
품명 및 규격
Descri ption

배
㏐

수  랑

Quantity

대면적 미세 패턴 측정장치 시스템 set 1

가. 전체 시스템 규격

A. 시스템 용도
— 유연 인쇄 전자 소자 생산을 위한
제판, 평판 기판에서의 패턴 형상과
나 검사하는 용도.

공정과 장비의 계측 및
위치, 롤의 3차원 형상,

검사를 위한 장비. 평판 제판, 롤

각 기판에서의 Defect을  측정 하거

B. 시스뎀 측정 항목

항  목 사  양 센 서

시편 크기

평 판 < 4Df)IilkII x 500mm

로 ≤ Φ150mm x 400mrn

웹 ≤ (웹폭) 300mrn

시 편 종류

미세 패턴 — 폭 10 
 ̃100uㅍ

1 CCD (x3, x 10)

미세 패턴 — 두께 l uIㄲ 이 상 Confocal sensor

"
ㄱ바ㄱ 두 께 0.1 

 ̃10ur"
ConR⊃caI Microscope

롤 형 상 — Roundness Touch probe (TP一 20)

롤 형상 — Cylindⅱ ci㏉ Touch pro1⊃ e (TP-20)

롤 형상· — 지름 Touch probe (TP-20)



C. 시스템 측정 사양

항 목 사 양 비 고

페턴 위치 계측

XYZ 반복능 (3σ ) 2. 5uln

XYZ 정 밀도 (mean + 3σ ) 5un1

회 전 반복능 (3σ ) 2.5um

회전 정밀도 (mean + 3σ ) 5uI"

패턴 형상 계측
Later삶 분해 능 0.5um

Vertical 분해 능 0. l un1

두께 계측
반 복 능 (3σ ) 10⅜

분 해 능 1 0nrn

롤 형상 계측

Roundness &Cylindⅱ ci㏉ 2.5uln (선  길 이 환산)

지름 반복능 2.5uyn

지름 정밀도 5um

Throughput

XYZ setUing tiㅍle 500Ins @5mm 이송 , <0.lum

회 전 setUing tirne 500ms @5。
 

이 송, <0. l arcsec

계측 시 간 500Ⅱ1s 1 point 계측



나. 세부 모듈 및 모듈별 사양

A. XYZ 갠트리 스테이지 모듈

◇ 특징

1. 롤 및 웹을 측정 및 검사하기 위한 이미지 획득 모듈을 이송시키기 위한 스테이지
장 치

— 두 개의 、Y축으로 구성 된 갠트리 스테이지
— 갠트리 상에 두 개의 독립적 X축 스테이지
— 공기 베어링 가이드
— 터치 프로브와 마이크로스코프를 위한 두 개의 Z축 이송 장치
2. 바닥 진동을 제거하기 위한 Passive vibration isolator 포함

◇ 시스템의 구성
1. XY 갠트리 스테이지
: G1'alUte 프레임, XY축 리니어 코어리스 모터, 공기베어링 가이드, Robax Linear
encoder

: 
、
Y측α1, Y2)은 갠트리 구조로 공기베어링 가이드와 코어리스 리니어 모터로 구성
: X축(X1, X2)는 갠트리 상에서 공기 베어링 가이드로 각 Z축 스톄이지를 코어리스
리니어 모터로 구동
2. Z stage

: 이미지 획득 모듈 (마이크로 스코프 및 터치 프로브)을 이송하기 위한 두 개의 Z
stage

: 자중 보상 장치

: Z1축은 공기 베어링 가이드와 정밀 Bal1-screw servo Inoto,r
: Z2축은 LM guide 및 b㏅1-screw servo Inotor

