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RieSenie sa tyka prendSacej jednotky Ci-
pov, ktord je stcastou stroja na pripojova-
nie ¢ipov k podloZke polovodifovej sifiast-
ky. PrenéaSacia jednotka &Cipov mé elektro-
motor uchyteny na fréme, ktorého hriadel
je pevne spojeny s vafkovym hriadelom or-
patrenym rovinnou vafkou pre rotatné po-
hyby a valcovou vafkou pre zvislé pohyby
prenéSacieho ramena, ktoré je rotadno-po-
suvne uloZené v posuvnom suporte a opatre-
né pékou. Paka je pruZinou spojend s una-
Sacim ramenom rotaéne uloZenym vo fréme,
ktoré je opatrené ozubenym pastorkom spo-
luzaberajlicim s ozubenym segmentom otoc-
ne uloZenym vo fréme a opatrenym kladkou
spoluzaberajicou s rovinnou vatkou. Prené-
Sacie rameno mda vytvoreny doraz, o ktory
sa opiera palec vytvoreny na dvojramennej
pdke opatrenej v strede fapom otofne uchy-
tenym na fréme. Na druhom konci dvojra-
mennej paky je uchytend kladka spoluzabe-
rajtica s valcovou vackou pre zvislé pohyby
prenéSacieho ramena.
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Vynélez sa tyka prenédSacej jednotky &i- -

pov, ktord je siucastou stroja na pripojova-
nie €¢ipov k podloZke polovoditovej stdiast-
ky.

Doteraz st zndme automatické stroje na
pripojovanie ¢ipov technolégiou spédjkova-
nia alebo technolégiou lepenia. PodloZky
najprv postupuji do miesta kladenia spoji-
va, ¢o je bud ustriZok spdjky, alebo dévka
lepidla. Po uloZeni spojiva na podloZkuy,
podloZka postupuje do miesta pripojovania
€ipu. V tomto mieste rameno prenasacej jed-
notky &ipov poloZi na pojivo ¢ip a vykona s
nim kmitavy pohyb vzhladom k podloZke,
aby sa urychlil a skvalitnil proces spajkova-
nia alebo lepenia.

Pri spéajkovani je podlozZka vyhrievand. V
dalSom cykle stroja rameno prenésacej jed-
notky vyberie z palety €ipov &ip a prenésa
ho do miesta pripojovania ¢ipov, prifom ra-
meno vykondva pohyby hore-dole. Podla
tvaru drdhy prendSania moZno rozdelit znéa-
me prenéSacie jednotky na linedrne alebo
rotaéné, ¢o znamend, Ze pohyby vpred a vzad
sa vykonédvaji po linedrnej alebo kruhovej
dréhe. - :

Dalej je mo#né tieto jednotky rozdelit na
jednomotorové a dvojmotorové. Jednomoto-
rové jednotky majud jediny motor pre pchyby
¢ipu hore (dole) i vpred (vzad). Dvojmo-
torové jednotky maja jeden motor pre pohy-
by hore (dole} a druhy motor pre pohyb
vpred {vzad).

Nevyhodou zndmych linedrnych jednotiek
je velkd hmotnost pohybovanych hmoét a
zloZitost konStrukcie, preto novsie jednotky
st prevaZne rotatné. Zndme rota&né jednot-
ky sii dvojmotorové. Zapinanie a vypinanie
dvoch motorov a snimanie poléh nimi po-
héaitanych orgdnov vedid k zloZitému riadeniu
jednotky. Dobrd dynamika pohybov sa dé
docielit zloZitym riadenim rozbehu a dobehu
motorov. Hmotnost pohybovanych hmdt je
velk4. :

Zname prenéSacie jednotky s uchytené
na stole stroja, prifom medzi prenéd3acou
jednotkou a polohovacim stolom, ktory po-
lohuje paletu &ipov je dopravnik podloZiek,
ku ktorému je obtiaZny pristup pri jeho na-
staveni, vymene a pozorovani procesu pri-
péjania, pretoZe dopravnik je medzi poloho-
vacim stolom a prendSacou jednotkou. Po-
dorysné plocha takéhoto stroja je velk4.

