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El invento se refiere a procedimientos y aparatos pa 
ra colocar automáticamente y con precisión una pieza para ela­
boración con respecto a otra pieza para elaboración, y, de un 
modo más particular, para alinear dispositivos semiconductores 
a sustratos oon objeto de unirlos, y para.alinear pastillas as
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miconduotoras o sustratos de pelíoula.delgada a máscaras fo.to- 
resistentes en diversas etapas de la fabricación. <

La alineación directa automática de diCJhas piezas ga 
ra elaboración comparando directamente la geometría de una con 
la geometría de otra no es normalmente factible debido al de­
sorden de detalle geométrico innecesario y variable en las pie 
zas de elaboración.

Durante la fabricación dé un circuito integrado semi 
conductor para dirigir un haz electrónico, se realiza una plu­
ralidad de etapas de enmascaramiento fotoresistente. En cada 
etapa, .una mascar^ debe alinearse con precisión con minúsculos 
modelos geométricos formados por operaciones de' enmascaramien- 
to anteriores en un medio ambiente frecuentemente de centésimas 
o milésimas de características geométricas extremadamente dimi 
ñutas, v.g., del orden de 2,5 milésimas de milímetro. Dicha 
alineación debe tener lugar en un medio ambiente de condicione? 
topográficas y de reflexión de la luz constantemente camoian-

!
tes debido a la formación y reformación continua de capas fotoj 
resistentes y capas de óxido y el corte de aberturas atravesán'¡ 
d.l.s ,ara i.tr.du.i, d. aaa fc^a aalactiva i*,ar.sM adulta-} 
rantes en el cuerpo semiconductor o formando conexiones eléc­
tricas.

Otra forma de sistema de colocación automática, des­
crito en "space-Age Production By Automatic Emage Aliqument" 
Manufacturing En^ineeriiv? and Management. Marzo de 1.971, oom 
prende el empleo de una cámara de video especializada capaz de 
realizar una exploración espiral en combinación oon una memo­
ria permanente para almacenar sedales electrónicas que repre­
sentan imágenes de video producidas por la exploración en espi 
ral. En la práctica, una primera pieza para elaboración se co
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Looa A MARO en un lugar deseado y se al macean en la memoria un< 
imagen de video de dicha pieza de elaboración en dichos luga­
res. Después se colocan automáticamente piezas para elabora­
ción sucesivas en el lugar deseado comparando una imagen do vi¿ 
leo de la pieza para elaboración con la imagen de video almace¡ 
nada en la memoria y moviendo la pieza para elaboración hasta 
'que corresponden las imágenes.

Un problema importante que líete, consigo dioha.siste 
aa as la característica de alinear una pluralidad de piezas pa 
Ira elaboración con una imagen fija eh memoria. Es un problema 
porque las características de funcionamiento de la cámara de 
video cambian con el tiempo y él voltaje de línea, por lo que 
la alineación de una imagen de tiempo real oon una representa­
ción permanentemente almacenada de la imagen puéde producir de 
hecho un resultado de alta alineación.

A la vista de los problemas mencionados y de' otros 
problemas que llevan consigo los métodos y aparatos de la tec­
nología anterior para alinear automáticamente y oon precisión 
una pieza para elaboración oon otra, este invento tiene por ob 
jeto proporcionar procedimientos nuevos y perfeccionados y apa 
ratos para alinear automáticamente y con precisión piezas 'para 
elaboración.

Un procedimiento para alinear un primer artículo y un 
segundo artículo da acuerdo oon este invento comprende produ­
cir una primera señal eléctrica indicativa del primer artículo 
y una segunda señal eléctrica indicativa de una zona de refe­
rencia. La segunda seRal se modifica en respuesta a una oompa 
ración de la primera y la segunda señales para alinear la zona 
de referencia en el artículo. Entonces, sé mueve el segundo 
{artículo, en respuesta a una comparación de la segunda señal
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Modificada y  urna tercera señal indicativa del segundo artículo^ 
;ara alinear el segundo articulo con la zona de referencia. Co
ío el segundo artículo se alinea con la zona de referencia deje 
?uós de que la zona de referencia se ha alineado con el primer 
articulo, el segundo artículo quedará por lo tanto alineado 
ion el primer artículo.

De un modo más especifico, un sistema de alineación 
lutomática según una modalidad de este invento que se describe 
sr la presente memoria, comprende alinear artículos indirecta­
mente alineando primero una imágen de video generada artificia^ 
tiente de un modelo de zona de referencia con partes elegidas 
Le una imágen de video de un primer artículo y alineando enton 
íes las partes elegidas de una imágen de video de un segundo 
irtículo con la imágen de las zonas de referencia. It

En las modalidades descritas en pártioular, se gene-} 
ran señales electrónicas representantes de una imágen de video} 
ie las zonas de referencia artificialmente en sincronismo con ! 
La imágen de video de un artículo generada por cámara de } 
ridicón alimentado los impulsos de sincronización horizontales 
? verticales de la cámara de video a una circuiteria lógica a— 
propiada.

Aunque se oemprenderá que los principios de este in- 
rento pueden emplearse para conseguir alineación automática 
prácticamente de cualquier artículo u objeto esencialmente con 
aualquier otro objeto u objeto, para mayor simplificación y 
alaridad de explicación este invento se describirá principal­
mente con relación a una primera modalidad utilizada para ali­
near automáticamente dispositivos semiconductores con sustra­
tos con el fin de unirlo y con respeoto a una segunda modali- 
lad para alinear automáticamente pastillas semiconductoras o
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sustratos de película, delgada a máscaras fotoresisténtés.
En la modalidad de unión, una imagen de video del m& 

délo de zonas de referencia se interpone sobre una imagen de 
video de un medio de unión, por ejemplo cabeza de malótt o 
la ventanilla en una cinta correspondiente y rodeando el mate-* 
rial de la cinta. Las zonas se alinean automáticamente con 1¿ 
ventanilla generando primero y alimentando señales a motores pg; 
ra ajustar reostatos en la cirouiteriá lógica empleada para ge 
nsrar el modelo de zonas. Entonce4 lá imagen de modelos de zc 
ñas se interpone sobre una imagen de video en un dispositivo 
semiconductor que se ha de unir a un sustrato. Se deteota la 
coincidencia de las características elegidas dé la imagen de 
video del dispositivo semiconductor y el modelo de zonas, y se 
generan señales y se alimentan a motores para mover al disposl 
tivo semiconductor y alinear el dispositivo oon la imagen de 
video de las zonas de referencia. Como el modelo de senas se 
ha alineado oon la cinta correspondiente y después el disposi­
tivo se ha alineado oon el modelo de zonas, el dispositivo ne­
cesariamente se pone en línea oon la ventanilla en la cinta oó 
rrespondiente. !

En este punto se recoge el dispositivo y se pone en 
contacto con la cinta correspondiente, y una i&ágen de video 
del dispositivo y la cinta correspondiente se superpone sobre 
la imagen de video de las zonas de referencia para determinar 
si se ha introducido cualquier pérdida de alineación durante la 
fase de recogida. Si fuera necesario, la posición de la ima­
gen de video de las zonas de referencia se modifica generando 
y alimentando señales a los motores para ajustar reostatos de 
la cirouiteria lógica empleada para generar dichas zonas y voi 
ver a linear la imagen de la zona de referencia sobre la imagen
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del dispositivo y la cinta correspondíante;,
Finalmente, la imagen de las zomas de referencia su­

perpone sobre una imagen de video del sustrato¡y modelos con­
ductivos a los que se han de unir los terminales dél bloqueci- 
to semiconductor; se detecta la coincidencia de ciertas carac­
terísticas del sustrato y las zonas de referencia, y se gene­
ran y alimentan señales a motores para mover el sustrato y ali 
nearlo con la zoma de referencia. Una vez que se ha alineado 
do este modo, el sustrato se alinea necesariamente con el dis­
positivo semiconductor y la cinta correspondiente; y la cinta 
correspondiente y el dispositivo se puede poner en contacto con 
el sustrato y se puede realizar la unión. En la modalidad pa­
ra alinear una pastilla semiconductora a una máscara fotoresis 
tente, una imagen dé video de las zonás de referencia se supeg 
pone sobre una imagen de video de ciertas características ele­
gidas, líneas de referencia diseñadas de un modo especial, so­
bre la máscara, empleando convenientemente un microaoópio de ; 
campo dividido para observar la máscara fotoresistente. La [ 
coincidencia de las líneas de referencia con las zonas de refe 
rencia se detecta y se generan segales y se alimentan a moto­
res para ajustar reostatos en la circuitería lógica empleada 
para generar las zonas de referencia con objeto de volver a co 
locar eficazmente las zonas de referencia alineadas oon las 
marcas de 0 de la máscara fotoresistente. Entonces se superpo 
ne la Imágen de la zona de referencia sobre una imagen de vi­
deo de las marcas de C sobre una pastilla semiconductora, em­
pleando de nuevo convenientemente el microscopio de oampo divl 
dido. Se detecta la coincidencia de las zonas de referencia 
con las marcas de C y se generan y alimentan señales pará mover 
la pastilla semiconductora y volver a colocar las marcas de C
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alineadas con la zona de referencia.
En ambas modalidades mencionadas, las. zonas de refe­

rencia comprenden convenientemente una matriz de áreas opues­
tas separadas. Con dichas zonas se puede detectar lá coincides 
pía de las características opuestas de la pieza para elabora- ; 
pión que se han de poner en línea con las zonas separadas y se 
puede conseguir alineación equilibrando o igualando la ooinoi- 
iancia de área de aquellas características opuestas con las zo 

opuestas.
i

Las características mencionadas y otras oaracterísti 
pas y ventajas, y el Invento en general*se comprenderán mejor 
por la descripción más detallada que sigue, tomando oomo refe­
rencia loa sibujos adjuntos, en loa qde:

La figura i, es un diagrama esquemático de conjuntos 
aleotricos y mecánicos de un aparato de unir elementos según 
una primera modalidad de este invento.

La figura 2, es un diagrama esquemático de conjuntos 
aléctricos del sistema de control automático de alineación em­
pleado en el aparato de unir elementos de la figura 1, según 
aste invento.

Laa figuras 3A-3E, son representaciones esquemáticas 
ie las zonas de referencia e imágenes de video de piezas para 
elaboración según este invento y según aparecen si se reprodu­
cen en un monitor de televisión.

La figura 4, os un diagrama de conjuntos esquemático 
aléotrioo de un circuito lógico para generar la zona de refe­
rencia según este invento.

La figura 5A es una representación esquemática más 
Retallada de un modelo conveniente de zonas de referencia segúz. 
la primera modalidad mencionada de este invento.
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La figura 5B ea una representación de circuito lógi­
co simple para ayudar a comprender la tabla.

Las figuras 6 y 7. son diagramas de formas.de onda 
de voltaje que representan las relaciones de tiempo entre los 
Nodos más representativos del circuito de la figura 4.

La figura 8, es un diagrama esquemático de conjuntos 
eléctricos de un circuito para detectar la coincidencia entre 
las imágenes de video de la pieza para elaboración y las zonas 
de referencia y para traducir la coincidencia detectada en se­
ñales que se alimentan a motores progresivos para realizar la 
alineación real bien de las zonas de referencia con respecto a 
una pieza para elaboración o de la pieza para elaboración en 
las zonas de referencia según este invento. . j

La figura 9. es una representación esquemática eléc­
trica de un oircuito de carga escalonada idóneo para utilizar­
se en la representación y la cantidad de coincidencia de la 
imagen de video de la pieza para elaboración con las diversas 
zonas de referencia según este invento.

La figura 10, es un diagrama esquemático eléotrico 
de un oircuito detector diferencial para detectar la coinciden 
cia representada por la carga en los diversos circuitos de car 
ga escalonada de la figura 9. según este invento.

La figura 11, es un diagrama esquemátioo de conjun­
tos eléctricos y mecánicos del aparato para la alineación con­
trolada automática de video de pastillas semiconductoras de sus 
tratos de película delgada Con máscaras fotoresistentes según 
este invento.

La figura 12A es una vista en planta en cierto modo 
esquemática de una máscara fotoresistente.

La figura 12B es una vista en planta de una pastilla
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semiconductora que se ha de alinear con la Rascara fotoréais-
tente de la figura Í2A.

La figura 13# ilustra un modelo conveniente de zonas 
de referencia para utilizarse en la alineación automática de 
pastillas semiconductoras o sustratos de película delgada con 
máscaras fotoresistentes según este invento.

Las figuras 14A y 14B, respectivamente^ ilustran la 
imagen de video de la zona de referencia de la figura 13# sobro 
Ir - que se superpone una imagen de video de un &ar de señales 
¡de referencia prooédentes de la másoara de la figura 12A ali-
í
neadas y desalineada^, respectivamente."

La figura 15A, representa la imagen de video de las 
zonas de referenoia sobre las que se superpone la imagen de vi 
deo de las señales de referencia de la máscara de la figura 
12A, y también las señales de referencia sobre la pastilla se­
miconductora o sustrato de película delgada que se ha de ali­
near con la máscara, representando la figura 15A las caracte­
rísticas descritas alineadas y representando la figura Í5B,lan 
características descritas desalineadas.

La figura 16, es un diagrama esquemático de conjunto^ 
eléctricos de un circuito lógico idóneo para producir señales 
electrónicas que representan zonas del modelo representado eh 
la figura 13.

Las figuras 17 y 18 son diagramas de formas de onda 
de voltaje que representan las relaciones de tiempo entre los 
voltajes en los diversos Nodos del circuito de la figura 16; y

La figura 19, es un diagrama.esquemático de conjuntos 
eléctricos de un circuito para detectar coincidencia entre las 
imágenes y para generar señales que se alimentan a motores pro 
gresivos con objeto de realizar la alineación automática.
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Tomando ahora como referencia el dibujo, la figura 1, 
ilustra un diagrama esquemático de oúnjuntos aláotrioos y meoá 
nicos de un aparato para unir componentes oontrolado por video 
de áouerdo con una primera modalidad de este invento. Según se 
ilustra, el aparato comprende una primera etapa controlada por 
motor 21 sobre la que se ha colocado un carro 22 que contiene 
bloquecitos semiconductores o dispositivos 23 y una segunda et<. 
pa separada y controlada por motoÜr 24- sobre la que sé ha colo­
cado un carro 25 que oontiene una? pluralidad de sustratos 26 a 
los que se han de unir los bloquecitos semiconductores.

La etapa controlada por motor 21 se mueve por tres 
motores independientes, uno 27 para desplazarse en la dirección 
X, otro 28 para desplazarse eá la dirección Y, y el restante 29 
para desplazarse en una dirección rotativa o dirección. Los 
motores 27-29 se controlan por un circuito de control da motor 
30 que puede ser cualquier circuito de control de motor normal 
disponible en mercado o puede ser un ordenador para fines gene 
rales que funciona para dosificar los impulsos necesarios u 
otros voltajes y producir el movimiento preciso deseado de ca­
da une de les motores 27-29.

De un modo similar, la etapa 24 se mueve por medie 
de una pluralidad separada de motores, uno 31 para la dirección 
X,^otro 32 para la dirección Y, el restante 33 para la direc­
ción rotativa. Los motores 31-33 se controlan; a su vez, por 
un circuito de control de motor 34 que puede ser eh todos los 
aspectos idénticos al circuito de control de motor 30.

