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(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung betrifft
ein optisches Abtastsystem und ein Ausrichtungsverfahren
flr ein vorgegebenes Zielobjekt. Das optische Abtastsystem
besteht aus einem Spanngestell (1), einem optischen Erfas-
sungsmodul (2), einem Kameramodul (3) und einem Steuer-
modul (4). Das Spanngestell (1) besteht aus einem Sub-
strathalter (10), mit dem mehrere zu prifende
vorbestimmte Objekte getragen werden. Das optische
Erfassungsmodul (2) besteht aus einer optischen Abtastvor-
richtung (20), wobei die optische Abtastvorrichtung (20) so
ausgelegt ist, dass sie oberhalb des Futters (10) angeordnet
ist, um das vorbestimmte Objekt optisch zu erfassen. Das
Kameramodul (3) besteht aus einem Bildaufnahmegerat
(31) und einem Bildanzeigegerat (32). Mit dem Bildaufnah-
megerat (31) wird ein Bild des vorbestimmten Objekts in
Echtzeit aufgenommen, wahrend mit dem Bildanzeigegerat
(32) das Bild des vorbestimmten Objekts in Echtzeit ange-
zeigt wird. Mit dem Steuermodul (4) wird die Ausfiihrungs-
methode fir das vorgegebene Zielobjekt ausgefiihrt.
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Beschreibung

[0001] Diese Anmeldung beansprucht die Prioritat
der am 18. August 2021 eingereichten vorlaufigen
US-Patentanmeldung der Seriennr. 63/234,677, die
durch Bezugnahme in vollem Umfang in die vorlie-
gende Anmeldung aufgenommen wird. Einige Refe-
renzen, darunter Patente, Patentanmeldungen und
verschiedene Verdffentlichungen, koénnen in der
Beschreibung der vorliegenden Erfindung zitiert und
erortert werden. Die Nennung und/oder Erérterung
solcher Referenzen dient lediglich der Verdeutli-
chung der Beschreibung der vorliegenden Erfindung
und stellt kein Eingestandnis dar, dass eine solche
Referenz der ,Stand der Technik® fir die hier
beschriebene vorliegende Erfindung ist. Alle in die-
ser Spezifikation zitierten und erérterten Referenzen
sind in ihrer Gesamtheit und in demselben Umfang in
diese Patentschrift aufgenommen, als ob jede Refe-
renz einzeln aufgenommen worden ware.

[0002] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Abtast-
system und ein Ausrichtungsverfahren, insbeson-
dere ein optisches Abtastsystem und ein Ausrich-
tungsverfahren fiir ein vorgegebenes Zielobjekt.

[0003] In der verwandten Technik kann eine opti-
sche Abtastvorrichtung verwendet werden, um die
Funktion oder Leistung eines optischen Elements
(wie eine LED oder eine Mikro-LED) optisch zu erfas-
sen.

Optische Abtastvorrichtungen kénnen verwendet
werden, um die Funktionalitdt, den Betrieb und/oder
die Leistung eines optischen Elements (im Folgen-
den als ,optische Abtastung“ bezeichnet) zu priifen,
optisch zu untersuchen, zu testen und/oder optisch
zu prufen. Bei der Verwendung der optischen Abtast-
vorrichtung, um die optische Erfassung fur das opti-
sche Element (d.h. ein zu prifendes Zielobjekt)
durchzuflhren, muss ein Faserendstlck (wie ein
Faserspitzenstiick) einer optischen Faser, die von
der optischen Abtastvorrichtung gegeben ist, in eine
Position Uber dem optischen Element bewegt wer-
den, so dass das Faserendstiick der optischen
Faser, die von der optischen Abtastvorrichtung gege-
ben ist, mit dem optischen Element ausgerichtet wer-
den kann. Dies kann das Richten eines oder mehre-
rer optischer Testsignale, die auf das optische
Element einfallen, und/oder den Empfang eines
oder mehrerer optischer Ergebnissignale vom opti-
schen Element umfassen. Insbesondere kénnen ein
oder mehrere optische Testsignale, die von der opti-
schen Abtastvorrichtung ausgegeben werden, vom
Faserendstick der optischen Faser auf das optische
Element projiziert werden, oder das Faserendstlck
der optischen Faser, das von der optischen Abtast-
vorrichtung gegeben ist, kann verwendet werden, um
ein oder mehrere zusammengesetzte optische Sig-
nale zu empfangen, die vom optischen Element
erzeugt werden, um die Funktion oder Leistung des
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optischen Elements optisch zu erfassen. In der Pra-
xis der optischen Erfassung ist es auch notwendig,
ein Bildaufnahmegerat zu verwenden, das von der
Halbleitererkennungsanlage zur Verflgung gestellt
wird, um ein Echtzeitbild des optischen Elements
auf der Halbleitererkennungsanlage und ein Echt-
zeitbild der optischen Abtastvorrichtung im Voraus
zu erhalten. Weiter muss ein Bildanzeigegerat ver-
wendet werden, die von der Halbleitererkennungsan-
lage zur Verfigung gestellt wird, um die Echtzeitbil-
der sowohl des optischen Elements als auch der
optischen Abtastvorrichtung anzuzeigen.

[0004] Um die Anforderung zu erfiillen, dass meh-
rere optische Elemente gleichzeitig erfasst werden
kdnnen, kann die optische Abtastvorrichtung aul3er-
dem mit einer Anordnung der optischen Fasern (d.h.
einer Mehrkanal-Anordnung der Fasern) versehen
werden, das mehrere optische Fasern (d.h. optische
Faserkerne) und eine Aufienhille umfasst. Jede
optische Faser hat ein Faserendstiick, das mit der
AuBenhille umgeben ist (nur eine Endflache des
Faserendstlicks ist von der Aufienhiille freigelegt),
bzw. die optischen Fasern kénnen durch mehrere
V-fédrmige Rillen der AuRenhiille positioniert werden.

[0005] Bei der optischen Abtastvorrichtung 20a, die
die Anordnung der optischen Fasern verwendet, ist
der Umfang des Faserendstiicks 2000a jeder opti-
schen Faser 200a der optischen Abtastvorrichtung
20a mit einer AuBenhille 201a umgeben. Dariber
hinaus ist das Faserendstiick 2000a der optischen
Faser 200a so angeordnet, dass es dem optischen
Element C (wie einer LED oder einer Mikro-LED)
zugewandt ist, wobei die Anordnung der optischen
Fasern so konfiguriert ist, dass sie in Bezug auf
eine horizontale Ebene abgewinkelt ist (beispiels-
weise kann die Anordnung der optischen Fasern
geneigt oder genau vertikal zur horizontalen Ebene
sein). Wenn das Bildaufnahmegerat 31a lber das
optische Element C (wie eine LED oder eine Mikro-
LED) bewegt wird, um das Echtzeitbild des optischen
Elements C in vertikaler Richtung aufzunehmen, wird
die vertikale Sichtlinie des Faserendstlicks 2000a
jeder optischen Faser 200a durch die Aufienhiille
201 a blockiert, so dass der Benutzer die Positions-
beziehung zwischen dem Faserendstick 2000a
jeder optischen Faser 200a und dem optischen Ele-
ment C durch das Bildanzeigegerat (nicht gezeigt)
nicht sehen kann, was dazu fuhrt, dass das Faser-
endstlick 2000a der optischen Faser 200a nicht mit
dem optischen Element in der vertikalen Richtung
ausgerichtet ist.

[0006] Bei der Verwendung der optischen Abtast-
vorrichtung mit der Anordnung der optischen Fasern,
um das optische Element (wie eine LED oder eine
Mikro-LED) zu erfassen, ist der Umfang des Faser-
endsticks jeder optischen Faser der optischen
Abtastvorrichtung mit einer Aufenhiille umgeben.



DE 10 2022 120 812 A1

AuRerdem ist das Faserendstiick der optischen
Faser so angeordnet, dass es dem optischen Ele-
ment (wie einer LED oder einer Mikro-LED) zuge-
wandt ist, wobei die optische Faseranordnung so
konfiguriert ist, dass sie in Bezug auf eine horizontale
Ebene abgewinkelt (geneigt) ist. Bei der Bewegung
des Bildaufnahmegerats tber das optische Element
(wie eine LED oder eine Mikro-LED), um das Echt-
zeitbild des optischen Elements in vertikaler Rich-
tung aufzunehmen, wird die vertikale Sichtlinie des
Faserendstiicks jeder optischen Faser durch die
AuBenhille blockiert, so dass der Benutzer die Posi-
tionsbeziehung zwischen dem Faserendstiick jeder
optischen Faser und dem optischen Element durch
das Bildanzeigegerat nicht sehen kann, was dazu
fuhrt, dass das Faserendstlick der optischen Faser
nicht mit dem optischen Element in der vertikalen
Richtung ausgerichtet ist.

[0007] Zur Lésung des oben genannten Nachteils
besteht einer der technischen Aspekte der vorliegen-
den Erfindung darin, ein Ausrichtungsverfahren fur
ein vorgegebenes Zielobjekt zu schaffen, das die fol-
genden Schritte umfasst: erstens, Vorsehen einer
optischen Abtastvorrichtung, wobei die optische
Abtastvorrichtung mehrere optische Fasern enthalt
und jede der optischen Fasern ein Faserendstlick
zum Empfangen oder Ausgeben eines oder mehre-
rer optischer Signale aufweist; Erstellen eines tat-
sachlichen Abstandsparameters, wobei der tatsach-
liche Abstandsparameter ein ebener Abstand in
einer Ebene zwischen einem ausgewahlten der
Faserendstiicke und einem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt ist, der von der optischen Abtastvor-
richtung gegeben wird; Erfassen des vorgegebenen
Zielobjekts mit einem Bildaufnahmegerat, um ein
Echtzeit-Zielobjektbild des vorgegebenen Zielob-
jekts auf einem Bildanzeigegerat in Echtzeit anzuzei-
gen; Markieren des Echtzeit-Zielobjektbilds des vor-
gegebenen Zielobjekts auf dem Bildanzeigegerat,
um einen Referenzpunkt der Zielausrichtung zu
erhalten, der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild ausge-
richtet ist; Umwandlung des Referenzpunkts der Ziel-
ausrichtung, der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild aus-
gerichtet ist, in einen Koordinatenparameter der
Ebene; Ermitteln eines Koordinatenparameters der
virtuellen Ausrichtung gemafl dem tatsachlichen
Abstandsparameter und dem Koordinatenparameter
der Ebene, um einen virtuellen Ausrichtungspunkt zu
schaffen, bei dem ein Abstand vom Referenzpunkt
der Zielausrichtung zum virtuellen Ausrichtungs-
punkt einem Abstand vom ausgewahlten Faserend-
stick zum ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
entspricht; Einstellen eines relativen Abstands zwi-
schen der optischen Abtastvorrichtung und dem vor-
gegebenen Zielobjekt, bis der ausgewahlte sichtbare
Referenzpunkt und der virtuelle Ausrichtungspunkt
auf dem Bildanzeigegerat Ubereinstimmen, damit
das ausgewahlte Faserendstiick in vertikaler Rich-
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tung korrekt auf das vorbestimmte Zielobjekt ausge-
richtet ist.

[0008] Beim Ausrichtungsverfahren fir das vorge-
gebene Zielobjekt, das durch einen der technischen
Aspekte der vorliegenden Erfindung gegeben wird,
wird eines der Faserendstlicke (d.h. ein ausgewahl-
tes Faserendstiick, wie z.B. ein Faserspitzenstiick)
und ein sichtbarer Referenzpunkt (d.h. ein ausge-
wahlter sichtbarer Referenzpunkt, der durch die opti-
sche Abtastvorrichtung vorgegeben wird) von der
optischen Abtastvorrichtung vorausgewahlt, um
.einen tatsachlichen Abstandsparameter zwischen
dem ausgewahlten Faserendstiick und dem ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt zu erhalten (d.h.
Schritt der Definition der optischen Abtastvorrich-
tung). Markieren des Echtzeit-Zielobjektbilds des
vorgegebenen Zielobjekts auf dem Bildanzeigegerat,
um einen Referenzpunkt der Zielausrichtung zu
erhalten, der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild ausge-
richtet ist, und um ,einen Koordinatenparameter der
Ebene® zu erhalten, der aus dem Referenzpunkt der
Zielausrichtung transformiert wird (d.h. Schritt der
Definition des vorgegebenen Zielobjekts). Danach
wird entsprechend dem tatsachlichen Abstandspara-
meter und dem Koordinatenparameter der Ebene ein
virtueller Ausrichtungspunkt (wie z.B. ein Bild der vir-
tuellen Ausrichtung, das auf der Grundlage des vir-
tuellen Ausrichtungspunkts erzeugt wird) erhalten,
der dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
entspricht und dem Benutzer (oder Betreiber) als
Referenz zur Verfliigung gestellt werden kann (d.h.
Schritt der Definition des virtuellen Ausrichtungs-
punkts). SchlieRlich kann der Benutzer einen relati-
ven Abstand zwischen der optischen Abtastvorrich-
tung und dem vorgegebenen Zielobjekt unter der
Bedingung der gleichzeitigen Betrachtung des aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkts und des vir-
tuellen Ausrichtungspunkts einstellen, bis sich der
ausgewahlte sichtbare Referenzpunkt und der vir-
tuelle Ausrichtungspunkt auf dem Bildanzeigegerat
Uberschneiden (zu diesem Zeitpunkt ist das ausge-
wahlte Faserendstlick korrekt mit dem vorgegebe-
nen Zielobjekt in vertikaler Richtung ausgerichtet).

[0009] Daher kann der Benutzer, selbst wenn das
Faserendstuck blockiert ist, so dass die relative Posi-
tionsbeziehung zwischen dem Faserendstiick und
dem vorgegebenen Zielobjekt, die auf dem Bildan-
zeigegerat angezeigt werden, nicht erkannt werden
kann, immer noch die relative Positionsbeziehung
zwischen dem ausgewahlten sichtbaren Referenz-
punkt und dem virtuellen Ausrichtungspunkt, die auf
dem Bildanzeigegerat angezeigt werden, anzeigen,
um den ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
und den virtuellen Ausrichtungspunkt auf dem Bild-
anzeigegerat miteinander auszurichten (oder zur
Deckung zu bringen), damit das ausgewahlte Faser-
endstlick praktisch und schnell mit dem vorgegebe-
nen Zielobjekt (d.h. dem optischen Element, das
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optisch erfasst oder durch die optische Erfassung
gepruft werden muss) in vertikaler Richtung ausge-
richtet werden kann.

[0010] Zum Lo&sen der eben genannten Nachteile
besteht ein weiterer technischer Aspekt der vorlie-
genden Erfindung in der Schaffung eines optischen
Abtastsystems, das aus einem Spanngestell, einem
optischen Erfassungsmodul, einem Kameramodul
und einem Steuermodul besteht. Das Spanngestell
besteht aus einem Substrathalter, mit dem mehrere
vorbestimmte zu priifende Objekte getragen werden.
Das optische Erfassungsmodul besteht aus einer
optischen Abtastvorrichtung, wobei die optische
Abtastvorrichtung so ausgelegt ist, dass sie oberhalb
des Substrathalters angeordnet ist, um das vorbe-
stimmte Objekt optisch zu erfassen. Das Kameramo-
dul besteht aus einem Bildaufnahmegerat und einem
Bildanzeigegerat. Das Bildaufnahmegerat ist zur
Aufnahme eines Echtzeitbilds des vorbestimmten
Objekts in Echtzeit ausgelegt, wahrend das Bildan-
zeigegerat so ausgelegt ist, um das Echtzeitbild des
vorbestimmten Objekts in Echtzeit anzuzeigen. Das
Steuermodul ist elektrisch mit dem Substrathalter,
der optischen Abtastvorrichtung, dem Bildaufnahme-
gerat und dem Bildanzeigegerat verbunden, um den
Substrathalter, die optische Abtastvorrichtung, das
Bildaufnahmegerat und das Bildanzeigegerat zu
steuern. Das Steuermodul ist so ausgelegt, dass es
ein Ausrichtungsverfahren flir ein vorgegebenes
Zielobjekt ausfuihrt. Das Ausrichtungsverfahren fur
das vorgegebene Zielobjekt umfasst die folgenden
Schritte: Vorsehen einer optischen Abtastvorrich-
tung, wobei die optische Abtastvorrichtung mehrere
optische Fasern enthalt und jede der optischen
Fasern ein Faserendstliick zum Empfangen oder
Ausgeben eines oder mehrerer optischer Signale
aufweist; Erstellen eines tatsachlichen Abstandspa-
rameters, wobei der tatsachliche Abstandsparameter
ein ebener Abstand in einer Ebene zwischen einem
ausgewahlten der Faserendstliicke und einem aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkt ist, der von
der optischen Abtastvorrichtung vorgegeben ist;
Erfassen des vorgegebenen Zielobjekts mit einem
Bildaufnahmegerat, um ein Echtzeit-Zielobjektbild
des vorgegebenen Zielobjekts auf einem Bildanzei-
gegerat in Echtzeit anzuzeigen; Markieren des Echt-
zeit-Zielobjektbilds des vorgegebenen Zielobjekts
auf dem Bildanzeigegerat, um einen Referenzpunkt
der Zielausrichtung zu erhalten, der mit dem Echt-
zeit-Zielobjektbild ausgerichtet ist; Umwandlung des
Referenzpunkts der Zielausrichtung, der mit dem
Echtzeit-Zielobjektbild in einen Koordinatenparame-
ter der Ebene ausgerichtet ist; Ermitteln eines Koor-
dinatenparameters der virtuellen Ausrichtung geman
dem tatsachlichen Abstandsparameter und dem
Koordinatenparameter der Ebene, um einen virtuel-
len Ausrichtungspunkt zu schaffen, bei dem ein
Abstand vom Referenzpunkt der Zielausrichtung
zum virtuellen Ausrichtungspunkt einem Abstand
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vom ausgewahlten Faserendstlick zum ausgewahl-
ten sichtbaren Referenzpunkt entspricht; Einstellen
des relativen Abstands zwischen der optischen
Abtastvorrichtung und dem vorgegebenen Zielob-
jekt, bis der ausgewahlte sichtbare Referenzpunkt
und der virtuelle Ausrichtungspunkt auf dem Bildan-
zeigegerat miteinander Ubereinstimmen, damit der
ausgewahlte Faserendstlick korrekt mit dem vorge-
gebenen Zielobjekt in einer vertikalen Richtung aus-
gerichtet ist.

[0011] Beim optischen Erfassungssystem, das
durch einen anderen der technischen Aspekte der
vorliegenden Erfindung gegeben ist, kann das opti-
sche Erfassungssystem angewendet werden, um
ein Ausrichtungsverfahren flir ein vorgegebenes
Zielobjekt durchzufihren. Mit Bezugnahme auf das
Ausrichtungsverfahren fiir das vorgegebene Zielob-
jekt werden eines der Faserendstlcke (d.h. ein aus-
gewahltes Faserendstiick, wie z.B. ein Faserspitzen-
stlck) und ein sichtbarer Referenzpunkt (d.h. ein
ausgewabhlter sichtbarer Referenzpunkt, der von der
optischen Abtastvorrichtung gegeben wird) von der
optischen Abtastvorrichtung vorausgewahlt, um
.einen tatsachlichen Abstandsparameter zwischen
dem ausgewahlten Faserendstiick und dem ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt zu erhalten (d.h.
Schritt der Definition der optischen Abtastvorrich-
tung). Als nachstes wird auf dem Bildanzeigegerat
das Echtzeit-Zielobjektbild des vorgegebenen Ziel-
objekts markiert, um einen Referenzpunkt der Ziel-
ausrichtung zu erhalten, der mit dem Echtzeit-Zielob-
jektbild  ausgerichtet ist, und um ,einen
Koordinatenparameter der Ebene“ zu erhalten, der
aus dem Referenzpunkt der Zielausrichtung transfor-
miert wird (d.h. Schritt der Definition des vorgegebe-
nen Zielobjekts). Danach wird entsprechend dem tat-
sachlichen Abstandsparameter und dem
Koordinatenparameter der Ebene ein virtueller Aus-
richtungspunkt (wie z.B. ein Bild der virtuellen Aus-
richtung, das auf der Grundlage des virtuellen Aus-
richtungspunkts erzeugt wird) erhalten, der dem
ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt entspricht
und dem Benutzer oder Betreiber als Referenz zur
Verfligung gestellt werden kann (d.h. Schritt der Defi-
nition des virtuellen Ausrichtungspunkts). Schlief3lich
kann der Benutzer einen relativen Abstand zwischen
der optischen Abtastvorrichtung und dem vorgege-
benen Zielobjekt unter der Bedingung der gleichzei-
tigen Betrachtung des ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkts und des virtuellen Ausrichtungs-
punkts einstellen, bis sich der ausgewahlte sichtbare
Referenzpunkt und der virtuelle Ausrichtungspunkt
auf dem Bildanzeigegerat Uberschneiden (zu diesem
Zeitpunkt ist das ausgewahlte Faserendstiick korrekt
mit dem vorgegebenen Zielobjekt in vertikaler Rich-
tung ausgerichtet).

