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芯片电子料回收
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将所拾取的元件p向定位后的电路基板k安装。元件移载装置30主要具备xy机器人31和安装头32。xy机器人31具
备：一对y轴导轨51、y轴滑动件52、y轴马达53(参照图3)、一对x轴导轨54、x轴滑动件55及x轴马达56(参照
图3)。一对y轴导轨51是在y轴方向上平行地延伸的长条的部件。y轴滑动件52架设于一对y轴导轨51，且设为通
过被y轴马达53驱动而能够在y轴方向上移动。一对x轴导轨54是在x轴方向上平行地延伸的长条的部件。x轴滑动
件55安装于一对x轴导轨54，且通过被x轴马达56驱动而在x轴方向上移动。安装头32设为相对于x轴滑动件55可
拆装，且构成为能够保持被供给至元件供给位置的元件p。另外，关于安装头32的详细结构见后述。元件相机41
及基板相机42是具有ccd(chargecoupleddevice：电荷耦合器件)
或cmos(complementarymetaloxidesemiconductor：互补性氧化金属半导体)等拍摄元件的数码式的拍摄
装置。元件相机41及基板相机42基于以能够通信的方式连接的控制装置100的控制信号来进行处于相机视野的范
围内的拍摄，并将通过该拍摄而取得的图像数据向控制装置100发送。元件相机41以使光轴成为z轴方向的方式
固定于元件安装机1的基台，从下方拍摄保持于安装头32的元件p。上海海谷电子有限公司有限公司为您提供
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高灵敏度无标[本文63页]过模波导定向耦合器的研究与设计[本文70页]基于液态金属直写的柔性电子打印研
究[本文88页]DCS/WLAN滤波天线及滤波功分器设计[本文91页]柔性无源电子器件和互连线的射频特[本文76
页]基于矢量调制的X波段相控阵有源移相[本文80页]分数阶忆阻混沌电路动力学分析及其[本文69页]分数阶时
滞忆阻混沌电路系统的动力[本文67页]微环谐振器辅助马赫―曾德尔干涉仪[本文52页]双极化宽带天线及移相
器的研究与设计[本文51页]微波毫米波基片集成波导功分器实现[本文72页]基于人工电磁材料的小型化功分器
研究[本文73页]基于MEMS微屏蔽传输线的移相器研究[本文79页]高Q值微环谐振器中产生克尔光频梳的[本
文68页]低损耗石榴石铁氧体材料及其在环行[本文81页]电子元器件及其封装材料镀层的电子[本文71页]声表面
波气体探测器系统集成技术研究[本文76页]微通道散热器流道优化与传热性能研究[本文95页]超宽带谐振腔设
计技术研究及应用[本文83页]基于压缩驱动头的大功率扬声器结构[本文85页]紧凑型高方向性矩形波导定向耦
合器[本文66页]X波段基片集成波导环行器的研究与制[本文88页]回旋行波管冷测校准系统中的去嵌入[本文79
页]全带宽波导功分器的研究与设计[本文65页]声表。芯片电子料回收电子料回收，就选上海海谷电子有限公司
有限公司，让您满意，有想法可以来我司咨询！

在直至通过载荷测定装置200测定的载荷收敛于目标扭矩t为止所需要的时间较长的情况下，判定部180判定为元
件保持装置30存在异常。这样，马达控制装置440基于元件保持装置30的实际位置与元件保持装置30的指令位置
的位置偏差来运算扭矩指令值，并将基于该运算出的扭矩指令值而得到的电流(电流指令)向z2轴马达71供给。
而且，马达信息获取部470将马达控制装置440用于z2轴马达71的位置控制的扭矩指令值获取为马达信息，判定
部180对基于扭矩指令值得到的马达信息与载荷进行比较，进行元件保持装置30的异常判定。即，元件安装机1
将与z2轴马达71的反馈控制所使用的扭矩指令值相关的数据用于元件保持装置30的异常判定，因此不需要追加
获取用于异常判定的数据，与此对应地能够减少控制装置100的控制负担。3.其他以上，基于上述实施方式对本
公开进行了说明，但本公开未被上述实施方式作任何限定，可容易推断出能够在不脱离本公开的主旨的范围内
进行各种变形改进。例如，在上述各实施方式中，列举元件安装机1通过搬运机构11搬运载荷测定装置200并进
行定位的情况为例子进行了说明，但也可以将载荷测定装置200设置于元件安装机1的机内。另外，在第二实施
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方式中。