Los circuitos de control de motor 30 y 34 se contro-' 
lan, a su ves, por un sistema de control automático de alinea­
ción 35 que es una parte principal del presente invento, y que 
abastece señales de controi electrónico a circuitos de control
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de motor 30 y 34 por las lineas 36 y 37# respectivamente. El 
sistema de control de alineación 35 se acopla por una plurali­
dad de lineas 38-40 a una cámara de televisión vidioón 41. Se, 
gún se describirá con más detalle más adelante, las lineas 38- 
40 acoplan las señales de sincronización horizontal, las seña­
les de sincronización vertical, y las señales electrónicas que 
representan imágenes de video producidas por el vidicón 41, al 
sistema de control de alineación 35* El vidicon 41 produce imi 
gpaes microscópicas de la operación de unión, puesto que la - 
hnión es observada por el vidioón .̂1 a través de un microsco­
pio 42 a lo largo de un trayecto de ldz indicado por la línea 
de trazos 43.

Una cabeza de unión 44 se ilustra situada entre una 
rueda abastecedora 45 y una rueda receptora 46 para la cinta 
correspondiente 47. Las características 44-47 comprenden lo 
que se denomina comúnmente módulo de unión por conta correspon 
diente, que se describe con más detalle en la patente EE. UU. 
3.640.444, cedida al cesionario de la presente, y que se enoueh 
tra disponible en el mercado. Como es lógico, el Invento com­
prende también el empleo de un medio de unión más olásíoo, por 
ejemplo una cabeza unidora sin cinta correspondiente, dentro - 
del alcance de este invento.

En la práctica, las ruedas 45 y 46 se activan para 
graduar una ventanilla de cinta correspondiente debajo'de la 
punta de unión de la cabeza unidora 44. La fuente luminosa 49 
se activa para dirigir un rayo de luz, representado esquemáti­
camente por la linea de trazos 52, sobre un lado de un prisma 
de caras múltiples 48, el cual, a su vez, hace que la luz vuel 
va a dirigirse sobre la ventanilla de la cinta correspondiente¡ 
La luz reflejada del material de la cinta correspondiente que
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rodea a la ventanilla inoide en él prisma 48 y es reflejada a 
lo largo del trayecto 43 hasta el microsoópio 42 y el vid!con 
41. El vidicón 41 produce señales electrónicas que represen­
tan una imagen microscópica de la ventanilla de la ointa oorre* ) 
pondiente y el material de la cinta correspondiente que la ro­
dea; y dichas señales electrónicas se acoplan por la línea 40 
al sistema de control de alineación 35.

La figura 2, ilustra dentro del rectángulo de línea 
de rayas 53, un.diagrama esquemático de bloques electrioos de 
un sistema de control de alineación automática 35 según esté 
invento. Según se observa, el sistema 3$ comprende un circui­
to de generación de modelo 54 que responde a las señales de 
sincronización horizontal, y vertical sobre las líneas 38 y 39 
desde el vidicón 41, para generar señales electrónicas que re­
presentan una imagen de video de un modelo de zonas de referen 
cía sincronizadas con la imágén de video producidas por el vi­
dicón 41. Las señales procedentes del circuito de generación 
de modelo 54 y las señales electrónicas que representan la imá 
gen de video del vidicón 41, conducidas por la línea 40, se 
alimentan simultáneamente a un circuito de detección y análisis 
de coincidencia 55 que deteota y analiza, de una manera que se 
describirá oon más detalle más adelante, el grado en que coin­
ciden -las partes predeterminadas de las imágenes de video. Ba 
sándose en esta detecoión y análisis, se generan señales elec­
trónicas por parte del circuito 55 y se alimentan a los circuí 
tos apropiados de control de motor 30 y 34 (figura 1) y 60 (fi, 
gura 2) para mover la imágen de video del modelo de zona de ré 
ferenoia por la etapa 21 a la etapa 24, dependiendo de la re­
gión particular de la secuencia en la que está operando ón di­
cho instante el aparato para unir componentes.
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Coa esta exposición generalizada, del funcionamiento 
ial sistema de control automático de alineación 35< se hace rs 
herencia da nuevo a la imagen de video de la ventanilla de oin 
6a correspondiente que se ha descrito oon relaoión a la figura 
L. El siatema 35 superpone la imagen de video electrónica de 
La ventanilla de la cinta correspondiente y la imagen de video 
leí modelo de zona de referencia y, alimentando señales al cir 
cuito de control de motor 60 (figura 2), se ajustan reóstátos 
en el circuito de generación de modelo 54 para mover efectiva­
mente la imagen de las zonas de referencia con respecto a la 
imagen de la ventanilla de la cinta suficientemente de forma 
que el modelo de zonas se ponga en línea oon la ventanilla.

Entonces se interrumpe la luz de la fuente 49 y la 
fuente 50 proporciona luz, desde un ángulo diferente, á una ca 
ra diferente del prisma 48 suficiente para iluminar uno de loe 
bloquecitos semiconductores 23 en la etapa 21. La luz refle­
jada de dicho bloqueoito semiconductor pasa de nuevo al prisma 
y es dirigida al microscopio 42, dando por resultado una ima­
gen del bloqueoito producida por el videoón 41 y proporcionada 
al sistema de alineación 35. El siatema de alineación 33 su­
perpone la imagen del bloqueoito semiconductor sobre la imagen 
del patrón de zonas de referencia, detecta y analiza la coincí 
denoia de las dos imágenes y genera y alimenta señales eleotrg, 
nicas apropiadas al circuito del control del motor 30 para mo­
ver el bloqueoito semiconductor hasta que su imagen se centra 
y se pone en línea, de otro modo de una manera predeterminada 
con la imagen de las zonas de referencia. En este punto, como 
las zonas de referenoia se han alineado oon la ventanilla de 
la cinta y el bloqueoito semiconductor se iba alineado con laa 
zonas de referencia, el bloqueoito semiconductor aecesariamen-
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te se habrá alineado con la ventanilla de la ointa.
Habiéndose conseguido la aline&ción mencionada, el ; 

prisma 48 se quita del medio por un dispositivo normal no ilué 
trado en la figura 1, y el módulo de uáión sé baja a lo largo 
del eje de unión 56 para recoger el bloqueoito alineado en la 
ventanilla de la cinta. Esta recogida puede realizarse,.por 
ejemplo, por una boquilla de vació situada pór encima dé lá 
ventanilla de la cinta y que, durante esta operación de recogí 
da, atraviesa la ventanilla de la ointa y tira del bloquecito 
alineado en contacto con la cinta. Úna vez que se ha recogido 
el bloquecito, se devuelve el módulo de unión a su posición de 
reposo ilustrada en la figura 1, y el grisma 48 se devuelve a 
su posición de reposo sobre el eje geométrico de unión según 
se ilustra en la figura 1. . ,

Debido a imprecisiones mecánicas, pueden introducir­
se una cierta falta de alineación del bloquecito con réspeoto 
a la cinta durante la operación de recogida. De este modo pal 
ra conseguir una precisión máxima de operaciones ulteriores, so 
activa: de nuevo la fuente luminosa 49 para iludiinar el bloque- 
cito en la cinta y háoer de este modo que el vidioón 41 produz 
ca una imagen de bloquecito en contacto oon la cinta. El sis­
tema de control 35 superpone dicha imagen sobre las zonas de 
referencia y vuelve a alinar las zonas de referencia con la 
imagen del bloqueoito en la cinta.

Para completar la operación de unión, un sustrato 26 
debe alinearse primero con el bloqueoito semiconductor y la vea 
tanilla de la cinta. Para oonseguir esta alineación la etapa 
21 se desplaza del eje geométrico de unión por medios clásicos 
no ilustrados, y la etapa 24 se pone en posición, sobre el e je 
geométrico de unión, reemplazándola a la etapa 21. Con la luz

- 14 -
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procedente de la fuente 49 y 50 interrtmpida,,la luz proceden­
te de una tercera fuente 51 ilumina directamente la auperfioie 
de un sustrato 26 a lo largo de un trayecto 59 inclinado en án 
guio agudo con respecto a la superficie del sustrato. La luz 
reflejada del sustrato 26 pasa a través del prisma 48, que es­
tá ahora en su posición de reposo, y se dirige a través del mi 
croeoópio 42 al interior del vidicén 41.

El vidicén 41 produce una imagen del sustrato y pro­
porciona señales que representan dicha imagen al sistema de 
l^entrol 35 a lo largo de la linea 40. El sistema de control 
35 superpone la imagen del sustrato sobre la imagen del modelo 
de zonas de referencia que, según se recordará, se volvieron a 
alinear con precisión con la imágen del bloquecito del semicon 
ductor en la cinta, y las coincidencias de las imágenes se de­
tectan y analizan. Tomando como base dicho análisis, se gene­
ran señales y se alimentan por el circuito 55 al circuito de 
control de motor 34 para mover el sustrato 26 suficientemente 
con objeto de centrarlo o alinearlo de otro modo en una forma } 
predeterminada con el modelo de zonas de referanoia. Al ali­
nearse de este modo el sustrato 26 se pone en línea per lo tan 
to con el bloqueoito semiconductor y la ventanilla de lá cinta 
correspondiente. Por consiguiente, todo lo que queda por ha­
cer para completar la unión es retirar el prisma 48 separándo­
lo del eje geométrico de unión 56 y bajar el módulo de unión, 
que comprende los accesorios 44-47 poniendo el bloquecito y la 
ventanilla correspondiente en contacto con el sustrato con fuer 
za, calor y otros parámetros suficientes para oompletar la - 
unión. Después de completarse la unión se sube el módulo de 
unión a su posición de reposo, el prisma 48 se lleva de nuevo 
a su posición sobre el eje geométrico de unión, la etapa 24 se
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desplaza del eje geométrico de unión; la etapa 21 se pone de 
nuevo en su posición inicial, ilustrada en la figura 1, para 
poder realizar la alineación y unión del bloqueolto y el sus­
trato sucesivos siguientes. Como es lógico, pára operaciones 
de unión donde los bloquecitos se han oolocado previamente en 
la cinta correspondiente por otros medios, solamente es necesa 
rio realizar la última mitad de las operaciones descritas ante; 
riormente, v.g., alineación del bloqueoito en la ointa, con 
respecto al sustrato, para preparar una unión.

Las figuras 3A-3E, son representaciones esquemáticas 
de las zonas de referencia e imágenes de video de piezas para 
elaboración según aparecen si se reproducen en un monitor de 
televisión durante cada una de las operaciones de alireaoión 
según este invento. Desde el comienzo se comprenderá que, co­
mo es lógico, no es necesario televisar realmente las imágenes 
sobre un monitor durante las etapas que comprenden superposi­
ción y alineación de las imágenes. Por el oontrario, lo único 
que se necesita es que las señales electrónicas que se represé^ 
tan dichas imágenes se superpongan y analicen en la oircuite- 
ria, como puede ser el circuito de detección y análisis de coij¡ 
cidencia 55 representado en la figura 2.

La figura 3, ilustra en un monitor de televisión 61, 
un modelo de zonas de referencia conveniente para utilizarse 
en la alineación de bloquecitos semiconductores con terminales 
respecto a ventanillas de ointa correspondiente y sustratos de 
película delgada. Según se observará,álmodeio comprende una 
matriz de 16 zonas, indicadas consecutivamente desde Z1 hasta 
Z16. La circuiteria lógica para generar el modelo de zonas de 
referencia se representan en la figura 4 y se describirá más 
adelante. Es suficiente indicar en este punto que la cirouite



17

5.

10.

15.

20.

25.

ría comprende reos-tatos movidos a motor gracias a lo cual es po 
sible cambiar de una forma automática o manual el tamaño y la 
posición de cada una de las zonas.

En la figura 3A, las líneas rectilíneas que definen 
los límites de las zonas no son funcionales, según se compren­
derá por las explicaciones que siguen, y no neoesitan ni siquij ¡ 
ra aparecer en el monitor de televisión,* pero se ilustran so­
lamente para mayor claridad con objeto de^indioar y definir el 
.yi--,do o extensión de cada una de las zonas. Para los fines de 
esta descripción las zonas Z1-Z16 son convenientemente blancas 
sobre un fondo de otro modo negro, y, como es lógioo, cada zona 
puede considerarse como simplemente uña representación visual 
de un periodo de tiempo elegido sincronizado con un vidócgrama 
del vidicón. .

En la figura 3B el modelo de zonas Z1-Z16 se ilustra 
superpuesto sobre la imagen de video de una ventanilla de cin­
ta correspondiente. La cinta correspondiente suele comprender 
una parte deprimida o "estampada" que rodea inmediatamente a la 
ventanilla, en la figura 3B se ilustra solamente en la parte 
estampada porque el resto de lá cinta está fue%a de foco para 
el microscopio. El rectángulo definido dentro de las líneas 
63-66 define el borde de la ventanilla de la cinta, y el rec­
tángulo definido por las líneas 67-70 representa el borde exte 
rior de la parte estampada. De este modo, la parte del mate­
rial de la cinta correspondiente, visible en la imagen de la 
figura 3B, es el área 71 entre el rectángulo definido por las 
líneas 63-66 y el rectángulo definido por las líneas 67-70. 
Normalmente, el área 71 aparece oomo video blanco sobre un fon 
do de otro modo negro, a excepción del video blanco de la zona

30 Z1-Z16
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Para alinear el modelo de zonas Z1-Z16 con la venta­
nilla de ointa correspondiente, la parte del área 71 coinciden 
te con laa zonas Z2 más Z3 se equilibra contra la parte del á- 
rea coincldente con las zonas Z14 más Zl$ para conseguir ali­
neación en la dirección vertical o dirección Y. De un modo si 
milar, la parte del área 71 coincidente con las zonas Z5 más 
Z9 sé equilibra contra el área coincidente oon las zonas Z8 má̂ i 
Z12, para alineación en la dirección izquierda o derecha o di­
rección X. Normalmente, el equipo mecánioo que mantiene y gra 
dua la cinta correspondiente es suficientemente preciso para 
que no sea necesaria la alineación de las zonas de referencia 
en una dirección o rotativa.

La cantidad de área coincidente con cualquier zona 
dada puede representarse y almacenarse de una forma única me­
diante impulsos de desconexión ciolica procedentes de un osci­
lador de gran velocidad a un capacitor durante la parte del 
tiempo del videograma donde se produce la coincidencia^ Por 
consiguiente, por oada zona se carga el capacitor correspondían 
te a un voltaje proporcional a la cantidad de tiempo en que el 
área coincide con la zona.

Estos voltaje se pueden entonces sumar y detectar de 
una forma diferencial y generarse señales para mover los moto­
res y desplazar los modelos de zonas, en una forma de circuito 
cerrado, hasta que se equilibra o iguala la eoincidencia.

Tomando ahora como referencia la figura 3C, se ilus­
tra en esta figura, una representación esquemática de una ima­
gen de monitor de televisión del modelo de zonas Z1-Z16 super­
puesto sobre una imagen de un bloquecito semiconductor con ter 
mínales, definido dentro del rectángulo que tiene lados 72-75. 
Según se ilustra, el bloqueoito oon terminales comprende una



pluralidad de terminales 76 que pasan a zonas exteriores Z2,Z3, 
Z5,Z8,Z9,Z12,Z14 y Z15. Normalmente el bloquecito con termina 
les se coloca boca abajo sobre el carro y, por lo tanto, el re 
verso del bloquecito, que no lleva metalización, aparece negro 

- en la imágen mientras que los terminales 76, al ser brillantes, 
aparecen en blanco.

Para la alineación, se ha averiguado que es convenían 
te detectar y equilibrar la cantidad én que los terminales oo-*< t
inciden con las zonas interiores Z6,Z7,Z10 y Zll. Con este 
fin, para alineación Y, la cantidad de video blanco coinciden­
te con las zonas Z6 más Z7 se equilibra contra la cantidad de 
video blanco coincidente con las zonas Z10 mas Zll. De un mo­
do similar para alineación en X, la cantidad de video blanco 
ooincidente con las zonas Z6 más Z10 se equilibra contra la can 
tldad de video blanco oóincidente con las zonas Z7 más Zll.