3. Passive vibraion isolato1˙

: pneulnaic isolator 4기



◇ 상세 규격

N° 상 세 규 격 수 량

1

◇ x축 (xl, xη
— 행정거리 ∶ 600 Inln
— 최대속도 : 300 Inln/s
— 최 대가속도: 0.1 G
— 분해능: 50 I●In
— 정밀도: ± 1.5 μⅢ @ Γ/‘S
— 리니어 모터 + 공기베어링 가이 드 시 스템

l ea

2

◇ γ축 (Yl, Y2)
행정거리 : 1,500 1n끄1 ·
최대속도 ; 300 Ⅱ1In/s

최 대 가속도: 0.1 G

분해능: 50 nln

정밀도: ± 3 μⅢ @ F/S
갠트리 구조
리니어 모터 + 공기베어링 가이드 시스템

l ea

3

◇ z축 (z1, zη
— 행정거리 : 200 min
— 최대속도 : 100 nun/s
— 최대가속도: 0.03 G
— 분해능: 50 nln
— 정밀도: ± 2 μⅢ @ F/S
— 자중 보상
— Z1: 공기베어링 가이드 + Ba11-sc1˙ ew se“'vo Inotor
— Z2: LΜ 가이드 + Ba11-screw servo motor

l ea



B. 영상 획득 및 측정 헤드 모듈

◇ 특징

1. 롤 및 웹을 접촉식 및 비접촉식으로 3차원 형상을 측정하고 및 미세 패턴을 관찰 및
측정하기 위한 장치
— 접촉식 프로브 : 접촉식으로 롤의 3차원 형상을 측정 (진원도, 원통도)
— 영상 획득 모듈 φ배 및 20배 카몌라): 미세 패턴 형상 측정
2. 측정 데이터 획득 장치
— 이미지 처리 및 저장 시스템

◇ 시스템의 구성
1. 접 촉식 프로브
— ± 90 도 회전
— 트리거힘 XY 0.1N 이하, Z 0.75N 이하
2. 영상 획득 모듈
— 3배 옴티칼 모듈
— 20배 움티칼 모듈
— CCD caㅍ lera

3. 이미지 처리 및 저장 시스템
— 접촉식 프로브 데이터 처리 및 CCD 이미지 처리 시스템

◇ 상세 규격

No 상 세 규 격 수 량

1

◇ 영상 획득 모듈 및 측정 헤드
— 티치 프로브
: S㏉ lus ￠3∏1rn * 51)rnrn

: Unidlectlonal repeatal)ility : 0.35 μm

: 2D Folln Ineasurel"ent deviaUon : ±0.8 μIn

一 영상 획득 모듈
: CCD

해상도 : 1392 * 1032

Fralne rate : 15FPS

: 3배 카메라 움틱스
: 20배 카메라 욥틱스
— 영상 처리 알고리즘
: 2D/3D 형상 처리 알고리즘
Line&Space 외 다양한 Pattern 영 상 처 리 및 주요 Parameter 자동 추출
: 페턴 위치 정밀도 계측 및 분석 알고리즘
다양한 위치 모니터링 패턴들의 계측 및 분석 알고리즘 개발 Suppolt

1 set



C. 위치 교정 및 회전 모듈

◇ 특징

회전 모듈은 롤 측정을 위해 롤을 정확히 안착시키고 회전시키기 위한 모듈이다. 롤의
탈착이 용이하도록 한 하우징과 롤을 정 멀하게 회전시키는 구동부 및 롤의 회전량을
정 확하게 계측하기 위한 센서로 구성 된디.
교정 모듈은 복합 계측기의 위치 정밀도의 신뢰성 확보를 위한 정밀도 계측 및 보정
모듈이다. 표준 시편 등을 사용할 수 있으며, 본 교정을 통해 계측 데이터의 신뢰 수준
이 제 시 된다.