伴随着吸嘴轴54的升降动作而产生的滑动阻力小，则通过载荷测定装置200测定的载荷的推移与马达信息即实际
扭矩的推移一致或者具有相关性。另一方面，若元件保持装置30异常，则通过载荷测定装置测定出的载荷与马
达信息不一致或者不具有相关性。例如，在如图5中双点划线所示的载荷x那样吸嘴轴54的滑动阻力高的情况下，
从z2轴马达71施加于吸嘴轴54的载荷由于与吸嘴轴54的滑动阻力相伴的扭矩损失而减少，通过载荷测定装
置200测定的载荷比实际扭矩小。因此，判定部180对载荷测定装置测定出的载荷与马达信息进行比较，在测定
出的载荷低于基于实际扭矩而计算出的阈值的情况下，判定为元件保持装置30存在异常。另外，在实际扭矩的
推移与载荷的推移产生时间的偏离的情况下例如在实际扭矩到达目标扭矩t的时间与载荷到达目标扭矩t的时间
的时滞大的情况下，判定部180判定为元件保持装置30存在异常。此外，判定部180将判定结果显示于操作盘(未
图示)等。此处，有时在进行异常判定时，在使用了一个吸嘴轴54及吸嘴55的检查中，判定为元件保持装置30存
在异常，而另一方面在使用了其他吸嘴轴54及吸嘴55的检查中，判定为元件保持装置30不存在异常。在这种情
况下，作业者能够进行以下的分析，即。上海海谷电子有限公司有限公司为您提供
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以降低成本，简化工艺流程。在该步骤中，衬底101推荐为晶圆(wafer)，便于形成小面积的电路板。晶圆清洁
完成后，在晶圆的表面旋涂负光刻胶，并对负光刻胶进行硬烤。进一步地，在光刻胶层102上形成绝缘层111，
如图5b所示。绝缘层111的材料为pmma(poly(methylmethacrylate)-聚甲基丙烯酸甲酯)、特氟隆、硅树脂、
聚酰亚胺、聚对苯二甲酸(polyethyleneterephthalate)，派瑞林(尤其是parylene-c)。在该步骤中，推荐绝缘
层111为派瑞林膜，并采用化学气相沉积(chemicalvapordeposition,cvd)工艺形成派瑞林膜。进一步地，在
绝缘层111的表面形成具有图案的第二光刻胶层103，如图5c所示。在该步骤中，例如，在绝缘层111的表面形
成第二光刻胶层103，并对第二光刻胶层103曝光、显影，以形成具有图案的第二光刻胶层103。进一步地，形成
图案化的金属层112，如图5d所示。在该步骤中，形成填充于第二光刻胶层103的图案内的金属层112，并去除
第二光刻胶层103，以形成图案化的金属层112，金属层112具有开口104，开口104将用于形成通孔的一部分。在
替代的实施例中，可以省去形成第二光刻层103的步骤，在绝缘层111的表面形成金属层112后，对金属层112进
行图案化处理。进一步地。上海海谷电子有限公司有限公司为您提供

电子料回收，期待您的光临！芯片电子料回收

上海海谷电子有限公司有限公司致力于提供
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基于上述分度角度信息和上述准备拍摄部进行拍摄时的上述旋转头的多个分度角度，而从多个上述准备位置信
息之中提取特定位置信息；元件拍摄部，在使上述旋转头的分度角度与上述特定位置信息中的上述旋转头的分
度角度一致的状态下，使上述多个元件保持部全部收于上述视野内，而拍摄保持于上述多个元件保持部的上述
电子元件；及测定部，测定根据上述特定位置信息而识别出的上述多个元件保持部的位置与根据通过上述元件
拍摄部的拍摄而得到的元件图像而识别出的上述电子元件的位置之间的位置偏差量。发明效果本公开的电子元
件安装方法在提取工序中从多个准备位置信息之中提取特定位置信息，在元件保持工序中，在使旋转头的分度
角度与和特定位置信息对应的旋转头的分度角度一致的状态下，拍摄保持于多个元件保持部的电子元件。在该
情况下，与准备位置信息为一个的情况相比，电子元件安装方法能够减小从元件供给位置至到达元件相机的拍
摄位置为止所需的旋转头的旋转量。由此，电子元件安装方法能够在从安装头到达元件相机的拍摄位置至开始
基于元件相机的拍摄为止的期间产生待机时间，因此能够高效地进行电子元件的安装作业。另外，根据本公开
的电子元件安装机。芯片电子料回收
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上海海谷电子有限公司主营品牌有海谷，发展规模团队不断壮大，该公司服务型的公司。是一家有限责任
公司（自然）企业，随着市场的发展和生产的需求，与多家企业合作研究，在原有产品的基础上经过不断改进，
追求新型，在强化内部管理，完善结构调整的同时，良好的质量、合理的价格、完善的服务，在业界受到宽泛
好评。公司业务涵盖电子元件回收，电子料回收，呆滞料回收，电子物料回收，价格合理，品质有保证，深受
广大客户的欢迎。上海海谷电子自成立以来，一直坚持走正规化、专业化路线，得到了广大客户及社会各界的
普遍认可与大力支持。


