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VORRICHTUNG ZUR GESTEUERTEN BEWEGUNG EINES VERTIKALSCHLITTENS AN
DRAHTKONTAKTIERUNGSGERAETEN

7) Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung zur gesteuertan Bewegung eines
rtikalschlittens an manuell bedienten Labordrahtbondern. Durch die neue Losung soll eine
assearme Vorrichtung zur schnellen und exakten Vertikalbewegung einer an einem
traschallschwinger befestigten Sonotrode geschaffen werden. Der Erfindung liegt die Aufgabe
grunde, eine Vorrichtung zur gesteuerten Bewegung eines Vertikalschlittens zu schaffen, die

1e selbsttatige, schnelle und genaue Positionierung der Sonotrode auf unterschiedlichen
yntaktebenen bei nahezu schwingungsfreier Arbeitsweise ermoglicht. GemaR der Erfindung
isteht der Vertikalantrieb aus einem Gleichstrommotor (2) mit einem daran angeschiossenen
yindel-Mutter-Getriebe (4, 5) und einem inkrementaien Geber (3). Die Kraftibertragung von der
utter (5) auf den Vertikalschlitten (7) erfoigt ber einen schwenkbar gelagerten federbelasteten
inkelhebel (8), dessen freies Ende zwischen druckfederbelasteten Rollen (8) am Vertikaischlitten
} angelenkt ist. Zwischen einem vertikal verschwenkbaren Ultraschallschwinger {14) und dem
srtikalschiitten (7) ist eine Einfederungswippe (17) mit einer zugehdrigen Geberblende {18) und
nem Einfederungsgeber (19) angeordnet. Figur
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Vorrichtung zur gesteuerten Bewegung eines Vertikal-
schlittens an Drantkontakiierungsgeriten

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung bvezieht sich auf eine Vorrichtung zur ge-
‘steuerten Bewegung eines Vertikalschlittens an Drahtkon-
taktierungsgeréten, speziell an manuell bedienten ILabor—
drahtbondern mit elektronisch gesteuerter Vertikalbewegung
eilner an einem Ultraschallschwinger befestigten Sonctrode
zur Herstellung von Drahtbriicken zwischen Halbleiterchips
und Tr&gerelementen.

Charakteristik der bekannten technischen Ldsungen

In der Zuropidischen Patentanmeldung Nr. 0011979 wird ein
rechnergesteuerter Antrieb fir dis Vertikalbewegung einesg
Bondwerkzeuges beschrieben. Der Vertikalantrieb bestent im
wesentlichen aus einem liegand angecrdneten Antrisbsmotor,
dessen Drehbewegung iber einen Kﬁrbeltrieb und eine Xoppel
auf eine einseitig angelenkte Wipoe ﬁbertragen wird,

Diese Wivpe ist iiber Federelemente mit einem ebenfalls
schwenkbar gelagerten Tréger zur Aufnahme eines Ultraschslle
schwingers gekoppelt. Zur Positionierung des Bondwerkzeuszss
ist am Antriebsmotor ein Tachogesnerasor angekoopelt un
zwlschen der Wiope und dem Ultraschallschwinger ein aur
Geschwindigkeitsénderungen reagierender Geber angeordnet.
Dieser Antrieb erfordert einen erhebli hen elektronischen
Steuerungsaufwand und eine mechaniszch senr aufwendigze Bond-
einheits.

21.4PR 1982004426
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Bewegung zwischen dem Triger fiUr die 3ondeinheit und dex
Senwingerwippe erfaSt. Bei Uberschreiten eine

tiv vorgegebenen Schwellwertes wird der Abbremsvorgang
eingeleitet,

RBei dieser Ldsung ist es nachteilig, da8 der Schelipunkt
kongtruktiv fest vorgegebén_ist und dal der Abbremsvorgang
des Schrittmotors mit starken Schwingungen verbunden ist.
Dariiberhinaus kann ein Uberschwingen iiber die Endlage auf-
treten, was zu einer Zerstdrung des Halbleiterbauelementes
fihren kann.

Weiterhin sind fiir die Realisierung einer Vertikalbewegung
Kurvenscheiben mit zugehdrigen Wipven-Hebelsystemen bekannt
(DE-0S 3015683), die eine schlechte Anpassungsfihigkeit an
verschiedene Hthenniveaus besitzen. Fine Anpassung an unter—
schisdliche Einzatzbedingungen 1881 sich im Prinzip nur
durch Answechseln der Kurvenscheiben oder durch inderung

der Ubersetzungsverhiltnisse realisieren.

Ziel der Brfindung

Durch die Erfindung soll eine massearme Vorricatung zur
schnellen und exakten Vertikalbewegung siner an einem
Ultraschallschwinger befesgtigten Sonotrode geschaffen wer-
den, die mit geringem mechanischnem und elektronischem auf-
wand sine genaue Steusrung des Bondoprozessass mit gerings-
tem Ausschull ermdglicht.

