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【公報種別】特許法第１７条の２の規定による補正の掲載
【部門区分】第６部門第２区分
【発行日】令和1年5月9日(2019.5.9)

【公表番号】特表2018-527599(P2018-527599A)
【公表日】平成30年9月20日(2018.9.20)
【年通号数】公開・登録公報2018-036
【出願番号】特願2017-564502(P2017-564502)
【国際特許分類】
   Ｇ０３Ｆ   9/00     (2006.01)
   Ｇ０３Ｆ   7/20     (2006.01)
   Ｇ０５Ｂ  11/32     (2006.01)
   Ｈ０１Ｌ  21/68     (2006.01)
【ＦＩ】
   Ｇ０３Ｆ    9/00     　　　Ｈ
   Ｇ０３Ｆ    7/20     ５０１　
   Ｇ０３Ｆ    7/20     ５２１　
   Ｇ０５Ｂ   11/32     　　　Ｆ
   Ｈ０１Ｌ   21/68     　　　Ｋ

【誤訳訂正書】
【提出日】平成31年3月25日(2019.3.25)
【誤訳訂正１】
【訂正対象書類名】特許請求の範囲
【訂正対象項目名】全文
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　動的システムの位置決めデバイスの位置を制御するように構成された制御システムであ
って、
　前記位置決めデバイスの位置は、出力信号に依存し、
　前記制御システムは、セットポイントジェネレータ及びフィードフォワードを備え、
　前記セットポイントジェネレータは、セットポイントシグナルを前記フィードフォワー
ドに提供するように配置され、
　前記セットポイントシグナルは、前記位置決めデバイスの位置、加速度、又は加速度の
変化率を代表し、
　前記フィードフォワードは、前記セットポイントシグナルに基づく前記出力信号を提供
するように配置され、
　前記フィードフォワードは、前記セットポイントシグナル上で非線形動作を実行するよ
うに配置され、
　前記非線形動作は、前記出力信号と前記位置決めデバイスの位置との間の非線形関数関
係に基づく、制御システム。
【請求項２】
　前記動的システムは、モーションシステムを備える、請求項１に記載の制御システム。
【請求項３】
　前記非線形動作は、テイラー級数展開を用いる非線形関数関係の近似に基づく、請求項
１に記載の制御システム。
【請求項４】
　前記フィードフォワードは、
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【数１】

を用いて前記出力信号を提供するように配置され、
　上式で、ｇは前記出力信号であり、Ｆは前記セットポイントシグナルであり、ａｉはフ
ィードフォワード係数であり、ｎは１よりも大きい整数である、請求項１に記載の制御シ
ステム。
【請求項５】
　前記フィードフォワード係数は、ガウスニュートン法を用いて最適化される、請求項４
に記載の制御システム。
【請求項６】
　前記フィードフォワードは、有限インパルス応答（ＦＩＲ）フィルタを備える、請求項
１又は２に記載の制御システム。
【請求項７】
　前記出力信号は、ｉ）第１の時間サンプルでの前記セットポイントシグナルの値での非
線形動作、及び、ｉｉ）第２の時間サンプルでの前記セットポイントシグナルの更なる値
に基づき、
　前記第１の時間サンプル及び前記第２の時間サンプルは、互いに異なる、請求項１から
６の何れか一項に記載の制御システム。
【請求項８】
　前記フィードフォワードは、前記非線形動作、及び、組み合わされたフィードフォワー
ドにおける前記有限インパルス応答（ＦＩＲ）フィルタの時間シフトされた動作を実行す
るように配置される、請求項６に記載の制御システム。
【請求項９】
　前記フィードフォワードは、
【数２】

を用いて前記出力信号を提供するように配置され、
　上式で、ｇは前記出力信号であり、Ｆは前記セットポイントシグナルであり、ａｉ，ｊ

はフィードフォワード係数であり、ｋはサンプル数であり、ｎは整数であり、ｍは１より
も大きい整数である、請求項６に記載の制御システム。
【請求項１０】
　前記フィードフォワード係数は、ガウスニュートン法を用いて最適化される、請求項９
に記載の制御システム。
【請求項１１】
　オブジェクトを所望の位置に位置決めするように配置された位置決めシステムであって
、
　前記オブジェクトを位置決めするように構成された位置決めデバイスと、
　請求項１から１０の何れか一項に記載の制御システムと、を備え、
　前記動的システムは、前記位置決めデバイスを備える、位置決めシステム。
【請求項１２】
　前記位置決めデバイスは、前記オブジェクトに力を印加するように構成されたアクチュ
エータを備え、
　前記非線形関数関係は、前記アクチュエータを介した電流の結果として生じる前記力の
非線形依存性を含む、請求項１１に記載の位置決めシステム。
【請求項１３】
　前記非線形関数関係は、ローレンツ型アクチュエータにおける無給電リラクタンス力の
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結果として生じる、請求項１２に記載の位置決めシステム。
【請求項１４】
　基板上にパターンを投影するように構成された、請求項１１から１３の何れか一項に記
載の前記位置決めシステムを備える、リソグラフィ装置。
【請求項１５】
　基板のターゲット部分にパターニングデバイスからパターンを転写することを含む、デ
バイス製造方法であって、
　前記パターニングデバイス又は前記基板のパラメータの所望の値を代表するセットポイ
ントシグナルを提供するステップと、
　前記セットポイントシグナル上で非線形動作を実行することによって、出力信号を作成
するステップであって、前記非線形動作は前記出力信号と前記パラメータとの間の非線形
関数関係に基づく、作成するステップと、
　前記出力信号に基づいて前記パラメータを制御するステップと、
を含む、デバイス製造方法。
 
【誤訳訂正２】
【訂正対象書類名】明細書
【訂正対象項目名】００３５
【訂正方法】変更
【訂正の内容】
【００３５】
　セットポイントジェネレータＳＰは、コントローラＣＯＮに位置決めデバイスＣＤの所
望の位置を代表するセットポイントシグナルＰを提供するように構成される。セットポイ
ントジェネレータＳＰは、フィードフォワードＦＦＤにフィードされるフィードフォワー
ドセットポイントシグナルＦｓｐも提供する。図２の実施形態において、セットポイント
シグナルＦｓｐは、位置決めデバイスＣＤによって印加される力Ｆを表す。フィードフォ
ワードセットポイントシグナルＦｓｐは、セットポイントシグナルＰと同じであり得るが
、別の信号でもあり得る。通常、フィードフォワードセットポイントシグナルＦｓｐは、
位置決めデバイスＣＤの所望の位置を代表する信号、又はその導関数となる。例えば、フ
ィードフォワードセットポイントシグナルＦｓｐは、位置決めデバイスＣＤの加速又はス
ナップ、すなわち、加速の時間導関数とすることができる。
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