[0012] Daher kann der Benutzer, selbst wenn das
Faserendstlick blockiert ist, so dass die relative Posi-
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tionsbeziehung zwischen dem Faserendstick und
dem vorgegebenen Zielobjekt, die auf dem Bildan-
zeigegerat angezeigt werden, nicht erkannt werden
kann, immer noch die relative Positionsbeziehung
zwischen dem ausgewahlten sichtbaren Referenz-
punkt und dem virtuellen Ausrichtungspunkt, die auf
dem Bildanzeigegerat angezeigt werden, anzeigen,
um den ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
und den virtuellen Ausrichtungspunkt auf dem Bild-
anzeigegerat miteinander auszurichten (oder zur
Deckung zu bringen), so dass das ausgewahlte
Faserendstick praktisch und schnell mit dem vorge-
gebenen Zielobjekt (d.h. dem optischen Element,
das optisch erfasst oder durch die optische Erfas-
sung gepruft werden muss) in vertikaler Richtung
ausgerichtet werden kann.

[0013] Zum Ldsen des oben genannten Nachteils
besteht ein weiterer technischer Aspekt der vorlie-
genden Erfindung in der Schaffung eines optischen
Erfassungssystems, das aus einem Spanngestell,
einem optischen Erfassungsmodul, einem Kamera-
modul und einem Steuermodul besteht. Das Spann-
gestell ist zum Tragen von mehreren zu prifenden
Objekten konfiguriert. Das optische Erfassungsmo-
dul besteht aus einer optischen Abtastvorrichtung,
die oberhalb des Substrathalters angeordnet ist, um
das vorbestimmte Objekt optisch zu erfassen. Das
Kameramodul besteht aus einem Bildaufnahmege-
rat, das oberhalb des Substrathalters angeordnet
ist, und einem Bildanzeigegerat, das elektrisch mit
dem Bildaufnahmegerat verbunden ist. Das Bildauf-
nahmegerat ist zur Aufnahme eines Echtzeitbilds
des vorbestimmten Objekts in Echtzeit ausgelegt,
wahrend das Bildanzeigegerat so ausgelegt ist, um
das Echtzeitbild des vorbestimmten Objekts in Echt-
zeit anzuzeigen. Das Steuermodul ist elektrisch mit
dem Substrathalter, der optischen Abtastvorrichtung,
dem Bildaufnahmegerat und dem Bildanzeigegerat
verbunden, um den Substrathalter, die optische
Abtastvorrichtung, das Bildaufnahmegerat und das
Bildanzeigegerat zu steuern. Die optische Abtastvor-
richtung besteht aus mehreren optischen Fasern und
einer Auflenhdlle, die zum Tragen der optischen
Fasern ausgelegt ist, wobei jede der optischen
Fasern ein Faserendstick zum Empfangen oder
Ausgeben von einem oder mehreren optischen Sig-
nalen aufweist. Die AuRenhdlle der optischen Abtast-
vorrichtung weist einen ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt auf, der darauf angeordnet ist, um
einem ausgewahlten der Faserendsticke zu ent-
sprechen, wahrend der ausgewahlte sichtbare Refe-
renzpunkt der Auf3enhdlle so konfiguriert ist, damit
dieser mit dem Bildaufnahmegerat identifiziert wer-
den kann. Der ausgewahlte sichtbare Referenz-
punkt, der aus der Auf3enhiille der optischen Abtast-
vorrichtung ausgewahlt wird, ist so ausgelegt, dass
er einen Abstand der Ebene vom ausgewahlten
Faserendstiick zu einem der vorgegebenen Objekte
bestimmt.
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[0014] Beim optischen Erfassungssystem, das
durch einen weiteren der technischen Aspekte der
vorliegenden Erfindung eingerichtet ist, ist der aus-
gewahlte sichtbare Referenzpunkt auf der Aulien-
hille der optischen Abtastvorrichtung angeordnet,
so dass der ausgewahlte sichtbare Referenzpunkt
so konfiguriert werden kann, damit dieser mit dem
Bildaufnahmegerat identifiziert werden kann (d.h.
der Benutzer kann den ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt durch die Zusammenarbeit des Bild-
aufnahmegerats und des Bildanzeigegerats sehen).
Dariiber hinaus kann der ausgewahlte sichtbare
Referenzpunkt, der durch die AufRenhille der opti-
schen Abtastvorrichtung gegeben ist, dem ausge-
wahlten Faserendstlick entsprechen, so dass der
Benutzer die Position des Faserendstiicks am aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkt durch den aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkt erhalten kann
und einen Abstand der Ebene vom ausgewahlten
Faserendstick zu einem der vorbestimmten Objekte
bestimmen kann. Zum Beispiel kann das optische
Erkennungssystem, das durch einen weiteren der
technischen Aspekte der vorliegenden Erfindung ein-
gerichtet ist, zur Durchfihrung eines Ausrichtungs-
verfahrens flr ein vorgegebenes Zielobjekt verwen-
det werden. Mit Bezugnahme auf das
Ausrichtungsverfahren fir das vorgegebene Zielob-
jekt werden eines der Faserendsticke (d.h. ein aus-
gewahltes Faserendstuick, wie z.B. ein Faserspitzen-
stlick) und ein sichtbarer Referenzpunkt (d.h. ein
ausgewabhlter sichtbarer Referenzpunkt, der von der
optischen Abtastvorrichtung gegeben wird) von der
optischen Abtastvorrichtung vorausgewahlt, um
seinen tatsachlichen Abstandsparameter zwischen
dem ausgewahlten Faserendstiick und dem ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt zu erhalten (d.h.
Schritt der Definition der optischen Abtastvorrich-
tung). Markieren des Echtzeit-Zielobjektbild des vor-
gegebenen Zielobjekts auf dem Bildanzeigegerat,
um einen Referenzpunkt der Zielausrichtung zu
erhalten, der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild ausge-
richtet ist, und um ,einen Koordinatenparameter der
Ebene” zu erhalten, der aus dem Referenzpunkt der
Zielausrichtung transformiert wird (d.h. Schritt der
Definition des vorgegebenen Zielobjekts). Danach
wird entsprechend dem tatsachlichen Abstandspara-
meter und dem Koordinatenparameter der Ebene ein
virtueller Ausrichtungspunkt (wie z.B. ein Bild der vir-
tuellen Ausrichtung, das auf der Grundlage des vir-
tuellen Ausrichtungspunkts erzeugt wird) erhalten,
der dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
entspricht und dem Benutzer oder Betreiber als
Referenz zur Verfliigung gestellt werden kann (d.h.
Schritt der Definition des virtuellen Ausrichtungs-
punkts). SchlieRlich kann der Benutzer einen relati-
ven Abstand zwischen der optischen Abtastvorrich-
tung und dem vorgegebenen Zielobjekt unter der
Bedingung der gleichzeitigen Betrachtung des aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkts und des vir-
tuellen Ausrichtungspunkts einstellen, bis sich der
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ausgewabhlte sichtbare Referenzpunkt und der vir-
tuelle Ausrichtungspunkt auf dem Bildanzeigegerat
Uberschneiden (zu diesem Zeitpunkt ist das ausge-
wahlte Faserendstick korrekt mit dem vorgegebe-
nen Zielobjekt in vertikaler Richtung ausgerichtet).

[0015] Daher kann der Benutzer, selbst wenn das
Faserendstiick blockiert ist, so dass die relative Posi-
tionsbeziehung zwischen dem Faserendstlick und
dem vorgegebenen Zielobjekt, die auf dem Bildan-
zeigegerat angezeigt werden, nicht erkannt werden
kann, immer noch die relative Positionsbeziehung
zwischen dem ausgewahlten sichtbaren Referenz-
punkt und dem virtuellen Ausrichtungspunkt, die auf
dem Bildanzeigegerat angezeigt werden, anzeigen,
um den ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
und den virtuellen Ausrichtungspunkt auf dem Bild-
anzeigegerat miteinander auszurichten (oder zur
Deckung zu bringen), so dass das ausgewahlte
Faserendstiick praktisch und schnell mit dem vorge-
gebenen Zielobjekt (d.h. dem optischen Element,
das optisch erfasst oder durch die optische Erfas-
sung gepruft werden muss) in vertikaler Richtung
ausgerichtet werden kann.

[0016] In einem der mdglichen oder bevorzugten
Ausfiihrungsbeispiele sind die optischen Fasern der
optischen Abtastvorrichtung in Folge angeordnet, um
eine Anordnung der optischen Fasern zum gleichzei-
tigen Erfassen von mehreren zu prifenden vorbe-
stimmten Objekten zu bilden, wobei eines der vorbe-
stimmten Objekte das vorgegebene Zielobjekt ist.
Die optische Abtastvorrichtung besteht aus einem
AuRenhdlle, mit der die Faserendstlicke getragen
werden, wahrend sich der ausgewahlte sichtbare
Referenzpunkt an einer von mehreren Ecken der
AuRenhiille oder an einer von mehreren festen Mark-
ierungen der AuRRenhille befindet. Von allen Faser-
endstlicken liegt das ausgewahlte Faserendstiick
dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt am
nachsten, so dass der Abstand der Ebene zwischen
dem ausgewahlten Faserendstiick und dem ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt der kirzeste
Abstand der Ebene zwischen dem Faserendstiick
und dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
ist. Der tatsachliche Abstandsparameter umfasst
einen X1-Wert und einen Y1-Wert, wobei der X1-
Wert ein Intervall zwischen dem ausgewahlten
Faserendstiick und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt in einer Richtung der X-Achse ist,
die durch die Ebene gegeben ist, und der Y1-Wert
ein Intervall zwischen dem ausgewahlten Faserend-
stlick und dem ausgewabhlten sichtbaren Referenz-
punkt in einer Richtung der Y-Achse ist, die durch
die Ebene gegeben ist. Der Schritt der Erstellung
des tatsachlichen Abstandsparameters umfasst
aufderdem die folgenden Schritte: Eingeben des X1-
Werts und des Y1-Werts oder Eingeben von Modell-
informationen der optischen Abtastvorrichtung in
eine Benutzerschnittstelle, wobei die Modellinforma-

6/43

2023.02.23

tionen der optischen Abtastvorrichtung den X1-Wert
und den Y1-Wert erhalten.

[0017] Bei den oben genannten moglichen oder
bevorzugten Ausflihrungsbeispielen kann der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt an einer der Ecken
der AufRenhlle (z.B. an einer 90-Grad-Ecke auf der
Oberseite der Aulenhiille) oder an einer der festen
Markierungen der AuRenhille (z.B. an einer Markie-
rung auf der Oberseite der Aulienhiille) angeordnet
sein, so dass der Benutzer den ausgewahlten sicht-
baren Referenzpunkt durch das Bildanzeigegerat
leicht sehen kann. Darlber hinaus ist das ausge-
wahlte Faserendstick von allen Faserendstiicken
naher am ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
als jedes der anderen Faserendstiicke (d.h. es gibt
einen kirzesten Abstand der Ebene zwischen dem
ausgewahlten Faserendstick und dem ausgewahl-
ten sichtbaren Referenzpunkt), so dass der Benutzer
die relative Positionsbeziehung zwischen dem aus-
gewahlten Faserendstick und dem ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt mit dem Bildanzeigegerat
schnell identifizieren oder finden kann. Weiter kann
der Benutzer den X1-Wert und den Y1-Wert oder die
Modellinformationen, die den X1-Wert und den Y1-
Wert enthalten, selektiv in eine Benutzerschnittstelle
eingeben, so dass die vorliegende Erfindung dem
Benutzer mehr Eingabemdglichkeiten im Schritt der
Erstellung des tatsachlichen Abstandsparameters
zur Verfligung stellen kann.

[0018] In einem der mdglichen oder bevorzugten
Ausfihrungsbeispiele wird im Schritt der Markierung
des Echtzeit-Zielobjektbilds des vorgegebenen Ziel-
objekts auf dem Bildanzeigegerat das Echtzeit-Ziel-
objektbild durch eine bewegliche Markierung mar-
kiert, die durch eine Eingabevorrichtung steuerbar
ist. Im Schritt des Erhaltens des Koordinatenparame-
ters der virtuellen Ausrichtung wird der Koordinaten-
parameter der virtuellen Ausrichtung durch Berech-
nen des tatsachlichen Abstandsparameters und des
Koordinatenparameters der Ebene durch ein Steuer-
modul erhalten, wahrend der virtuelle Ausrichtungs-
punkt selektiv auf dem Bildanzeigegerat angezeigt
oder nicht angezeigt wird. Der tatsachliche Abstand-
sparameter umfasst einen X1-Wert und einen Y1-
Wert in einem XY-Koordinatensystem, das von der
Ebene erstellt wird, wobei der X1-Wert ein Abstand
zwischen dem ausgewahlten Faserendstliick und
dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt in
einer Richtung der X-Achse des XY-Koordinatensys-
tems ist, das von der Ebene gegeben ist, wahrend
der Y1 -Wert ein Abstand zwischen dem ausgewahl-
ten Faserendstiick und dem ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt in einer Richtung der Y-Achse
des XY-Koordinatensystems ist, das von der Ebene
erstellt wird. Der Koordinatenparameter der Ebene
umfasst einen X2-Wert und einen Y2-Wert in einem
XY-Koordinatensystem, das mit dem Bildanzeigege-
rat erstellt wird, wobei der X2-Wert ein Abstand vom
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Referenzpunkt der Zielausrichtung zu einer Y-Achse
des XY-Koordinatensystems ist, das mit dem Bildan-
zeigegerat erstellt wird, wahrend der Y2-Wert ein
Abstand vom Referenzpunkt der Zielausrichtung zu
einer Y-Achse des XY-Koordinatensystems ist, das
mit dem Bildanzeigegerat erstellt wird. Der Koordina-
tenparameter der virtuellen Ausrichtung umfasst
einen X3-Wert, der durch Anfligen des X1-Werts
und des X2-Werts erhalten wird, und einen Y3-
Wert, der durch Anfiigen des Y1 -Werts und des
Y2-Werts erhalten wird, wobei der X3-Wert und der
Y3-Wert auf dem XY-Koordinatensystem liegen, das
mit dem Bildanzeigegerat erstellt wird, der X3-Wert
ein Abstand vom virtuellen Ausrichtungspunkt zu
einer Y-Achse des mit dem Bildanzeigegerat erstell-
ten XY-Koordinatensystems ist, wahrend der Y3-
Wert ein Abstand vom virtuellen Ausrichtungspunkt
zu einer X-Achse des mit dem Bildanzeigegerat
erstellten XY-Koordinatensystems ist.

[0019] In den oben genannten mdglichen oder
bevorzugten Ausflihrungsbeispielen kann das Echt-
zeit-Zielobjektbild unter Verwendung eines Eingabe-
gerats (wie z.B. eines externen oder eines Touch-
Moduls des Bildanzeigegerats) markiert werden, um
eine bewegliche Markierung (wie z.B. einen auf dem
Bildanzeigegerat angezeigten Cursor) zu steuern, so
dass die vorliegende Erfindung dem Benutzer mehr
Eingabemdglichkeiten im Schritt der Markierung des
Echtzeit-Zielobjektbilds des vorgegebenen Zielob-
jekts auf dem Bildanzeigegerat zur Verfligung stellen
kann. Weiter kann der virtuelle Ausrichtungspunkt
auf dem Bildanzeigegerat angezeigt werden (oder
der virtuelle Ausrichtungspunkt, der auf dem Bildan-
zeigegerat angezeigt wird, kann nicht erkannt wer-
den), so dass die vorliegende Erfindung einen relati-
ven Abstand zwischen der optischen
Abtastvorrichtung (d.h. der Aufenhille) und dem
vorgegebenen Zielobjekt entsprechend dem virtuel-
len Ausrichtungspunkt, der auf dem Bildanzeigegerat
angezeigt wird, manuell einstellen kann (oder ein
relativer Abstand zwischen der optischen Abtastvor-
richtung (d.h. der AuRenhiille) und dem vorgegebe-
nen Zielobjekt gemal dem virtuellen Ausrichtungs-
punkt, der nicht mit dem Bildanzeigegerat angezeigt
wird) kann mit der vorliegenden Erfindung automa-
tisch angepasst werden, bis der ausgewahlte
visuelle Referenzpunkt und der virtuelle Ausrich-
tungspunkt auf dem Bildanzeigegerat miteinander
ausgerichtet sind (oder Ubereinstimmen). Aul3erdem
kann der tatsachliche Abstandsparameter den X1-
Wert und den Y1-Wert auf dem XY-Koordinatensys-
tem vorgeben, das durch eine Ebene gegeben ist
(d.h. auf dem XY-Koordinatensystem, das durch die
Ebene gegeben ist, kann ein Abstand der Ebene zwi-
schen dem ausgewahlten Faserendstiick und dem
ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt durch den
X1-Wert und den Y1-Wert dargestellt werden),
wobei der Koordinatenparameter der Ebene den
X2-Wert und den Y2-Wert auf dem XY-Koordinaten-
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system vorgeben kann, das mit dem Bildanzeigege-
rat gegeben ist (d.h. auf dem XY-Koordinatensystem,
das durch das Bildanzeigegerat gegeben ist, (d.h. in
dem vom Bildanzeigegerat erstellten XY-Koordina-
tensystem kann der Abstand des Referenzpunkts
der Zielausrichtung am Ursprung (0, 0) des XY-Koor-
dinatensystems durch den X2-Wert und den Y2-Wert
dargestellt werden), so dass der durch Anfiigen des
X1-Werts und des X2-Werts erhaltene X3-Wert und
der Y3-Wert, der durch Anfligen des Y1 -Werts und
des Y2-Werts erhalten wird, auf dem XY-Koordina-
tensystem dargestellt werden kénnen, das mit dem
Bildanzeigegerat gegeben ist, so dass der X3-Wert,
der durch Anfigen des X1-Werts und des X2-Werts
erhalten wird, wahrend der Y3-Wert, der durch Anfu-
gen des Y1 -Werts und des Y2-Werts erhalten wird,
auf dem XY-Koordinatensystem dargestellt werden
kdnnen, das mit dem Bildanzeigegerat gegeben ist.
Daher kann der Koordinatenparameter der virtuellen
Ausrichtung den X3-Wert und den Y3-Wert tber das
mit dem Bildanzeigegerat erstellte XY-Koordinaten-
system vorgeben (d.h. auf dem mit dem Bildanzeige-
gerat erstellten XY-Koordinatensystem kann der
Abstand des virtuellen Ausrichtungspunkts am
Ursprung (0, 0) des XY-Koordinatensystems durch
den X3-Wert und den Y3-Wert dargestellt werden).
In einem der mdglichen oder bevorzugten Ausfiuh-
rungsbeispiele umfasst das Ausrichtungsverfahren
nach dem Schritt des Erhaltens des Koordinatenpa-
rameters der virtuellen Ausrichtung ferner die folgen-
den Schritte: Erzeugen eines Bilds der virtuellen Aus-
richtung, das auf dem Bildanzeigegerat angezeigt
wird, gemal dem Referenzpunkt der Zielausrichtung
und dem Koordinatenparameter der virtuellen Aus-
richtung. Im Schritt der Einstellung des relativen
Abstands zwischen der optischen Abtastvorrichtung
und dem vorgegebenen Zielobjekt umfasst das Aus-
richtungsverfahren ferner die folgenden Schritte:
Aufnahme einer Aulienhiille der optischen Abtast-
vorrichtung mit dem Bildaufnahmegerat, um ein Bild
der AuRenhlle in Echtzeit auf dem Bildanzeigegerat
in Echtzeit anzuzeigen, und manuelles Einstellen
des relativen Abstands zwischen der AufRenhulle
und dem vorgegebenen Zielobjekt, bis das Bild der
Auflenhille in Echtzeit und das Bild der virtuellen
Ausrichtung, die auf dem Bildanzeigegerat angezeigt
werden, einander Uberlappen. Dabei stimmt mindes-
tens eine Konturlinie des Bilds der AuRenhlle in
Echtzeit mit mindestens einer Konturlinie des Bilds
der virtuellen Ausrichtung tberein. Im Schritt der Ein-
stellung des relativen Abstands zwischen der opti-
schen Abtastvorrichtung und dem vorgegebenen
Zielobjekt umfasst das Ausrichtungsverfahren ferner
die folgenden Schritte: manuelles Drehen der
Auflenhille der optischen Abtastvorrichtung an
einer Z-Achse eines XYZ-Koordinatensystems, das
mit dem Bildanzeigegerat erstellt wird, bis die min-
destens eine Konturlinie des Bilds der AulRenhlle
in Echtzeit und die mindestens eine Konturlinie des
Bilds der virtuellen Ausrichtung einander Uberlappen
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oder parallel zueinander sind, wenn die mindestens
eine Konturlinie des Bilds der Auf3enhdlle in Echtzeit
von der mindestens einen Konturlinie des Bilds der
virtuellen Ausrichtung versetzt ist. Die optische
Abtastvorrichtung besteht aus einer Auenhiille, mit
der die Faserendstlicke getragen werden koénnen,
wobei sowohl eine AuRenkontur des Bilds der virtuel-
len Ausrichtung als auch eine Aufenkontur der
AuBenhille vollstdndig oder teilweise gleich sind.
Das Bild der virtuellen Ausrichtung, das auf dem Bild-
anzeigegerat angezeigt wird, ist durchsichtig, so
dass ein Benutzer das Bild der Aufienhdlle in Echt-
zeit, das auf dem Bildanzeigegerat angezeigt wird,
sehen kann. In einem Verhaltnis der Uberlappung in
Richtung der Z-Achse zwischen dem Bild der virtuel-
len Ausrichtung, dem Echtzeit-Zielobjektbild und
dem Bild der Aufienhdlle in Echtzeit, die auf dem
Bildanzeigegerat angezeigt werden, befindet sich
das Bild der virtuellen Ausrichtung in einer obersten
Schicht, das Echtzeit-Zielobjektbild in einer untersten
Schicht, und das Bild der AuBenhille in Echtzeit
befindet sich zwischen dem Bild der virtuellen Aus-
richtung und dem Echtzeit-Zielobjektbild.

