 2 attiré
par sa partie de'p01nte est contr5lé pour monter vers sa position de
saisie et ensuite pour se déplacer vers la position ol 1'image vidéo est
saisie par le dispositif de visualisation 6 qui prend une image vidéo de
la forme et de la position du composant de puce é1ectronique 2 attiré
par la partie de pointe de 1'organe & vide 4 et adresse le signal video
résultant, c'est-3-dire le signal image (a) & 1'organe de traitement 7
de signal image. Cet organe de tf&itement_7 du signal image détecte.
1'erreur de position du composant de puce &lectronigue 2 & 1'aide du
signal image {a) et du signal standard (b) adressé par le systéme de

" commande numérique 8 et adresse un signal de correction {c) qui indique

les valeurs de correction selon 1‘axe des X, 1'axe des Y et les directions
théta au systéme de commande numérigue 8. A partir du signal de correc-
tion {c), le systéme de commande numérique 8 ajoute ;héqué valeur de
correction a la va]éur de commande correspondante du programme de
commande pour engendrer des signaux de commande de direction de montage
qui sont adressés au moteur pas pas 5 de la partie de montage 3 etrr

respectivement 3 chacun des deux moteurs pas & pas de la table 9 des XY.
De cette facon, 1'crgane & vide 4 de la partie de montage 3 prend une
position angulaire théta spécifiée par le signal de commande de direction
de montage cerrespbndant 3 1'aide du moteur pas 3 pas 5 et est commandé
nour se déplacer vers la position de mbntage de la table 9 en XY,
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Sur la base des signaux de commande de.la direction de montage
selon la direction de 1'axe X et de 1'axe Y, la table 9 en XY est
déplacée 4 1'aide des deux moteurs pas a pas'pour exbcuter un rpglage de
position de 1a plaque de circuit imprimé 10 placée sur sa surface
supérieure, L'organe 3 vide 4. de la partie de montagé 3 qui est dans la
position de montage'de 1a table 9 en XY est contrdl® pour descendre de
telle facon que le composant de puce alectronique 2 attiré 3 la partie
de pointe de 1'organe 4 soit placé par pression dans une position
déterminge de la plaque de circuit imprimé 10 od un adhéﬁif est appliqué
# 1'avance. Ensuite, aprés diminution de 1a pression d'air, 1'organe 3
vide 4 remonte en s'6loignant de la position de montage. Aprés vérifi-
cation du fait que le,composant de puce électronique 2 est bien monté
sur la plaque de circuit jmprimé 10, par la signal de sortie du capfeur
photographique de 1'organe & vide 4, e systéme de commance numérique 8
adresse un signal de commande qui provogue le dép1acement de 1'organe a
vide 4 de la partie de montage 3 vers 1a position de saisie sur la
partie de fourniture de composants 1. Dans cette ééqﬂente obératcire,
1'organe & vide 4 de 1a*pértie de montage 3 saisit une second composant
de puce électronique 2 et le montage de ce composant est réalisé de la
méme facon que décrit prééédemmént. Le montage de tous les composants de
puce &lectronique 2 sur la plagque de circuit jmprimé 10 est réalisé en
répétant la séquence de 1'opération de montage expliquée précédemment. -

La figure 3 représente le fonctionnement de la partie de recon-
naissance 13 {figure 2) lorsque le capteu% d'image est un semi-condut-
teur lindaire CCD {dispositif & charge couplée). Dans ce cas, on utilise

deux dispositifs CCD qui sont disposés perpendiculairement 'un &

1'autre de telle facon que 1'on détecte 3 1a fois les erreurs dans la
direction X et dans la direction Y. La figure 3 montre uniquement la
détection des erreurs dans la direction X. La courbe de la figure 3
montre le signal de sortiéjdu capteur d'image 6 o 1‘'axe horizontal
représente le temps et 1'axe vertical le niveau du'signal et Ta lar-
geur W d'une impulsion se rapporte & la iargeur d'un composant alectro-
nique. Le front R ou R' d'une impulsion indique la position d'un compo-
sant électroniqﬁe. C'est-a-dire qu'il suffit de faire coincider le
front R' avec ie bord R du signai,de référence. On suppdse que 1'infor-
mation sur le signal de référence est stockée dans Tforgane de traite-
ment 7 du signal image. Ainsi, lorsque le signal précedemment mesuré qui
comporte le front R' est appliqué a 1'organe-de traitement de signaT
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image a partir du capteur d'image, 1'organe de traitement 7 du signal
image compare 1'instant du front R’ du signal mesuré avec 1'instant du
front R du signal de référence. La différence (R'-R) constitue 1'erreur
de position d'un composant &lectronique et 1a table 9 en XY est déplacée
de facon & compenser cette erreur. Du fait que 1‘on utilise deux cap-
teurs perpendiculaires 1'un & 1'autre, Tes erreurs dans les deux direc-
tions X et Y sont compensées. ’

Lorsque 1'on utilise un capteur quadratique qui peut prendre une
image d'un plan, tel qu'une caméra vidéo, on détecte non seulement les
erreurs dans les directions X et Y mais également 1'erreur de position
angulaire. Dans ce cas, le champ de vision de la caméra est &troit par
rapport & la taille du composant si bien que les erreurs sont ditectées
correctement. De préférence, la caméra prend une image dans un coin du
composant. Lorsgue le composant est une puce électronique de semi-
conducteur 2, comme représentd & la figure 4, la caméra prend une image
qui recouvre le coin 2a et/ou 2b contenant 1'angle de coin d'un corps de
puce &lectronique et deux lignes de bornes de liaison pe}pendicu1aires.
Une ligne de bornes de liaison est utilisée pour indiquer la position du
composant du fait que la ligne de bornes de liaison est plus brillante
que le corps de puce &lectronique lui-méme. Un exemple d'organe ‘de
traitement de signal 7 pour un capteur quadratique est fourni par Tokyo

- Denshi Kogyo Co. au Japon, sous la dénomination commerciale VMS-201.