Uvedené nevyhody zmieriiuje a technicky
problém rie§i prenédSacia jednotka €&ipov,
ktorej podstatou je, Ze mé elektromotor u-
chyteny na fréme, ktorého hriadel je pevne
spojeny s vatkovym hriadelom opatrenym
rovinnou va&kou pre zvislé pohyby prené-
Sacieho ramena. Pren&Sacie rameno je ro-
taéno-posuvne uloZené v posuvnom suporte
a opatrené pédkou. Pdka je pruZinou spojenéd
s un4Sacim ramenom uloZenym vo fréme,
ktoré je opatrené ozubenym pastorkom spo-
luzaberajicim s ozubenym segmentom otoé-
ne uloZenym vo fréme a opatrenym kladkou
spoluzaberajticou s rovinnou vafkou. Pre-
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néadacie rameno mé vytvoreny doraz, o ktory
sa opiera valec vytvoreny na dvojramennej
péke opatrenej v strede apam oto&ne uchy-
tenym na fréme. Na druhom konci dvojra-
mennej paky je uchytend kladka spoluzabe-
rajica s valcovou vackou pre zvislé pohyby
prendsacieho ramena.

Vyhodou prenaSacej jednotky ¢ipov podla
vynélezu je jednoduché riadenie jediného
motora pre obidva hlavné pohyby. DalSou
vyhodou je dobrd dynamika pchybov docie-
lend jednoducho vhodnym tvarom vadiek,
mald hmotnost pohybovanych hmét, dobra
pristupnost k dopravniku podloZiek a malé
pddorysné rozmery stroja.

PrenéSacia jednotka ¢ipov je prikladne
znédzornend na pripojenych vykresoch, kde
na obr. 1 je nakreslené umiestnenie prené-
Sacej jednotky na stroji, na obr. 2 je nakres-
lend kinematickd schéma jednotky v néryse, .
na obr. 3 je nakreslend kinematickd schéma
v pOdoryse a na obr. 4 si nakreslené vad-
kové diagramy, zndzoriiujlice pohyby pri-
savky &ipow po¢as pracovného cyklu jednot-
ky, kde pohyb ,vpred“ znamené rotatny
pohyb prisavky z miesta brania A &ipov po
kruhovej drdhe cez medzipolohu B do mies-
ta kladenia C &ipov a pohyb ,hore' zname-
nd zdvihanie prisavky nad miestom brania
respektive kladenia &ipov.

PrenéSacia jednotka 8 &ipov je uchytend
na prie¢niku 7 stroja na prenaSanie &ipov.
Prie¢nik 7 je uloZeny na stipoch 5, 6, umiest-
nenych na krajoch X, Y polohovacieho stola
3 pre polohovanie palety 4 &ipov. Na stolo-
vej doske 2 stroja st tieZ umiestnené vytahy
11, 12 pre kazety s podlozkami a prednéa
televizna kamera 9 pre pozorovanie miesta
brania ¢&ipov, zadnd televizna kamera 10,
pre pozorovanie miesta kladenia ¢ipov a
davkovat pojiva 15 na podloZky.

PrenédSacia jednotka &ipov 8 pozostdva z
frémy 19, na ktorej je uchyteny elektromo-
tor 40, ktorého hriade! je pevne spojeny s
vatkov§m hriadelom 28 opatrenym rovinnou
vatkou 26 pre rotatné pohyby a valcovou
vatkou 29 pre zvislé pohyby prené$aciecho
ramena 18. PrendSacie rameno 16 je uloZené
rotadno-posuvne v posuvinom suporte 17,
ktory je uloZeny posuvne v smere Y vzhla-
dom k fréme 19 a pruZinou 37 je spojeny s
Y-vibrdtorom 38. PrenéZacie ramenoc 16 je
opatrené pékou 21, pritom péaka 21 je pru-
Zinou 20 spojend s undSacim ramenom 18
rotatne uloZenym vo fréme 19.