[0020] In den oben genannten moéglichen oder
bevorzugten Ausflihrungsbeispielen kann das Bild
der virtuellen Ausrichtung auf dem Bildanzeigegerat
am virtuellen Ausrichtungspunkt erzeugt werden, so
dass der Benutzer einen relativen Abstand zwischen
der AuRenhulle und dem vorgegebenen Zielobjekt in
Richtung der X-Achse und der Y-Achse manuell ein-
stellen kann (d.h. Bewegen der Position des Bilds der
AuRenhdlle in Echtzeit der AuRenhille am Bild der
virtuellen Ausrichtung auf dem Bildanzeigegerat)
oder die AuRRenhlle der optischen Abtastvorrichtung
an der Z-Achse manuell drehen kann (d.h. Drehen
des Winkels des Bilds der AuRenhille in Echtzeit
am Bild der virtuellen Ausrichtung auf dem Bildanzei-
gegerat) gemal dem Bild der virtuellen Ausrichtung,
das auf dem Bildanzeigegerat angezeigt wird, bis
sich das Bild der Au3enhdlle in Echtzeit und das
Bild der virtuellen Ausrichtung auf dem Bildanzeige-
gerat vollstandig Uberlappen, so dass das ausge-
wahlte Faserendstick korrekt mit dem vorgegebe-
nen Zielobjekt in einer vertikalen Richtung
ausgerichtet werden kann. Darlber hinaus kénnen
die AulRenkontur (z.B. eine quadratische Kontur
oder eine L-férmige Kontur) des Bilds der virtuellen
Ausrichtung und die Auflienkontur (z.B. eine quadra-
tische Kontur oder eine L-férmige Kontur) der AuRRen-
hille identisch oder teilweise identisch sein, so dass
die vorliegende Erfindung dem Benutzer mehr kun-
denspezifische Optionen fir das Bild der virtuellen
Ausrichtung zur Verfugung stellen kann. Weiter
kann das Bild der virtuellen Ausrichtung, das auf
dem Bildanzeigegerat angezeigt wird, durchsichtig
sein, so dass, wenn sich das Bild der virtuellen Aus-
richtung auf der obersten Schicht in der Gberlappen-
den Beziehung in der Z-Achsen-Richtung befindet,
das Bild der AuRenhiille in Echtzeit nicht vollstandig
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durch das Bild der virtuellen Ausrichtung blockiert
wird, wodurch der Benutzer immer noch das Bild
der Auflenhdlle in Echtzeit der Aufenhille durch
das Bildanzeigegerat sehen kann.

[0021] In einem der mdglichen oder bevorzugten
Ausfihrungsbeispiele umfasst das Ausrichtungsver-
fahren nach dem Schritt der Ermittlung der virtuellen
Koordinatenparameter der Ausrichtung ferner die fol-
genden Schritte: Erzeugen eines Bilds der virtuellen
Ausrichtung, das nicht auf dem Bildanzeigegerat
angezeigt wird, entsprechend dem Referenzpunkt
der Zielausrichtung und dem Koordinatenparameter
der virtuellen Ausrichtung. Im Schritt der Einstellung
des relativen Abstands zwischen der optischen
Abtastvorrichtung und dem vorgegebenen Zielobjekt
umfasst das Ausrichtungsverfahren ferner die fol-
genden Schritte: Aufnahme einer Auflenhdlle der
optischen Abtastvorrichtung mit dem Bildaufnahme-
gerat, um ein Bild der AuRenhlille in Echtzeit auf dem
Bildanzeigegerat in Echtzeit anzuzeigen, und auto-
matisches Einstellen des relativen Abstands zwi-
schen der AuRenhille und dem vorgegebenen Ziel-
objekt, bis das Bild der Aufdenhille in Echtzeit und
das Bild der virtuellen Ausrichtung einander Gberlap-
pen. Dabei entspricht bei dem mindestens eine
Umrisslinie des Bilds der AuRenhitille in Echtzeit min-
destens einer Umrisslinie des Bilds der virtuellen
Ausrichtung, die nicht auf dem Bildanzeigegerat
angezeigt wird. Im Schritt des Einstellens des relati-
ven Abstands zwischen der optischen Abtastvorrich-
tung und dem vorgegebenen Zielobjekt umfasst das
Ausrichtungsverfahren ferner die folgenden Schritte:
wenn die mindestens eine Konturlinie des Bilds der
Auflenhdlle in Echtzeit von der mindestens einen
Konturlinie des Bilds der virtuellen Ausrichtung ver-
setzt ist, wird die Aulenhdlle der optischen Abtast-
vorrichtung an einer Z-Achse eines XYZ-Koordina-
tensystems, das mit dem Bildanzeigegerat erstellt
wird, bis die mindestens eine Konturlinie des Bilds
der AuBBenhille in Echtzeit und die mindestens eine
Konturlinie des Bilds der virtuellen Ausrichtung
einander uberlappen oder parallel zueinander sind,
automatisch gedreht.

[0022] In den oben genannten mdglichen oder
bevorzugten Ausflhrungsbeispielen wird das Bild
der virtuellen Ausrichtung auf dem Bildanzeigegerat
am virtuellen Ausrichtungspunkt nicht erzeugt, so
dass das Steuermodul des optischen Erfassungs-
systems automatisch einen relativen Abstand zwi-
schen der Aufienhiille und dem vorgegebenen Ziel-
objekt in Richtung der X-Achse und der Y-Achse
einstellen kann (d.h. Bewegen der Position des
Bilds der Auf3enhiille in Echtzeit am Bild der virtuel-
len Ausrichtung auf dem Bildanzeigegerat) oder
automatisch die Aufenhiille der optischen Abtastvor-
richtung an der Z-Achse drehen kann (d.h. Drehen
des Winkels des Bilds der Aufenhiille in Echtzeit
am Bild der virtuellen Ausrichtung auf dem Bildanzei-
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gegerat) gemal dem Bild der virtuellen Ausrichtung,
das nicht auf dem Bildanzeigegerat angezeigt wird,
bis das Bild der Auf3enhdille in Echtzeit und das Bild
der virtuellen Ausrichtung einander auf dem Bildan-
zeigegerat vollstandig tUberlappen, so dass das aus-
gewabhlte Faserendstlick automatisch und korrekt mit
dem vorgegebenen Zielobjekt in einer vertikalen
Richtung ausgerichtet werden kann, was effektiv die
Zeit sparen kann, die der Benutzer benétigt, um die
optische Abtastvorrichtung manuell einzustellen.

[0023] In einem der mdglichen oder bevorzugten
Ausfihrungsbeispiele umfasst das Ausrichtungsver-
fahren fiir das vorgegebene Zielobjekt ferner die fol-
genden Schritte: Bewegen des vorgegebenen Ziel-
objekts oder des Bildaufnahmegerats, um einen
tatsachlichen Bewegungsabstand des vorgegebe-
nen Zielobjekts entlang einer vorbestimmten Rich-
tung zu erhalten; Erhalten eines Bildpixelabstands
des Echtzeit-Zielobjektbilds des vorgegebenen Ziel-
objekts, das auf dem Bildanzeigegerat angezeigt
wird, die sich entlang der vorbestimmten Richtung
bewegt, entsprechend dem tatsachlichen Bewe-
gungsabstand des vorgegebenen Zielobjekts ent-
lang der vorbestimmten Richtung; Erhalten eines
Umwandlungsverhaltnis des Bildpixelabstands zum
tatsachlichen Bewegungsabstand entsprechend
dem Bildpixelabstand des Echtzeit-Zielobjektbilds
und dem tatsachlichen Bewegungsabstand des vor-
gegebenen Zielobjekts. Wenn das vorgegebene Ziel-
objekt oder das Bildaufnahmegerat so bewegt wird,
dass das vorgegebene Zielobjekt entlang einer Off-
set-Richtung um einen tatsachlichen Offset-Abstand
versetzt ist, wird ein Bild der virtuellen Ausrichtung,
das auf dem Bildanzeigegerat angezeigt wird, auto-
matisch entlang der Offset-Richtung um einen Off-
set-Pixelabstand gemal® dem Umwandlungsverhalt-
nis verschoben, so dass das Bild der virtuellen
Ausrichtung und das Bild der AuRenhitille in Echtzeit,
die auf dem Bildanzeigegerat angezeigt werden, in
einem Zustand der Uberlappung miteinander gehal-
ten werden kdnnen.

[0024] In den oben genannten mdéglichen oder
bevorzugten Ausfiihrungsbeispielen kann das
Umwandlungsverhaltnis des Bildpixelabstands zum
tatsachlichen Bewegungsabstand entsprechend
dem Bildpixelabstand des Echtzeit-Zielobjektbilds
und dem tatsachlichen Bewegungsabstand des vor-
gegebenen Zielobjekts ermittelt werden. Wenn das
vorgegebene Zielobjekt oder das Bildaufnahmegerat
unerwartet um eine tatsachliche Versatzdistanz
bewegt wird (z.B. wenn der Benutzer versehentlich
ein Stlick berthrt, das zum Tragen des vorgegebe-
nen Zielobjekts verwendet wird, oder das Bildaufnah-
megerat berlhrt), kann das Bild der virtuellen Aus-
richtung, das auf dem Bildanzeigegerat angezeigt
wird, automatisch entlang der Versatzrichtung um
einen Versatzpixelabstand entsprechend dem
Umwandlungsverhaltnis verschoben werden.
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Dadurch kdnnen das Bild der virtuellen Ausrichtung
und das Bild der AuRenhdlle in Echtzeit, die auf dem
Bildanzeigegerat angezeigt werden, in einem sich
gegenseitig Uberlappenden Zustand gehalten wer-
den, wobei es nicht durch das versehentliche Berih-
ren des vorgegebenen Zielobjekts oder des Bildauf-
nahmegerats durch den Benutzer beeintrachtigt
wird.

[0025] In einem der moglichen oder bevorzugten
Ausfihrungsbeispiele weist jede der optischen
Fasern ein Faserendstick zum Empfangen oder
Ausgeben eines oder mehrerer optischer Signale
auf. Die optischen Fasern der optischen Abtastvor-
richtung sind nacheinander angeordnet, um eine
Anordnung der optischen Fasern zur gleichzeitigen
Erfassung des vorbestimmten Objekts zu bilden.
Die optische Abtastvorrichtung besteht aus einer
AuRenhtille, mit der die Faserendstlicke getragen
werden kénnen, wahrend sich ein ausgewahlter
sichtbarer Referenzpunkt, der von der optischen
Abtastvorrichtung gegeben ist, an einer von mehre-
ren Ecken der AuRenhiille oder an einer von mehre-
ren festen Markierungen der AuBenhille befindet.
Unter allen Faserendstiicken ist ein ausgewahltes
Faserendstiick dem ausgewahlten sichtbaren Refe-
renzpunkt am nachsten, so dass ein Abstand der
Ebene vom ausgewahlten Faserendstiick zum aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkt ein kirzester
Abstand der Ebene zwischen dem Faserendstlck
und dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
ist.

[0026] In den oben genannten mdglichen oder
bevorzugten Ausflihrungsbeispielen kann der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt an einer der Ecken
der Aulienhiille (z.B. an einer 90-Grad-Ecke auf der
Oberseite der Aullenhulle) oder an einer der festen
Markierungen der AuRenhiille (z.B. an einer Markie-
rung auf der Oberseite der AulRenhllle) angeordnet
sein, damit der Benutzer den ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt durch das Bildanzeigegerat leicht
sehen kann. Aulierdem ist das ausgewahlte Faser-
endstlick von allen Faserendstiicken naher am aus-
gewabhlten sichtbaren Referenzpunkt als jeder der
anderen Faserendstiicke (d.h. es gibt einen kiirzes-
ten Abstand der Ebene zwischen dem ausgewahlten
Faserendstick und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt), so dass der Benutzer die relative
Positionsbeziehung zwischen dem ausgewahlten
Faserendstick und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt auf dem Bildanzeigegerat schnell
identifizieren oder finden kann.

[0027] In einem der mdglichen oder bevorzugten
Ausfiihrungsbeispiele sind die optischen Fasern der
optischen Abtastvorrichtung hintereinander angeord-
net, um eine Anordnung der optischen Fasern zur
gleichzeitigen Erfassung von mehreren vorbestimm-
ten zu prifenden Objekten zu bilden. Die optische
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Abtastvorrichtung besteht aus einer Auenhiille, mit
der die Faserendstlicke getragen werden kénnen,
wahrend sich der ausgewabhlte sichtbare Referenz-
punkt an einer von mehreren Ecken der Aul3enhille
oder an einer von mehreren festen Markierungen der
AuRenhille befindet. Von allen Faserendstiicken
liegt der ausgewahlte Faserendstlick dem ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt am nachsten, so
dass der Abstand der Ebene zwischen dem ausge-
wahlten Faserendstick und dem ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt der kirzeste Abstand der
Ebene zwischen dem Faserendstick und dem aus-
gewabhlten sichtbaren Referenzpunkt ist.

[0028] In den oben genannten mdglichen oder
bevorzugten Ausfihrungsbeispielen kann der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt an eine der Ecken
der Aulienhille (z.B. an einer 90-Grad-Ecke auf der
Oberseite der Aufldenhille) oder an eine der festen
Markierungen der AuRenhiille (z.B. an einer Markie-
rung auf der Oberseite der Aul3enhllle) angeordnet
sein, so dass der Benutzer den ausgewahlten sicht-
baren Referenzpunkt durch das Bildanzeigegerat
leicht sehen kann. Weiter ist das ausgewahlte Faser-
endstuck von allen Faserendstiicken naher am aus-
gewabhlten sichtbaren Referenzpunkt als jedes der
anderen Faserendstiicke (d.h. es gibt einen kiirzes-
ten Abstand der Ebene zwischen dem ausgewahlten
Faserendstiick und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt), so dass der Benutzer die relative
Positionsbeziehung zwischen dem ausgewahlten
Faserendstiick und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt auf dem Bildanzeigegerat schnell
identifizieren oder finden kann.

[0029] Diese und weitere Aspekte der vorliegenden
Erfindung werden anhand der nachfolgenden
Beschreibung des Ausfiihrungsbeispiels mit Bezug-
nahme auf die beigelegten Zeichnungen und ihren
Beschriftungen offensichtlicher, selbst wenn Aban-
derungen und Modifikationen vorgenommen werden
kénnen, ohne jedoch vom Geist und Umfang der
neuartigen Konzepte der vorliegenden Erfindung
abzuweichen.

[0030] Die beschriebenen Ausfilihrungsbeispiele
werden mit Bezugnahme auf die nachfolgende
Beschreibung und auf die beigelegten Zeichnungen
im Detail beschrieben.