◇ 시스템의 구성
1. 하우징 및 정 렬부
— 베어링 의 공차를 고려하여 정 밀하게 가공된 하우징
— 롤의 탈착이 용이한 구조
— 롤의 길이에 따라 구동부 및 센서부를 체결하기 쉽도록 구성
2. 구동부

— 저속에서 속도리플이 최소화 되는 정 밀 서보 모터를 이용하여 롤을 희전시킴
— 다양한 축경의 롤에 대응하도록 구성
3. 센서

— 링스케일과 정 밀 엔코더를 이용하여 정 밀하게 회전량을 계측
— 롤에 정 밀하게 장착되도록 구성
4. 진공척

— 겅 밀하게 연마된 면을 가진 진공척으.로 플렉시블한 시편을 고정하는 데 사용하며, 고
정시 진공에 의해 시편이 변형되지 않도록 하여야 함.
5. 교정 모듈
— 표준 시핀 등을 이용한 계측기의 정밀도 신뢰 수준 확보



◇ 상세 규격

N˚ 상 세 규 격 수 량

1

◇ 하우징 및 정렬부
— 일체 형 하우징 〈동심 도<0.005nlrn)
— 200Inln  ̃400 Inm (￠ 150Inm) 롤 대웅
◇ 구동부
— 서보 모터
— 속토리플: 선속 기준 0.5%@ 10 nlm/s
— 속도: > 30 Ipln
◇ 센서
— 링스케일 반경 : 150mln
 ̃분해능: 100 ntn
— 정 밀도: <± 2.0 alcsec
◇ 진공척
 ̃시편크기 : 400 Inln×  500 mln
— blow & vacuum
— 평면도: ±5 Izln
◇ 교정 모듈
— 교 정 후  정 밀 도  : TMU (Total Ineasurelnα

't uncertaⅲ
㏉ ) <3uln φ00 Inln× 400

Inm stroke)

二⊥뽀 g*∝ㄸn (1Inonth) 정  밀도  : TMU <4uln (300 Intn×  400 Inln stroke,

1 set



D. 시스템 컨트롤러

◇ 특징

갠트리 시스템 의 구동을 제어하기 위한 시스템 Con“oller, Confocal 현미경 시스템의
측정 을 담당하는 Controller와  이들 간의 Data 송수신을 통한 전체 시스템 을 구동하고
계측 Data를 분석 하기 위한 시스템 컨트롤러.
Confoca1 현미경 외 타 센서 헤드들은 구동 Conⅸollel'에 서 제어를 담당함.
그 외 각종 모터와 Sensor들을 구동/측정하기 위한 Amp 들 및 전원 관리 등 모든 전
장 관련 부품들을 포함하여 구성 함.

◇ 시스템의 구성
1. 갠트리 및 각종 헤드 구동/측정 Controller
2. 구동 및 측정 S/τN
— User friendly S/W : 측정 대상에 따른 지속적 인 Solution S/νV Update 지원
— chlwhd 측정 사양을 만족할 수 있는 Analysis 프로그램 및 Data 처리 알고리즘 내
장

다. 그 외 일반 규격 사항

▷ 검수 스펙
— 위의 상세 규격을 모두 만족하여야 함
— 진직도, 위치 겅 밀도, 평탄도에 대한 교정 성 적서를 제출하여야 함
▷ 업 체 경 력
— 초정밀 스테이지 및 정 밀 게측기 관련 사업 10년 이상
— 대기업 납품 이력
— 소프트웨어 개발 지원 가능 인력 보유
▷ Safoty
— 사용 시 사용자의 safe㏉를 위한 안전장치에 대한 자료 제시
— 정전, 단수 둥 갑작스런 utility의 공급 중단 등과 같은 비상 상황에서의 장비보호 및
안전보장에 대한 기능 data 첨부
▷ A/S 방안
— 납품 후 A/S에 대한 상세 방안 제시
▷ Spare Parts
— 1년간 사용에 필요한 spㄿe part 제안서 제출 시 list 첨부
▷ Ope1˙ating nlanua1 : 2 set 제공
」≥二닢끄⊥.끄포일르一모宜꼬조——잎니L


