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【誤訳訂正書】
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【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００２４
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００２４】
　図３に示した実施例では、チャンバ６０は計測機器６８を設けられ、基板がチャンバ６
０を通過する場合、基板の測定及び検査が可能になる。計測機器は適切なセンサ、検出器
、若しくはチャンバ内に保持された基板の望まれる特性を検出可能な計器を含んでいても
よい。さらに、アライメントコントローラ６９がチャンバ６０内に含まれることができ、
更なる処理若しくは測定のために基板の位置の調整を行う。アライナ（aligner）はアラ
イメントセンサ（図示せず）として基板を保持及び位置決めする回転可能チャック（chuc
k）を含んでいてもよい。従来的には、これら２つの機能はアライメント若しくは計測ス
テーションにおいて別々の操作を必要とし、更なる搬送を必要とする。代表的な実施例で
は、基板のワークステーションシステム間の搬送のためにチャンバ６０により設けられた
バイパスを用いる場合、これら機能は効率的に実施され得る。ワークステーションシステ
ムは処理チャンバ、ロードロック及びフロントエンドローダの単純なアセンブリであって
もよい。フロントエンドローダはロードロック若しくはアセンブリの他の要素の搬送機構
に頼った受動装置である。代替実施例では、隣接するワークステーションシステムへの搬
送のために、ブリッジングチャンバ内に適切なロボット機構を形成し、ワークステーショ
ンシステムに形成されたフロントエンドローダ若しくは他のアクセスポートに入り、基板
をブリッジングチャンバ内に引き出すことが可能である。この実施例では、ブリッジング
チャンバのロボットは、他の搬送機構が利用できない場合若しくはワークステーションシ
ステムの使用可能な搬送機構が利用される必要がない場合に使用されてもよい。
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