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Bleifreies Kolbenldten ist heute ein weit verbreitetes Produktionsverfahren fUr die Fertigung von elektro-

nischen Baugruppen. Um die Ausschussrate nach dem L&tprozess zu senken ist es wichtig, dass die

Reproduzierbarkeit der Lotstellen sowie dessen Qualitat verbessert wird. Aus diesem Grund gilt es eine

Fehlerquelle zu eliminieren: der Verschleiss der Ltspitze.

In diesem Projekt wurde nach Lésungen gesucht, wie der Verschleiss der Spitzen automatisch erkennt und

so die Ausschussrate von geldteten Baugruppen gesenkt werden kann.

Ausgangslage

Komplexe Baugruppen z.B. mit
Steckerkontakten, Kabelstrange,
LED’s sowie verschiedenen Leis-
tungselektronikkomponenten wer-
den heute, aufgrund der RoHS-
Richtlinie, mit bleifreiem Lotzinn
verarbeitet. Solche Baugruppen
kénnen oft nicht durch Wellen-
oder Reflowléten verarbeitet wer-
den. Nach dem Handldten bieten
robotisierte Kolbenldtanlagen die
einfachste und glnstigste Moglich-
keit, solche Platinen (PCB) in gro-
ssen Stlickzahlen zu fertigen.
Diese sog. Selektividtanlagen er-
moglichen es, die Reproduzierbar-
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keit der Lotstellen mehrheitlich
konstant zu halten. Der Nachteil ist
jedoch, dass die Lotspitzen bei ei-
ner hohen Anzahl Létpunkte sehr
schnell Verschleissen. Durch Ver-
wendung der Bleifreilote tritt dieser
Effekt verstarkt auf, wobei so die
Produktion negativ beeinflusst wird
und die Ausschussrate zunimmt.
Ziel dieses Projektes ist es, einen
Sensor bzw. eine Methode zu ent-
wickeln, welche im Produktions-
prozess oder in der Lotspitze inte-
griert werden kann und den
Verschleisszustand der Lotspitze
wahrend dem Lotprozess Uber-
wacht.

Methode

Zu Beginn der Diplomarbeit wur-
den |deen generiert welche fol-
gende Frage beantworten: Wie
kann der Verschleiss der Lotspitze
im Prozess ermittelt werden?

Mit festgelegten Bewertungskri-
terien folgte anschliessend die
Evaluation der Ideen, wobei dar-
aus vier Ansatze resultierten, die
eine gute Chance fur die Umset-
zung aufwiesen. Diese vier Kon-
zepte wurden im Detail analysiert.
Daraus konnten mit der zur Verfu-
gung stehenden Zeit, lediglich
zwei Konzepte in Funktionsmuster
umgesetzt werden wobei nur ei-
nes, ein positive Messresultat er-
gab.

Fazit

Bei der Umsetzung der vier besten
Lésungsvarianten entstanden her-
stellungsbedingte Schwierigkeiten
welche in der zur Verflgung ste-
henden Zeit, nicht geldst werden
konnten. Es wurden lediglich zwei
von vier Konzepten getestet, wo-
bei daraus nur ein Konzept ein
positives Messresultat lieferte. In
einem weiteren Schritt muss die
funktionierende Ldsung auf einer
Roboteranlage geprift und pas-
sende Herstellungsverfahren fur
die nicht getesteten Varianten ge-
funden werden, um auch diese
anschliessend auf dessen Funk-
tion zu prifen.
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