Para una alineación precisa del bloquecito con las 
zonas suele ser necesaria una alineación rotativa o alineación, 
Para conseguir dicha alineación, la cantidad de video blanco 
(terminal) coincidente con zonas diagonalmenté opuestas Z6 más 
Zll, podría equilibrarse contra la cantidad de video blanco ' 
ooincidente con las zonas diagonalmente opuestas Z7 más Z10.
No obstante, para una alineación rotativa, se ha averiguado 
que es conveniente generar un par de zonas adioionales Z17 y 
Z18 para superponerse a un borde, v.g. el borde inferior 74 de!, 
bloquecito. La cantidad de video-blanco (terminal) coinciden- 
te con la zona Z17 se equilibra o se iguala centra la cantidad 
de video blanco coincidente con la zona Z18. Esta igualación 
de video coincidente se consigue de una manera análoga a aque­
lla con respecto a la igualación X e Y, o sea:

(a) mediante impulsos de desconexión oiolloa prooe-
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Rentes de un oscilador de gran velocidad a un capacitor papa 
desarrollar un voltaje representativo de la cantidad de tiempo 
en que el video blanoo es coinoidente oon la zona Z17* y

(b) alimentando de un modo similar impulsos oíolioós 
a un capacitor diferente durante el tiempo en que el video bl&h 
co es oolncidente con la zona Z18. Los voltajes proporcionales 
desarrollados en el capacitor se detectan de una forma diferen 
cial y se generan señales y se alimentan al oontrolador de mo­
tar 30 en la figura 1, para alimentar señales al motor 29 de 
alineación con objeto de producir movimiento de rotación en el 
sentido de las mancillas del reloj o en sentido contrario de 
la etapa 21 y el carro 22. Una vez que el bloquécito semicon­
ductor se pone en línea con las zonas, solamente es necesario 
realizar la alineación con la ventanilla de la cinta Correspon 
diente, puesto que las zonas se han alineado con dicha veutani 
Ha.

Según se ha expuesto anteriormente con respeoto a¡ la 
figura 1, en este punto del ciclo, el prisma 48 (figure. 1) se 
retira dél eje geométrico de la unión y el módulo de unión dea 
ciende y reooge el bloquécito en contacto con la cinta corres­
pondiente. El módulo de unión vuelve entonces a su posición 
de reposo y, el prisma se mueve de nuevo a la posición sobre,el 
eje geométrico de unión. La figura 3D, eo una representación 
eeqMetHÓU-oa Re ja Imógon dai bloqueo.! be #u ai monitor de tiaia- 
viwiÓR y la ventanilla de la ointa oorroaponhienta aagún so 
servará mirando hacia arriba desde el prisma 48. Según se ve­
rá en la figura 3D, la imagen ahora es del lado frontal del 
bloquécito semiconductor que comprende todos los modelos de me 
talización de interconexión para.los diversos componentes, so­
bre el circuito integrado comprendido en el mismo. Como es 1^
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gico esta metalización de interconexión comprende una cantidad 
considerable de detalle geométrico que es innecesario para las 
operaciones de alineaoión y que, por lo tanto, representa sim­
plemente un abigarramiento para el sistema de alineaoión auto­
mático. Para conseguir que el mecanismo de detección automáti 
ca ignore dicho abigarramiento, un modelo adicional Z19,deno­
minado modelo "obturador" definido por el rectángulo que com­
prende las lineas 81-84, se genera por medio de la circuitería 
1 -3ieá. La información que representa la imagen del modeló ob 
turador se alimenta a la circuitería de deteooión para que el 
sistema pueda ignorar toda la información de video durante el 
tiempo representado por la parte de obturación del videograma.

Aunque el bloquecito está en perfecta alineación con 
la ventanilla de la cinta correspondiente y las zonas S1-Z16 
al final de la seouenoia de operaciones desoritas con relación 
a la Figura 3C, el funcionamiento meoánico de recogida del blo 
quecito semiconductor en contacto con la cinta correspondiente 
no es exacto y el bloquecito puede quedar desalineado con res­
pecto a la cinta durante la operación de recogida.. En la prác 
tica, esta falta de alineación ha demostrado que ocurre con su 
ficiente frecuencia para que el sistema de alineación automáti 
ca analice convenientemente si verdaderamente ha ocurrido y, 
si así fuera, volver a alinear las zonas de referencia con el 
bloquecito. Este análisis y nueva alineaoióh se realiza a tra 
véa de imágenes de tipo representado en la figura 3D de la mano 
ra siguiente.

En la figura 3D los terminales y el material de la 
cinta correspondiente que rodea a la ventanilla producen video 
¡blanco. Por consiguiente, aquellas partes de los terminales
¡que se extienden más allá del borde 63-66 de ía ventanilla de
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,  ' ! . . . 'la cinta no son distinguibles.; Por esta razón se ilustran oonit 
líneas interrumpidas 76A. Para alineación Y, la oantidad de 
video blanoo fuera del modelo obturador Z19 y dentro de las: &o 
ñas interiores Z6 más Z7 se equilibra contra el video blanco 
fuera del modelo obturador y  dentro de las zonas Z10 mas Zll. 
Para alineación en X, la cantidad, de video blanco fuéra del mo 
délo obturador Z19 y dentro de las zonas Z6 más Z10 se equili­
bra contra la cantidad de video blanco fuera del modelo obtura 
der y dentro de las zonas Z7 más Zll.

Como la oblicuidad del blóquecito con respecto a la 
cinta suele ser frecuentemente un problema en la operaoión de 
recogida, el modelo de zonas Z1-Z16 se alinearía tambión conva 
nlentemente en la operaoión de la Figura 3D, con el blcqueoitó 
en la dirección rotativa o dirección Como no resulta sim- 
pie ni factible generar artificialmente líneas obllouas en una 
exploración de televisión rectilínea, no se realiza realmente 
rotación del modelo de zona. No obstante, se observa cualquier 
falta de alineación del bloquecito con respecto al modelo de 
zonas y se compensa de la manera siguiente.

Un modelo que comprende un par de zonas adicionales, 
Z20 y Z21 se genera con bordes superiores coincidentes con el 
borde inferior del modelo obturador Z19. Para análisis de ali 
neación el video blanoo coincidente oon la zona Z20 se oompa 
ra con el video blanoo coincidente oon la zona.Z21. Al igual 
que anteriormente la comparación puede efeotuarse cargando ca­
pacitores separados durante el tiempo en qué el video blanco 
coincide con las zonas Z20 y Z21. No obstante, en este caso, 
las cargas diferenciales desarrolladas en estos capacitores no 
se utiliza para activar los motores con objeto de dar oblicui­
dad al modelo de zonas de referencia sino que simplemente se
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almacena para causar eficazmente una oblicuidad compensatoria 
de la imagen de video del sustrato con respecto,a los modelos 
en la operación siguiente representado y descrita con relación 
a la figura 3B.

En la figura 3B se ilustra una representación esque­
mática dé una imagen en monitor de televisión de los modelos 
conductores 91 sobre un sustrato al que se desea unir el bloque 
cito semiconductor. Como en las operaciones de alineación an­
teriores, el modelo de zona Z1-2KL6 se superpone sobre la imagen 
de modelos conductores 91.

Según se ha expuesto con relación a la figura 1, pa­
ra alinear el sustrato con las zonas de referenoia, el estra­
to se ilumina directamente con iluminación inclinada por una 
fuente luminosa 51 a lo largo de un trayecto 59. Esta opera- ? 
ción es contraria a las operaciones de alineación anteriores 
donde las piezas para elaboración se iluminaban verticalnente !
de una forma indirecta a través del prisma 48. La finalidad dé 
esta iluminación inclinada es hacer que loa modelos conducti­
vos 91. que son de oro y que normalmente apresarían blancos so 
bre la imagen de video, aparezcan negros. Estos se realiza ga 
ra compensar el hecho de que los modelos conductivos froouente 
mente incluyen contaminación y parte irregulares que aparece­
rían negras sobre el monitor de televisión y tenderían por lo 
tanto a producir errores en la operación de alineación automá-r 
tica. La mayoría de los tipos significativos de contaminación 
en los modelos conductivos, cuando se observan como negros, apgL 
recen también como negros y por lo tanto no causan problemas.

Por lo tanto, empleando detección de video negra, se 
equilibra la cantidad de video negro coincidente con las zonas 
Z6 más Z7 contra la cantidad de video negro coincidente con la
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zona Z10 más Zll para efectuar uná alineación an Y. De un mo­
do similar, la cantidad de video negi*o oolncidente con las zo­
nas Z6 más Z10 se eqiiilibra contra la cantidad de video negro 
coincidente con la zona Z7 más Zll para efectuar una alineación 
en Y.

Como en las operaciones anteriores, un par de zonas 
adicionales Z22 y Z23 se generan para que sus bordes superiore^ 
coincidan con el borde inferior de.un modelo obturador artifi­
cial Z2& y para que los bordes inferiores coincidan con los boj; 
des superiores de las zonas Z14 y Z15. El factor importante 
es que las zonas Z32 y Z23 sean de extensión vertical suficien 
te para que la parte de los modelos 91 coincidan con las mis­
mas tanto en alineación como fuera de ella.

Para oorrecoión 0, la cantidad de video negro coinci 
dente con la zona Z22 se equilibra oontra la cantidad de video 
negro ooincidente oon la zona Z23 de una, manera análoga a la 
descrita con respecto a las operaciones de alineación anterio­
res, v.g., alimentando impulsos de alta frecuencia de descone­
xión cíclica a los capacitores e igualándolos los voltajes de­
sarrollados en los mismos.

No obstante, según se recordará por lo expuesto con 
respecto a la figura 3D, se almacenó oarga en los capacitores 
para representar la falta de alineaoión en rotación, si se ha 
producido del bloquecito semiconductor oon respecto a las zonáú 
de referencia Z20 y Z21, para utilizar esta información almace 
nada, la carga almacenada en los capacitores en las operacioneó 
relativas a la figura 3D se resta de la carga almacenada en loü 
capacitores durante las operaciones de lá figura 3E con lo que 
se puede efectuar una alineación precisa en rotación. Cómo va 
ríante, lógicamente, la información procedente de la figura 3D
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se representa la falta de alineaoión en rotación podría álmaoe 
narse de otros diversos modos, por ejemplo mediante un valor 
particular de impedancla variable..

En vidiconea de exploración rectilínea olásioos, ca­
da videograma se controla, v.g., ae inicia por medio de una se 
Bal, llamada impulso de sincronización vertical. Dentro de ca 
da vidograma cada línea de exploración se inicia por un impul­
so de sincronización horizontal. Normalmente hay 60 videogra- 
maa por segundo y por lo menos 200 líneas de exploración por 
videograma. Las líneas pueden fijarse o centralizarse, aún cu - 
ando no es necesario, con respeoto al impulso de sincronización 
vertical.

Supongamos ahora que ae desea generar una o una plu­
ralidad de zonas blancas rectangulares'cobre un fondo de otro 
mod negro. Se verá fácilmente que dioha generaoión de zonas 
rectangulares blancas se pueden conseguir controlando el volta- - 
je en líneas apropiadas sucesivas de las líneas de exploración 
para producir una imágen blanca durante la parte apropiada de 
cada una de las líneas de exploración sucesivas.. De esta mane 
ra se producirá una zona rectangular blanca que comprende par­
tes blancas de líneas de exploración sucesivas. Este oontrol 
de voltaje, a su vez, se puede conseguir iniciando un temporil 
zador con el impulso de sincronización vertical para producir 
un impulso de retardo oon objeto de determinar que líneas de 
exploración horizontal se van a usar. Cada:impulso de sincro­
nización horizontal correspondiente a las líneas de exploración 
apropiadas puede iniciar, a su vez, un impulso retardado para 
producir los voltajes para las imágenes blancas, según se desen.

El circuito de generación de modelo 54 y eí circuito 
de detección y análisis de coincidencia 55 de lá figura 2, pue



5,

10,

15,

20,

25

30

-  26 -

le incorporar en la circuiteria lógica específica empleando la 
filosofía expuesta anteriormente de generación de zonas reotan 
guiares blancas y a continuación se describe con dótalle tomag 
lo como referencia las figuras 4-10.

La figura 4. ilustra la circuiteria lógica sensible 
a. los impulsos de sincronización horizontales y verticales pro 
oedentes de una oámara de vidicón 41 para generar un modelo de 
zonas de referenola rectangulares blancas como el que se ilus­
tra. en las figuras anteriores. La figura-4. comprende adipio- 
nalmente videoamplificadores y deteotores interconeotados con 
dicha circuiteria lógica para efectuar las representaciones de 
imágenes superpuestas ilustradas y descritas oon respecto a i*é 
figuras 3A-3E.

Según se ilustra en la figura 4. los impulsos de sin 
cronización horizontal y vertical procedente del vidicón 41 se 
alimentan primero a lo largo de las líneas 38 y 39 a un confor 
mador de impulsos de sincronización 101. que puede ser cuálqui 
er circuito de conformación de impulsos clásicos, para reconfoit? 
mar estos impulsos en ondas rectangulares definidas con preci­
sión: . El impulso de sincronización vertical láv oonformado se 
alimenta entonces a un multivibrador monoestable de longitud 
de impulsos variable ID 1.

Un multivibrador monoestable, oonocldo también como 
basculador de retardo, es un circuito lógico que produce un 
impulso de duración controlada en respuesta a la alimentación 
de una señal de entrada predeterminada. La duración del impul 
so producido por un multivibrador monoestable, por ejemplo IDI 
se controla ajustando un reostato, por ejemplo el reostato 103 
o 104. Según se verá, uno u otro de los reostatos 103 o Í04 a< 
conecta al IDI a través de un interruptor 102. El reostato 10.



27

5.

10.

15.

20.

25.

t

30.

¡es un reostato controlado por motor Í0§ para un funcionamiento 
automático. El reostato 104 es un reostato ajustarle a mano.

El multivibrador IDI está destinado a excitarse por 
'el frente posterior o descendente de un impulso de entrada pa­
ra producir un impulso rectangular de duración controlada por 
los reostatos 103 o 104. dependiendo de la posición del inte­
rruptor 102. La salida del multivibrador IDI se alimenta a la 
entrada de un segundo multivibrador ID2 que, al igual que otron 
multivibradorea mencionados más adelante, está destinado a pro 
duoir un impulso de duración controlada én respuesta á un fren 
te posterior de una señal de entrada, consiguiéndose el control 
de ID2 por medio de un reostato 139. La salida del ID2 ae ali 
menta a un primer multivibrador Nll en una sucesión de 4 multi 
vibradores conectados en serie N11-N14, cada uno de los cuales 
está destinado a producir un impulso de duración controlable 
en respuesta a un frente posterior dé un impulso de señal de 
entrada.

Estas producciones y relaciones de los impulsos sé ¡ 
comprenderán con mayor faoilidad tomando como referencia la fi 
gura 6, que representa un diagrama de formas de las ondas de 
los impulsos en una escala de milesegundos, que se inician por 
el impulso de sincronización vertical conformado procedente del 
conformador 101. Según se verá en la figura 6, la expiración 
del impulso de sincronización vertical ISV conformado que dura 
aproximadamente 3 milisegundos exoita al IDI para producir un 
impulso de aproximadamente 1 milisegundo de duración. El fren 
te posterior del impulso del IDI exoita al ID2 para producir 
un impulso que dura aproximadamente 1,5 milisegundos. El fren 
te posterior del impulso del ID2 excita al NL1 para producir un 
impulso que dura aproximadamente 2 milisegundos. Entonces, en
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secuencia, el frente posterior del NL1 excita al multivibradcr 
NL2 para producir un impulso que dura aproximadamente 4 miliaj) 
gundos, al frente posterior del impulso del NL2 excita el mul­
tivibrador NL3 para producir un impulso qde dura aproximadamen 
te 4 milisegundos, y el frente posterior del impulso del NL3 
excita al multivibradcr NL4 para produoir un impulso que dura 
aproximadamente 2 milisegundos. La duración de los impulsos 
produoidos por los multivibradores NL1-NL4 se controla medíante 
reostatos correspondientes 106-109# respectivamente.