Uné3acie rameno 18 je opatrené ozubenym
pastorkom 22 spoluzaberajlicim s ozubenym
segmentom 23 ototne uloZenym na dape 24
vo fréme 19. UnéSacie rameno 18 je dalej
opatrené kotifom 34, na obvode ktorého
je uchyteny ohybny pés 35 spojeny pruZinou
36 s frémou 19. Ozubeny segment 8 je opa-
treny kladkou 10 spoluzaberajicou s rovin-
nou vatkou 26. Prené3acie rameno 1 mé vy-
hotoveny doraz 42, o ktory sa opiera palec
33 vytvoreny na dvojramennej pdke 30 opa-
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trenej v strede ¢apom 24 otofne uchytenym
na fréme 19. Na druhom konci dvojramennej

paky 30 je uchytena kladka 32 spoluzabera-

jica s valcovou vatkou 29 pre zvislé pohyby
prenaSacieho ramena 16. Oproti pake 21 je
uloZeny X-vibrétor 39. PrenédSacie rameno 16
je na konci opatrené prisavkou 41 &ipov.

Funkcia prenédSacej jednotky ¢ipov je na-
sledovna:

Elektromotor 40 zafne vykondvat jednu
obrédtku odpovedajicu jednému pracovnému
cyklu. Prisavka 41 je v mieste brania A Cipu
a prisala ¢ip. Prisavka 41 st{ipa hore, potom
sa otada ,vpred" a dalej klesd do miesta
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kladenia C ¢ipu. Elektromotor 40 sa zastavi
a do Cinnosti sa uvedd vibratory 38 a 39.
Y-vibrator vykondva kmity Y1, ktoré sa cez
pohyb suportu 17 transformujd na kmity Y2
prisavky 41. X-vibrator 39 vykondva kmity
X1, ktoré sa transformuji na kmity prisavky
41. Alternativne moéZe pracovat len jeden
vibrédtor, alebo nepracuje ani jeden vibrétor,
o je obvyklé u pripojovania lepenim. Po
pripojeni &ipu vykond elektromotor 40 dru-
ha polobratku, pri¢om prisavka 41 sa po
drdhe ,hore-dole“ vrati do vychodiskovej
polohy brania ¢ipow.

PREDMET VYNALEZU

PrenédSacia jednotka €ipov s ‘prendSacim
ramenom pre zdvihanie, horizontilne pre-
miestnenie po kruhovej drdhe a opu$tanie
prenaSaného ¢ipu, vyznafujica sa tym, Ze
mé elektromotor (40) uchyteny na fréme
(19), hriadel ktorého je pevne spojeny s
vatkovym hriadelom (28) opatrenym rovin-
nou vackou (26) pre rotacné pohyby a val-
covou vackou (29) pre zvislé pohyby pre-
né$acieho ramena (16}, ktoré je rotano-
-posuvne uloZené v posuvnom suporte (17]
a opatrené pékou (21), pri€om pdka (21) je
pruZinou (20} spojend s undSacim ramenom
(18) rotaéne uloZenym vo fréme (19), ktoré

je opatrené ozubenym pastorkom (22} spo-
luzaberajlcim s ozubenym segmentom (23]
oto¢ne uloZenym vo fréme (19} a opatrenym
kladkou (25) spoluzaberajicou s rovinnou
vatkou (26), zatial o prenéSacie rameno
(16) ma vytvoreny doraz (42), o ktory sa
opiera palec (33) vytvoreny na dvojramen-
nej pake (30) opatrenej v strede ¢apom (31)
ototne uchytenym na fréme (19), pricom na
druhom konci dvojramennej pdky (30) je
uchytenéd kladka (32) spoluzaberajica s val-
covou vadkou (29) pre zvislé pohyby pre-
néSacieho ramena (16).

4 listy vykresov
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