Fig. 1 zeigt eine schematische Ansicht eines
optischen Abtastsystems nach der verwandten
Technik;

Fig. 2 zeigt eine schematische Ansicht eines
optischen Abtastsystems nach einem ersten
Ausfuhrungsbeispiels der vorliegenden Erfin-
dung;

Fig. 3 stellt ein Blockdiagramm der Funktion des
optischen Abtastsystems nach dem ersten Aus-
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fuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung
dar;

Fig. 4 stellt ein Flussdiagramm eines Ausrich-
tungsverfahrens fiir ein vorgegebenes Zielob-
jekt nach dem ersten Ausflhrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung dar;

Fig. 5 zeigt eine schematische Ansicht der
Schritte S100 und S102 des Ausrichtungsver-
fahrens fir das vorgegebene Zielobjekt nach
dem ersten Ausfiihrungsbeispiel der vorliegen-
den Erfindung;

Fig. 6 zeigt eine schematische Ansicht der
Schritte S104, S106 und S108 des Ausrich-
tungsverfahrens fir das vorgegebene Zielobjekt
nach dem ersten Ausfiihrungsbeispiel der vor-
liegenden Erfindung;

Fig. 7 zeigt eine schematische Ansicht des
Schritts S110 des Ausrichtungsverfahrens fir
das vorgegebene Zielobjekt nach dem ersten
Ausfliihrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-
dung;

Fig. 8 zeigt eine schematische Ansicht der
Schritte S112 und S114(a) des Ausrichtungsver-
fahrens fir das vorgegebene Zielobjekt nach
dem ersten Ausfiihrungsbeispiel der vorliegen-
den Erfindung;

Fig. 9 zeigt eine schematische Ansicht der
Schritte S114 und S114(b) des Ausrichtungsver-
fahrens fir das vorgegebene Zielobjekt nach
dem ersten Ausfiihrungsbeispiel der vorliegen-
den Erfindung;

Fig. 10 zeigt eine schematische Ansicht einer
AuRenhtlle einer optischen Abtastvorrichtung,
die manuell an einer Bildanzeige der virtuellen
Ausrichtung auf einem Bildanzeigegerat nach
dem ersten Ausfuhrungsbeispiel der vorliegen-
den Erfindung gedreht wird;

Fig. 11 zeigt eine schematische Ansicht eines
Bilds der AuBenhdille in Echtzeit und des Bilds
der virtuellen Ausrichtung, die einander auf
dem Bildanzeigegerat vollstandig Uberlappen,
nach dem ersten Ausfiihrungsbeispiel der vor-
liegenden Erfindung;

Fig. 12 zeigt eine schematische Ansicht eines
tatsachlichen Abstandsparameters, mit dem
ein X1-Wert und ein Y1-Wert auf einem XY-
Koordinatensystem vorgegeben ist, wobei das
XY-Koordinatensystem durch eine Ebene (ein
ausgewahlter sichtbarer Referenzpunkt befin-
det sich an einer unteren linken Ecke der
AuBenhiille, wahrend sich ein ausgewahlter
der Faserendstuicke in der unteren linken Ecke
befindet) gegeben ist, nach einem zweiten Aus-
fihrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung;
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Fig. 13 zeigt eine schematische Ansicht eines
Koordinatenparameters der Ebene, mit dem
ein X2-Wert und ein Y2-Wert vorgegeben ist,
die dem X1 -Wert und dem Y1-Wert in der
Fig. 12 entsprechen, nach dem zweiten Ausfuh-
rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung;

Fig. 14 zeigt eine schematische Ansicht des tat-
sachlichen Abstandsparameters, mit dem der
X1-Wert und den Y1-Wert auf dem XY-Koordi-
natensystem vorgegeben ist, das durch die
Ebene erstellt ist (der ausgewahlte sichtbare
Referenzpunkt befindet sich an einer oberen
rechten Ecke der AuRenhulle, wahrend sich
der ausgewdahlte der Faserendsticke in der
oberen rechten Ecke befindet), nach einem drit-
ten Ausfuhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-
dung;

Fig. 15 zeigt eine schematische Ansicht des
Koordinatenparameters der Ebene, mit dem
der X2-Wert und der Y2-Wert entsprechend
dem X1-Wert und dem Y1-Wert in der Fig. 14
gegeben ist, nach dem dritten Ausfihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung;

Fig. 16 zeigt eine schematische Ansicht des tat-
sachlichen Abstandsparameters, mit dem der
X1-Wert und der Y1-Wert auf dem XY-Koordina-
tensystem gegeben ist, das durch die Ebene
erstellt ist (der ausgewabhlte sichtbare Referenz-
punkt befindet sich an einer oberen linken Ecke
der AuBenhllle, wahrend sich der ausgewahlte
der Faserendstlcke in der oberen linken Ecke
befindet), nach einem vierten Ausfiihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung; und

Fig. 17 zeigt eine schematische Ansicht des
Koordinatenparameters der Ebene, mit dem
der X2-Wert und der Y2-Wert entsprechend
dem X1-Wert und dem Y1-Wert in der Fig. 16
gegeben ist, nach dem vierten Ausfiihrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung.

[0031] Die vorliegende Erfindung wird insbesondere
anhand der folgenden Beispiele beschrieben, die
lediglich der Darstellung dienen sollen, da dem Fach-
mann auf diesem Gebiet zahlreiche Modifikationen
und Abanderungen offensichtlich werden konnen.
Die in den Zeichnungen angegebenen Bezugsziffern
entsprechen den jeweiligen der Komponenten in den
Ansichten. Wie in der nachstehenden Beschreibung
und in den angehangten Patentanspriichen verwen-
det, schlieRt die Bedeutung von ,ein, ,eine” und ,der,
die“ oder ,das” den Plural ein, und die Bedeutung von
+in“ schlielt ,in“ und ,auf* ein, sofern im Zusammen-
hang nichts anderes angegeben ist. Flr eine bessere
Verstandlichkeit kdnnen Titel oder Untertitel verwen-
det werden, die keinen Einfluss auf den Umfang der
vorliegenden Erfindung haben sollen.
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[0032] Die hier verwendeten Begriffe haben im All-
gemeinen ihre gewdhnliche Bedeutung in der Fach-
welt. Im Falle von Konflikten ist die vorliegende
Offenbarung, einschliel3lich der darin enthaltenen
Begriffe, maflgebend. Dieselbe Sache kann auf
mehr als eine Weise ausgedriickt werden. Alterna-
tive Begriffe und Synonyme kénnen fir alle hier eror-
terten Begriffe verwendet werden, wobei es nicht von
besonderer Bedeutung ist, ob ein Begriff hier erlau-
tert oder diskutiert wird. Die Erwdhnung eines oder
mehrerer Synonyme schlief3t die Verwendung ande-
rer Synonyme nicht aus. Die Verwendung von Bei-
spielen an beliebiger Stelle in dieser Beschreibung,
einschlieRlich von Beispielen flur beliebige Begriffe,
dient lediglich der Darstellung und schrankt in keiner
Weise den Umfang und die Bedeutung der vorliegen-
den Erfindung oder eines beispielhaften Begriffs ein.
Ebenso ist die vorliegende Erfindung nicht auf die
verschiedenen hierin beschriebenen Ausflhrungs-
beispiele beschrankt. Nummerierungsbegriffe wie
.erster, zweiter oder ,dritter* kdnnen verwendet
werden, um verschiedene Bauteile, Signale oder
dergleichen zu beschreiben, die lediglich dazu die-
nen, ein Bauteil/Signal von einem anderen zu unter-
scheiden, und nicht dazu gedacht sind und auch
nicht so ausgelegt werden sollten, dass sie den Bau-
teilen, Signalen oder dergleichen irgendwelche
inhaltlichen Beschrankungen auferlegen.

[Erstes Ausflihrungsbeispiel]

[0033] Die Fig. 2 bis Fig. 11 zeigen, dass mit einem
ersten Ausfiihrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-
dung ein optisches Abtastsystem S und ein Ausrich-
tungsverfahren fiir ein vorgegebenes Zielobjekt T
durch das optische Abtastsystem S geschaffen wer-
den, wobei das optische Abtastsystem aus einem
Spanngestell 1, einem optischen Erfassungsmodul
2, einem Kameramodul 3 und einem Steuermodul 4
besteht.

[0034] Insbesondere zeigen die Fig. 2 und Fig. 3,
dass das Spanngestell 1 aus einem Substrathalter
10 aufgebaut ist, mit dem mehrere zu prifende vor-
bestimmte Objekten (z.B. eine Halbleiterscheibe, die
mehrere optische Vorrichtungen tragt; Beispiele fir
optische Vorrichtungen sind mehrere optische Sili-
zium-Photonik-Vorrichtungen wie LEDs, Mikro-
LEDs oder beliebige elektronische Chips, die mit
dem Substrathalter 10 gehalten oder angesaugt wer-
den konnen) getragen werden. Dartber hinaus
besteht das optische Erfassungsmodul 2 aus einer
optischen Abtastvorrichtung 20, wobei die optische
Abtastvorrichtung 20 so ausgelegt sein kann, dass
sie oberhalb des Substrathalters 10 angeordnet
wird, um das vorbestimmte Objekt optisch zu erfas-
sen. Beispielsweise besteht die optische Abtastvor-
richtung 20 aus mehreren optischen Fasern 200 (die
Fig. 2 zeigt nur eine der optischen Fasern 200, die
mit einem Lasergenerator verbunden ist) und eine
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Auflenhille 201, mit der die optischen Fasern 200
getragen werden kdnnen, wobei jede der optischen
Fasern 200 ein Faserendstiick 2000 (z.B. ein Faser-
spitzenstiick) zum Empfangen oder Ausgeben eines
oder mehrerer optischer Signale aufweist. Insbeson-
dere kann das optische Erfassungsmodul 2 so aus-
gelegt sein, dass es jede geeignete optische und/o-
der elektrische Prifung der optischen Vorrichtungen
durchflhrt. Als Beispiele kdnnen die oben genannten
Tests die Erstellung eines elektrischen Testsignals
fir die optischen Vorrichtungen und den Empfang
eines entsprechenden optischen Ergebnissignals
von den optischen Vorrichtungen, die Erstellung
eines optischen Testsignals fur die optischen Vorrich-
tungen und den Empfang eines entsprechenden
elektrischen Ergebnissignals von den optischen Vor-
richtungen und/oder die Erstellung eines optischen
Testsignals fur die optischen Vorrichtungen und den
Empfang eines entsprechenden optischen Ergebnis-
signals von den optischen Vorrichtungen umfassen.
Die oben genannten Angaben dienen jedoch ledig-
lich als Beispiele und sollen den Umfang der vorlie-
genden Erfindung nicht einschranken.

[0035] Die Fig. 2 und Fig. 3 zeigen insbesondere,
dass das Kameramodul 3 aus einem Bildaufnahme-
gerat 31 und einem Bildanzeigegerat 32 besteht. Das
Bildaufnahmegerat 31 kann so ausgelegt sein, dass
mit diesem ein Echtzeitbild des vorbestimmten
Objekts in Echtzeit aufgenommen wird, wahrend
das Bildanzeigegerat 32 so ausgelegt sein kann,
um das Echtzeitbild des vorbestimmten Objekts in
Echtzeit anzuzeigen. Das Bildaufnahmegerat 31
kann zum Beispiel mit einem CCD-Bildsensor
(ladungsgekoppelten Bauelement) oder einem
CMOS-Bildsensor (komplementaren Metall-Oxid-
Halbleiter) betrieben werden. Weiter kann das
Steuermodul 4 elektrisch mit dem Substrathalter 10,
der optischen Abtastvorrichtung 20, dem Bildaufnah-
megerat 31 und dem Bildanzeigegerat 32 verbunden
werden, um den Substrathalter 10, die optische
Abtastvorrichtung 20, das Bildaufnahmegerat 31
und das Bildanzeigegerat 32 zu steuern, wobei das
Steuermodul 4 so ausgelegt sein kann, damit es das
Ausrichtungsverfahren fir das vorgegebene Zielob-
jekt T (d.h. die zu prifende Vorrichtung (DUT), wie in
Fig. 4 bis Fig. 11 gezeigt) ausfuhrt. Die oben genann-
ten Angaben dienen jedoch lediglich als Beispiele
und sollen den Umfang der vorliegenden Erfindung
nicht einschranken.

[0036] Es soll angemerkt werden, dass, wie in der
Fig. 2 gezeigt, die Auflenhiille 201 der optischen
Abtastvorrichtung 20 einen ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP aufweist, der darauf angeordnet
ist, um einem ausgewahlten der Faserendstiicke
2000 zu entsprechen, wobei der ausgewabhlte sicht-
bare Referenzpunkt SP der Aufienhiille 201 so aus-
gelegt sein kann, dass er mit dem Bildaufnahmegerat
31 von oben nach unten identifiziert werden kann.

2023.02.23

Daher kann der ausgewahlte sichtbare Referenz-
punkt SP, der aus der Auf3enhdille 201 der optischen
Abtastvorrichtung 20 ausgewahlt wird, so ausgelegt
sein, dass er einen Abstand der Ebene vom ausge-
wahlten Faserendstlck 2000 zu einem der vorbe-
stimmten Objekte bestimmt. Das heil’t, wenn der
Abstand der Ebene zwischen dem ausgewahlten
optischen Faserendstiick 2000 und dem ausgewahl-
ten sichtbaren Referenzpunkt SP im Voraus bekannt
ist, kann der Benutzer den ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP verwenden, um einen Abstand
der Ebene vom ausgewahlten Faserendstiick 2000
zum vorgegebenen Zielobjekt T zu bestimmen, das
aus den vorbestimmten zu prifenden Objekten aus-
gewahlt wurde.

[0037] Es sollte angemerkt werden, dass, wie in
Fig. 2 gezeigt, der ausgewahlte sichtbare Referenz-
punkt SP auf der AuRenhulle 201 der optischen
Abtastvorrichtung 20 angeordnet ist, damit der aus-
gewabhlte sichtbare Referenzpunkt SP so ausgelegt
sein kann, dass er vom Bildaufnahmegerat 31 identi-
fiziert werden kann (d.h. der Benutzer kann den aus-
gewabhlten sichtbaren Referenzpunkt SP durch die
Zusammenarbeit des Bildaufnahmegerats 31 und
des Bildanzeigegerats 32 sehen). Weiter kann der
ausgewahlte sichtbare Referenzpunkt SP, der durch
die Auf3enhille 201 der optischen Abtastvorrichtung
20 vorgegeben wird, dem ausgewahlten Faserend-
stlick 2000 entsprechen, so dass der Benutzer die
Position des Faserendstiicks 2000 am ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt SP durch den ausgewahl-
ten sichtbaren Referenzpunkt SP erhalten kann und
einen Abstand der Ebene vom ausgewahlten Faser-
endstiick 2000 zu einem der vorbestimmten Objekte
(d.h. dem vorgegebenen Zielobjekt T) bestimmen
kann. Nachstehend folgt eine detaillierte Beschrei-
bung eines moglichen oder bevorzugten Ausfiih-
rungsbeispiels des optischen Erfassungssystems S,
das zur Durchfiihrung eines Verfahrens zur Positio-
nierung eines vorgegebenen Zielobjekts T eingesetzt
werden kann.

[0038] Erstens, unter Bezugnahme auf die Fig. 2,
Fig. 4 und Fig. 5, umfasst das Ausrichtungsverfah-
ren flr das vorgegebene Zielobjekt T, das durch das
erste Ausflhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-
dung vorgegeben wird, das Vorsehen einer opti-
schen Abtastvorrichtung 20, wobei die optische
Abtastvorrichtung 20 mehrere optische Fasern 200
aufweist und jede der optischen Fasern 200 ein
Faserendstick 2000 zum Empfangen oder Ausge-
ben eines oder mehrerer optischer Signale aufweist
(Schritt S100).

[0039] Beispielsweise kdnnen die optischen Fasern
200 der optischen Abtastvorrichtung 20 (siehe Fig. 2
und Fig. 5) hintereinander angeordnet werden, um
eine Anordnung der optischen Fasern zu bilden
(Fig. 5 zeigt ein Beispiel fir eine Anordnung der opti-
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schen Fasern, die in einer 7X9-Matrix angeordnet
ist), um gleichzeitig mehrere vorbestimmte zu prifen-
den Objekte zu erfassen, wobei eines der vorbe-
stimmten Objekte das vorgegebene Zielobjekt T ist.
Weiter umfasst die optische Abtastvorrichtung 20
eine Auflenhille 201 (z.B. ein externes Verpa-
ckungsgehause), die so ausgelegt ist, um die Faser-
endstlcke 2000 zu tragen, wobei sich der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt SP an einer von
mehreren Ecken der AulRenhille 201 (z.B. befindet
sich der ausgewahlte visuelle Referenzpunkt SP an
der unteren rechten Ecke der Auflenhille 201, wie in
Fig. 5 gezeigt) oder an einer von mehreren festen
Markierungen der AuBlenhtlle 201 befinden kann
(z.B. kann eine feste Markierung auf der AuRenhlle
201 vorgeformt sein). Daher kann der ausgewahlte
sichtbare Referenzpunkt SP an einer der Ecken der
AuBlenhille 201 (z.B. an einer 90-Grad-Ecke auf der
Oberseite der AuRenhille 201) oder an einer der fes-
ten Markierungen der AuRenhulle 201 (z.B. an einer
Markierung auf der Oberseite der AuRenhulle 201)
angeordnet sein, so dass der Benutzer den ausge-
wabhlten sichtbaren Referenzpunkt SP, der vom Bild-
aufnahmegerat 31 erfasst wird, leicht von oben nach
unten mit dem Bildanzeigegerat 32 betrachten kann.
Die oben genannten Angaben dienen jedoch ledig-
lich als Beispiele und sollen den Umfang der vorlie-
genden Erfindung nicht einschranken.

[0040] Beispielsweise kann, wie in Fig. 5 gezeigt,
ein ausgewahltes Faserendstick 2000 (d.h. das
Faserendstick 2000 in der unteren rechten Ecke,
wie in Fig. 5 gezeigt) dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP am néachsten sein, so dass der
Abstand der Ebene zwischen dem ausgewahlten
Faserendstiick 2000 und dem ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt SP der klrzeste Abstand der
Ebene zwischen dem Faserendstick 2000 und dem
ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt SP ist.
Daher kann von allen Faserendsticken 2000 das
ausgewahlte Faserendstick 2000 naher am ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt SP liegen als
irgendeiner der anderen Faserendstiicke 2000 (d.h.
es gibt einen kirzesten Abstand der Ebene zwischen
dem ausgewahlten Faserendstiick 2000 und dem
ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt SP), so
dass der Benutzer die relative Positionsbeziehung
zwischen dem ausgewahlten Faserendstiick 2000
und dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
SP auf dem Bildanzeigegerat 32 schnell identifizie-
ren oder finden kann. Die oben genannten Angaben
dienen jedoch lediglich als Beispiele und sollen den
Umfang der vorliegenden Erfindung nicht einschran-
ken.

[0041] Unter Bezugnahme auf Fig. 2, Fig. 4 und
Fig. 5 umfasst das Ausrichtungsverfahren fir das
vorgegebene Zielobjekt T, das durch das erste Aus-
fihrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung vorge-
geben wird, die Erstellung eines tatsachlichen
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Abstandsparameters, wobei der tatsachliche
Abstandsparameter ein Abstand der Ebene in einer
Ebene zwischen einem ausgewahlten der Faserend-
sticke 2000 und einem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP ist, der durch die optische Abtast-
vorrichtung 20 vorgegeben wird (Schritt S102).

[0042] Der X1-Wert ist ein Intervall zwischen dem
ausgewahlten Faserendstick 2000 und dem ausge-
wabhlten sichtbaren Referenzpunkt SP in einer Rich-
tung der X-Achse, die von der Ebene erstellt wird,
wahrend der Y1 -Wert ein Intervall zwischen dem
ausgewahlten Faserendstiick 2000 und dem ausge-
wabhlten sichtbaren Referenzpunkt SP in einer Rich-
tung der Y-Achse ist, die von der Ebene erstellt wird.
Das heildt, der tatsachliche Abstandsparameter
umfasst einen X1-Wert und einen Y1-Wert in einem
XY-Koordinatensystem, das von der Ebene erstellt
wird (d.h. der tatsachliche Abstandsparameter, der
den X1-Wert und den Y1-Wert enthalt, ein Koordina-
tenparameter (X1, Y1) ist, der auf dem XY-Koordina-
tensystem definiert ist), der X1-Wert ein Intervall zwi-
schen dem ausgewahlten Faserendstiick 2000 und
dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt SP in
einer Richtung der X-Achse des XY-Koordinatensys-
tems ist, das durch die Ebene bereitgestellt wird, und
der Y1-Wert ein Intervall zwischen dem ausgewahl-
ten Faserendstick 2000 und dem ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt SP in einer Richtung der
Y-Achse des XY-Koordinatensystems ist, das durch
die Ebene erstellt ist. AuRerdem kénnen numerische
Werte als Beispiel genommen werden, wie in Fig. 5
gezeigt, wenn ,der ausgewahlte sichtbare Referenz-
punkt SP sich an der unteren rechten Ecke der
AuRenhiille 201 befindet® und ,ein ausgewahltes
der Faserendstlicke 2000 sich in einer unteren rech-
ten Ecke befindet (d.h. das ausgewahlte Faserend-
stiick 2000)“, kann das ausgewahlte Faserendstlick
2000 als den Ursprung (0, 0) definiert werden, wobei
die Koordinatenposition des ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkts SP am ausgewahlten Faserend-
stlick 2000 ein X1-Wert (z.B. 100 ym) und ein Y1-
Wert (z.B. -200 ym) des XY-Koordinatensystems
sein kann. Die oben genannten Angaben dienen
jedoch lediglich als Beispiele und sollen den Umfang
der vorliegenden Erfindung nicht einschranken.