Según se verá por la figura 4, las salidas respecti­
vas A-D, de los multivibradores NL1-NL4 se alimentan a las en­
tradas de una puerta 0 indicada por la referencia ORI, cuya sa 
íida se alimenta a una entrada de una jauerta NY NG1. La puerta 
0, ORI, sirva solamente como mezclador o combinador para combi 
nar las seRales de salida del NL1-NL4 y alimentarlas a la entra 
da de la puerta NY, NG1.

También se alimenta a otra entrada de la puerta NY 
NG1 el impulso de sincronización horizontal ISH conformado pré 
rerente del conformador 101. Según se verá, el impulso de ata 
cronización horizontal ISH conformado se alimenta primero a un 
multivibrador JR1 para eliminar turbaciones osoilatoras de la 
representación de imagen de modelo generada por él cirouito de 
la figura 4. Normalmente, el multivibrador de retardo JR1 de 
perturbaciones oscilatorias se ajusta, para produoir en respuej[ 
ta al frente trasero de un impulso de sincronización horizontal, 
conformado, un impulso rectangular de gran definición que dura 
solamente un microsegundo aproximadamente.

La puerta NY, NG1, es una puerta NY lógica positiva 
cuya salida es de alto nivel en todo momento excepto cuando am 
baa de sus entradas están a alto nivel, en cuyo caso la salida 
del NG1 cambia a un bajo nivel. El descenso de un alto nivel a



un bajo nivel se emplea para excitar un multivibrador LD1 y pro 
ducir un impulso de duración Controlada. La duración del im­
pulso producido por el multivibrador LD1 es controlable por 
uno u otro de un par de reostatos, 110 o 111, dependiendo de 
la posición de un interruptor 112. Según se verá, el reostato 
110 se controla por un motor 113.

A la salida del multivibrador LD1 se aoopla la entra 
da de un primer multivibrador LL1 en una sucesión encascada de 
cuatro multivibradores LL1-LL4, ouyas salidas respectivas es­
tán indicadas como E-H. La duraoión del impulso producido per 
cada uno de los multivibradores LL1-LL4 se controla por reos- 
tatos 114-117* respectivamente. La-salida E-H de los multivi­
bradores LL1-LL4 se combinan a través de una puerta 0, 0R2, y 
se alimentan a través de un diodo de gobierno 118 a una entra­
da de un monitor de video 119. La Circuíteria mencionada hasta 
este punto oon respecto a la figura 4, es suficiente para pro­
ducir señales electrónicas que representan la zona Z1-Z16 en 
las figuras 3A-3B y la figura 5A. Las salidas de los multivi­
bradores ID1, ID2 y NL1-NL4 ocurren cada una en un periodo de 
tiempo controlable después del frente posterior del impulso de 
sincronización vertical ISV oonformado. De éste modo, la dura 
clon de cualquiera de los impulsos producidos por dichos multi 
vibradores se puede controlar de forma que ocurra durante cual 
quier periodo de tiempo particular que oómprende cualquiera de 
las líneas de exploración horizontales sucesivas que se desee. 
Además, combinando la presencia de cualquiera de estos impulso]' 
con la presencia del impulso de sincronización horizontal ISH 
(a través de la puerta NY, NG1, y la puerta 0, ORI) se inician 
los temporizadores, por ejemplo LD1 y LL1-LL4, para controlar 
la alimentación de voltajes y producir video blanco junto cual
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quier parte que ae desee de líneas de explorad ón sucesivas.
La figura 7, es un diagrama de formas de ondas que 

representan la salida uel LD1 y LL1-LL4 y varias otras salidas 
pertinentes que tienen lugar a una esoala de tiempo de mi ero aja 
gundos, iniciadas por el impulso de sincronización horizontal 
ISH. Según se verá en la parte superior de la figura, 7, con 
la puerta ORI activada, un impulso de sincronización horizontal 
ISH conformado, que excita al multivibrador JR1 para producir 
un impulso de un microsegundo, dá por resultado el que ambas 
señales de entrada de la puerta NY NG1 sean elevadas. Por con 
siguiente, la salida de la puerta NG1 pasa de su nivel normal­
mente elevado a un nivel bajo, durando un microsegundo corres­
pondiendo con el impulso del JR1.

Cuando el NG1 pasa de un nivel elevado a un nivel bai"i
jo el multivibrador LD1 se excita para producir un impulso que}

!
dura aproximadamente nueve microsegundos. El frente posteriorj 
del impulso del LD1 exoita al multivibrador LL1 para producir - 
un impulso que dura aproximadamente 6 microsegundos, y en se- '
cuencia al frente posterior del impulsó del LL1 excita al mui-:

!tivibrador LL2 para producir un impulso que dura aproximadamenj 
te 16 microsegundos; el frente posterior del impulso del LL2 ¡ 
excita al multivibrador LL3 para producir un impulso que dura ! 
aproximadamente 16 microsegundos y el frente posterior del im­
pulso del LL3 excita al multivibrador LL4 para producir un im­
pulso que dura aproximadamente 6 microsegundos. Como es lógi­
co, los impulsos producidos por el LD1 y LL1-LL4 ocurren todos 
a lo largo de una línea de exploración horizontal simple. Du­
rante cada línea de exploración, los impulsos del LL1-LL4 so­
bré las salidas E-H, respectivamente, producen video blanco en 
el monitor 119 en la cantidad de tiempo correspondiente a cada
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uno de estos impulsos.
Como la puerta ORI permanece áotlvada durante 12 mi- 

liceg^udos (12.000 microaegundos), una gran pluralidad de im­
pulsos de sincronización horizontal sucesivos, v.g., a aproxima,

; f
damente intervalos de 60 microsegündps, producen video blanco 
sobre líneas de exploración sucesivas sincronizadas con la pro 
ducida sobre la línea.dé exploración descrita con detalle. El 
resultado es la zona Z1-Z16 según,se ha expuesto anteriormente,

Con más detalle ahora con respecto a las figuras 5AÍ 
5C, la figura 5A representa los modelos de conae Z1-Z16,. junto 
con una zona de obturación Z19 y zonas 0, Z&O y Z21? represen­
tadas en líneas imaginarias. Por la explicación anterior, se 
comprenderá que la zona Z1 representa aquella cantidad de tiem 
po en que están activados el NL1 y el LL1, la zona Z2 se repre 
sonta el periodo de tiempo en que están activados ambos multiv:. 
bradores NL1 y LL2. De igual manera, cada uno de las zonas Z1-- 
Zl6 se produce por una coincidencia de uno de los multivibrado 
res NI1-NL4 y uno de los multivibradores LL1-LL4.

Como ayuda conceptual, la figura 5B representa a una 
puerta Y que tiene entradas XY y una salida Z, y la tabla 1.

TABLA I
X Y Z
NL LL

1 1
22 ----------

i 2 Z2
i 3 Z3
í 4 Z4
2 1 Z5
2 2 Zo
2 i -  yy
2 4 2$
3 1 39
3 ---- g----- .....zlo..
3 ...3 .. ----- 233—----3------- 4 Zi2
4 1 ----- —
4 2 ... Zl'4
4 3 K¡g
4 4 ZI5.. *"B------- B
e &
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indica laa entradas particulares XY hecosarias pará obtener uná 
Z particular o salida de zona de la puerta Y de la figura 5B. 
Por a-Jemplo', según se' ilustra en la t&blá 1, un impulso en la 
salida Z, que representa la cantidad de tiempo que la zona Z1 
está activada, se produce combaándo la sedal de salida A del -* 
multivibrador NL1 como entrada X con la salida E. del LL1 como 
entrada Y. Combinaciones similares para producir cada una de 
las zonas Z1-Z16 resultarán evidentes por la figura 5B.

Según se verá en las figuras 3D y 5A, la zona de ob­
turación Z19 tiene lugar durante una parte del intervalo de
tiempo tomado por las zonas Z6,Z7,Z10, y Zll. Este hecho se- /
emplea en e&ta zona Z24 y se genera iniciando temporizádores al 
comienzo de las zonas Z6 para controlar el video en las partes 
deseadas de líneas de exploración horizontal sucesivas para 
producir el modelo de obturación. De un modo más específioo 
con relaoión a la figura 4, la entrada de un multivibrador IDB 
se acopla a través de un interruptognormalmente abierto 123 & 
la salida A del multivibrador NL1. Un multivibrador adicional} 
NLB tiene su entrada acoplada a la salida del IDB. La salida ¡ 
del multivibrador NLB se acopla a través de un diodo de direc­
ción 124 a una entrada de una puerta NY NG2. La salida F del 
multivibrador LL2 se acopla a la otra entrada de la puerta Y, 
NG2.

Se comprenderá que la esquina izquierda.superior de 
la zona Z6 ae representa por el instante en que NL2 está acti­
vado y LL2 acaba de activarse. Además, la zona de obturación 
Z19 comienza, en cada línea de exploración horizontal, un perij¡, 
do de tiempo fijo después del comienzo de la zóna Z6. Este pe 
rioro fijo de tiempo se obtiene gracias a un multivibrador. LDB 
que tiene su entrada conectada a la salida de la puerta NG2.30
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Cuando se activa el LL2, v.g., al comienzo de la zo­
na Z6 el NG2 se cambia del nivel elevado al nivel bajo, dando 
por resultado un impulso en la salida del multivibrador LDB. 
Cuando sé desconecta el multivibrador LDB, el frente posteriox 
¡del impulso del LDB se acopla a un temporizador LLB de longi­
tud dé linea, iniciando un impulso. El impulso del LLB deter­
mina la longitud de la linea en la zona de obturación Z19 y de 
I este modo afecta a todas las lineas horizontales que tienen lu 
jgar durante el periodo en que el temporizador de números de 1Í 
¡nasa NLB está activado.

Según se verá, la polaridad del impulso del LLB se 
invierte a través de un amplificador inversor 125 y después 
se alimenta a través del diouo de gobierno 126 a la misma en­
trada del monitor de video 119 que las salidas E-H de los muí 
tivibradores LLL-LL4 son conectados.Como la sê al de saLida de{l 
LLB se invierte,él efecto de las señales alimentadas desde el 
mismo al monitor 119 es cancelar el efecto de las sóbales pro 
cadentes de los multivibradores LL1-LL4. Asi,aquellas sedales 
procedentes del LLL-LL4 se obturan de un modo efectivo y,según 
se comprenderá más adelante, no se detectará coincidencia de 
¡video de vidicón 41(figuras 1 y 4) durante el intervalo de ob 
[ turación.

Las figuras 6 y 7 representan diagramas de formas de [ 
onda para las salidas de la circuiteria descrita inm&diatamen 
[te antes para generar el modelo de obturación.Suponiendo que ¡
; se desee obturación y que el interruptor 123 esté cerrado, la 
[figura 6,representa que el fnultivibrador IDB so activa al ox- 
¡pirar el temporizador de número de lineas NLL.E1 frente poste- 
jrior del impulso del IDB excita al temporizador NLB que perma 
¡nece activado por espacio de 5 milisegundos para determLnar el 
¡número de lineas, v.g., lineas de exploración horizontal, que
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componen la. zona de obturación Z19.
La figura 7', ilustra que si está activado el NLB, la 

puerta Y, NG2, cambia de un nivel elevado a un nivel bajo al 
comienzo del impulso.del LL2. De este modo se excita el tempô  
rizador-de retardo de línea LDB para producir un impulso que 
dura aproximadamente 4 microsegundos-. El frente posterior del 
impulso del LDB excita el temporizador de longitud de línea 
LLB para producir un.impulso que dura aproximadamente 24 micro 
segundos para determinar la longitud de línea de exploración 
horizontal para el modelo de obturación. Como es lógico, y cq 
mo el NLB permanece activado por espácio de 5 milisegundos, se 
producen también impulsos de sincronización horizontal ISH su­
cesivos en el LDB y el LLB produciendo impulsos para obturar ¡ 
partea correspondientes de líneas de.exploración horizontales' : 
sucesivas hasta que expira el impulso del NLB.

Así mismo, en la figura 4 óe ilustra una circuiteriai% i
para generar las zonas Z20 y Z21 de las figuras 3D y 5A para !
activar la alineación en la dirección rotativa o dirección 0. !!
Debido a la ubicación y tamaño de las zonas Z20 y Z21, al es—¡

i
tar inmediatamente por debajo y correspondiendo én longitud cô  
las zonas de obturación ZL9,las zonas Z20 y Z21 se inician oon 
venientemente por el frente posterior del impulso del NLB, que 
determina la última línea de exploración que ha dé inolúirse 
en la zona zĵ-P*

Según se verá, la salida dél número de líneas que el 
temporizador NLB se acopla a través de otro interruptor normal 
mente abierto 127 a la entrada de un multivibrador NLO que, si 
el interruptor 127 está cerrado, se excita por el frente poste 
rior del impulso del NLB para producir un impulso (figura 6) ci 
ya duración (nominalmente de unos 1,5 milisegundos) determina
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el número de líneas de exploración que comprende las zonas Z20 
y Z21. La longitud de cada línea de exploración horizontal 
dentro de la zona Z20 y 'Z21 se controla por los multivibradoreü 
de longitud de línea LL2,LL3 y L6B. Con este fin, la señal de 
salida F del LL2 se acopla a una puerta Y, AGI, junto con la 
señal de salida dél LLB, y la señal de salida del temporizador 
NLÔ y la señal de salida G del LL3, se acopla a otra puerta Y, 
AG2, junto con la señal de salida del EBB y del NL6.De este mó 
do- la salida de la puerta Y AGI, es de nivel elevado tan dolo 
en lo que dura la zona Z20, v.g., solámente cuando 61 NLO, LRB 
y LL2 están activados. De un modo similar, la señal de salida 
de la puerta Y, AG2, es de nivel elevado tan solo en lo que dui 
ra la zona Z21, v.g¿, solamente cuando NLO,ERE y LL3 están ac­
tivados.

Las zonas Z17 y Z18 para alineación rotativa descri 
tas con relación a la figura 30 y las zonas Z22 y Z23 para la
alineación rotativas descritas con relaoión a la figura 3E se ¡!
generan también convenientemente en la forma que se ha descri-' 
to inmediatamente antes para las zonas Z20 y Z21. No obstante¿ 
como no se utilizan modelos de obturación en las operaciones ¡ 
de alineación descritas con relación a las figuras 3C y 3B* se 
representan como zonas de líneas imaginarias Z24 en la figura 
3C y Z25, en la figura 3B. La cirouitería para- generar la zo­
nas Z17,Z18,Z22 y Z23 no se ilustra y no se describirá adlcio- 
nalmente puesto que es enteramente análoga a la descrita para 
generar las zonas Z20 y Z21. '

Habiendo descrito con detalle la circuiteria para ge 
nerar los modelos de zonas de refórenoia y las relaciones ven­
tajosas de estas zonas para las piezas de elaboración, se des­
cribe a continuación modalidades particulares de circuiteria pt&
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ra detectar analizar y utilizar la ooinoidenoia debeotada en­
tre laa zonas y las imágenes de las piezas de elaboración.

las segales electrónicas que representan la imagen do 
video de la pieza de elaboración, como puede seb el bloqueoito 
semiconductor o el sustrato, producida por el vidicón 41 (figu 
ra 4) se comunican a lo largo de las líneas 40 a un video ampl:. 
ficador 131 que tiene funcionas de ganancia controlable y de 
filtración apropiada y después de ambos a un par de videodetec 
tores 132 para deteotar video blanco y 133 para detectar video 
negro. La salida de los detectores de video 132 y 133 es en 
forma digital con un nivel elevado que-indica una sedal blanca 
fuerte y un nivel bajomque indica una señal negra fuerte. Las 
sombras gris a partir del blanco hasta un nivel umbral se de­
tectan como blanco y las sombras de.gris más allá del nivel 
umbral hacia el negro puro se detectan con negro. En el siste 
ma de alineacióh automática no se consideran niveles de gris 
más allá de dicho punto.