-

Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichiung
- zur gesteuerten Bewegung eines Vertikalschlittens an Draht-
kontaktisrungsgeréten zu schaffen, die eine selbstt&tige
gschnelle und genaue Positionierung siner Sonotrode einer
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Drahtbondeinheit auf unterschiedlichen Kontaktebenen
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durcn eine nahezu schwingungsfreie Arbeitaweise ermdglicht
und dis es gestattet, verschiedene ZwischenhShen frei zZu

widhlsn,

Erfindungsgemdl wird die Aufgabe dadurch geldst, daB ein
Antriebssystem, welches den Hub des Vertikalschlittens er-
mdglicht, aus einem Motor, insbesondere sinen Gleichstrom=
motor mit einem daran angeschlossenen an sich bekannten
Spindel-lutter-Getriebe und einem inkrementalen Geber bew
steht. Debei ist die Spindel an der Welle des Motors be-
festigt. Die Mutter, die infolge der Drehung des Gewindes
durch den HMotor in axialer Richitung beweglich ist, steht
mit einem in axialer Richtunz zur Spindel beweglichen
Winkelhebel in Wirkungsverbindung.

Die Beweglichkeit des Winkelhebels wird durch eine gchwenk-
bare Lagerung desselben erreicht. Eine Federbelastung des
¥inkelhebels, wobei dis Federkratt der Beweguhg des Winkel-
hebels entgegenwirkt, sorgt fir eine sté&ndige krefitschliis-
sige Verbindung zwischen dem Winkelhebel und der Mutter.
Die Pederkraft kann dabei direkt oder indirekt an dem
Winkelhebel zeifen.

Das freie waagerechie ZEnde des Winkelhebels ist zwischen
ruckfederbelasteten Kugeln an einem Vertikalschlitten an-
gelenkt, der an einer Kugelfithrung vertikal tewegbar ge-
lagert ist.

Zwischeh einem vertikal verschwenkbaren, am Vertikalschlit-
ven angelenkten und mit einer -Sonotrode vergsenenen Ultra~
schallschwinger und dem Vertikalschlitten igt eine Ein-
federungswippe mit einer zugehérigen Geberblende und einem
Einfederungsgeber angeordnet,

Die Wirkungsweise der Vorrichtung ist darin zu Sehen, daf
durch eine Drehbewegung des Motors die Mutter verschoben
wird. Zum Anheben des Vertikalschlittens wird die Spindel
derart gedreht, dal die Mutier auf den senkrechten Teil des
Winkelhebels dxiicki.
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auf einsr Bondinsel Isdert dis ZTin-

durch veréindert die Geberblende Ihre Lage im Zinfederungs-
gber und liefert gemeinsam mit den Impulsen des inkremen-
talen Gebers ein Signal fiir die elektrcnische Steuerung
des Motors,

Ausfihrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend enhand eines Ausfilhrungs-
beigpiels ndher erlidutert werden.
In der zugehdrigen Zelchnung zeigen

Fig. 1: eine Prinzipdarstellung der erfindungsgeméfen
Vorrichtung und

4

Fig, 2: die Vorderansich®.,

D

Im vorlis genden Ausfihrungsbeispiel wird als Aniris
fiir den Vertikslantrieb ein in einem Gestell
angeordneter permanenterregter Glelchstrommotor 2 verwended,
der mit einem inkrementalen Geber 3 direkt gekopoelt ist.

Die Drehbewegung des Motors 2 wird in einem Spindel—Mutter—
Getriebe 4; 5 in eine translatorische Bewegung umgewandelt.
ber einen ebenfalls am Gestell 1 angelenkten Winkslhebel 6

mit einem Ubersetzungsverhdltnis von 1 : 1 wird die hori-
zontale Bewegung der Mutter 5 in eine vertikale Beweguag
umgelenkt und Uber das freie weagerechte Ende des Winkel-
nebels 6 auf einen Vertikalscalitten 7 iibertragsn, Dis
Kopolung des freien Bndes des Winkelhebels 6 mit dem Ver-
tikalschlitten 7 exrfolgt iiber Rollen 8, die miftels Druck-
federn 9; 10 wvon zwel Seiten in der Bewegungsebens gegen

den Winkelhebel 6 gedriickt werden und sich am Verftikalschlit-
ten 7 gegeneinanderwirkend abstlitzen. Die Verbindung Zwi-

schen der Mutter 5 und dem Winkelhebel 6 wird indirek® iiber
einen einerseits einseitig am Gestell 1 und andererseits
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Rugelfihrung 1

tizalschlitten 7 is

'erschwenkbar angelenks:,
de

wegbar gelagert, An diesem Ver-

e

ltraschaellschwinger 14 vertikal
er sich iUber eine Druckfeder 15
t

zur Erzeugung auf dem Vertikalschlitten 7
abstiitzs,

Zur Erzeugung eines elekirischen Signals beim Aufsetzen der
am Ultraschellschwinger 14 be¢e tigten Sonctrode 1€ auf einer
Bondinsel auf einem Halbleiterciaip oder auf sinem TrZger-

gtreifen befindet sicn zwischen dem U Jlfraschallschwinger 14
und dem Vertikalscnlitten 7 sine Einfeder rungswibpe 17 mit
elner zugeihlrigen Gederbleande 18 und sinem Eirfederungs-

ser 19, "