[0043] Die Fig. 2, Fig. 3 und Fig. 5 zeigen beispiels-
weise, dass der Schritt S102 der Erstellung des tat-
sachlichen Entfernungsparameters ferner die folgen-
den Schritte umfasst: Eingeben des X1-Werts und
des Y1-Werts oder Eingeben von Modellinformatio-
nen der optischen Abtastvorrichtung 20 in eine
Benutzerschnittstelle (z.B. eine numerische Einga-
beschnittstelle, die vom Bildanzeigegerat 32 gege-
ben wird), wobei die Modellinformationen der opti-
schen Abtastvorrichtung 20 den X1-Wert und den
Y 1-Wert enthalten (d.h. das optische Erfassungssys-
tem S kann so konfiguriert werden, dass es die
Modellinformationen in den X1-Wert und den Y1-
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Wert auf der Grundlage des eingebauten Datenblatts
umwandelt, das im Steuermodul 4 des optischen
Erfassungssystems S vorgespeichert ist). Daher
kénnen der X1 -Wert und der Y1-Wert oder die
Modellinformationen, die den X1-Wert und den Y1-
Wert enthalten, vom Benutzer selektiv in eine Benut-
zerschnittstelle eingegeben werden, so dass die vor-
liegende Erfindung dem Benutzer im Schritt S102 der
Erstellung des tatsachlichen Entfernungsparameters
mehr Eingabemdglichkeiten zur Verfigung stellen
kann. Die oben genannten Angaben dienen jedoch
lediglich als Beispiele und sollen den Umfang der
vorliegenden Erfindung nicht einschranken.

[0044] Die Fig. 2, Fig. 4 und Fig. 6 zeigen, dass das
Ausrichtungsverfahren fir das vorgegebene Zielob-
jekt T, das durch das erste Ausflihrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung erstellt wird, das Erfassen
des vorgegebenen Zielobjekts T mit einem Bildauf-
nahmegerat 31 von oben nach unten umfasst, um
ein Echtzeit-Zielobjektbild T100 des vorgegebenen
Zielobjekts T auf einem Bildanzeigegerat 32 in Echt-
zeit anzuzeigen (Schritt S104); Markieren des Echt-
zeit-Zielobjektbilds T100 des vorgegebenen Zielob-
jekts T auf dem Bildanzeigegerat 32, um einen
Referenzpunkt der Zielausrichtung TP zu erhalten,
der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild T100 ausgerich-
tet ist (Schritt S106).

[0045] Die Fig. 2 und Fig. 6 zeigen beispielsweise,
dass im Schritt S106 des Markierens des Echtzeit-
Zielobjektbilds T100 des vorgegebenen Zielobjekts
T auf dem Bildanzeigegerat 32 das Echtzeit-Zielob-
jektbild T100 durch einen beweglichen Marker mar-
kiert werden kann, der durch eine Eingabevorrich-
tung steuerbar ist. Daher kann das Echtzeit-
Zielobjektbild T100 unter Verwendung eines Einga-
begerats (z.B. unter Verwendung eines externen
Gerats wie einer Maus oder unter Verwendung
eines Beriihrungsmoduls wie eines Berthrungsbild-
schirms, der vom Bildanzeigegerat 32 zur Verfligung
gestellt wird) markiert werden, um eine bewegliche
Markierung (wie einen Cursor, der auf dem Bildanzei-
gegerat 32 angezeigt wird) zu steuern, so dass die
vorliegende Erfindung dem Benutzer im Schritt
S106 der Markierung des Echtzeit-Zielobjektbilds
T100 des vorgegebenen Zielobjekts T auf dem Bild-
anzeigegerat 32 mehr Eingabemdglichkeiten zur
Verfligung stellen kann. Alternativ kann der Benutzer
in einem anderen moglichen oder bevorzugten Aus-
fUhrungsbeispiel, wenn die Markierung auf dem Bild-
anzeigegerat 32 fixiert ist, die Eingabevorrichtung
verwenden, um das Echtzeit-Zielobjektbild T100 an
der fixierten Markierung zu bewegen, um das Echt-
zeit-Zielobjektbild T100 des vorgegebenen Zielob-
jekts T auf dem Bildanzeigegerat 32 zu markieren.
Die oben genannten Angaben dienen jedoch ledig-
lich als Beispiele und sollen den Umfang der vorlie-
genden Erfindung nicht einschranken.
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[0046] Die Fig. 2, Fig. 4 und Fig. 6 zeigen, dass das
Ausrichtungsverfahren fir das vorgegebene Zielob-
jekt T, das durch das erste Ausflihrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung gegeben ist, die Umwand-
lung des Referenzpunkts der Zielausrichtung TP,
der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild T100 ausgerich-
tet ist, in einen Koordinatenparameter der Ebene
umfasst (Schritt S108).

[0047] Die Fig. 2 und Fig. 6 zeigen beispielsweise,
dass der Koordinatenparameter der Ebene einen X2-
Wert und einen Y2-Wert in einem XY-Koordinaten-
system enthalt, das vom Bildanzeigegerat 32 gege-
ben ist, der X2-Wert ist ein Abstand vom Referenz-
punkt der Zielausrichtung TP zu einer Y-Achse des
XY-Koordinatensystems, das vom Bildanzeigegerat
32 gegeben ist, wahrend der Y2-Wert ein Abstand
vom Referenzpunkt der Zielausrichtung TP zu einer
Y-Achse des XY-Koordinatensystems ist, das vom
Bildanzeigegerat 32 gegeben ist. Weiter kann die
Koordinatenposition des Referenzpunkts der Ziel-
ausrichtung TP am Ursprung (0, 0) des XY-Koordina-
tensystems, wie in Fig. 6 gezeigt, ein X2-Wert (z.B.
50 ym) und ein Y2-Wert (z.B. -50 ym) des XY-Koor-
dinatensystems sein, wenn numerische Werte als
Beispiel genommen werden. Die oben genannten
Angaben dienen jedoch lediglich als Beispiele und
sollen den Umfang der vorliegenden Erfindung nicht
einschranken.

[0048] Die Fig. 3 bis Fig. 7 zeigen, dass das Aus-
richtungsverfahren fiir das vorgegebene Zielobjekt
T, das durch das erste Ausflihrungsbeispiel der vor-
liegenden Erfindung gegeben ist, die folgenden
Schritte umfasst: Erhalten eines Koordinatenpara-
meters der virtuellen Ausrichtung zum Vorgeben
eines virtuellen Ausrichtungspunkts VP gemal dem
tatsachlichen Abstandsparameter und dem Koordi-
natenparameter der Ebene, in dem ein Abstand
vom Referenzpunkt der Zielausrichtung TP zum vir-
tuellen Ausrichtungspunkt VP einem Abstand vom
ausgewahlten Faserendstlick 2000 zum ausgewahl-
ten sichtbaren Referenzpunkt SP entspricht (Schritt
S110). Die Fig. 3 und Fig. 7 zeigen beispielsweise,
dass im Schritt S110 des Erhaltens des Koordinaten-
parameters der virtuellen Ausrichtung der Koordina-
tenparameter der Vvirtuellen Ausrichtung durch
Berechnen des tatsachlichen Abstandsparameters
und des Koordinatenparameters der Ebene durch
ein Steuermodul 4 erhalten wird, wahrend der vir-
tuelle Ausrichtungspunkt VP selektiv auf dem Bildan-
zeigegerat 32 angezeigt wird oder nicht (die Fig. 7
zeigt, dass der virtuelle Ausrichtungspunkt VP auf
dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt werden kann).
Die oben genannten Angaben dienen jedoch ledig-
lich als Beispiele und sollen den Umfang der vorlie-
genden Erfindung nicht einschranken.

[0049] Die Fig. 5, Fig. 6 und Fig. 7 zeigen beispiels-
weise, dass der Koordinatenparameter der virtuellen
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Ausrichtung einen X3-Wert, der durch Anfiigen des
X1 -Werts und des X2-Werts erhalten wird, und einen
Y3-Wert, der durch Anfligen des Y1-Werts und des
Y2-Werts erhalten wird, umfasst. Dabei liegen der
X3-Wert und der Y3-Wert auf dem XY-Koordinaten-
system, die durch das Bildanzeigegerat 32 gegeben
sind, der X3-Wert ein Abstand vom virtuellen Aus-
richtungspunkt VP zu einer Y-Achse des XY-Koordi-
natensystems ist, das durch das Bildanzeigegerat 32
gegeben ist, und der Y3-Wert ein Abstand vom vir-
tuellen Ausrichtungspunkt VP zu einer X-Achse des
XY-Koordinatensystems ist, das durch das Bildanzei-
gegerat 32 gegeben ist. Der in Fig. 7 gezeigte X3-
Wert betragt 150 um und ergibt sich aus dem Anfi-
gen des X1-Werts (d.h. 100 pym) und des X2-Werts
(d.h. 50 um), wahrend der in Fig. 7 gezeigte Y3-Wert
-250 ym betragt und sich aus dem Anfligen des Y1-
Werts (d.h. -200 ym) und des Y2-Werts (d.h. -50 ym)
ergibt.

[0050] Das heil’t, wie in Fig. 7 gezeigt, kann die
Koordinatenposition des virtuellen Ausrichtungs-
punkts VP am Ursprung (0, 0) des XY-Koordinaten-
systems, das vom Bildanzeigegerat 32 gegeben ist,
der X3-Wert (z.B. 150 ym) und der Y3-Wert (z. B.
-250 ym) des XY-Koordinatensystems sein. Es soll
angemerkt werden, dass, wie in Fig. 5 und Fig. 7
gezeigt, der Abstand zwischen dem Referenzpunkt
der Zielausrichtung TP und dem virtuellen Ausrich-
tungspunkt VP (d.h. im in Fig. 7 dargestellten XY-
Koordinatensystem der X-Koordinatenwert, der
durch Subtraktion des X2-Werts vom X3-Wert erhal-
ten wird, und der Y-Koordinatenwert, der durch Sub-
traktion des Y2-Werts vom Y3-Wert erhalten wird) im
Wesentlichen einem Abstand vom ausgewahlten
Faserendstiick 2000 zum ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP entspricht (d.h. dem X1-Wert
und dem Y1-Wert des XY-Koordinatensystems, wie
in Fig. 5 gezeigt). Die oben genannten Angaben die-
nen jedoch lediglich als Beispiele und sollen den
Umfang der vorliegenden Erfindung nicht einschran-
ken.

[0051] Die Fig. 5, Fig. 6 und Fig. 7 zeigen daher,
dass der tatsachliche Abstandsparameter den X1-
Wert und den Y1-Wert auf dem XY-Koordinatensys-
tem vorgeben kann, das durch eine Ebene gegeben
ist (d.h. wie in Fig. 5 gezeigt, kann auf dem XY-Koor-
dinatensystem, das durch die Ebene gegeben ist, ein
Abstand der Ebene zwischen dem ausgewahlten
Faserendstiick 2000 und dem ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt SP durch den X1-Wert und den
Y1-Wert dargestellt werden), und der Koordinaten-
parameter der Ebene den X2-Wert und den Y2-
Wert auf dem XY-Koordinatensystem vorgeben
kann, das durch das Bildanzeigegerat 32 gegeben
ist (d.h. wie in Fig. 6 gezeigt ist, auf dem XY-Koordi-
natensystem, das vom Bildanzeigegerat 32 gegeben
ist, der Abstand des Referenzpunkts der Zielausrich-
tung TP am Ursprung (0, 0) des XY-Koordinatensys-
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tems durch den X2-Wert und den Y2-Wert dargestellt
werden kann), so dass der X3-Wert, der durch Anfi-
gen des X1-Werts und des X2-Werts erhalten wird,
und der Y3-Wert, der durch Anfigen des Y1-Werts
und des Y2-Werts erhalten wird, auf dem XY-Koordi-
natensystem dargestellt werden kénnen, das vom
Bildanzeigegerat 32 gegeben ist, so dass der X3-
Wert, der durch Anfligen des X1-Werts und des X2-
Werts erhalten wird, und der Y3-Wert, der durch
Anflgen des Y1-Werts und des Y2-Werts erhalten
wird, auf dem XY-Koordinatensystem dargestellt
werden kénnen, das vom Bildanzeigegerat 32 gege-
ben ist. Daher kann der Koordinatenparameter der
virtuellen Ausrichtung den X3-Wert und den Y3-
Wert Uber das XY-Koordinatensystem vorgeben,
das vom Bildanzeigegerat 32 gegeben ist (d.h. wie
in Fig. 7 gezeigt, kann der Abstand des virtuellen
Ausrichtungspunkts VP am Ursprung (0, 0) des XY-
Koordinatensystems durch den X3-Wert und den Y 3-
Wert dargestellt werden).

[0052] Die Fig. 4, Fig. 5, Fig. 7 und Fig. 8 zeigen,
dass das Ausrichtungsverfahren fir das vorgege-
bene Zielobjekt T nach dem ersten Ausfuhrungsbei-
spiel der vorliegenden Erfindung die folgenden
Schritte umfasst: Erzeugen eines virtuellen Ausrich-
tungsbilds VM, das auf dem Bildanzeigegerat 32
angezeigt wird (Schritt S112), entsprechend dem
Referenzpunkt der Zielausrichtung TP und dem
Koordinatenparameter der virtuellen Ausrichtung
(d.h. dem virtuellen Ausrichtungspunkt VP zum Vor-
geben des X3-Werts und des Y3-Werts).

[0053] Die Fig. 5 und Fig. 8 zeigen beispielsweise,
dass das virtuelle Ausrichtungsbild VM gebildet wer-
den kann, indem es sich vom virtuellen Ausrichtungs-
punkt VP nach links und nach oben erstreckt, und
sowohl eine AufRenkontur des virtuellen Ausrich-
tungsbilds VM als auch eine Aufienkontur der
AuBenhille 201 vollstandig oder teilweise gleich
sind. Am Beispiel des virtuellen Ausrichtungsbilds
VM, das auf dem Bildanzeigegerat 32 in Fig. 8
gezeigt ist, kann die AuRenkontur des virtuellen Aus-
richtungsbilds VM und die AuRenkontur der Auf3en-
hille 201 vollstandig gleich sein. Wenn die Aulien-
kontur des virtuellen Ausrichtungsbilds VM L-férmig
ist, kann die L-formige Auflenkontur des virtuellen
Ausrichtungsbilds VM der L-formigen AulRenkontur
an jeder Ecke der Auflenhille 201 entsprechen.
Daher kénnen die Aufienkontur (z.B. eine quadrati-
sche Kontur oder eine L-formige Kontur) des virtuel-
len Ausrichtungsbilds VM und die Auf3enkontur (z.B.
eine quadratische Kontur oder eine L-férmige Kon-
tur) der AufRenhiille 201 identisch oder teilweise iden-
tisch sein, so dass die vorliegende Erfindung dem
Benutzer mehr kundenspezifische Optionen fiir das
virtuelle Ausrichtungsbild VM zur Verfiigung stellen
kann. Die oben genannten Angaben dienen jedoch
lediglich als Beispiele und sollen den Umfang der
vorliegenden Erfindung nicht einschranken.
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[0054] Die Fig. 2, Fig. 4, Fig. 8 und Fig. 9 zeigen,
dass das Ausrichtungsverfahren fur das vorgege-
bene Zielobjekt T, das durch das erste Ausfuhrungs-
beispiel der vorliegenden Erfindung vorgesehen ist,
das Einstellen eines relativen Abstands zwischen der
optischen Abtastvorrichtung 20 und dem vorgegebe-
nen Zielobjekt T umfasst, bis der ausgewahlte sicht-
bare Referenzpunkt SP und der virtuelle Ausrich-
tungspunkt VP auf dem Bildanzeigegerat 32
miteinander Ubereinstimmen, so dass das ausge-
wahlte Faserendstick 2000 korrekt mit dem vorge-
gebenen Zielobjekt T in einer vertikalen Richtung
(d.h. der Richtung der Z-Achse) ausgerichtet ist
(Schritt S114).

[0055] Die Fig. 2, Fig. 4, Fig. 8 und Fig. 9 zeigen
beispielsweise, dass im Schritt S114 des Einstellens
des relativen Abstands zwischen der optischen
Abtastvorrichtung 20 und dem vorgegebenen Zielob-
jekt T, das Ausrichtungsverfahren fiir das vorgege-
bene Zielobjekt T, das durch das erste Ausfuhrungs-
beispiel der vorliegenden Erfindung vorgesehen ist,
weiterhin die folgenden Schritte umfasst: erstens,
unter Bezugnahme auf Fig. 2 und Fig. 8, Erfassen
einer AulRenhille 201 der optischen Abtastvorrich-
tung 20 durch das Bildaufnahmegerat 31, um ein
Bild der AuRenhdlle in Echtzeit 2010 der Auf3enhille
201 auf dem Bildanzeigegerat 32 in Echtzeit anzuzei-
gen (Schritt S114(a)); zweitens, unter Bezugnahme
auf Fig. 2, Fig. 8 und Fig. 9, manuelles Einstellen
des relativen Abstands zwischen der AufRenhlle
201 und dem vorgegebenen Zielobjekt T (zum Bei-
spiel kann die AufRenhille 201 gemalR unterschied-
lichen Anforderungen am vorgegebenen Zielobjekt
T bewegt werden, wie in der Richtung des in Fig. 8
gezeigten Pfeils bewegt werden, oder das vorgege-
bene Zielobjekt T kann an der AuRenhille 201
bewegt werden, beispielsweise in der entgegenge-
setzten Richtung zu dem in Fig. 8 gezeigten Pfeil),
bis das Bild der Auf3enhdille in Echtzeit 2010 und
das virtuelle Ausrichtungsbild VM, die auf dem Bild-
anzeigegerat 32 angezeigt werden, einander Uber-
lappen (Schritt S114(b)). Dabei stimmt mindestens
eine Konturlinie des Bilds der AuRenhtille in Echtzeit
2010 mit mindestens einer Konturlinie des virtuellen
Ausrichtungsbilds VM Uberein. Der virtuelle Ausrich-
tungspunkt VP kann daher auf dem Bildaufnahmege-
rat 32 angezeigt werden, so dass mit der vorliegen-
den Erfindung ein relativer Abstand zwischen der
optischen Abtastvorrichtung 20 und dem vorgegebe-
nen Zielobjekt T nach dem virtuellen Ausrichtungs-
punkt VP, der auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt
ist, bis der ausgewabhlte sichtbare Referenzpunkt SP
und der virtuelle Ausrichtungspunkt VP aus dem Bild-
anzeigegerat 32 miteinander ausgerichtet sind (oder
miteinander Ubereinstimmen), manuell eingestellt
werden kann. Die oben genannten Angaben dienen
jedoch lediglich als Beispiele und sollen den Umfang
der vorliegenden Erfindung nicht einschranken.
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[0056] Die Fig. 8 und Fig. 9 zeigen beispielsweise,
dass das virtuelle Ausrichtungsbild VM, das auf dem
Bildanzeigegerat 32 angezeigt wird, durchsichtig
sein kann, damit der Benutzer das Bild der Aul3en-
hille in Echtzeit 2010 sehen kann, das auf dem Bild-
anzeigegerat 32 angezeigt wird. In einem Verhaltnis
der Uberlappung in einer Richtung der Z-Achse (d.h.
die Richtung der Z-Achse des XYZ-Koordinatensys-
tems, die mit dem Bildanzeigegerat 32 vorgesehen
ist) zwischen dem virtuellen Ausrichtungsbild VM,
dem Echtzeit-Zielobjektbild T100 und dem Bild der
AuRenhdille in Echtzeit 2010, die auf dem Bildanzei-
gegerat 32 angezeigt sind, befindet sich das virtuelle
Ausrichtungsbild VM in einer obersten Schicht, wah-
rend sich das Echtzeit-Zielobjektbild T100 in einer
untersten Schicht und das Bild der AuRenhdille in
Echtzeit 2010 zwischen dem virtuellen Ausrichtungs-
bild VM und dem Echtzeit-Zielobjektbild T100 befin-
det. Daher kann das auf dem Bildanzeigegerat 32
angezeigte virtuelle Ausrichtungsbild VM durchsich-
tig sein, damit das Bild der AuRenhille in Echtzeit
2010 nicht durch das virtuelle Ausrichtungsbild VM
blockiert wird, wenn sich das virtuelle Ausrichtungs-
bild VM in der obersten Schicht im Verhaltnis der
Uberlappung in Richtung der Z-Achse befindet, so
dass der Benutzer daher noch immer das Bild der
AuRenhille in Echtzeit 2010 der Aulenhille 201
durch das Bildanzeigegerat 32 sehen kann. Die
oben genannten Angaben dienen jedoch lediglich
als Beispiele und sollen den Umfang der vorliegen-
den Erfindung nicht einschrénken.