Las señales electrónicas procedentes del vidicón 41 
se.comunican también junto con una línea separada 135 directa­
mente al monitor de video 119 de forma que se pueda observar y 
verificar una representación visual de lo que está produciendo 
el vidicón.

Los video detectores 132 y 133 se activan para detec 
tar solamente cuando la puerta 0, 0R2, está activada, v.g., -
siempre que cualquiera de los multivibradores LL1-LL4 esté ac­
tivado. Esta activación se efectúa acoplando la señal de salí 
da de la puerta 0R2 a través de un diodo de gobierno separado 
134 a una entrada de activación en cada uno de los videodeteo- 
tores 132 y 133.

Según se verá en la figura 4, las señales que repre-
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sentan video blanco detectado o video negro detectado se aco­
plan desde los detectores 132 y 133 a lo laigo de un par de li 
neas 136 y 137 a otras partes (ilustradas en la figura 8) del 
sistema de alineación automática. Las señales eti las linead 
Í36 y 137 se acoplan también por el interruptor 128, el diodo 
3e gobierno 129* el interruptor 130, y discrepcionalmenta, el 
[inversor I38, al monitor 11$, para que se pueda ver lo que e&<- 
tá siendo detectado y también, si se desea, para mejorar el 
contraste de.las partes detectadas en el monitor. . i

El circuito de la figura 8, ejerce la función de de­
tectar coincidencia entre el video que representa las imágenes 
3e las piezas de elaboración y las señales electrónicas que re 
presentan el modelo de zonas de referencias. Por la descripción 
anterior con respecto a las figuras 4 y 5B se recordará, por ! 
ejemplo, que la zona Z2 tiene lugar cuando la salida A del muí 
tivibrador NL1 y la salida F del multivibrador LL2 están ambas 
livel elevado.Esta combinación se puede detectar con una puertí 
f 141 en la figura 8 que tiene sus entradas acopladas a salidas 
A y F y que produce,por lo tanto una señal elevada,v.g.,estando 
activada, solamente durante el tiempo en que la zona Z2 está 
activada. De Un modo similar una puerta Y 142 tiene entradas 
acopladas a la salida A del NUL y la salida G del LL3 que son 
ambas elevadas cuando la zona Z3 está activada. Por consiguien 
te, lu salida de la puerta Y 142 es elevada solamente cuando 
[id zona Z3 está activada. Las puertas Y 141 y 142 se acoplanth una sola entrada de una puerta Y 145 a través de diodos de 
¡gobierno 143 y 144 respectivamente,por lo que dicha entrada a 
la puerta Y 145 es elevada siempre que la puerta Y 141 o la 
puerta Y 142 estén activadas.
¡ Para el funcionamiento en eí modo 1 v.g, donde el mo

a
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delo de zonaa se han. de alinear con la ventanilla de la cinta 
correspondiente, ilustrada en la figura 3B, se detecta el vi-, 
doo b'mco y dicho video blanco detectado en la línea 136 se 
acopla a una segunda entrada.de la puerta Y 145 por los inte­
rruptores 146 y 147. 4 una tercera entrada de la puerta Y 145
se acoplan señales procedentes de* un oscilador de impulsos de 
3MHz 159 que se acopla también a una entrada de una pluralidad 
de puertas Y 148-158. Si una u otra zona Z2 o Z3 está activa­
da y se detecta video blanco, se pasan impulsos del oscilador 
159 a través de la puerta Y 145 hasta un amplificador de impul 
sos 161' y desde este amplificador hasta un capacitor particu­
lar de una pluralidad de capacitores e¿ un módulo de carga es­
calonada 162. De igual manera, las salidas que representan en 
la zona Z14 y Z15 se acoplan a través de diodos de gobierno 160 
y 161 a una entrada de la puerta Y 148, cuya otra entrada se 
acopla a una línea de video blanoo 136 por el interruptor 146.j 
Si una u otra de las zonas Z14 o Z15 está activada y si hay pî , 
sente video blanco en dicho instante, se acoplan impulsos del i 
oscilador 159 a través de la puerta Y 148 al amplificador de 
impulsos 161 y desde este amplificador hasta un capacitor dife 
rente en el módulo 162.

Las señales de salida que representan las zonas Z14 
Z15 y todas las demás zonas, se pueden derivar con puertas Y 
de la misma manera que las salidas que representan las zonas 
Z2 y Z3, v.g., acoplando Nodos apropiados al circuito de lá il 
gura 4 a través de puertas Y oomo las puertas 141 y 142. Para 
mayor claridad y para evitar abigarrar el dibujo, no se ilus­
tra dicho acoplamiento en la figura 8 para otras zonas que no 
sean las zonas Z2 y Z3. Las combinaciones de Nodo apropiadas 
para producir las zonas respectivas se verán fácilmente en la
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figura 5B.
Según se ha descrito anteriormente en la primera for 

mat* v g., cuando el modelo de zonas se ha de alinear con 1& 
ventanilla de cinta correspondiente, el video blanco coinciden 
te con las zonas Z2 más Z3 se equilibra contra el video blanco 
coincidente con las zonas Z14 más Z15 pará alinear el módelo 
de zonas en la direco.ión Y con respecto a la ventanilla de la 
cinta correspondiente, Así, si coincide más video blanco con 
las zonas Z2 y Z3 que con las zonas Z14 y Z15, el modelo de zo 
ñas debe moverse hacia abajo para una alineación apropiada. En 
estas condiciones, el capacitor en el módulo 162 cargado.,a tra 
ves de la puerta 145 habrá recibido más impulso del oscilador : 
159 que el capacitor cargado a través de la puerta 148. iá di! 
ferencia de voltaje resultante entre estos dos oapacitores es 
detectada por el módulo 162 y se generan impulsos apropiados 
que se alimentan por un circuito de control de motor de tipo 
normal o un ordenador (no ilustrado) al motor 105, figura 4# pa 
ra cambiar el reostato 103 en una dirección que aumenta la Ion 
gitud del impulso producido por el ID1. De este modo se mueve 
toda la estructura de modelo haoia abajo sin cambiar el tamaño 
de cualquier zona.

)
Para alineación X en la primera forma, la figura 8, 

ilustra salidas que representan las zonas Z5 y Z9, acopladas a 
través de los diodos de gobierno 164 y 165 a una entrada de 
una puerta Y 149 y las salidas que representan las zonas Z8 y 
Z12 a través de los diodos de gobierno 166 y 167 a una entrada 
de otra puerta Y 150. El oscilador 159 y si video blanco de­
tectado en la línea 136 se acoplan a otras entradas de puertas j 
149 y 150. !

Si coincide más video blanco con las zonas Z5 más Z9¡
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que las zonas Z8 más Z12, el modelo de' zonas debe moverse hacia 
la derecha, en la dirección+X. En estas oondioionés, el capa­
citor -¿n el módulo 162 cargado por la puerta 149 habrá recibidc
, fmas impulsos del oeoilador 159 que el capacitor cargado a tra­

vés de la puerta 150. La diferencia de voltaje resultante en­
tre estos dos capacitores es detectada por el módulo 163, y se 
generan impulsos apropiados y se alimentan por un circuito de 
control de motor normal o un ordenador (no ilustrado) al motor 
13.3 en la figura 4 para cambiar el reostáto 110 en una direc- 
'ción que aumentan la longitud del impulso producido por el tem 
porizador LD1. Esto produce el efecto de mover toda la estruc 
tura de modelo a la derecha sin cambiar el tamaño de ninguna 
zona.

Aunque no se realiza alineación 0 en el modo 1, la 
figura 8, ilustra que se podría realizar alimentando señales i
de salida que representan la zona Z2 a una puerta 151 y la zo-¡ 
na Z3 a otra puerta 152, junto el video blanco detectado y loa! 
impulsos procedentes del osollador 159. j

Las operaciones de alineación anteriores del modo 1 
se repiten sobre una pluralidad de videograma de vidicón en un 
circuito cerrado para máxima precisión. Al realizar las opera 
clones sobre una pluralidad de videogramas, se realiza un efec 
to de promedio debido a las alineaciones* y realineaciones múl­
tiples que se realizan de este modo. Este promedio se realiza 
de un modo más eficaz si se emplea un entrelazamiento aleato­
rio con el vidicón. Este entrelazamiento aleatorio.se refiere 
a la posición de las líneas de exploración horizontal durante 
cada videograma. La posición cambia como modulación normal en 
el voltaje de línea de 60 ciclos, haciendo que las líneas,de ! 
exploración horizontal asciendan y desciendan constantemente. }
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Las cámaras de televisión normales tienen ambos ajustes de en­
trelazamiento aleatorio y entrelazamiento impar-par.

Los vidicones industriales baratos normalmente tienen 
tan solo entrelazamiento aleatorio que tiene lugar debido a la 
modulación normal del voltaje de línea de 60 ciclos. El entre,' 
lazamiento es conveniente puesto que produce un efecto a modo 
de abanico en movimiento o persiana porque las líneas no están 
en el mismo lugar en videogramas sucesivos y se puede ver por 
1: tanto debajo de las mismas y conseguir de este modo una má-̂  
yor precisión para distinguir características.

' Para la operación en la segunda forma donde un bloquu 
cito semi-conductor se ha de alinear con el modelo de zonas de 
referencia, ilustrado en la figura 3C, se detecta video blanco 
y, según se ha descrito anteriormente, se emplean las zonas Z6 , 
27. Z10 y Zll para la alineación XY. t

Este uso se representa en la figuró. 8, donde las sa-i 
lidas que representan zonas Z6 y Z7, se acoplan a través de 
diodos de gobierno 168 y 169 a una entrada de una puerta Y 153 
y las salidas que representan Z10 y Zll se acoplan a través de 
4Í.60. d. got.isrn. 170 y 171 . una entrada de .tra puerta Y 15¡. 
El video blanco detectado en la línea 136 se acopla a través 
de interruptores 147 y 46 a otras entradas de puertas Y 153 y 
154, y los impulsos procedentes del oscilador 159 se acoplan 
todavía a otras entradas de puertas Y 153 y 154 para efectuar 
alineación en la dirección Y.

Si coincide más video blanco con las zonas Z6 más Z7
que con las zonas Z10 más Zll, el bloquecito debe moverse haci !̂
arriba en la imagen de video, v.g., en la dirección + Y. En 
estas condiciones, el capacitor en el módulo 162 cargado a tra 
ves de la puerta 153 habrá recibido más impulsos que el oscila
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der 159 que el capacitor cargado a través de la puerta 154.La 
diferencia de voltaje resultante entre estos dos capacitores es 
detectada por el módulo 163, y se generan impulsos apropiados 
y se alimentan al circuito de control de motor 30, figura 1, 
para causar movimiento-Y del bloquecito semiconductor.

Para alineación Y en el modo 2, la figura 8 ilustra 
salidas que representan zonas Z6 más %10 acopladas a través de
loa diodos de gobierno 172 y 173 a una entrada de una puerta Y 
155 y salidas que representan mnas Z7 y Zll acopladas a tra­
vés de diodos de gobierno 174 y 175 a una entrada de otra puer! 
ta-Y 156. También se acoplan a las entradas de puertas Y 155 j 
y 156 video blanco detectado procedente de la linea 136 e inn- 
pulsos procedentes del oscilador 159.

Se coincide más video blanco con la zona Z6 más Z10 
que con la zona Z7 mis Zll, el bloquecito semiconductor deberá 
moverse hacia la izquierda, v.g., en la dirección - X)para una 
alineación apropiada. En estas condiciones, el capacitor en el 
módulo 162 cargado por la puerta 155 habrá recibido más impul 
sos del oscilador 159 que el capacitor cargado a través de la 
puerta 156. La diferencia de voltaje resultante entre estos 
dos capacitores es detectada por el módulo 163 y se generan im' 
pulsos apropiados y se alimentan al circuito de control de mo­
tor 30 de la figura 1, para causar movimiento del bloquecito 
semiconductor en la dirección -X.¡

Para alineación rotativa, (3) en la segunda forma de 
operación descrito anteriormente con referencia a la figura 3Ĉ  
la cantidad de video blanco coincidente con la zona Z17 se cóm 
para con la cantidad de video blanco coincidente con la zona ZL 
La figura 8, ilustra una salida que representa la zona Z17 acó-, 
piada a una entrada de una puerta Y 157 y una salida que repre 
senta la zona Z18 acoplada a una entrada de una puerta Y 158

8.
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A. otras entradas de las puertas 15,7 y 158 se acopla video blan 
oo deteotado, a través de interruptores 146 y 147 desde la li- 
aea 136 e impulsos procedentes del oscilador 159.

Si el bloquecito se inclina hacia la izquierda (-0) 
con respecto a los modelos, entonces coincidirá más video blan 
co (imagen de terminal) con la zona 218 que con la zoha Z17. 
jEn estas condiciones, el capacitor en el módulo 162 cargaáo por 
jla puerta 158 habrá recibido más impulsos del oscilador 159 qut 
¡el capacitor cargado por la puerta 157. La diferencia de vol­
taje resultante entre estos dos capacitores es detectada- por el 
módulo 163 y se generan y alimentan impulsos apropiados al oír 
cuito de control de motor 30 (figura 1) para causar movimiento 
del bloquecito semiconductor en dirección hacia la derecha - 
(* &).

La circuiteria para efectuar alineaciones en modo 3 
y modo 4% v.g. cuando el modelo de zonas se vuelve a alinear t

t !con el bloquecito en la cinta y cuando el sustrato se pone en !
linea con el modelo de zonas, es enteramente análogo ai ilus- ¡

}trado en la figura 8 y, por brevedad, no se ha ilustrado.
Con relación ahora a la figura 9, se ilustra un cir­

cuito de carga escalonada apropiado para incluirse como un oir 
i cuito de una pluralidad ealonada 162 de la figura 8. Según se - 
verá, la entrada EC al circuito de la figura 9 está concebida 
como impulsos que han pasado a través de una pluralidad de pue:? 
tas Y 145-158 en la figura 8 desde el oscilador 159. Estos im 
pulsos se alimentan, por un capacitor de acoplamiento conecta-!t
do en serie 180 y diodo 181, a una placa de un capacitor de al! 
macenamiento 183. cuya placa opuesta se pone a tierra. La pía 
ca no puesta a tierra del capacitor 182 se conecta de nuevo a 
la unión 183 entre el capacitor 180 y el diodo 181 por medio
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de transistores 184 y 185 conectados en una coúfiguráción se­
guidora de emisor y conectados además a la unión 186 entre re­
sistores 187 y 188 los cuales, a su vez, se conectan en serie 
entre tierra y la unión 183. Un diodo 189 pone en paralelo el 
resistor no puesto a tierra 188. También se conecta a la pla­
ca no puesta a tierra del capacitor acumulador 182 la salida 
del colector de un transistor 19o cuya base se abastece por el 
capacitor de acoplamiento 191 con impulsos procedentes del muí 
¡tívibrador ID2 en la figura 4.