Ter aﬁﬂlttelﬂc nach dem Auftreffen der Sonoirode 16 auf

der Bondinsel entstehende Einfederunzsweg zwischen der
Sonotrode 16 und dem Vertikalschliiten 7 wird mit dem weg~
proportlconalen Eirfederungsgeber 12 gemessen. Bei der Joer-
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Zusédtzlich zu der vorstehend beschriebenen Funktion des
Binfederungsgebers 19 kann dieser zur Steuerung dss Bondw
vorganges verwendet werden, indem die Eindringtiefe dexr So-
notrode 16 in den Bonddraht gemessen wird. Das geschieht
durch Messen der Lage der Sonotrode 16 nach Ablauf einer
Beruhigungszeit nach dem Abschaltzeitpunkt des Ultra-
gschallgenerators und Speicherung dieses Signales. Damit
kann die Bindringtiefe der Sonotrode 16 in den Bonddraht
wdhrend des Bondvorganges gemesseh und mit dem gespeicher~
. ten Betrag verglichen werden., Bei Erreichen des Sollwertes
wird dgr'Ultraschallgenerator’abgeschaltet.

Dadurch kann die Bondzeit dptimiert werden und es wird zu-
gdtzlich eine bessere Anpassung an die Bondelgenschaften
der verwendeten Halbzeuge mdglich.

Nachfolgend soll der Ableuf eines Bondzyklus ndher be-
schrieben werden.

Hierzu wird der Vertikalschlitten 7 mit verschiedenen Ge=
schwindigkeiten bewegt, die von der Hhe der Sonotrcde 16
iiber der Bondinsel abhingig sind und die ebenso wie die ver-
gchiedenen Hohen entsprechend einer Vorprogrammierung fest-
gelegt werden.

Zunichst befindet sich die Sonofrode 16 in einer Ausgangs-—
héhe und wird nach dem Start die Bedienperson im Eilgang

bis zur ersten ManipulierhShe abgesenki. In der Manipulier-
hdhe érfolgt die Positionierung des Substrates in x- und
 y-Richbtung manuell. AngchliefBend wird die Sonotrode 16 im
Schleichgang big sur Xontakitebene weiterbewegt. Dis Steu-
erung des,Aufsetzéns und der notwendigen Nachsetzbewegung
erfolgt entsprechend dem vorstehend beschriebenen Funktions=-
ablauf. : ‘

Nach dem Bondvorgang wird das Bondwerkzeug 16 mit hoher Ge-
échwindigkeit bis zu einer Zwischenhdhe abgehoben., In dieger
Hthe erfolgt das Ziehen der Drahtbriicke. AnschlieBSend wird
das Bondwerkzeug 16 bis zu einer zweiten Manipulierhdhe zum
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Pogitionieren des Substrates in x- und y=Richtung ab-
gesenkt. Denach wird das Bondwerkzeug 16 bis zur Kon-
taktebene im Schleichgang abgesenkt und nach Durchfiihe
rung der zweiten Bondung bis zur Ausgangshdhe im Eil-
gang zuriickbewegt.



Erfindungsanspruch

Vbrrichtung zur gesteusrten Bewegung eines Vertikal-
gchlittens an Drahtkontaktierungsgerdten fiir die Her=
stellung von Halbleiterbaﬁelementen, welche ein Antriebs~
system enth#dlf, das mit einem Steusrteil verbunden is%t,
der die. Geschwindigkeit und den Bereich jeder Werkzeug=
bewegung derart steuert, daf eine erwlinschte Vertikalbe-—
wegung eines Werkzeuges nach MaBgabe der Form der zu verw
schweiflenden Baugruppe erzielbar ist, gekennzeichnet daw
durch, daf das Antriebssystem aus einem Motor, ingbesondere
einem Gleichstrommotor, mit einem daran angeschlossenen

an sich bekannten Spindel-Mutter~Getriebe und einem in-
krementalen Geber besteht, wobei die Spindel an eirer

Welle des Motors befestigt ist und die Mutter mit einem

in axialer'ﬁichtung'beweglichen, sghwenkbar gelagertan
Winkelhebel federbelastet in Wirkungsverbindung steht, daf
das freie wsagsrechie Ende des Winkelhebels zwischen druck-
federbelasteten Xugeln an einem Vertikalschlitten ange-
lenkt ist, der an einer Kugelfilthrung vertikal bewegbar ge—
lagert ist und dal zwischen einem vertikal verschwenkbaren,
am‘Vertikalschlitten angelenkten mit einer Sonotrode ver-
sehenen;UltraschallsChwinger und dem Vertikalschlitten

gine Einfederungswippe mit einer zugehSrigen Geberblende
und einem EBinfederungsgeber angeordnet iste.

- Hierzu 1 Blaitt Zeichnungen
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