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Objectif technique : ASU

(Active Sensor Unit)

PCB + électronique Senseur
frontend silicium
X4

+

180,3 mm x 180,3 mm

90 mMm x 90 mm

256 pixels de
S5mmx5mm

1024 connexions électriques
> points de colle conductrice
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Calorimeter for ILC 03-07 oct. 2016

Robot de collage

Objectif technique : ASU

(Active Sensor Unit)

90 mMm x 90 mm

Dépot de la
colle
conductrice

—pep——

* Précision du
placement des
HHHH senseurs
HHHHH -> 20 pm

ol TSl

* Automatisation
et répétabilité du
process
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1024 connexions électriques

180,3 mm x 180,3 mm - points de colle conductrice
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Robot de collage

Vue d’ensemble des opérations d’assemblage
et de controles réalisés au LPNHE :

Controle de la métrologie des PCB / Banc de test électrique :

a I'aide de la machine a mesurer - controle des senseurs avant
tridimensionnelle (MMT) : coIIageA \

Robot de collage : - contréle des ASU apres collage
dimensions sur les 3 axes, assemblage / collage automatisé o
; 11éli e caractérisation I=f(V)
equerrage, paralielisme des senseurs-silicium sur les

tests de polarisation longue durée

circuits imprimés (PCB i ) 2
P ( ) détection de courts-circuits
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Robot de collage

LPNHE

Paris

Vue d’ensemble des opérations d’assemblage
et de controles réalisés au LPNHE :

Robot de collage :

assemblage / collage automatisé
des senseurs-silicium sur les
circuits imprimés (PCB)
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Calorimeter for ILC

Tel que nous
I'imaginions au début
du projet
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Calorimeter for IL
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tel que le robot a
finalement été
réalisé
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Robot de collage
\
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Calarimete

Robot de collage

Robot de positionnement Placement des senseurs-silicium

- ventouse pour senseurs

Déplacement en X-Y-Z
- caméra de contréle

Armoire de commande
du robot de
positionnement

- cartes électroniques
- automates

- o s W - alimentations

< , e L TR - - électrovannes

\‘ : o | NG 41 & ./

Tables de
réception des
senseurs
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Robot de collage

I

Dépot de colle sur PCB

Robot de dépot de colle
Déplacement en Y-Z

Table de réception PCB

pe 4" s *‘ i_ " Déplacement en X
{ ; m.lg_,—_‘ .
A
L
Dispenseur
de colle

2 x seringues
de dépot de colle
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Dépot de colle sur PCB \ Placement des senseurs-silicium
*
‘ Y

el

3EESaoEooganE . oo
S EEEE A EE . La précision de placement est
HEEEEEH \ essentielle !
CEEEE *=> Moteurs pas a pas du robot
-i— 0 \avec précision = 20 um
HHHH
e ..112'7%%1. "

\
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Calorimeter for IL
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Robot de collage

- Fermeture du « sandwich » PCB / senseurs

- Polymérisation de la colle : 12h @ +40°C

/ Résultat final

Chip (1.1 mm)

PCB {1.6 mm)

Conductive glue dots (200pum)

- Objectif atteint : précision +
reproductibilité du process
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Robot de collage

Compétences technigues mises en ceuvre :

- Mécanique
> Conception et réalisation de pieces spécifiques au robot (tables de réception PCB et
senseurs, ventouse pour senseurs, ...)

> Mise en place — ajustement — mise au point des différentes pieces fixes et mobiles du
robot (collage et placement)

- Electronique — instrumentation

> Conception et réalisation de cartes électroniques (carte de commande/séquencement
des électrovannes, carte de commande du moteur de retournement, boitier de commandes
manuelles)

> Intégration — mise au point des automates de commande du robot de placement

- Informatique

> Elaboration des programmes de pilotage (collage + placement) sous LabView
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Robot de collage

Suivi Qualité :

Fiches de contréle

Procédures de fabrication des opérations réalisées

LPNHE P4 Prookdure de collage c = LPNHE " fche de conrole
""" de 4 capteurs silicium 1616 sur un « PCB N"@ ; . n Piied CN-'@
de Type FEV-xx i ' e version - 1.4 et
y=me & A s 1 stjouzoss | | s uPme o e
i O |verscoeur: Moaté | o2 it
Thfficn 1E. Augusin, | Daved, 7. Gresian, 17 Fuppert, 0 Lacowr, L Lavergne, 1M Parraud 0. vincent
RESULTATS DES MESURES
[Duscription au procussus de colage | el Mature du contrile Résitats Observations Aoreptation
[ILIT'S Lenee LIS L (o Plandite

ma = 0,4 mm

Paraliélisme entre bes 2 faces ("]
maxi =0, mm

Gaométrie A-C
de 180,28 180,3 mm

B-D
Equerrage B/C
maxi = 0,05 mm

ofA
Facallime axtiriur YIS
maxi # 0,05 mm

8/0

Mesures du paraléinme entre les
2 faces, s bes 4 zones de réception
des waters

[*) Fécart fe pius éleve est reporté PO |
dlans e tobveow de mesures o-dessur

=
:‘ ;::“"“"
face e el | |
1 L
Description é ag 16°16 pack sur un PCB FEV-x, & I'sdle d'un [
programme LABVIEW décié. 2

140
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Robot de collage

Travaux encore a réaliser

- Fermeture du « sandwich » PCB / senseurs
= retournement

\Aujourd’hui : opération réalisée manuellement

(= > fiable et précis)

N

A venir : automatisation du process de retournement :

- [ Carte électronique + FPGA ] de commande des 2 moteurs : existante
- Debug + cablage définitif + mise au point : a faire
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