L'erreur de position d'un composant, mesurée par 1'organe de traitement
de signal image est appliquée au systéme de commande numérique 8 qui
commande 1a table 9 en XY.

Dans le mode de réalisation expliqué ci-dessus, 1'organe & vide 4
de la partie de montage 3 s'arréte en'position d'image en face du
dispositif image 6 pour en prendre une image vidéo, mais on peut envi-
sager quelques modifications. Par exemple, si le dispositif image 6 est
une caméra vidéo du type & balayage selon une dimension et si 1'organe d
vide 4 se déplace & vitesse constante sur la caméra vidéo, on en obtient
une image. Un autre exemple est constitué par le cas ol le dispositif
image 6 se déplace & la méme vitesse que celle de 1'organe a vide 4 et
en prend 1'image vidéo. Un autre cas encore est constitué par celui ol
le dispositif image 6 est fixé & la partie de montage 3 et prend en
permanence une image vidéo de la forme du composant de puce électronique
attiré par 1'organe & vide 4 & la partie d'extrémiteé de celui-ci.

Le mode de réalisation expliqué ci-dessus représente le cas oi la
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mise en position du composant de puce 2 pour'snn montage est réalisée &
1'aide d'un organe & vide 4 et de la table 9 en XY. I1 va sans dire que
la mise en position peut &tre réalisée uniquement & 1'aide de 1'organe &
vide ou uniquement 3 1'aide de la table en XY qui est équipée d'un moyen
annexe pour 8tre utilisée en correction de position anguiaire.

Dans le mode de réalisation expliqué ci-dessus, les moyens pour 1a
mise en position sont réalisés & 1'aide d'une commande simple & boucle
ouverte avec des moteurs pas & pas, mais une commande & boucle fermée
est également applicable.

Selon une autre variante de 1'invention, chacun des composants de
puce &lectronique peut comporter un repére jmprimé 3 1'encre magnétigue
au centre du composant afin de réaliser un positionnement préalable et
un détecteur de ce repdre tel qu'un capteur magnétique est fixé autour
de 1'organe & vide 4 et la commande est réalisée de telle facon que
1'organe 3 vide 4 puisse attirer le centre du composant de puce électro-
nique 2. Ce prétraitement du montage du composant de puce &lectronique
réduit quelque peu 1'erreur de position du composant de puce &lectro-
nique. Comme expliqué précédemment, grace 3 1'invention, les composants
de puce &lectronique sont montés sur une plaque de circuit imprimé avec
précision et en conformité avec le plan sans risquer d'étre endommagés
ou brisés par le processus de montage. En outre, on réalise un systéme
de montage de composants &lectroniques & un colt moindre car les machines-
outils requises nécessitent une précision moindre que celles utilisées
dans la technique conventionnelle. _

Bien entendu, la présente invention n'est pas limitée aux modes de
réalisation décrits et représentés, mais elle est susceptible de nom-
breuses variantes accessibles @ 1'homme de 1'art sans que 1'on ne
s'Gcarte de 1'esprit de 1'invention.



10

15

20

30

35

2575357

11

REVENDICATIONS 7
1.- Dispositif de montage de composants électroniques pour dispo-
ser et monter des composants &lectroniques sur une plaque de circuit
imprimé, caractérisé en ce qu'il comprend: un organe de saisie et de
maintien, & vide ou & dépressicn (4) permettant 1'aspiration d'un
composant &lectronique (2) porté sur une bande, un organe de support (3}
qui porte ledit organe & vide (4) et se dépliace entre une position de

saisie et une position de montage, un capteur d'image apte & prendre
1"image dudit composant é\ectfonique (2) qui est aspiré par ledit organe
3 vide (4) pour d&livrer un signal fonction de la position du composant,
un organe-de traitement de signal image (7) apte & fournir un signal
d'erreur selon ledit signal, un systéme de commande numérique (8) apte 3
fournir un signal de correction pour corriger les pos1t1on$ relatives
d'une plaque de circuit imprimé (10) et dudit composant électroni-
que (2), une table en XY {9) qui porte une plaque de circuit imprimé {10)
sur laquelle doit &tre monté le composant é!ectronfque {2) et en ce que
la position relfative entre ledit composant 61ectronique et ladite plaque
de circuit imprimé {10) est ajusté&e en fonction des instructisns de
ortie dudit systdme de commande numérique (8).

2.- Dispositif de montage de composants n?PCtron1qaes se!on la
revendication 1, caractérisé en ce que ledit composant &lectronique (2)
comporte un repdre magnétique en un endroit prédéterminé et ledit organe
3 vide (4) comporte un capteur magnétique, de telle facon gue le compo-
sant &lectronique {2) soit saisi par 1'organe & vide-(4) en un endroit
prédéterming od le cépteur magnéiique coincide avec le repére magné-
tique. -
3.- Dispositif de montage de composants flectroniques selon la
revendication 1, caractérisé en ce gue 1’organe 3 vidér(47 comporte une
source optique et un capteur photographique pour détecter-si un compo-
sant &lectronique qui intercepte le rayon optique entre ladite source-et
ledit capteur, est aspiré par 1'organe & vide (4). '

4,- Dispositif de montage de composants électroniques selon ia
revendication 1, caractérisé en ce que ledit capteur d'image (6) est un
capteur lingaire CCD (pour systéme & charge couplée)i ,

5.~ Dispositif de montage de composants 61ectfoniques selon la
revendication 1, caractérisé en ce que ledit capteur d’image {&)est une

caméra vidéo.
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