[0057] Die Fig. 2, Fig. 10 und Fig. 11 zeigen bei-
spielsweise im Schritt S114 der Einstellung des rela-
tiven Abstands zwischen der optischen Abtastvor-
richtung 20 und dem vorgegebenen Zielobjekt T,
dass die Ausrichtungsmethode fiir das vorgegebene
Zielobjekt T, das vom ersten Ausflhrungsbeispiel der
vorliegenden Erfindung gegeben ist, weiter das
manuelle Drehen der AuRenhtille 201 der optischen
Abtastvorrichtung 20 an einer Z-Achse eines XYZ-
Koordinatensystems (die Z-Achse des XYZ-Koordi-
natensystems kann senkrecht zur X-Achse und zur
Y-Achse des XY-Koordinatensystems verlauft)
umfasst, das durch das Bildanzeigegerat 32 gege-
ben ist (z.B. Drehen in die Richtung des in der
Fig. 10 gezeigten Pfeils), bis mindestens eine Kon-
turlinie (z.B. eine quadratische Kontur) des Bilds der
AufBenhdlle in Echtzeit 2010 und die mindestens eine
Konturlinie (z.B. eine quadratische Kontur) des vir-
tuellen Ausrichtungsbilds VM einander Uberlappen
oder parallel zueinander sind (siehe Fig. 11), wenn
die mindestens eine Konturlinie des Bilds der Au3en-
hille in Echtzeit 2010 versetzt ist oder von der min-
destens einen Konturlinie des virtuellen Ausrich-
tungsbilds VM abweicht (z.B. wie in Fig. 10 gezeigt,
das Bild der AuRRenhtille in Echtzeit 2010 an einer Z-
Achse ist um eine Abweichung des Drehwinkels
schief). Die oben genannten Angaben dienen jedoch
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lediglich als Beispiele und sollen den Umfang der
vorliegenden Erfindung nicht einschranken.

[0058] Die Fig. 2 und Fig. 8 bis Fig. 11 zeigen, dass
das virtuelle Ausrichtungsbild VM auf dem Bildanzei-
gegerat 32 am virtuellen Ausrichtungspunkt VP
(siehe Fig. 8) erzeugt werden kann, damit der Benut-
zer einen relativen Abstand zwischen der Aulen-
hille 201 und dem vorgegebenen Zielobjekt T in die
Richtung der X-Achse und Y-Achse (z.B. Bewegen
der Position des Bilds der AuRenhille in Echtzeit
2010 der AuBenhille 201 am virtuellen Ausrich-
tungsbild VM auf dem Bildanzeigegerat 32, wie in
die Richtung des im Fig. 8 gezeigten Pfeils oder
Bewegen der Position des virtuellen Ausrichtungs-
bilds VM auf dem Bildanzeigegerat 32 am Bild der
AuBenhille in Echtzeit 2010 der Aulenhille 201,
wie in die Richtung entgegengesetzt zu dem in
Fig. 8 gezeigten Pfeil, nach verschiedenen Anforde-
rungen) manuell einstellen kann, wie z.B. in die Rich-
tung des in Fig. 8 gezeigten Pfeils oder Bewegen der
Position des virtuellen Ausrichtungsbild VM auf dem
Bildanzeigegerat 32 am Bild der AuRRenhtille in Echt-
zeit 2010 der AulRenhille 201, wie z.B. in die Rich-
tung entgegengesetzt zu dem in Fig. 8 gezeigten
Pfeil), oder die Aufienhille 201 der optischen Abtast-
vorrichtung 20 an der Z-Achse (z.B. Drehen des Win-
kels des Bilds der AuRRenhiille in Echtzeit 2010 der
AuRenhille 201 um die Z-Achse am virtuellen Aus-
richtungsbild VM auf dem Bildanzeigegerat 32 wie in
Fig. 10 gezeigt nach verschiedenen Anforderungen,
oder Drehen des Winkels des virtuellen Ausrich-
tungsbilds VM auf dem Bildanzeigegerat 32 um die
Z-Achse am Bild der AuRenhille in Echtzeit 2010 der
AuRenhdlle 201) manuell drehen kann, nach dem vir-
tuellen Ausrichtungsbild VM, das auf dem Bildanzei-
gegerat 32 angezeigt wird, bis das Bild der Aulien-
hille in Echtzeit 2010 wund das Vvirtuelle
Ausrichtungsbild VM auf dem Bildanzeigegerat 32
einander vollstandig tberlappen (siehe Fig. 9 und
Fig. 10), um das ausgewahlte Faserendstick 2000
korrekt mit dem vorgegebenen Zielobjekt T in einer
vertikalen Richtung (d.h. auf dem Bildanzeigegerat
32 kann das ausgewahlte Faserendstiick 2000 kor-
rekt mit dem Echtzeit-Zielobjektbild T100 des vorge-
gebenen Zielobjekts T in einer vertikalen Richtung
ausgerichtet werden) auszurichten.

[0059] Die Fig. 2, Fig. 4, Fig. 8 und Fig. 10 zeigen
beispielsweise, dass nach dem Schritt S110 der
Erhaltung des Koordinatenparameters der virtuellen
Ausrichtung das Ausrichtungsverfahren fiir das vor-
gegebene Zielobjekt T, das mit dem ersten Ausflih-
rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung gegeben
ist, weiter die folgenden Schritte umfasst: Erzeugen
eines virtuellen Ausrichtungsbilds VM, das nicht auf
dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt wird, entspre-
chend dem Referenzpunkt der Zielausrichtung TP
und dem Koordinatenparameter der virtuellen Aus-
richtung. Das heillt, in einem anderen mdglichen
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Ausfuhrungsbeispiel kann das in Fig. 8 und Fig. 10
gezeigte virtuelle Ausrichtungsbild VM nicht auf dem
Bildanzeigegerat 32 angezeigt werden, wobei nur
das Steuermodul 4 so konfiguriert werden kann,
dass es die Position des virtuellen Ausrichtungsbilds
VM selbst erkennt. Die oben genannten Angaben
dienen jedoch lediglich als Beispiele und sollen den
Umfang der vorliegenden Erfindung nicht einschran-
ken.

[0060] Wenn beispielsweise das in Fig. 8 gezeigte
virtuelle Ausrichtungsbild VM nicht auf dem Bildan-
zeigegerat 32 angezeigt wird (nur das Steuermodul
4 kann die Position des virtuellen Ausrichtungsbilds
VM selbst identifizieren), umfasst das durch das
erste Ausflhrungsbeispiel der vorliegenden Erfin-
dung vorgesehene Ausrichtungsverfahren fir das
vorgegebene Zielobjekt T im Schritt S114 der Einstel-
lung des relativen Abstands zwischen der optischen
Abtastvorrichtung 20 und dem vorgegebenen Zielob-
jekt T ferner die folgenden Schritte: erstens, unter
Bezugnahme auf Fig. 2 und Fig. 8, Erfassen einer
AuRenhiille 201 der optischen Abtastvorrichtung 20
mit dem Bildaufnahmegerat 31, um ein Bild der
AuRenhille in Echtzeit 2010 der Aufienhille 201
auf dem Bildanzeigegerat 32 in Echtzeit anzuzeigen
(Schritt S114(a)); und automatisches Einstellen des
relativen Abstands zwischen der Auenhille 201
und dem vorbestimmten Zielobjekt T, bis sich das
Bild der AufRenhdlle in Echtzeit 2010 und das virtuelle
Ausrichtungsbild (das vom Bildanzeigegerat 32 nicht
angezeigt wird) Uberlappen (Schritt S114(c)). Dabei
stimmt mindestens eine Konturlinie des Bilds der
Auflenhdlle in Echtzeit 2010 mit mindestens einer
Konturlinie des virtuellen Ausrichtungsbilds (das
vom Bildanzeigegerat 32 nicht angezeigt wird) Gbe-
rein, die nicht auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt
wird. Die oben genannten Angaben dienen jedoch
lediglich als Beispiele und sollen den Umfang der
vorliegenden Erfindung nicht einschranken.

[0061] Zum Beispiel, wenn das in Fig. 10 gezeigte
virtuelle Ausrichtungsbild VM nicht auf dem Bildan-
zeigegerat 32 angezeigt wird (nur das Steuermodul
4 kann die Position des virtuellen Ausrichtungsbilds
VM selbst identifizieren), im Schritt S114 der Einstel-
lung des relativen Abstands zwischen der optischen
Abtastvorrichtung 20 und dem vorgegebenen Zielob-
jekt T, das Ausrichtungsverfahren fiir das vorgege-
bene Zielobjekt T, das durch das erste Ausfiihrungs-
beispiel der vorliegenden Erfindung vorgesehen
wird, ferner umfasst, wenn die mindestens eine Kon-
turlinie des Bilds des AuRenhiille in Echtzeit 2010
von der mindestens einen Konturlinie des virtuellen
Ausrichtungsbilds versetzt ist (oder abweicht), bei-
spielsweise um eine Abweichung des Drehwinkels
(auf dem Bildanzeigegerat 32 nicht gezeigt), automa-
tisches Drehen der Aufienhiille 201 der optischen
Abtastvorrichtung 20 an einer Z-Achse eines XYZ-
Koordinatensystems, das vom Bildanzeigegerat 32
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gegeben ist, bis die mindestens eine Konturlinie des
Bilds der AufRenhlle in Echtzeit 2010 und die min-
destens eine Konturlinie des virtuellen Ausrichtungs-
bilds (auf dem Bildanzeigegerat 32 nicht gezeigt)
einander Uberlappen oder parallel zueinander sind.
Die oben genannten Angaben dienen jedoch ledig-
lich als Beispiele und sollen den Umfang der vorlie-
genden Erfindung nicht einschranken.

[0062] Die Fig. 2, Fig. 4, Fig. 8 und Fig. 10 zeigen,
dass das virtuelle Ausrichtungsbild (nicht gezeigt)
auf dem Bildanzeigegerat 32 am virtuellen Ausrich-
tungspunkt VP nicht erzeugt wird, so dass das
Steuermodul 4 des optischen Erfassungssystems S
automatisch einen relativen Abstand zwischen der
AuRenhille 201 und dem vorgegebenen Zielobjekt
T in Richtung der X-Achse und der Y-Achse einstel-
len kann (d.h. Bewegen der Position des Bilds der
AuRenhdlle in Echtzeit 2010 der Aufenhille 201
am virtuellen Ausrichtungsbild auf dem Bildanzeige-
gerat 32) oder automatisch die AuRenhtille 201 der
optischen Abtastvorrichtung 20 an der Z-Achse dre-
hen kann (d.h. Drehen des Winkels des Bilds der
AuRenhdlle in Echtzeit 2010 der Aufenhille 201
am virtuellen Ausrichtungsbild auf dem Bildanzeige-
gerat 32), Drehen des Winkels des Bilds der Aufden-
hille in Echtzeit 2010 der Aufenhlle 201 am virtuel-
len Ausrichtungsbild auf dem Bildanzeigegerat 32)
gemall dem virtuellen Ausrichtungsbild, das nicht
auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt wird, bis
sich das Bild der AufRenhille in Echtzeit 2010 und
das virtuelle Ausrichtungsbild (nicht gezeigt) voll-
standig auf dem Bildanzeigegerat 32 uberlappen,
so dass das ausgewahlte Faserendstiick 2000 auto-
matisch und korrekt mit dem vorgegebenen Zielob-
jekt T in einer vertikalen Richtung ausgerichtet wer-
den kann, was effektiv die Zeit des Benutzers sparen
kann, die optische Abtastvorrichtung 20 manuell ein-
zustellen.

[0063] Unter Bezugnahme auf Fig. 2 bis Fig. 11
kann abschliefend gesagt werden, dass beim Aus-
richtungsverfahren flir das vorgegebene Zielobjekt T,
das durch das erste Ausflhrungsbeispiel der vorlie-
genden Erfindung vorgesehen ist, eines der Faser-
endstlicke 2000 (d.h. ein ausgewahltes Faserend-
stlick 2000, wie z.B. ein Faserspitzenstlick) und ein
sichtbarer Referenzpunkt (d.h. ein ausgewahlter
sichtbarer Referenzpunkt SP, der von der optischen
Abtastvorrichtung 20 gegeben ist) von der optischen
Abtastvorrichtung 20 vorausgewahlt werden, um
.einen tatsachlichen Abstandsparameter zwischen
dem ausgewahlten Faserendstiick 2000 und dem
ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt SP zu
erhalten (d.h. Schritt des Definierens der optischen
Abtastvorrichtung 20). Als nachstes wird auf dem
Bildanzeigegerat 32 das Echtzeit-Zielobjektbild
T100 des vorgegebenen Zielobjekts T markiert, um
einen Referenzpunkt der Zielausrichtung TP zu
erhalten, der mit dem Echtzeit-Zielobjektbild T100
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ausgerichtet ist, und um ,einen Koordinatenparame-
ter der Ebene” zu erhalten, der aus dem Referenz-
punkt der Zielausrichtung TP transformiert wird (d.h.
Schritt der Definition des vorgegeben Zielobjekts T).
Danach wird entsprechend dem tatsachlichen
Abstandsparameter und dem Koordinatenparameter
der Ebene ein virtueller Ausrichtungspunkt VP (z.B.
ein virtuelles Ausrichtungsbild VM, das auf der
Grundlage des virtuellen Ausrichtungspunkts VP
erzeugt wird), der dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP entspricht, ermittelt, der dem
Benutzer (oder Betreiber) als Referenz zur Verfi-
gung gestellt werden kann (d.h. Schritt der Definition
des virtuellen Ausrichtungspunkts VP). Schlief3lich
kann der Benutzer einen relativen Abstand zwischen
der optischen Abtastvorrichtung 20 und dem vorge-
gebenen Zielobjekt T unter der Bedingung des
gleichzeitigen Betrachtens des ausgewahlten sicht-
baren Referenzpunkts SP und des virtuellen Ausrich-
tungspunkts VP einstellen, bis der ausgewahlte
sichtbare Referenzpunkt SP und der virtuelle Aus-
richtungspunkt VP einander auf dem Bildanzeigege-
rat 32 Uberlappen (zu diesem Zeitpunkt ist das aus-
gewahlte Faserendstick 2000 korrekt mit dem
vorgegebenen Zielobjekt T in einer vertikalen Rich-
tung ausgerichtet), so dass die optischen Fasern
200 (wie die gleiche Reihe der optischen Fasern
200, wie in Fig. 9) jeweils korrekt den vorbestimmten
Objekten (wie LEDs, Mikro-LEDs oder beliebigen
elektronischen Chips) entsprechen kénnen.

[0064] Es soll angemerkt werden, dass der virtuelle
Ausrichtungspunkt VP auf dem Bildanzeigegerat 32
angezeigt werden kann, so dass die vorliegende
Erfindung einen relativen Abstand zwischen der opti-
schen Abtastvorrichtung 20 (d.h. die AuRenhulle
201) und dem vorgegebenen Zielobjekt T geman
dem virtuellen Ausrichtungspunkt VP, der auf dem
Bildanzeigegerat 32 angezeigt wird, manuell einstel-
len kann (oder wenn der virtuelle Ausrichtungspunkt
VP, der auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt wird,
nicht vom Benutzer erkannt werden kann und nur
vom Steuermodul 4 erkannt werden kann, kann die
vorliegende Erfindung auch automatisch einen relati-
ven Abstand zwischen der optischen Abtastvorrich-
tung 20 (d.h. der AuRenhtille 201) und dem vorgege-
benen Zielobjekt T gemalk dem Vvirtuellen
Ausrichtungspunkt VP, der nicht auf dem Bildanzei-
gegerat 32 angezeigt wird, einstellen, (d.h. die
Aufenhille 201) und dem vorgegebenen Zielobjekt
T gemal dem virtuellen Ausrichtungspunkt VP, der
nicht auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt wird,
automatisch anpassen, bis der ausgewahlte visuelle
Referenzpunkt und der virtuelle Ausrichtungspunkt
VP auf dem Bildanzeigegerat 32 miteinander ausge-
richtet sind (oder Ubereinstimmen).
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[Zweites Ausfihrungsbeispiel]

[0065] Im Vergleich der Fig. 12 mit Fig. 5 und im
Vergleich der Fig. 13 mit Fig. 7 besteht der Haupt-
unterschied zwischen dem zweiten Ausfiihrungsbei-
spiel und dem ersten Ausflihrungsbeispiel in Folgen-
dem: im zweiten Ausfihrungsbeispiel kann der
ausgewahlte visuelle Referenzpunkt SP ,an der
unteren rechten Ecke der Auflenhille 201“ durch
»,an der unteren linken Ecke der Auflenhille 201
ersetzen, und das ausgewahlte Faserendstiick
2000 kann ,ein ausgewahltes der Faserendstiicke
2000 befindet sich in einer unteren rechten Ecke®
durch ,ein ausgewahltes der Faserendstiicke 2000
befindet sich in einer unteren linken Ecke* ersetzen.

[0066] Insbesondere kann im zweiten Ausfiihrungs-
beispielform, wie in Fig. 12 gezeigt, wenn ,der aus-
gewabhlte sichtbare Referenzpunkt SP an der unteren
linken Ecke der Auf3enhille 201 angeordnet ist“ und
»ein ausgewahltes der Faserendstiicke 2000 in einer
unteren linken Ecke liegt (d.h. das ausgewahlte
Faserendstiick 2000), kann das ausgewahlte Faser-
endstlick 2000 als Ursprung (0, 0) definiert werden,
und die Koordinatenposition des ausgewahlten sicht-
baren Referenzpunkts SP am ausgewahlten Faser-
endstlick 2000 kann ein X1-Wert (z.B. -100 ym) und
ein Y1-Wert (z.B. -200 pm) des XY-Koordinatensys-
tems sein.

[0067] Insbesondere kann im zweiten Ausfiihrungs-
beispiel, wie in Fig. 13 gezeigt, die Koordinatenposi-
tion des Referenzpunkts der Zielausrichtung TP am
Ursprung (0, 0) des XY-Koordinatensystems, das
vom Bildanzeigegerat 32 gegeben ist, ein X2-Wert
(z. B. -50 pym) und ein Y2-Wert (z. B. -50 ym) des
XY-Koordinatensystems sein.

[0068] Insbesondere ist beim zweiten Ausflihrungs-
beispiel der in Fig. 13 gezeigte X3-Wert -150 ym, der
durch Anfiigen des X1-Werts (d.h. -100 ym) und des
X2-Werts (d.h. - 50 ym) erhalten wird, und der in
Fig. 13 gezeigte Y3-Wert ist -250 ym, der durch
Anfligen des Y1-Werts (d.h. -200 ym) und des Y2-
Werts (d.h. -50 ym) erhalten wird. Das heif3t, wie in
Fig. 13 gezeigt, kann die Koordinatenposition des
virtuellen Ausrichtungspunkts VP am Ursprung (O,
0) des XY-Koordinatensystems, das vom Bildanzei-
gegerat 32 vorgesehen ist, der X3-Wert (z.B. -150
pm) und der Y3-Wert (z.B. -250 ym) des XY-Koordi-
natensystems sein. Es soll angemerkt werden, dass,
wie in Fig. 12 und Fig. 13 gezeigt, der Abstand zwi-
schen dem Referenzpunkt der Zielausrichtung TP
und dem virtuellen Ausrichtungspunkt VP (d.h. in
dem in Fig. 13 gezeigten XY-Koordinatensystem
der X-Koordinatenwert, der durch Subtraktion des
X2-Werts vom X3-Wert erhalten wird, und der Y-
Koordinatenwert, der durch Subtraktion des Y2-
Werts vom Y3-Wert erhalten wird) im Wesentlichen
gleich einem Abstand vom ausgewahlten Faserend-
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stiick 2000 zum ausgewahlten sichtbaren Referenz-
punkt SP ist (d.h. der X1-Wert und der Y1-Wert des
XY-Koordinatensystems, wie in Fig. 12 gezeigt).