El capaoitor acumulador 182 se elige con relación a 
otros parámetros determinantes de la constante de tiempo de la 
figura 9 de forma que su constante de tiempo de oarga no sea 
apreciablemente más larga, preferiblemente más corta que el pe; 
riodo de la señal prooedente del oscilador 159 en la figura 8. !
Por consiguiente, cada impulso procedente del oscilador 159 pué
de cargar el capacitor de una forma virtüalmente completa. El-}
voltaje correspondiente desarrollado en la unión 186 constitu-! 
ye la señalada salida del cirsulto de carga escalonada SCS de i 
la figura 9, que entonces se suministra a un detector de dife­
rencial con el ilustrado en lá figura 10 que se describirá mas 
adelante. Además, este voltaje aparece también en la unión 183 
que se fija por medio del diodo 189. Por lo tanto los impul­
sos sucesivos procedentes del oscilador 159 se superponen so­
bre este voltaje de realimentación, que representa el efecto 
de desarrollo del voltaje acumulativo de impulsos del oscilador 
anteriores. El voltaje desarrollado a través del capaoitor 
182 aumenta por lo tanto sensiblemente en proporción al número 
de impulsos procedentes del oscilador 159 y asá mismo aumenta­
rá la señal de salida del circuito de carga escalonada. , i

El impulso procedente del muítívibrador ID2 de la fi
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gura 1, que se alimenta al transistor 190 a tfáves del oaj?aoi- 
tor 191# activa dicho transistor en saturación, descargando 61 
capacitor aoumulador 182 y, de hecho, volviendo a ooiooar eL 
circuito de carga escalonada para la siguiente acumulación de 
voltajes de salida que representan impulsos, determinado por 
el número de impulsos procedentes del oscilador 159. De este 
modo, se verá que la finalidad del multivibrador ID2 en la fi­
gura 4 es iniciar la reposición R de los circuitos de carga es 
ch anada. Con este fin la longitud del iíapulso producido por 
el multivibrador ID2 se ajusta para tener la seguridad de que, 
cualquiera que,! sea la longitud del impulso producido por el 
multivibrador ID1, loá circuitos de carga escalonada rengan 
tiempo para reponerse antes del comienzo de la primera zona de!), 
modelo de zonas empleado para la alineación. Dicho tiempo, se 
gún se verá por la figura 6, tiene qué ser tan solo del orden 
de aproximadamente 1 a 1/2 milisegundos, , !

TomMU. ahora como raferanoia 1. figura 10. ah asta ¡ 
figura se ilustra un circuito detector de diferencial apropia­
do para incluirse en el módulo detector de diferencial 163 de 
la figura 8. Según se ilustra, el circuito deteotor de dlferen 
cial comprende un primer y un segundo transistores interconec­
tados en seguidor de emisor 201 y 202 que tienen resistores 203 
y 204 en los trayectos de acoplamiento cruzado. Los emisores 
de los transistores 201 y 202 se conectan a través de resisto­
res 205 y 206 respectivamente a tierra, y los colectores se co 
nectan a través de bobinas de relé 207 y 208, respectivamente, 
a una fuente de suministro de voltaje indicada como + V.

El voltaje procedente de la salida 186 de un circuí-¡ 
to de carga esclonada SOS como el ilustrado en la figura 9, sej 
acopla en un lado de un detector diferencial a través de un -j
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circuito captador de crestas que Comprende el diodo 2$9 y el 
capacitor 210 y además a través del transistor 211 y a través 
d^ un par de transistores seguidores de emisor 212 y 213 conec 
tados en montaje Darlington. Las señales dé la salida de otro 
circuito de carga escalonada que se ha de oomparar con las se­
ñales del primer circuito, se acoplan al otro lado del detec­
tor diferencial a través de circuiteria de coincidencia que 
comprende una parte captadora de crestas que tiene el dícdo 
214, capacitor 215 a tierra, resistor 216 y un segundo circui­
to Darlington seguidor de emisor que comprende los transisto­
res 217 y 218.

Dependiendo de cual de las segales de las salidas pro 
cedentes del circuito de carga escalonada respectivo sea mayor j, 
uno de los transistores 201 y 202 se bloqueará, haciendo que ¡
se tome corriente solamente a través de una de las dos bobinas!i
207 y 208. Cualquiera que sea la bobina en conducción la co- ! 
rriente hará que se cierre del relé correspondiente 219 o 220,' 
que según se indica en el dibujo, es una señal para que un mo-¡ 
tor gire a derechas (cw) o a izquierdas (cow). j

Los motores se preparan convenientemente para funció 
nar a velocidad relativamente lenta con las señales proceden­
tes de los reléc. 219 o 220. No obstante, si las piezas de ela 
boración están suficientemente desalineadas por lo que pudiera 
ser conveniente una mayor velocidad del motor, este estado se­
ría indicado por una señal muy potente en uno o ambos de los 
circuitos de carga escalonada. Esta señal muy potente hará 
que se desarrolle suficiente voltaje por el resistor 205 o 206 

para conectar uno de un segundo par de transistores seguidores 
de emisor 221 y 222, produciendo flujo de corriente a través 
de la bobina 223 del relé. Este flujo de corriente a través
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de la bobina 223 hade que se cierre el relé 224 lo oüal lhdioá 
mediante una orden 00 un funoionamlénto á gran veloci<iad HS de 
lus motores. La dirección de marcha de loa motores eétá indi- 
oada todavía por el relé 219 o 220 que eáté todavía cerrado.
La marcha a gran velocidad oontínua hasta que se han detectado 
videogramas sucesivos de coincidencia de video.y se han anali­
zado y el voltaje desarrollado en los circuitos de carga esca­
lonada es insuficientemente grande para hecer que el relé 224 
permanezca cerrado..

Tomando ahora como referencia la figura 11, se ilus­
tra un diagrama esquemático de conjuntos eléctricos y mecáni­
cos de un alineador controlado por video según la segunda modg 
lidad de este invento. El objeto del aparato de la figura 11 
es alinear una pastilla semiconductora 301 con una máscara fo-

ttoresistente 302. i
- !Según se ilustra, el alineador comprende etapa ! 

303 controlada por motor sobre la que se coloca la pastilla, j 
La etapa 303 se mueve por tres motores independientes; 304 pa-[ 
r'a el movimiento en la dirección X, 305 para ei movimiento en 
la dirección Y, y 306 para el movimiento en la dirección rota­
tiva o dirección O. Los motores 304-306 se controlan por un ¡ 
circuito de control de motor 307 que puede ser en todos los as 
pectos idénticos al circuito de control de motor 30 de la figu 
ra 1. El circuito de motor 307 se controla a su vez por un 
sistema de control de alineaoión automática 308, análogo al - 
sistema de control 305 de la figura 2.

Un microscopio de campo dividido 309, que tiene len­
tes de objetivo 310 y 311# proporciona imágenes microscópicas 
de partes separadas de la pastilla 301 y/o la máscara 302 a un 
vidicón 312. Una pluralidad de líneas 313-315 acoplan las se-
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Haloa da einuronizaoion horizontal, las. seRalea de uínoróniza— 
clon vertical, y las señales eleotronicas que representan imá— 
genes de video producidas por el vidicón 312 al sistema de con 
trol de alineación 308.

Una fuente de iluminación 316 proporciona luz para
observar la pastilla 301 y/o la mascara 302, y una fuente sepa
rada 317 de luz colimada se utiliza para una exposición real<
del compuesto fotoconductor sobre la pastilla 301 a través de 
la máscara 302. En la práctica, funcionando la fuente de ilu­
minación 316, la mascara 302 se mantiene rígidamente en su si­
tio mientras que una pastilla 301 se mueve alineándola oon la 
máscara 302. Entonces, se interrumpe la luz de la fuente 316 
V se alimenta luz colimada desde la fuente 317 a través de una 
parte separada (no ilustrada) del microscopio 309 a toda lá su 
perficie de la máscara 302 y la pastilla 301 para exponer de 
una forma selectiva partes de un recubrimiento de compuesto fo 
toconductor (no ilustrado) sobre la pastilla 301.

Para mayor claridad de explicación, la figura 12A 
ilustra una vista en planta, en cierto modo esquemática, de un! 
máscara fotoresistente 302, y la iigura 12B ilustra una vista 
an planta de una pastilla semiconductora 301 que se ha de ali­
near con la máscara fotoresistente de la figura 12A. La masca 
ra 302 comprende una gran pluralidad de modelos primarios 321 

(indicados tan solo esquemáticamente) en forma de matriz para 
definir la geometría de una gran pluralidad correspondiente de 
dispositivos sobre la pastilla 301. La máscara 302 comprende 
adicionalmente un par de señales de referencia opacas romboida 
les diseñadas de un modo especial 322 y 323.

La pastilla 301 comprende un par correspondiente, de 
accesorios de alineación, establecidos en una operación previa 
de enmascaramiento, con los que se tiene que alinear la mascar;
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302. La característica de alineaoión en la pastilla 301 que a¿ 
ha de alinear con la marca 322 comprende un rombo exterior 331 

y un rombo interior 332. La característica de alineación que 
se ha de alinear con la señal de referencia 323 comprende tam­
bién un rombo exterior 333 y un ronbo interior 334. La alinea 
ción se consigue superponiendo y colocando señal de referencia 
322 y 323 entre los rectángulos 331 y 332 y 333 y 334# respec­
tivamente. Esta operación se describirá con más detalle toman 
do como referencia las figuras 14A, 14B, 15A y 15B. 

j Antes de llegar a dicha descripción, indicaremos quá
la figura 3 representa un modelo conveniente de zonas de refe­
rencia, según aparecen si se reprodujeran en un monitor de te­
levisión 341, para utilizarse en la alineación automátioá de 
pastillas semiconductoras o sustrato de película.delgada con ¡ 
máscara fot oresistente según esta modalidad del inverncc. §e- 
gun se vera, la zona Pl, P8 comprende dos juegos de zona, P1 -j 
P4 y P5 - P8, en mitades opuestas del área de observación del I 
monitor 341. j

La figura 14A representa la señal de referencia 322 
y 323 de la máscara 302 superpuestas sobré las zonas Pl -P8 y 
en perfecta alineación con las mismas. La figura 14B represen­
ta señales de referencia 322 y 323 superpuestas sobre las zo­
nas Pl - P8 y sin estar alineadas oon las mismas.

De una forma análoga a la descrita anteriormente con 
relación a la otra modalidad de aparato para la unión de compo 
nentes, el modelo de zona Pl - P8 se pone en línea con las se­
ñales de referencia 322 y 323 detectando la cantidad de video 
negro de dichas marcas de fé coincidente con oada una de las 
zonas. Basándonos en una circuítería lógica empleada para ge­
nerar las zonas oon objeto de mover las zonas al estado ilus-
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trado en la figura 14A, donde la cantidad de video negro coin- 
cidente con cada zona es igual. Se comprenderá que son conve­
nientes las características romboidales u otras característi­
cas que tengan lados que no sean paralelos a las líneas de ex­
ploración rectilíneas horizontales del vidicón. Actualmente 
es preferible la forma romboidal.

Si las zonas P1 - P8 se ponen oblicuas con respecto 
a la máscara, v.g., con respecto a las señales de referencia 
322 y 323, sera necesaria entonces una alineación en la direc­
ción rotativa o dirección 9. Esta alineación se puede conseguir 
moviendo simplemente la máscara a mano o bajo control por mo­
tor hasta que se corrige la falta de alineación. No oostahte, 
otro mecanismo preferible es generar zonas P1 - P4 a través de 
la circuiteria lógica suficientemente independiente de la cir- 
ouiteria que genera las zonas P5 - P8, de forma que las zonas 
P1 - P4 se puedan mover en sentido ascendente o descendente in 
dependienteménte de las zonas P5 - P8. Dicha circuiteria se 
describe más adelante con respecto a la figura 16 y es conve­
niente porque, según se ha descrito anteriormente, no es convei 
niente ni factible generar zonas rectilíneas que estén obli­
cuas con respecto a las líneas de exploración horizontal de un 
vidicón de exploración rectilínea clásico.

La figura 15A representa, superpuestas sobre las zo­
nas P1 - P8, señales de referencia 322 y 323 procedentes de 
las máscaras 302 y también características de alineación 331 - 
334 de la pastilla 301. La figura 15A representa rectángulos 
331 y 332 en alineación perfecta con la señal de referencia 32^ 
y con las zonas P1 - P4 y también representa rectángulos 333 y 
334 en perfecta alineación con la señal.de referencia 323.y 
con las zonas P5 - P8. En estas condiciones, la imágen de vi-
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deo o dé las características 322, 323 y 331,- 334, coincide con 
oada una de las zonaé P1 - P8 en oantidad igual.

La figura 15B representa las geometrías de la figura 
15A desalineadas. Según se verá, las señales de referencia 32í: 
y 323 están en alineación perfecta con las zonas P1 - P8, por 
haberse alineado de este modo en las operaciones descritas oon 
relación a la figura 14A y 14B. No obstante, los rectángulos 
331 - 334 y, por consiguiente, la pastilla 301, está desalinea 
d:j con las marcas de fe 322 y 323 y, por lo tanto, como es lóg:. 
co también están desalineadas con las zonas P1 - P8. En *l.aa 
condiciones ilustradas en la figura 15B, coincide considera­
blemente más video con las zonas P3 - P4, P5 y P6, por ejemplo¡
que con las demás zonas. Esta coincidencia de video desaquilij

***!
brada o desigualada como el video desigualado ô desequilibrado]t
expuesto con relación a la modalidad de aparato para unir com­
ponentes, Be puede utilizar para alimentar cíclicamente señaleá 
desde un oscilador hasta una pluralidad de capacitores de alma 
cenamiento correspondientes a cada zonado combinaciones de zo­
nas. Los voltajes desarrollados en estos capacitores se pueden 
emplear para controlar la generación y alimentación de señales 
a los motores progresivos 304 - 306 para mover la pastilla 301, 
y por lo tanto las imágenes de video representadas en las fi­
guras 15A y 15B, al estado representado en la figura 15A.

La circuitéría para generar el modelo de zona P1 - 
P8 se ilustra en la figura 16. Según se ilustra, los impulsos 
de sincronización horizontal y vertical procedentes del vidi- 
cón 312 se alimentan primero a lo largo de la línea 313 y 314, 
respectivamente, a un conformador de impulsos de sincroniza­
ción 341. El impulso de sincronización vertical conformado se 
alimenta entonces a un primer multivibrador.monoestable dé Ion
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gitud de impulso variable EDI. La duración del impulso produ­
cido por el ID1 es controlable ajustando un reostato, como pue 
de ser cualquiera de los reostatos 342 o 343. que se conectan 
por separado al IDi a través de un interruptor 344. El reosta 
*to 343 se controla por el motor 345 para funcionamiento auto­
mático. Al igual que los multivibradores descritos con rela­
ción a la figura 4 anteriormente, todos los multivibradores deá 
circuito de la figura 16 están destinados a ser activados por 
el frente posterior o frente descendente de un impulso ¿e en­
erada para producir un impulso rectangular de duración contro­
lada por un reostato.

La señal dé salida del IDI se alimenta a las entradas 
de un par de dos multivibradores adicionales ID2A y ID2B, cada
uno de los ouales es el primero en una sucesión de multivibra-i

,!
dores destinados a producir impulsos rectangulares que produ.oep. 
video blanco para las zonas en oada una de las mitades separa-j 
das del área de observación del monitor, según se ha descrito ¡ 
anteriormente. La duración del impuíso producido por el ID2A ¡ 
se controla por el reostato 346. La salida del ID2A se aoopla 
a través de un diodo de gobierno 347 a la entrada de otro mul­
tivibrador NLA cuya duración de impulsos se controla por el re' 
ostato 348. La salida del ID2A se acopla adicionalmente a la 
entrada del otro multivibrador YSA cuya duración de impulso se 
controla por un reostato 349. La salida del YSA se acopla a 
través de un diodo de gobierno 350 a la entrada del NLA.

