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摘 要

中文摘要 本研究主要是利用影像視覺技術於IC包裝條管製程之不良品線上檢測。研究方向主要以分段影像的方式，針

對IC容座(簡稱目標物)於製程中凹陷或凸起的形狀特徵做檢測，另外為了避免IC包裝條管多類型的變化性，以檢測框的方

式選取欲檢測的目標物，來縮小檢測範圍並提高檢測彈性，並運用資料庫記錄良品及不良品的製程檢測資料。在線上檢測

過程中，先利用目標物的中心圓孔，經過影像運算後找出圓，再以最小平方法(Least square)找出圓心，以利用此圓心，當

作影像檢測之定位點。不良品檢測分兩階段進行，第一階段利用影像比對方式，經由目標物與標準物做影像相減，以檢

測IC容座表面之瑕疵品，我們提出統計製程、”Fuzzy C-mean”和類神經三種方法來歸類此相減影像於良品或不良品判斷

，並比較此三種方法的優劣。第二階段針對IC容座之特殊尺寸作量測，以檢測尺寸過大或過小之不良品，首先利用梯度法

尋邊，找出兩邊界最小距離，以判定是否超過所設定之標準尺寸範圍。最後本研究實際應用於IC包裝條管製程之線上檢測

，以驗證所提方法可行性，不良品之辨識率可達96％以上。
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