[Drittes Ausfiihrungsbeispiel]

[0069] Im Vergleich der Fig. 14 mit Fig. 5 und im
Vergleich der Fig. 15 mit Fig. 7 besteht der Haupt-
unterschied zwischen dem dritten Ausfiihrungsbei-
spiel und dem ersten Ausfiihrungsbeispiel in Folgen-
dem: im dritten Ausflhrungsbeispiel kann der
ausgewahlte visuelle Referenzpunkt SP ,an der
unteren rechten Ecke der Aufenhille 201 durch
.an der oberen rechten Ecke der AulRenhille 201¢
ersetzen, wahrend das ausgewahlte Faserendstlick
2000 ,ein ausgewahltes der Faserendstliicke 2000
befindet sich in einer unteren rechten Ecke“ durch
»ein ausgewahltes der Faserendstiicke 2000 befin-
det sich in einer oberen rechten Ecke* ersetzen kann.

[0070] Insbesondere kann im dritten Ausflihrungs-
beispiel, wie in Fig. 14 gezeigt, wenn ,der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt SP an der oberen
rechten Ecke der Auflenhille 201 angeordnet ist"
und ,ein ausgewahltes der Faserendstiicke 2000 in
einer oberen rechten Ecke liegt (d.h. das ausge-
wahlte Faserendstiick 2000)“, kann das ausgewahlte
Faserendstlick 2000 als den Ursprung (0, 0) definiert
werden, und die Koordinatenposition des ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkts SP am ausge-
wahlten Faserendstick 2000 kann ein X1-Wert
(z.B. 100 pym) und ein Y1-Wert (z.B. 200 ym) des
XY-Koordinatensystems sein.

[0071] Insbesondere im dritten Ausfuhrungsbei-
spiel, wie in Fig. 15 gezeigt, kann die Koordinaten-
position des Referenzpunkts der Zielausrichtung TP
am Ursprung (0, 0) des XY-Koordinatensystems, das
vom Bildanzeigegerat 32 gegeben ist, ein X2-Wert
(z. B. 50 ym) und ein Y2-Wert (z. B. 50 pm) des XY-
Koordinatensystems sein. Insbesondere betragt
beim dritten Ausfihrungsbeispiel der in Fig. 15 dar-
gestellte X3-Wert 150 ym, der durch Anfligen des
X1-Werts (d.h. 100 pm) und des X2-Werts (d.h. 50
pum) erhalten wird, wahrend der in Fig. 15 darge-
stellte Y3-Wert 250 um betragt, der durch Anfiigen
des Y1 -Werts (d.h. 200 pm) und des Y2-Werts
(d.h. 50 ym) erhalten wird. Das heil’t, wie in Fig. 15
gezeigt, kann die Koordinatenposition des virtuellen
Ausrichtungspunkts VP am Ursprung (0, 0) des XY-
Koordinatensystems, das vom Bildanzeigegerat 32
erstellt ist, der X3-Wert (z.B. 150 pm) und der Y3-
Wert (z.B. 250 pm) des XY-Koordinatensystems
sein. Es soll angemerkt werden, dass, wie in
Fig. 14 und Fig. 15 gezeigt, der Abstand vom Refe-
renzpunkt der Zielausrichtung TP zum virtuellen Aus-
richtungspunkt VP (d.h. in dem in Fig. 15 gezeigten
XY-Koordinatensystem der X-Koordinatenwert, der
durch Subtraktion des X2-Werts vom X3-Wert erhal-
ten wird, und der Y-Koordinatenwert, der durch Sub-

19/43



DE 10 2022 120 812 A1

traktion des Y2-Werts vom Y3-Wert erhalten wird) im
Wesentlichen einem Abstand vom ausgewahlten
Faserendstiick 2000 zum ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt SP entspricht (d.h. der X1-Wert und
der Y1-Wert des XY-Koordinatensystems, wie in
Fig. 14 gezeigt).

[Viertes Ausfihrungsbeispiel]

[0072] Im Vergleich der Fig. 16 mit Fig. 5 und im
Vergleich der Fig. 17 mit Fig. 7 besteht der Haupt-
unterschied zwischen dem vierten Ausflihrungsbei-
spiel und dem ersten Ausfiihrungsbeispiel in Folgen-
dem: im dritten Ausflihrungsbeispiel kann der
ausgewahlte visuelle Referenzpunkt SP ,an der
unteren rechten Ecke der AuRenhiille 201 durch
.-an der oberen linken Ecke der Auflenhille 201¢
ersetzen, wahrend das ausgewahlte Faserendstiick
2000 ,ein ausgewahltes der Faserendstliicke 2000
befindet sich in einer unteren rechten Ecke“ durch
,ein ausgewahltes der Faserendstlicke 2000 befin-
det sich in einer oberen linken Ecke® ersetzen kann.

[0073] Insbesondere kann im vierten Ausflihrungs-
beispiel, wie in Fig. 16 gezeigt, wenn ,der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt SP an der oberen
linken Ecke der AufRenhlle 201 angeordnet ist* und
»ein ausgewahltes der Faserendstiicke 2000 in einer
oberen linken Ecke liegt (d.h. das ausgewahlte
Faserendstiick 2000)“, kann das ausgewahlte Faser-
endstlick 2000 als den Ursprung (0, 0) definiert wer-
den, und die Koordinatenposition des ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkis SP am ausgewahlten
Faserendstiick 2000 kann ein X1-Wert (z.B. -100
pgm) und ein Y1-Wert (z.B. 200 um) des XY-Koordina-
tensystems sein.

[0074] Insbesondere kann im vierten Ausfiihrungs-
beispiel, wie in Fig. 17 gezeigt, die Koordinatenposi-
tion des Referenzpunkts der Zielausrichtung TP am
Ursprung (0, 0) des XY-Koordinatensystems, das
vom Bildanzeigegerat 32 gegeben ist, ein X2-Wert
(z.B. -50 ym) und ein Y2-Wert (z.B. 50 pm) des XY-
Koordinatensystems sein. Insbesondere beim vier-
ten Ausfihrungsbeispiel betragt der in Fig. 17 darge-
stellte X3-Wert -150 ym, der durch Anfiigen des X1-
Werts (d.h. -100 pym) und des X2-Werts (d.h. -50 ym)
erhalten wird, wahrend der in Fig. 17 dargestellte Y3-
Wert 250 pym betragt, der durch Anfligen des Y1
-Werts (d.h. 200 pm) und des Y2-Werts (d. h. 50
pum) erhalten wird. Das heilt, wie in Fig. 17 gezeigt,
kann die Koordinatenposition des virtuellen Ausrich-
tungspunkts VP am Ursprung (0, 0) des XY-Koordi-
natensystems, das vom mit dem Bildanzeigegerat 32
gegeben ist, der X3-Wert (z.B. -150 ym) und der Y3-
Wert (z.B. 250 pm) des XY-Koordinatensystems
sein. Es soll angemerkt werden, dass, wie in
Fig. 16 und Fig. 17 gezeigt, der Abstand zwischen
dem Referenzpunkt der Zielausrichtung TP und
dem virtuellen Ausrichtungspunkt VP (d.h. in dem in
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Fig. 17 gezeigten XY-Koordinatensystem der X-
Koordinatenwert, der durch Subtraktion des X2-
Werts vom X3-Wert erhalten wird, und der Y-Koordi-
natenwert, der durch Subtraktion des Y2-Werts vom
Y3-Wert erhalten wird) im Wesentlichen einem
Abstand vom ausgewahlten Faserendstick 2000
zum ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt SP
entspricht (d.h. der X1-Wert und der Y1-Wert des
XY-Koordinatensystems, wie in Fig. 16 gezeigt).

[Vorteile der Ausfiihrungsbeispiele]

[0075] Selbst wenn das Faserendstlick 2000 blo-
ckiert ist, so dass die relative Positionsbeziehung
zwischen dem Faserendstiick 2000 und dem vorge-
gebenen Zielobjekt T, die auf dem Bildanzeigegerat
32 angezeigt werden, nicht erkannt werden kann,
selbst wenn das Faserendstiick 2000 blockiert ist,
so dass die relative Positionsbeziehung zwischen
dem Faserendstick 2000 und dem vorgegebenen
Zielobjekt T, die auf dem Bildanzeigegerat 32 ange-
zeigt werden, nicht erkannt werden kann, kann der
Benutzer dennoch die relative Positionsbeziehung
zwischen dem ausgewahlten sichtbaren Referenz-
punkt SP und dem virtuellen Ausrichtungspunkt VP,
die auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt werden,
anzeigen, um den ausgewahlten sichtbaren Refe-
renzpunkt SP und den virtuellen Ausrichtungspunkt
VP miteinander auf dem Bildanzeigegerat 32 auszu-
richten (oder zur Deckung zu bringen), so dass das
ausgewahlte Faserendstiick 2000 praktisch und
schnell mit dem vorgegebenen Zielobjekt T (d.h.
das optische Element, das optisch erfasst oder
durch die optische Erfassung gepruft werden muss)
in der vertikalen Richtung ausgerichtet werden kann.

[0076] Es soll angemerkt werden, dass, wie in
Fig. 2, Fig. 3 und Fig. 9 gezeigt, das Ausrichtungs-
verfahren fir das vorgegebene Zielobjekt T, das
durch das erste Ausfiihrungsbeispiel der vorliegen-
den Erfindung vorgesehen ist, weiterhin die folgen-
den Schritte umfasst: Bewegen des vorgegebenen
Zielobjekts T oder des Bildaufnahmegerats 31, um
einen tatsachlichen Bewegungsabstand (z.B. 100
pum) des vorgegebenen Zielobjekts T entlang einer
vorbestimmten Richtung wie der Richtung der X-
Achse zu erhalten (z.B. Auswahlen eines der vorge-
gebenen Zielobjekte T als Referenzpunkt und
danach ledigliches Bewegen des Substrathalters 10
(d.h. (z.B. Auswahlen eines der vorgegebenen Ziel-
objekte T als Referenzpunkt und danach ledigliches
Bewegen des Substrathalters 10 (d.h. Bewegen des
vorgegebenen Zielobjekts T am Bildaufnahmegerat
31) um einen vorbestimmten Abstand, der als den
tatsachlichen Bewegungsabstand des vorgegebe-
nen Zielobjekts T durch das optische Erfassungssys-
tem S gemessen und definiert werden kann, oder
danach ledigliches Bewegen des Bildaufnahmege-
rats 31 (d.h. Bewegen des Bildaufnahmegerats 31
am vorgegebenen Zielobjekt T) um einen vorbe-
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stimmten Abstand, der als den tatsachlichen Bewe-
gungsabstand des vorgegebenen Zielobjekts T
durch das optische Erfassungssystem S gemessen
und definiert werden kann); Bergung entsprechend
dem tatsadchlichen Bewegungsabstand (z.B. 100
um) des vorgegebenen Zielobjekts T entlang der vor-
bestimmten Richtung (z.B. der Richtung der X-
Achse), Erhalten eines Bildpixelabstands (z.B. 10
Pixel) des Echtzeit-Zielobjektbilds T100 des vorge-
gebenen Zielobjekts T, das auf dem Bildanzeigegerat
32 angezeigt wird und sich entlang der vorbestimm-
ten Richtung (z.B. der Richtung der X-Achse); Erhal-
ten eines Umwandlungsverhaltnis' (z.B. 10 Pixel: 100
pm=1:10) des Bildpixelabstands (z.B. 10 Pixel) zum
tatsachlichen Bewegungsabstand (z.B. 100 ym) ent-
sprechend dem Bildpixelabstand (z.B. 10 Pixel) des
Echtzeit-Zielobjektbilds T100 und dem tatsachlichen
Bewegungsabstand (z.B. 100 ym) des vorgegebe-
nen Zielobjekts T. Wenn das vorgegebene Zielobjekt
T oder das Bildaufnahmegerat 31 so bewegt wird,
dass das vorgegebene Zielobjekt T entlang einer Off-
set-Richtung um einen tatséchlichen Offset-Abstand
(z.B. 200 pm) versetzt ist, wird ein virtuelles Ausrich-
tungsbild VM, das auf dem Bildanzeigegerat 32
angezeigt wird, automatisch entlang der Offset-Rich-
tung um einen Offset-Pixelabstand (z. B., 200/10=20
Pixel) entsprechend dem Umwandlungsverhaltnis
(z.B. 1:10) verschoben, so dass das virtuelle Ausrich-
tungsbild VM und das Bild der AuRenhdille in Echtzeit
2010, die auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt
werden, in einem Zustand der Uberlappung mitei-
nander gehalten werden kénnen.

[0077] Wie oben erwahnt, kann das Umwandlungs-
verhaltnis zwischen dem Bildpixelabstand und dem
tatsachlichen Bewegungsabstand entsprechend
dem Bildpixelabstand des Echtzeit-Zielobjektbilds
T100 und dem tatsachlichen Bewegungsabstand
des vorgegebenen Zielobjekts T erhalten werden.
Wenn also das vorgegebene Zielobjekt T oder das
Bildaufnahmegerat 31 unerwartet um einen tatsach-
lichen Offset-Abstand bewegt wird (z.B. wenn der
Benutzer versehentlich ein Stick berlhrt, das zum
Tragen des vorgegebenen Zielobjekts T verwendet
wird, oder das Bildaufnahmegerat 31 berlhrt), kann
das virtuelle Ausrichtungsbild VM, das auf dem Bild-
anzeigegerat 32 angezeigt wird, automatisch entlang
der Offset-Richtung um einen Offset-Pixelabstand
gemal dem Umwandlungsverhaltnis verschoben
werden. Dadurch kénnen das virtuelle Ausrichtungs-
bild VM und das Bild der AufRenhiille in Echtzeit
2010, die auf dem Bildanzeigegerat 32 angezeigt
werden, in einem sich gegenseitig Uberlappenden
Zustand gehalten werden, wobei es nicht durch das
versehentliche Berlihren des vorgegebenen Zielob-
jekts T oder des Bildaufnahmegerats 31 durch den
Benutzer beeinflusst wird. Die obenstehende
Beschreibung der Ausflihrungsbeispiele der vorlie-
genden Erfindung dient lediglich der Darstellung
und Beschreibung und erhebt keinen Anspruch auf
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Vollstandigkeit oder Beschrankung der vorliegenden
Erfindung auf die genauen beschriebenen Formen.
Aus der oben beschriebenen Lehre sind zahlreiche
Modifikationen und Abanderungen mdglich. Die Aus-
fuhrungsbeispiele wurden ausgewahlt und beschrie-
ben, um die Grundséatze der vorliegenden Erfindung
und deren praktische Anwendung zu erldutern, damit
weiteren Fachleuten die vorliegende Erfindung und
die verschiedenen Ausfihrungsbeispiele mit ver-
schiedenen Modifikationen, die fur die jeweilige Ver-
wendung geeignet sind, offensichtlich werden. Dem
Fachmann kénnen weitere alternative Ausfihrungs-
beispiele, zu dem die vorliegende Erfindung gehort,
offensichtlich werden, ohne von ihrem Geist und
Umfang abzuweichen.

Bezugszeichenliste

20a optischen Abtastvorrichtung

200a optischen Faser

2000a Faserendstiicks

201a Auf3enhdlle

31a Bildaufnahmegerat

C optischen Elements

S optisches Abtastsystem

1 Spanngestell

10 Substrathalter

2 optischen Erfassungsmodul

20 optische Abtastvorrichtung

200 optischen Fasern

2000 Faserendstiick

201 AuRenhiille

2010 Bild der Auf3enhdille in Echtzeit

3 Kameramodul

31 Bildaufnahmegerat

32 Bildanzeigegerat

4 Steuermodul

T vorgegebene Zielobjekt

T100 Echtzeit-Zielobjektbild

SP ausgewabhlten sichtbaren Referenz-
punkt

TP Referenzpunkt der Zielausrichtung

VP virtuelle Ausrichtungspunkt

VM virtuellen Ausrichtungsbild
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Patentanspriiche

1. Eine Ausrichtungsmethode fir ein vorgegebe-
nes Zielobjekt, umfassend:
Vorsehen einer optischen Abtastvorrichtung (20),
wobei die optische Abtastvorrichtung (20) aus meh-
reren optischen Fasern (200) besteht, wobei jede
dieser optischen Fasern (200) ein Faserendstiick
(2000) aufweist, um eines oder mehrere optische
Signale zu empfangen oder auszugeben;
Vorsehen eines tatsachlichen Abstandsparameters,
wobei der tatsachliche Abstandsparameter ein
Abstand der Ebene auf einer Ebene zwischen
einem ausgewahlten des Faserendsticks (2000)
und einem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt
(SP) ist, der von der optischen Abtastvorrichtung
(20) gegeben ist;
Erfassen des vorgegebenen Zielobjekts (T) mit
einem Bildaufnahmegerat (31), um ein Echtzeit-Ziel-
objektbild (T100) des vorgegebenen Zielobjekts (T)
auf einem Bildanzeigegerat (32) in Echtzeit anzuzei-
gen;
Markieren des Echtzeit-Zielobjektbilds (T100) des
vorgegebenen Zielobjekts (T) auf dem Bildanzeige-
gerat (32), um einen Referenzpunkt der Zielausrich-
tung (TP) zu erhalten, der mit dem Echtzeit-Zielob-
jektbild (T100) ausgerichtet ist;
Umwandlung des auf das Echtzeit-Zielobjektbild
(T100) ausgerichteten Referenzpunkts der Zielaus-
richtung (TP) in einen Koordinatenparameter der
Ebene;
Erhalten eines virtuellen Koordinatenparameter der
Ausrichtung zum Vorgeben eines virtuellen Ausrich-
tungspunkts (VP) entsprechend dem tatsachlichen
Abstandsparameter und dem Koordinatenparameter
der Ebene, wobei ein Abstand vom Referenzpunkt
der Zielausrichtung (TP) zum virtuellen Ausrich-
tungspunkt (VP) einem Abstand vom ausgewahlten
Faserendstiick (2000) zum ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt (SP) entspricht; und
Einstellen eines relativen Abstands zwischen der
optischen Abtastvorrichtung (20) und dem vorgege-
benen Zielobjekt (T), bis der ausgewahlte sichtbare
Referenzpunkt (SP) und der virtuellen Ausrichtungs-
punkt (VP) auf dem Bildanzeigegerat (32) miteinan-
der Ubereinstimmen, damit das ausgewahlte Faser-
endstiick (2000) mit dem vorgegebenen Zielobjekt
(T) in einer vertikalen Richtung ausgerichtet wird.

2. Das Ausrichtungsverfahren nach Anspruch 1,
wobei die optischen Fasern (200) der optischen
Abtastvorrichtung (20) in Folge angeordnet sind,
um eine Anordnung der optischen Fasern zum
gleichzeitigen Erfassen von mehreren zu priifenden
vorbestimmten Objekten zu bilden, und eines der
vorbestimmten Objekte das vorgegebene Zielobjekt
(T) ist;
wobei die optische Abtastvorrichtung (20) eine
AuBenhiille (201) aufweist, mit der die Faserendsti-
cke (2000) getragen wird, und der ausgewahlte
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sichtbare Referenzpunkt (SP) an einer von mehre-
ren Ecken der Aufenhille (201) oder einer von
mehreren festen Markierungen der Aufienhille
(201) angeordnet ist;

wobei von allen Faserendstiicken (2000) das ausge-
wahlte Faserendstick (2000) dem ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt (SP) am néchsten liegt,
so dass der Abstand der Ebene vom ausgewahlten
Faserendstick (2000) zum ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt (SP) ein kirzester Abstand der
Ebene zwischen dem Faserendstiick (2000) und
dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt (SP)
ist;

wobei der tatsdchliche Abstandsparameter einen X1
-Wert und einen Y1-Wert umfasst, der X1-Wert ein
Intervall zwischen dem ausgewahlten Faserend-
stick (2000) und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt (SP) auf einer Richtung der X-
Achse ist, die durch die Ebene gegeben ist, und
der Y1 -Wert ein Intervall zwischen dem ausgewahl-
ten Faserendstiick (2000) und dem ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt (SP) auf einer Richtung
der Y-Achse ist, die durch die Ebene gegeben ist;
wobei der Schritt der Vorgabe des tatsachlichen
Abstandsparameters ferner umfasst: Eingeben des
X1-Werts und des Y1-Werts oder Eingeben von
Modellinformationen der optischen Abtastvorrich-
tung (20) in eine Benutzerschnittstelle, und die
Modellinformationen der optischen Abtastvorrich-
tung (20) den X1-Wert und den Y1 -Wert enthalten.