La duración del impulso producido por el ID2A se con 
trola! por uno o otro del par de reostatos 351 o 352, dependían 
do de la posición de un interruptor 353. El reostato 352 es de 
funcionamiento manual, y el reostato 351 funciona por un motor 
354. La* señal de salida del ID2B se aoopla a través de un dio 
do de gobierno 355 a un multivibrador NLB cuya duración de im-
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pulso se controla por el reostato 356. La salida del ID2B se
, , í i - .ncopla también a un multivibrador YSB cuya duración dé impulso 

se controla por un reostato 357. La salida del YSB se aoopla 
a través de un diodo de gobierno 358 & la entradd dél ÁLB,

La salida del NIA se acopla a* una entrada de una prl 
aera puerta NY, NG1; y la salida del NLB se acopla a una entra 
da de una segunda puerta NY. NG2. Las otras entradas de las 
puertas NG1 y NG2 se acoplan a través de un inversor 393 a la 
salida de un multivibrador LD1, cuya entrada se acopla para re 
jCibir impulsos procedentes de un multivibrador JR1. La entra­
da del JR1, un retardo eliminador de perturbaciones oscilato­
rias, se aoopla para recibir impulsos de sincronización hori­
zontal conformados procedentes del conformador 34-1. El multi-, 
vibrador LD1, un temporizador de retardo de linea inicial, pro ̂ 
duce, en respuesta al frente posterior de un impulso de JRlj un 
Impulso cuya duración se controla por uno u otro de un par ds 
reostatos 361 o 362, dependiendo de la posición de un interrup-t 
tor 363. El reostato 361 se controla por un mdtor 364.

Las producciones de impulsos y las relaciones entre ¡ 
los mismos se comprenderán con más facilidad por los diagramas 
de formas de ondas representados en las figuras 17 y 18. Seguá 
se verá, el frente posterior del impulso YD1 excita a los muítí 
vibradores ID2A e ID2B para que produzcan cada uno un impulso 
jde duración de aproximadamente 2 milisegundos. El frente pos­
terior del impulso ID2A, a través del diodo 347# excita al NIA 
para producir un primer impulso que dura aproximada-mente dos. 
milisegundos y también excita al multivibrador YSA para produ­
cir un impulso que dura aproximadamente 4 milisegundos. El frqn 
te posterior del impulso del multivibrador YSA, a través deí 
diodo 350, vuelve a excitar al NIA para producir un segundo im
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pulso de la misma duraoión que el primero. El primer impulso 
producido por el NLA determina la posición del aloance superioc 
¡T vertioal de las zonas P1 y P2. El segundo impulso producido 
por el NLA determina la posición del alcance superior y verti- 
:al de las zonas P3 y P4. El impulso del ISA determina la se­
paración vertical, o separación Y, entre las zonas P1 y P3 en­
tre las zonas P2 y P4.

El frente posterior del impulso del ID2B, a través dé 
líodo 355, excita al NLB para producir un'impulso de duración 
ie aproximadamente dos milisegundos y excita también el Y3B pa 
ra producir un impulso con una duración de aproximadamente oua 
tro milisegundos. El frente posterior del impulso del YSB, a 
través del diodo 358, vuelve a excitar al NLB para producir 
)tro impulso de aproximadamente dos milisegundos. El primer 
impulso producido por el NLB determina la posición del alcance 
mperior y vertical de las zonas P5 y P6. El impulso produci­
do por el YSB determina la separación vertical, o Y, entre las 
sonas P5 y P7 y entre las zonas P5 y P8.

En las condiciones ilustradas en las figuras 17, don 
ie los impulsos del NLA y del NLB son coextensivos en el tiem- 
?ó, v.g., tienen lugar al mismo tiempo y tienen la misma dura­
ción, las partes superiores de las zonas Pl, P2, P5 y P6,' tie­
nen lugar sobre la misma línea de exploración horizontal y di­
chas zonas son del mismo alcance vertical, v.g., comprenden el 
aiamo numero de líneas de exploración horizontal sucesivas. Si 
Los impulsos del NLA y del NLB no son coextensivos con el tiem 
?o, la posición y/o alcance de las zonas Pl - P4 será diferen­
te al de las zonas P5 - P8.

Las puertas NY, NG1 y NG2, se activan por impulsos * 
procedentes del NLA y el NLB, respectivamente, para pasar, sola
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mente el impulso del LD1 que tiene lugar mientras Iaá puertas 
NG1 y NG2 son puertas NY lógicas positivas cuyas señales de sa 
lida están a un nivel elevado en todo momento Excepto cuando 
todas sus entrads.s están a un nivel dievado, en cuyo oaso la 
señal de salida paqa a un nivel bajo. La conmutación del nivel 
elevado al nivel bajo puede considerarse como el frente poste­
rior de un impulso, y este frente posterior se puede utilizar 
para excitar multivibradores sucesivos y producir impillaos de 
duración controlada.

La señal de salida de las puertas NY, NG1 y NG2, se 
acopla, respectivamente, a las entradas de un.par de multivi­
bradores LD2A y LD2B. La duración de los impulsos producidos 
por el LD2A y LD2B es controlable por réostatos 366 y 367, res 
pectivamente. Según se verá mejor tomando como referencia el 
diagrama de formas de ondas' de la figura 18, las señales de sa 
lida de las puertas NG1 y NG2 son.bajas a excepción del perio­
do en que hay presente un impulso LD1. Cuando el impulso EDI, 
el impulso LD1 invertido, pasa a ser negativo, el ÑG1 y el NG2 
pasan a ser positivos, y cuando el impulso LD1 espira y el im­
pulso EDI vuelve a su nivel elevado normal, los NG1 y NG2 pasan 
del nivel elevado al nivel bajo. .De este modo se excitan los 
multivibradores LD2A y LD2B para producir cada uno impulsos de! 
duración controlada por los réostatos 366 y 367, respeotlvameh 
te.

El frente posterior del impulso del LD2A, a través 
del diodo de gobierno 368, exoita un multivibrador LLA para pro 
ducir un impulso con una duración de aproximadamente 4 micro- 
segundos. La duración del impulso producido por el LLA es con 
trolable por el reostato 369. El frente posterior del impulso 
del LD2A excita también a otro multivibrador XSA para producir
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un impulso con una duración de aproximadamente 6 microsegundoB, 
La duración del impulso producido por el XSA es controlable por 
un reostato 370. El frente posterior del impulso del XSA, a 
través del diodo de gobierno 371, vuelve a excitar al LLA para 
producir de nuevo un impulso de la misma duración que el prime^ 
impulso, v.g., aproximadamente 4- microsegundos.

La señal de salida del LLA, Nodo E, se acopla a tra­
vés de los diodos de gobierno 372 y 373 y a través del i-eosta- 
to de ajuste de la intensidad de modelo 374 a una entrada de 
un monitor de video 375. La función del LD2A es de retardo de 
linea que, en combinación con el LD1, produce el efecto de es­
tablecer la posición del margen izquierdo de las zonas Pl y P3¡ 
El primer impulso producido por el.LLA, un temporizádor de Ion!
gitud de linea, en respuesta al frente posterior del impulso ¡

¡

del LD2A, determina la anchura horizontal de la zona Pl. El } 
segundo impulso producido por el LLA en respuesta al frente pos 
terior del impulso del XSA determina la anchura horizontal de - 
la zona P2. El multivibrador XSA determina de este modo la sê  
paración horizontal o X, entre las zonas Pl y P2. !

Cuando el LD2A se vuelve a excitar a través del NG1, 
como resultado de la activación del segundo impulso del NLA, pá 
ra producir otro impulso, los temporizadores LD2A, LLA y XSA se 
activan de nuevo para producir impulsos que determinan la posi 
ción de las zonas P3 y P4 en una forma enteramente análoga a 
la producción anteriormente descrita de las zonas Pl y P2.

El multivibrador de retardo de línea LD2B, excitado 
por el NG2 al mismo tiempo que el LD2A se excita por el NG1, en 
ajustable gracias al reostato 367 para producir un impulso que 
permanece activado hasta después de la finalización del según-i 
do impulso producido por el LLA, según se verá en la figura 18¡
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El frente posterior del impulso dál LD2B, a través del diodo 
376, excita al LLB, un segundo temporizador de longitud de lí­
nea, para producir un impulso de aproximadamente 4 microsegun- 
dos. La duración del impulso producido por el LLB es controla­
ble por un reostato 377. El frente posterior del impulso del
LD2B excita también al muítivibrador XSB para producir un imptñ.

, i - ,so de duración de aproximadamente 6 microsegundós. La duración
del impulso XSB es controlable por un reostato 378. El frente
posterior del,impulso del XSB, acoplado a través del diodo de
gobierno 379, escita al LLB para producir un segundo(impulsó
con una duración igual que -el primero, v.g., aproximadamente 4
microsegundos.

De una forma enteramente análoga a la descripción ani 
terior con respecto a los temporizadores LD2A, LLA y XSA, el ¡ 
frente posterior del primer impulso del*LD2B determina el mar­
gen izquierdo de las zonas P5 y P6. y el frente posterior del 
segundo impulso del LD2B determina el margen izquierdo de las 
zonas P7 y P8. La duración de los impulsos producidos por el i 
LLB determina la anchura horizontal de las zonas P5 - P8. El ; 
temporizador XSB, análogo al temporizador XSA, determina la se¡ 
paración X, y horizontal, entre las zonas P$ y P6 y entre las 
zonas P7 y P8.

La señal de salida del LLB se aoopla a través de un 
diodo de gobierno 380, reostato de ajuste de intensidad de mo­
delo 374 y el diodo de gobierno 373 a la misma entrada del mo­
nitor de video 375 que la salida del LLA, Las-señales electro 
nicas que representan la imagen real de video producida por el 
vidicón 312, se acoplan por la línea 315 a otra entrada del mo 
nitor de video para efectuar la superposición de la imagen rea!, 
de video y las imágenes de modelo producidas por el circuito do 
la figura 16.
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En una. forma anáíoga a la descripción con raspeóte a 
la figura 4, los detectores de video 381 para el video blanoo 
y 382 para el video negro se activan, por el diodo de gobierne 
383, para detectar y están activados el LLA o él LLB, v.g., cu 
ando esté presente cualquier zona P1 - P8. ÍJn video amplifi­
cador 390 que tiene funciones apropiadas de amplificación y fll 
tración pone previamente en condiciones las señales electrónl 
cas que representan la imagen de video producida por el vidicoÁ 
312 antes de la conducción por la línea.391 a los detectores d<= 
pldeo 381 y 382. El video detectado se acopla por las líneas 
384 y 385 y los interruptores 386 y 387 y, dependiendo de la 
posición del interruptor387* discrecionalmente a través del am 
plificador inversor 388 y el diodo de gobierno 389 a la prime­
ra entrada descrita del monitor de video 375.

En la figúra 16 los nodos más pertinentes se han in­
dicado por la referencia A a J. El Nodo A (la salida de YSA) 
se acopla a través de un. inversor 392 al Nodo B; el Nodo C (lai 
salida del YSB) se acopla a través de un inversor 393 al Nodo } 
D; el Nodo G (la salida del XSA) se acopla a través de un invet 
sor 394 al Nodo H; y el Nodo I (la salida del XSB) se acopla a 
través de un inversor 395 al Nodo J. El Nodo E es la salida 
del LLA, y el Nodo F es la salida del LLB.

Se comprenderá que la filosofía y funcionamiento de 
la figura 16 es en muchos modos análoga a la del circuito de 
la figura 14. Por lo tanto, sin entrar en explioacién detalla 
da, se comprenderá, por ejemplo, que los Nodos A, E y G están 
todos activados, v.g., a nivel elevado, solamente durante la 
duración de la zona P1 en la figura 13. De un modo similar, 
los Nodos A, B y H están activados solamente durante la dura­
ción de la zona P2 en la figura 13. Combinaciones similares d$
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Nodos A a J se derivan fácilmente para determinar ouando, duríui 
te una exploración de videograma, cada zona Pl - P8 está aoti- 
vada.

El circuito de ,1a figura 19 ejerce la funciéh de de­
tectar la coincidencia entre la imágéh de video producida por 
el vidicón 312 y cada uno del modelo de zonas Pl - P8. Las 
combinaciones apropiadas de Nodos áe efectúan a través de 8 
puertas Y- 4-01. - 408, cada una de las cuales está indicada adi­
cionalmente PÍ - P8 simbolizando la zona que cada uno tiene 
que detectar. Según se verá, los Nodos A, E y G se acoplan a 
entradas separadas de la puerta Y 401, y el video detectado -
procedente de la linea 384 o 385# dependiendo de si Se desea

' !negro o blanco, se acopla a una cuarta entrada, indicada V de ¡ 
la puerta Y 401. Por consiguiente, la salida de la puerta Y j
401 está activada solamente cuando la zona Pl está activada y I

¡
el video detectado V coihoide con la misma. De un modo similar, 
los Nodos A, E y H se acoplan a entradas separadas de la puer-' 
ta Y 402 junto oon el video deteotado V, y la salida de la puer 
ta Y 402 se activa solamente cuando el video detectado del vl- 
dicón 312 coincide con la zona P2. Las puertas Y restantes 
403 - 408 funcionán de una forma análoga a las zonas P3 - P8. ¡

Las salidas de las puertas 401 - 404 se acoplan a en 
tradas separadas de una puerta 0 409, cuya salida se activa si 
empre que cualquiera de las salidas 401 - 404, esté activada.
De un modo similar, las salidas de las puertas 405 se acoplan 
a entradas separadas de una puerta 0 410, cuya salida está ac­
tivada, por consiguiente, cuando cualquiera de las salidas de 
las puertas 405 - 408 esté activada.

La salida de la puerta 0 409 se acopla a una entrada 
de una puerta Y 411, y la salida de la puerta 0 410 se acopla ) 
a una entrada de una puerta Y 412. Un oscilador de alta fre-
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cuenoia, por ejemplo de 3 magaherzioa, 413# se acopla a otras 
entradas de las puertas Y 411 y 412. De este modo, siempre 
que la puerta 0 409 esté activada, indicando coincidencia de 
video con cualquiera de las zonas Pl, P2, P5 ó P6, la puerta Y'
411 se activa para pasar impulsos procedentes del oscilador 413 
a un primer circuito de carga escalonado 414. . De un modo simi 
lar, siempre que la puerta 0 410 este activada, indicando el 
video coincidente con las zonas P3, P4, P7 ó P8, la puerta Y
412 se activa para pasar impulsos procedentes del oscilador 41^ 
a un segundo circuito de carga escalonada 415.

Los voltajes desarrollados en los circuitos de carga 
escalonada 414 y 415 son representativos de la cantidad de tie% 
po que el video detectado coincide con las zonas indicadas. De 
un modo más específico, el voltaje desarrollado en el circuito¡ 
de carga escalonada 414 representa la cantidad de tiempo en qué 
el video detectado coincide con cualquiera de las zonas Pl - -
P2, P5 y P6. De un modo similar, el voltaje desarrollado en 
el circuito de carga escalonado 415 representa la cantidad de 
tiempo en que el video detectado coincide con cualquiera de las 
zonas P3, P4, P7 y P8. Estos voltajes se comparan con un de­
tector de voltajes diferencial 416 cuya salida, si existiera, 
proporciona una señal indicativa, de la necesidad de movimiento 
de las zonas de la pieza en elaboración en la dirección + Y o 
-Y.

