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Genauigkeitssteigerung von Industrierobotern im Bereich
der Wertschdpfung dreidimensionaler Schaltungstrager

Dipl.-Ing. Arnd Buschhaus

Three Dimensional Molded Interconnect Devices (3D-MID) sind raumliche Schaltungstrager, die
mechanische und elektronische Funktionalititen kombinieren. Ein zentraler Prozessschritt bei deren
Herstellung ist das Aufbringen der dreidimensionalen Leiterbahnstrukturen. Hierzu kdnnen innovative
Druckverfahren genutzt werden, wobei das Leiterbahnmaterial direkt auf das Substrat gespritzt wird. Um
den Prozessort zu definieren kann hierbei ein Roboter verwendet werden, der das Substrat relativ zu einer
feststehenden Prozessdise fiihrt. Da die Genauigkeit konventioneller Knickarmroboterkinematiken den
hohen Produkt- und Prozessanforderungen nicht genigt, wird im Rahmen aktueller Arbeiten Uber ein
Hochgeschwindigkeitskamerasystem die Prozessposition erfasst, darauf basierende Korrekturwerte
ermittelt und diese fiir eine Online-Regelung der Roboterbewegung genutzt.

Ziel

Erhdéhung der Robotergenauigkeit durch Integration
kamerabasierter Korrekturwerte zur Prozesslaufzeit
in die Robotersteuerung.

Schwerpunkte

Nutzung eines Hochgeschwindigkeitskamera-
systems zur exakten Positionsbestimmung von
Referenzmarken auf der Substratoberflache zur
Prozesslaufzeit.
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Regelungsparameter
[FAPS] ermittiung

Echtzeitermittiung von aktueller Prozessposition
relativ zu den Referenzmarken.

Senden neuer Fahranweisungen

Leiterbahnauftrag
Ableitung der aktuellen Roboterposition.
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Echtzeitintegration der ermittelten Bewegungsdaten
zur Prozesslaufzeit in die Robotersteuerung.
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Systemarchitektur
Sicherheitshinweise

Kein Betreten des Schutzbereiches im aktivierten
Automatikbetrieb.

Kein Verfahren des Roboters beim Aufenthalt
mehrerer Personen im Schutzbereich.

Kein Verfahren des Roboters von AuR3erhalb beim
Aufenthalt Dritter im Schutzbereich.

Besondere Aufmerksamkeit beim Bewegen des
Roboters im Bereich der Prozessdise.
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