3. Das Ausrichtungsverfahren nach Anspruch 1
oder 2,
wobei im Schritt des Markierens des Echtzeit-Ziel-
objektbilds (T100) des vorgegebenen Zielobjekts
(T) auf dem Bildanzeigegerat (32) das Echtzeit-Ziel-
objektbild (T100) durch eine bewegliche Markierung
markiert wird, die mit einer Eingabevorrichtung
steuerbar ist;
wobei im Schritt des Erhaltens des Koordinatenpa-
rameters der virtuellen Ausrichtung des Koordina-
tenparameters der virtuellen Ausrichtung durch
Berechnen des tatsachlichen Abstandsparameters
und des Koordinatenparameters der Ebene mit
einem Steuermodul (4) erhalten wird und der vir-
tuelle Ausrichtungspunkt (VP) selektiv auf dem Bild-
anzeigegerat (32) angezeigt oder nicht angezeigt
wird;
wobei der tatsachliche Abstandsparameter einen
X1-Wert und einen Y1-Wert in einem XY-Koordina-
tensystem, das durch die Ebene gegeben ist,
umfasst, der X1-Wert ein Intervall zwischen dem
ausgewahlten Faserendstiick (2000) und dem aus-
gewahlten sichtbaren Referenzpunkt (SP) in einer
Richtung der X-Achse des XY-Koordinatensystems,
das durch die Ebene gegeben ist, wahrend der Y1-
Wert ein Intervall zwischen dem ausgewahlten
Faserendstlck (2000) und dem ausgewahlten sicht-
baren Referenzpunkt (SP) in einer Richtung der Y-
Achse des XY-Koordinatensystems, das durch die
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Ebene gegeben ist, ist;

wobei der Koordinatenparameter der Ebene einen
X2-Wert und einen Y2-Wert auf einem XY-Koordina-
tensystem umfasst, das vom Bildanzeigegerat (32)
gegeben ist, wobei der X2-Wert ein Abstand vom
Referenzpunkt der Zielausrichtung (TP) zu einer Y-
Achse des XY-Koordinatensystems ist, das vom
Bildanzeigegerat (32) gegeben ist, und wobei der
Y2-Wert ein Abstand vom Referenzpunkt der Ziel-
ausrichtung (TP) zu einer Y-Achse des XY-Koordi-
natensystems ist, das vom Bildanzeigegerat (32)
gegeben ist;

wobei der Koordinatenparameter der virtuellen Aus-
richtung einen X3-Wert, der durch Anfigen des X1-
Werts und des X2-Werts erhalten wird, und einen
Y3-Wert, der durch Anfligen des Y1-Werts und des
Y2-Werts erhalten wird, umfasst, wobei der X3-Wert
und der Y3-Wert auf dem XY-Koordinatensystem lie-
gen, die durch das Bildanzeigegerat (32) gegeben
ist, der X3-Wert ein Abstand vom virtuellen Ausrich-
tungspunkt (VP) zu einer Y-Achse des XY-Koordina-
tensystems ist, das durch das Bildanzeigegerat (32)
gegeben ist, und der Y3-Wert ein Abstand vom vir-
tuellen Ausrichtungspunkt zu einer X-Achse des XY-
Koordinatensystems ist, das durch das Bildanzeige-
gerat (32) gegeben ist.

4. Das Ausrichtungsverfahren nach einem der
Anspriche 1 bis 3,
wobei das Ausrichtungsverfahren nach dem Schritt
des Erhaltens des Koordinatenparameters der vir-
tuellen Ausrichtung ferner die folgenden Schritte
umfasst: Erzeugen eines virtuellen Ausrichtungs-
bilds (VM), das auf dem Bildanzeigegerat (32) ange-
zeigt wird, gemaR dem Referenzpunkt der Zielaus-
richtung (TP) und dem Koordinatenparameter der
virtuellen Ausrichtung;
wobei im Schritt des Einstellens des relativen
Abstands zwischen der optischen Abtastvorrichtung
(20) und dem vorgegebenen Zielobjekt (T) das Aus-
richtungsverfahren ferner die folgenden Schritte
umfasst: Erfassen einer Auf3enhille (201) der opti-
schen Abtastvorrichtung (20) mit dem Bildaufnah-
megerat (31), um ein Bild der AuRenhiille in Echtzeit
(2010) der AuRenhille (201) auf dem Bildanzeige-
gerat (32) in Echtzeit anzuzeigen, und manuelles
Einstellen des relativen Abstands zwischen der
AuRenhille (201) und dem vorgegebenen Zielobjekt
(T), bis das Bild der Aussenhiille in Echtzeit (2010)
und das virtuelle Ausrichtungsbild (VM), die auf dem
Bildanzeigegerat (32) angezeigt werden, einander
Uberlappen;
wobei mindestens eine Konturlinie des Bilds der
AuRenhille in Echtzeit (2010) mit mindestens einer
Konturlinie des virtuellen Ausrichtungsbilds (VM)
Ubereinstimmt;
wobei im Schritt des Einstellens des relativen
Abstands zwischen der optischen Abtastvorrichtung
(20) und dem vorgegebenen Zielobjekt (T) das Aus-
richtungsverfahren ferner die folgenden Schritte
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umfasst: wenn die mindestens eine Konturlinie des
Bilds der AuRRenhille in Echtzeit (2010) von der min-
destens einen Konturlinie des virtuellen Ausrich-
tungsbilds (VM) versetzt ist, manuelles Drehen der
AuRenhille (201) der optischen Abtastvorrichtung
(20) relativ zu einer Z-Achse eines XYZ-Koordina-
tensystems, das durch das Bildanzeigegerat (32)
gegeben ist, bis die mindestens eine Konturlinie
des Bilds der AufRenhille in Echtzeit (2010) und
die mindestens eine Konturlinie des virtuellen Aus-
richtungsbilds (VM) einander Uberlappen oder paral-
lel zueinander sind;

wobei die optische Abtastvorrichtung (20) eine
AuRenhdille (201) aufweist, mit der die Faserendsti-
cke (2000) getragen werden, und sowohl eine
Auflenkontur des virtuellen Ausrichtungsbilds (VM)
als auch eine Auflenkontur der Aufenhdlle (201)
vollstandig oder teilweise gleich sind;

wobei das virtuelle Ausrichtungsbild (VM), das auf
dem Bildanzeigegerat (32) angezeigt wird, durch-
sichtig ist, so dass ein Benutzer das Bild der Aufen-
hdlle in Echtzeit (2010), das auf dem Bildanzeigege-
rat (32) angezeigt wird, sehen kann;

wobei in einer Uberlappenden Beziehung in einer
Richtung der Z-Achse zwischen dem virtuellen Aus-
richtungsbild (VM), dem Echtzeit-Zielobjektbild
(T100) und dem Bild der AuBenhille in Echtzeit
(2010), die auf dem Bildanzeigegerat (32) angezeigt
werden, das virtuelle Ausrichtungsbild (VM) in einer
obersten Schicht, das Echtzeit-Zielobjektbild (T100)
in einer untersten Schicht angeordnet und das Bild
der AufRenhulle in Echtzeit (2010) zwischen dem vir-
tuellen Ausrichtungsbild (VM) und dem Echtzeit-
Zielobjektbild (T100) angeordnet ist.

5. Das Ausrichtungsverfahren nach einem der
Anspriche 1 bis 4,
wobei das Ausrichtungsverfahren nach dem Schritt
der Erhaltung des Koordinatenparameters der vir-
tuellen Ausrichtung ferner die folgenden Schritte
umfasst: Erzeugen eines virtuellen Ausrichtungs-
bilds (VM), das entsprechend dem Referenzpunkt
der Zielausrichtung (TP) und dem Koordinatenpara-
meter der virtuellen Ausrichtung nicht auf dem Bild-
anzeigegerat (32) angezeigt wird;
wobei im Schritt des Einstellens des relativen
Abstands zwischen der optischen Abtastvorrichtung
(20) und dem vorgegebenen Zielobjekt (T) das Aus-
richtungsverfahren ferner die folgenden Schritte
umfasst: Erfassen einer Auf3enhille (201) der opti-
schen Abtastvorrichtung (20) durch das Bildaufnah-
megerat (31), um ein Bild der Au3enhiille in Echtzeit
(2010) der AufRenhille (201) auf dem Bildanzeige-
gerat (32) in Echtzeit anzuzeigen, und automati-
sches Einstellen des relativen Abstands zwischen
der Auf3enhiille (201) und dem vorgegebenen Ziel-
objekt (T), bis das Bild der Aussenhiille in Echtzeit
(2010) und das virtuelle Ausrichtungsbild (VM)
einander Uberlappen;
wobei mindestens eine Konturlinie des Bilds der
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AuB3enhille in Echtzeit (2010) mit mindestens einer
Konturlinie des virtuellen Ausrichtungsbilds (VM)
Ubereinstimmt, die nicht auf dem Bildanzeigegerat
(32) angezeigt wird;

wobei im Schritt des Einstellens des relativen
Abstands zwischen der optischen Abtastvorrichtung
(20) und dem vorgegebenen Zielobjekt (T) das Aus-
richtungsverfahren ferner die folgenden Schritte
umfasst: wenn die mindestens eine Konturlinie des
Bilds der Auf3enhdille in Echtzeit (2010) von der min-
destens einen Konturlinie des virtuellen Ausrich-
tungsbilds (VM) versetzt ist, wird die Auflenhille
(201) der optischen Abtastvorrichtung (20) relativ
zu einer Z-Achse eines XYZ-Koordinatensystems,
das durch das Bildanzeigegerat (32) gegeben ist,
automatisches gedreht, bis die mindestens eine
Konturlinie des Bilds der Auflenhille in Echtzeit
(2010) und die mindestens eine Konturlinie des vir-
tuellen Ausrichtungsbilds (VM) einander Gberlappen
oder parallel zueinander sind.

6. Das Ausrichtungsverfahren nach einem der
Anspriche 1 bis 5, Bewegen des vorgegebenen
Zielobjekts (T) oder des Bildaufnahmegerats (31),
um eine tatsachliche Bewegungsstrecke des vorge-
gebenen Zielobjekts (T) entlang einer vorbestimm-
ten Richtung zu erhalten;

Erhalten eines Bildpixelabstands des Echtzeit-Ziel-
objektbilds (T100) des vorgegebenen Zielobjekts
(T), das auf dem Bildanzeigegerat (32) angezeigt
wird und sich entlang der vorbestimmten Richtung
bewegt, entsprechend dem tatsachlichen Bewe-
gungsabstand des vorgegebenen Zielobjekts (T)
entlang der vorbestimmten Richtung; und

Erhalten eines Umwandlungsverhaltnis' zwischen
dem Bildpixelabstand und dem tatsachlichen Bewe-
gungsabstand entsprechend dem Bildpixelabstand
des Echtzeit-Zielobjektbildes (T100) und dem tat-
sachlichen Bewegungsabstand des vorgegebenen
Zielobjekts (T);

wobei beim Bewegen des vorgegebenen Zielobjekts
(T) oder des Bildaufnahmegerats (31), dass das vor-
gegebene Zielobjekt (T) entlang einer Offset-Rich-
tung um einen tatsachlichen Offset-Abstand versetzt
wird, ein virtuelles Ausrichtungsbild (VM), das auf
dem Bildanzeigegerat (32) angezeigt wird, automa-
tisch entlang der Offset-Richtung um einen Offset-
Pixelabstand gemal dem Umwandlungsverhaltnis
verschoben wird, so dass das virtuelle Ausrich-
tungsbild (VM) und das Bild der AuRenhiille in Echt-
zeit (2010), die auf dem Bildanzeigegerat (32) ange-
zeigt werden, in einer Uberlappung miteinander
gehalten werden.

7. Ein optisches Abtastsystem, umfassend:
ein Spanngestell (1) mit einem Substrathalter (10),
die so ausgelegt ist, dass mit dieser mehrere zu
prifende vorbestimmte Objekte getragen werden
kénnen;
ein optisches Erfassungsmodul (2), das aus der
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optischen Abtastvorrichtung (20) nach Anspruch 1
besteht, wobei die optische Abtastvorrichtung (20)
so ausgelegt ist, dass sie oberhalb des Substrathal-
ters (10) angeordnet ist, um das vorbestimmte
Objekt optisch zu erfassen;

ein Kameramodul (3), das aus dem Bildaufnahme-
gerat (31) nach Anspruch 1 und dem Bildanzeigege-
rat (32) nach Anspruch 1 besteht, wobei das Bild-
aufnahmegerat (31) so ausgelegt ist, dass es ein
Bild des vorbestimmten Objekts in Echtzeit erfasst,
wahrend das Bildanzeigegerat (32) so ausgelegt ist,
dass es das Bild des vorbestimmten Objekts in
Echtzeit anzeigt; und

ein Steuermodul (4), das so ausgelegt ist, dass es
mit dem Substrathalter (10), der optischen Abtast-
vorrichtung (20), dem Bildaufnahmegerat (31) und
dem Bildanzeigegerat (32) elektrisch verbunden ist,
um den Substrathalter (10), die optische Abtastvor-
richtung (20), das Bildaufnahmegerat (31) und das
Bildanzeigegerat (32) zu steuern;

wobei das Steuermodul (4) so ausgelegt ist, dass es
das Ausrichtungsverfahren nach Anspruch 1 aus-
fuhren kann.

8. Das optische Abtastsystem nach Anspruch 7,
wobei jede der optischen Fasern (200) ein Faser-
endstick (2000) zum Empfangen oder Ausgeben
eines oder mehrerer optischen Signalen aufweist;
wobei die optischen Fasern (200) der optischen
Abtastvorrichtung (20) in Folge angeordnet sind,
um eine Anordnung der optischen Fasern zur gleich-
zeitigen Erfassung des vorbestimmten Objekts zu
bilden;
wobei die optische Abtastvorrichtung (20) eine
AuBenhdlle (201) aufweist, mit der die Faserendstu-
cke (2000) getragen werden, und ein ausgewabhlter
sichtbarer Referenzpunkt (SP), der von der opti-
schen Abtastvorrichtung (20) gegeben ist, an einer
von mehreren Ecken der AuRenhille (201) oder
einer von mehreren festen Markierungen der
AuBenhdlle (201) angeordnet ist;
wobei unter allen Faserendstiicken (2000) ein aus-
gewabhlter der Faserendstiicke (2000) dem ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt (SP) am néachs-
ten liegt, so dass ein Abstand der Ebene vom
ausgewahlten Faserendstiick (2000) zum ausge-
wahlten sichtbaren Referenzpunkt (SP) ein kirzes-
ter Abstand der Ebene zwischen dem Faserend-
stiick (2000) und dem ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt (SP) ist.

9. Ein optisches Abtastsystem, umfassend:

ein Spanngestell (1) mit einem Substrathalter (10),
mit der mehrere zu prifende vorbestimmte Objekte
getragen werden koénnen;

ein optisches Erfassungsmodul (2) mit einer opti-
schen Abtastvorrichtung (20), die oberhalb des Sub-
strathalters (10) angeordnet ist, um das vorbe-
stimmte Objekt optisch zu erfassen;

ein Kameramodul (3) mit einem Bildaufnahmegerat
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(31), das oberhalb des Substrathalters (10) ange-
ordnet ist, und einem Bildanzeigegerat (32), das
elektrisch mit dem Bildaufnahmegerat (31) verbun-
den ist, wobei das Bildaufnahmegerat (31) so aus-
gelegt ist, dass es ein Bild des vorbestimmten
Objekts in Echtzeit aufnimmt, wahrend das Bildan-
zeigegerat (32) so ausgelegt ist, um das Bild des
vorbestimmten Objekts in Echtzeit anzuzeigen; und
ein Steuermodul (4), das so ausgelegt ist, dass es
mit dem Substrathalter (10), der optischen Abtast-
vorrichtung (20), dem Bildaufnahmegerat (31) und
dem Bildanzeigegerat (32) elektrisch verbunden ist,
um den Substrathalter (10), die optische Abtastvor-
richtung (20), das Bildaufnahmegerat (31) und das
Bildanzeigegerat (32) zu steuern;

wobei die optische Abtastvorrichtung (20) mehrere
optische Fasern (200) und eine Aufenhille (201)
aufweist, mit der die optischen Fasern (200) getra-
gen werden, wobei jede der optischen Fasern (200)
ein Faserendstick (2000) zum Empfangen oder
Ausgeben eines oder mehrerer optischer Signale
aufweist;

wobei die Auflenhiille (201) der optischen Abtast-
vorrichtung (20) einen ausgewahlten sichtbaren
Referenzpunkt (SP) aufweist, der darauf angeordnet
ist, um einem ausgewahlten der Faserendstiicke
(2000) zu entsprechen, wobei der ausgewahlte
sichtbare Referenzpunkt (SP) der AulRenhille (201)
so ausgelegt ist, dass er vom Bildaufnahmegerat
(31) identifiziert werden kann;

wobei der ausgewahlte sichtbare Referenzpunkt
(SP), der aus der AufRenhiille (201) der optischen
Abtastvorrichtung (20) ausgewahlt wird, so ausge-
legt ist, um einen Abstand der Ebene vom ausge-
wahlten Faserendstiick (2000) zu einem der vorbe-
stimmten Objekte zu bestimmen.

10. Das Ausrichtungsverfahren nach Anspruch
9,
wobei die optischen Fasern (200) der optischen
Abtastvorrichtung (20) in Folge angeordnet sind,
um eine Anordnung der optischen Fasern zum
gleichzeitigen Erfassen von mehreren vorbestimm-
ten zu prifenden Objekten zu bilden;
wobei die optische Abtastvorrichtung (20) eine
AuBenhiille (201) aufweist, mit der die Faserendstu-
cke (2000) getragen werden, wahrend der ausge-
wahlte sichtbare Referenzpunkt (SP) an einer von
mehreren Ecken der AuRlenhille (201) oder einer
von mehreren festen Markierungen der Auf3enhdille
(201) angeordnet ist;
wobei von allen Faserendstlicken (2000) das ausge-
wahlte Faserendstiick (2000) dem ausgewahlten
sichtbaren Referenzpunkt (SP) am nachsten liegt,
so dass der Abstand der Ebene vom ausgewahlten
Faserendstiick (2000) zum ausgewahlten sichtba-
ren Referenzpunkt (SP) ein kirzester Abstand der
Ebene zwischen dem Faserendstiick (2000) und

2023.02.23

dem ausgewahlten sichtbaren Referenzpunkt (SP)
ist.

Es folgen 17 Seiten Zeichnungen
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Vorsehen einer optischen Abtastvorrichtung
mit mehreren optischen Fasern
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v

Angabe eines aktuellen Entfernungsparameters mit
einem ausgewdhlten sichtbaren Referenzpunkt

——S102

v

Aufnahme eines Echtzeit-Zielobjektbilds eines

vorgegebenen Zielobjekts

——S104

v

Markierung des Echtzeit-Zielobjektbilds, um einen
Referenzpunkt der Zielausrichtung zu erhalten, der
mit dem Echtzeit-Zielobjektbild ausgerichtet ist

—S106

Umwandlung des Referenzpunkts der Zielausrichtung
in einen Koordinatenparameter der Ebene

5108

v

Ermitteln eines Koordinatenparameters der virtuellen
Ausrichtung zur Erstellung eines virtuellen
Ausrichtungspunkts entsprechend dem tatsachlichen
Entfernungsparameter und dem
Koordinatenparameter der Ebene

—S110
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manuelle Einstellung des
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Einstellen eines relativen
Abstands zwischen der
optischen Abtastvorrichtung
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Zielobjekt, bis der ausgewihlte

y
automatische Einstellung des
relativen Abstands zwischen
der Auflenhiille und dem
vorgegebenen Zielobjekt, bis
sich das Bild der Aufenhiille

Echtzeit und das Bild der sichtbare Referenzpunkt und in Echtzeit und das Bild der
virtuellen Ausrichtung der virtuelle Ausrichtungspunkt virtuellen Ausrichtung
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