Para alineación en la dirección X, un circuito (no 
ilustrado) análogo al de la figura 19, se utiliza para pasar 
impulsos del oscilador a un circuito de carga escalonada siem­
pre que el video cincida con cualquiera de las zonas Pl, P3,
P5 y P7, y para pasar impulsos del oscilador a otro circuito 
de carga escalonada siempre que el video detectado coincida -
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con cualquiera de las zonas P2, P4, P6 y P8. Ún segundo detec 
tor de voltaje diferencial comprende estos dos circuitos dé 
carga escalonada y proporciona una señal que indica la necesi­
dad, si la hubiera, de movimiento en la dirección X.

Para alineación rotativa o alineación 0, un circuito 
(no ilustrado) análogo a la figura 19, puede utilizarse para 
detectar y equilibrar el video coincidente con las zonas P1 y 
P2 contra el video coincidente con zonas diagonalmente opues­
tas P5 y P6. Como variante, el video coincidente con las zo­
nas Pl, P2, P7 y P8 se puede equilibrar contra el video ccinci 
dente con zonas diagonalmente opuestas P3, P4, P5 y P6 para ma 
yor sensibilidad. Para dichos fines de equilibrio, como es ló! 
gico, en el primer ejemplo, las zonas Pl y P2 se pueden consi­
derar como zonas diagonalmente opuestas con respecto a P5 y P6 
con objeto de equilibrar el video. De un modo, similar, la com 
binación de zonas Pl, P2, P7 y P8 pueden considerarse cohao dia 
gonalmente opuestas a la combinación de zonas P3, P4, P5 y P6.¡ 

Para alineaoión X, la combinación de zonas Pl, P3, !
P5 y P7 puede considerarse como una combinación que sé tiene qde 
equilibrar contra la combinación horizontalmente opuesta que 
comprende las zonas P2, P4, P6 y P8. De un modo similar, para 
alineación Y la combinación de zonas Pl, P2, P5 y P6 se puede 
considerar como una combinación que se ha de equilibrar contra 
la combinación verticalmente opuesta.de P3, P4, P7 y P8.

Con respecto a mover las zonas para conseguir alinea 
ción rotativa (3) a una másoara, se recordará por la explica­
ción anterior que las zonas no se ponen oblicuas, si no que po^ 
el contrario las -combinación de zonas.Pl, P4 se mueve simple­
mente con relación a la combinación de zonas P5 - P8. Este mo 
[vimiento de zonas mediante reostatos de ajuste automático, por
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. ;
motores, en el circuito de la figura 16, ae podrá observar fá­
cilmente en el ciroulto de la figura 16. El motor 345, que ooj¡ 
trola la duraoión del impulso del ID1 controla el movimiento y 
posición de toda la estructura del modelo que comprende las zo 
ñas P1 - P8 en la dirección Y, o dirección vertical. El motor 
354# que controla la duración del impulso ID2B, mueve la combi 
nación de zonas P5 - P8 en la dirección vertical sin afectar li 
posición de las zonas P1 - P4, puesto que las zonas P1 - P4 se 
generan con la combinación de ID2, NLA e YSA. Finalmente, el 
motor 364 que controla la duración del impulso LD1 produce el 
efecto de mover toda la estructura de modelos que comprende la! 
zonas P1 - P8 en la dirección horizontal.

Se comprenderá que el circuito de carga escalonada 
de la figura 9, descrito con respecto a la modalidad de apara 
to para unir componentes, es apropiado para utilizarse como 
circuitos de carga escalonada 414 y 415 en la figura 19. Asi-} 
mismo, el detector diferencial de la figura 10 es idóneo para i 
utilizarse como detector de voltaje diferencial 416 de la figu 
ra 19. Como variante, los deteotores diferenciales de las fi­
guras 10 y 19 se pueden sustituir por cualquier detector dife­
rencial disponible y apropiado de tipo comercial o medidor di­
ferencial, según se desee, en el supuesto que el funcionamien­
to sea de velocidad y sensibilidad suficientes para efectuar 
las funciones descritas con detalle en la presente Memoria.

Aunque el invento se ha descrito en parte con rela­
ción detallada a ciertas modalidades específicas, dicho detall< 
ha de interpretarse y se comprenderá oomo instructivo en lugar 
de restrictivo. Los expertos en la materia comprenderán que 
se puede efectuar muchas variaciones en la estructura y modos 
de operación sin desviarse del espíritu y alcance del invento
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según se describe en las enseñanzas ooñténidás én la presente 
Memoria.

Por ejemplo, en toda la descripción se habrá compren
dido que la duración de cada uno de los impulsos producidos por
los diversos cirouitos se controla y es variable y que los tien
pos específicos para cada uno de los impulsos se dan solamente
a título de ejemplo oomo en oierto modo típicos.

, , íAdemas, como es logico, se puede reourrir a una va­
riedad de cambios y sustituciones en las puertas lógicas y ti­
pos de mecanismos de retardo, en el supuesto que se conserven 
las funciones según las enseñanzas contenidas en esta memoria.

Adicionalmente, como es lógico, se comprenderá que so 
puede utilizar una gran variedad de estructuras de modelos di­
ferentes para los modelos de zonas de referencia. Las descri-j 
tas con detalle anteriormente se consideran actualmente como 
convenientes, pero se exponen a título de ejemplo solamente.
Se comprenderá también que los conveptos inventivos descritos 
anteriormente pueden incorporarse igualmente en un tipo de sis 
tema de video de exploración espiral con alineación indirecta 
de acuerdo con este invento. En este caso, oomo es lógioo, - 
puede ser conveniente convertir lás zonas rectilíneas en' coor­
denadas polares donde parecerían como zonas curvilíneas.

Aún más, se comprenderá que los impulsos que se ali­
mentan cíclicamente desde el oscilador hasta los circuitos de 
carga escalonada se pueden contar igualmente mediante contado­
res apropiados en ligar de alimentarse cíclicamente a circuito) 
de carga escalonada. Además, se comprenderá que se pueden uti 
lizar contadores, decodificadores, y otra cirouitería lógica y 
temporizadores de retardo para elegir las líneas particulares 
de exploración y las partes de líneas de exploración que compo



5,

10,

15

20

25

30

- 6 4 -

nen las zonas utilizadas para alineación. El diseño de tales 
circuitos como variantes equivalentes o modificaciones de los 
circuitos de las figuras 4 y 16. según las enseñanzas expues­
tas en esta memoria, queda perfectamente al alcance del exper­
to en la materia, por lo que no es necesaria su descripción a- 
dicional.

N O T A
Descrita suficientemente la naturaleza del invento, 

así como la manera de realizarlo en la práctica, debe hacerse 
constar que las disposiciones anteriormente indicadas son sus­
ceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alterón su 
principio fundamental. También se hace constar que el invento 
corresponde a una solicitud de patente presentada en Norteamé­
rica con fecha 31 de Mayo de 1.974, bajo el número Ser. No. 
475.006, acogiéndose por lo tanto a los beneficios que conceder 
los Convenios Internacionales en vigor, siendo lo que oonsti- i
tuye la esencia del referido invento y por lo que se solicita ; 
Patente de Invención por 20 años en España sobre: PROCBDIMIBN-! 
TO Y APARATO PARA ALINEAR UN PRIMER ARTICULO CON UN SEGUNDO ARj
TICULO; caracterizándose por lo siguiente: j

13.- Procedimiento y aparato para alinear un primer 
artículo con un segundo articulo, comprendiendo el procedimien 
to la etapa de producir una primera señal eléctrioa indicativa 
del primer artículo estando dicho procedimiento caracterizado 
porque se produce una segunda señal eléctrica indicativa de un! 
zona de referencia; se modifica la segunda señal en respuesta 
a una comparación de la primera y la segunda señales para ali­
near la zona de referencia con el primer artículo; se produce 
una tercera señal, indicativa del segundo artículo; y se mueve 
el segundo artículo en respuesta a una comparación de la teroe
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ra señal y la segunda seKal modificada para alinear él segundó 
artículo con la zona de referencia.

2*.- Procedimiento, según la reivindicación 1, oara^ 
terizado porque la primera y la tercera señales dé video se 
producen empleando una cámara y la segunda señal de video se 
produce empleando un oircuito electrónico que no es una cámara 
siendo la primera, segunda y tercera señales eláotricaa señalen 
de video.

3$.- Procedimiento, según la reivindicación 2, carao 
terizado porque la segunda señal de video se modifica modifi­
cando parámetros en el cirouito electrónico.

48.- Procedimiento, según las reivindicaciones 2 ó 3,, 
caracterizado porque el circuito electrónico responde a las se 
ñales de sincronización horizontal y vertical de la cámara, de! 
forma que la segunda señal de video sé cinCronice con la prime 
ra señal de video.

53.- Procedimiento, según cualquiera de las reivindJL 
caciones anteriores, caracterizado porque se produce una plura 
lidad de impulsos uniformemente temporizados en respuesta a la 
cpincidencia de la primera y la segunda señales y se almacenan 
los impulsos producidos durante la coincidencia para producir 
un voltaje representativo del grado de coincidencia.

68.- Procedimiento, según la reivindicación 5, carao 
terizado porque se dá para modificar automáticamente los pará­
metros en el oirouito electrónico de acuerdo con la coinciden­
cia.

73.- Procedimiento, según las reivindicaciones 5 ó 6,¡ 
caracterizado porque se produce una serie de impulsos uniforme 
mente temporizados en respuesta a la coincidencia entre la ter 
cera señal y la segunda señal modificada, y se almacenan los
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impulBos producidos durante ,1a coincidehcia menoiomdá en últi 
mo lugar para producir un voltaje representativo del grado de 
esta .coincidencia.

86.- Procedimiento, según la reivindicación 7* carao 
terizado porque se producen y alimentan señales a motores para 
mover el segundo artículo en respuesta a -la coincidencia detec 
tada mencionada en último lugar.

gs.- Aparato, para la realización del procedimiento, 
según la reivindicación 1, caracterizado porque comprende me­
dios para producir una primera señal eléctrica indicativa del 
primer artículo; medios para producir una segunda señal eléc­
trica indicativa de una zona de referencia; medios para modifij
car la segunda señal en respuesta a una comparación de la pri-!

!mera y la segunda señales, para alinear la zona de referencia j 
con el primer artículo; medios para producir una tercera señal¡ 
eléctrica indicativa del segundo artículo; y medios para mover!i
el segundo artículo en respuesta a una comparación de la torce' 
ra señal y la segunda señal modificada para alinear el segundoi 
artículo con la zona de referencia, de forma que el segundo ar 
tículo quede en línea con el primer artículo.

106.- Aparato, según la reivindicación 9# caracteri­
zado porque los medios empleados para producir la primera y la 
tercera señales comprenden una cámara de video; y porque los 
medios para producir la segunda señal comprenden un circuito 
electrónico distinto a una cámara de video y que responde a los 
impulsos de sincronización horizontal y vertical procedentes 
de la cámara de video.

116.- Aparato, según la reivindicación 10, carácter! 
zado porque los medios de circuito electrónico comprenden- un 
primer dispositivo que responde al impulso de sincronización ]
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vertical para producir un impulso retardado Con objeto de ele­
gir las líneas de exploración horizontal sobre las que tiene 
lugar el modele; y un segundo dispositivo que responde al im­
pulso de sincronización horizontal y al primer dispositivo pa­
ra producir otro impulso retardado y determinar la posición 
del modelo a lo largo de las líneas de exploración elegidas.

126.- Aparato, según la reivindicación 11, caracteri 
zado porque el primer y el segundo dispositivos comprenden muí 
tivibradores moho establea conectados en serie para proporcionar 
los retardos y los impulsos.

136.- Aparato, según la reivindicación 12, caracteri 
zado porque el circuito electrónico comprende un elementó de 
impedancia variáble acoplado á algunos de los multivibradores 
para controlar la duración de los impulsos producidos por los 
mismos.

146.- Aparato, según la reivindicación 13, caracteri 
zado porque se acopla un motor a la impedancia variable para 
efectuar ajuste automático dé la impedandia.

156.- aparato, según cualquiera de las reivindicación 
nes 9 a 14, caracterizado porque comprende medios para detecta]* 
coincidencia entre partes elegidas de la primera y la segunda ¡ 
señales; y medios para detectar coincidencia entre partes ele­
gidas de la segunda y la tercera señales.

166.- Aparato, según la reivindicación 15, oaracteri 
zado porque los medios empleados para detectar coínoidenciae- 
entre partes elegidas de la primera y la segunda señales com­
prenden un primer dispositivo para detectar coincidencia entre] 
las primeras señales y aquella parte de la segunda señal que rn 
presenta por lo menos uno de los modelos de zonaB; y un segun­
do dispositivo para detectar coincidencia entre las primeras

i
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señales y aquella parte de la segunda señales que representa 
un modelo opuesto del modelo de zona.

173.- Aparato, según la reivindicación 16, caraotari 
zado porque comprende una. pluralidad de medios de almacenamien 
to para desarrollar un voltaje representativo de un número de 
impulsos de igual amplitud alimentados al mismo; medios para 
alimentar cíclicamente una pluralidad de impulsos uniformemen-^ 
té temporizados a un primer dispositivo de los medios de alma­
cenamiento durante el tiempo en que el primer dispositivo de 
detección detecta una ooinoidenoia; y medios para alimentar ci 
cllcamente otra pluralidad de impulsos uniformemente temporiza 
dos a un segundo dispositivo de los medios de almacenamiento 
durante el tiempo en que el segundo dispositivo de detección 
detecta úna coincidencia. ¡

.183.- Aparato, según la reivindicación 17, caracteri 
zado porque comprende medios para comparar los voltajes desa­
rrollados en el primer y el segundo dispositivos de almacena- 
miento para modificar un parametro en los medios de circuito 
electrónicos con objeto de modificar las segundas señales e ; 
Igualar prácticamente los voltajes desarrollados en el primero 
y el segundo dispositivos de almacenamiento.

193.- Aparato, según cualquiera de las reivindicacio 
nes 15 a 18, caracterizado porque los medios empleados para de 
tectar la coincidencia entre partes elegidas de la segunda y li¡ 
tercera señales de video comprenden un primer dispositivo para 
detectar la coincidencia entre las tercera señales y aquella 
parte de la segunda señales modificadas que representan por lo 
menos uno de los modelos de zonas; y un segundo dispositivo pa 
ra detectar la coincidencia entre las terceras señales y aque­
lla parte de la segundas señales modificadas que representan -
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un modelo opuesto del modelo de zona..
203.- Aparato, según la reivindicación 19, caracte­

rizada porque comprende una pluralidad de dispositivos de alma 
cenamiento para desarrollar un voltaje representativo de un nú 
mero de impulsos de igual amplitud alimentados a los mismos; 
medios, para alimentar cíclicamente una pluralidad de impulsos 
uniformemente temporizados a un primer dispositivos de los dis¡ 
positivos de almacenamiento durante el tiempo en que él primer 
dispositivo de detección detecta una coincidencia; y medios pá 
ra alimentar cíclicamente otra pluralidad de impulsos uniforme 
mente temporizados a un segundo dispositivo de los dispositivo)' 
de almacenamiento durante el tiempo en que el segundo disposi­
tivo de deteoción detecta una coincidencia.

213.- Aparato, según la reivindicación 20, caracteri 
zado porque comprende medios para oomparar los voltajes desa­
rrollados en el primer y el segundo dispositivos de almacena­
miento y para mover la segunda pieza de elaboración de forma 
que las terceras señales se modifiquen suficientemente de modo 
que el voltaje desarrollados en el primer y el segundo disposi 
tivo de almacenamiento se iguale virtualmente.

228.- Aparato, según la reivindicación 10, caracteri 
zado porque comprende medios en el circuito electrónico para 
ajustar la posición de por lo menos una de las zonas sin afec­
tar a la posición de otras de las zonas.

233.- Procedimiento y aparato para alinear un primer 
artículo con un segundo artículo; tal y oomo queda sustancial­
mente descrito en la presente Memoria y en los adjuntos dibu­
jos.
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