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摘要　光束稳定技术是光刻机照明系统中一项重要的单元技术，其作用是将激光器出射的经长距离传输后的光束

稳定在需要的指向和位置上，以保证照明系统具有稳定的光强分布。光束稳定系统主要由光束测量和光束转向两

个功能模块组成，推导了两个模块之间的光束传递矩阵，并基于ＬａｂＶｉｅｗ搭建了光电闭环控制实验系统。对系统

性能进行了测试，通过人为引入已知光束漂移量得到如下结果：系统的指向稳态误差低于±３μｒａｄ，位置稳态误差

低于±０．０４ｍｍ，系统调整时间小于８０ｍｓ。结果表明该系统可以精确地把光束稳定在需要的指向和位置。
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１　引　　言

光刻机是集成电路制造的关键设备。为了精确

曝光，照明系统需保证在硅片面得到光强分布均匀

且稳定的照明光场。由于激光器与光刻机照明系统

存在较远距离，入射于照明系统的激光束的位置与

指向会随时间而发生漂移，为此照明系统应具有稳

定入射激光束位置与指向的功能。在光刻机照明系

统中，导致光束偏离预定的位置和指向的因素主要

有以下三种：１）激光器输出光束自身存在位置和指

向的漂移；２）激光器与光刻机照明系统处于不同的

０９０８００４１
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基座上，两者之间振动特性的差异会导致光束位置

和指向的漂移；３）从激光器出口至光刻机照明系统

之间的距离为５～２０ｍ，中间有多个反射镜，光束在

传输过程中会受到扰动而偏离预定的位置和指向。

因此，需要对进入照明系统的光束的位置和指向进

行纠正。通常光刻机要求光束指向稳定误差优于

５０μｒａｄ，位置稳定误差优于０．５ｍｍ，调整时间小于

２５０ｍｓ。

光刻机照明系统中光束稳定子系统主要包含两

个功能模块：一个是由两套快速反射镜（ＦＳＭ）组成

的光束转向模块［１，２］，另一个是基于位置敏感探测

器（ＰＳＤ）的光束位置和指向测量模块
［３，４］。光束稳

定子系统工作的一般步骤是：１）从主光路光束中分

出一定比例强度的光束进行位置和指向测量；２）根

据测量结果驱动两套快速反射镜对光束位置和指向

进行纠正；３）对位置和指向进行再次测量，并判断

是否已把光束纠正到位。所以，为了能够快速、精确

地把光束稳定到位，不仅需要对光束位置和指向进

行准确测量，而且还要采取高效的控制算法。测量

光束位置和指向一般采用两支光路，分别测量光束

的指向和位置，并保证两者解耦［４，５］。光束测量所

采用的光电探测器有ＣＣＤ、ＰＳＤ以及四象限探测

器，其中ＰＳＤ的测量精度最高
［３，６～８］。在光束转向

模块中，双反射镜转动时会引入耦合误差，可以证明

此误差是收敛的，但在精度要求较高时，需要多次控

制反射镜转动来进行纠正［５］，这会降低光束稳定系

统的控制带宽。

本文介绍了一种快速、高精度的光束稳定系统。

该系统采用两支基于ＰＳＤ的测量光路，分别对光束

的位置和指向进行测量，采用两套快速反射镜对光

束的位置和指向进行纠正。为了避免快速反射镜对

于一次纠正过程的多次调整，推导了基于标定的光

束控制算法，不仅实现了控制量的解耦，更实现了光

束的快速、精确稳定。

２　光束稳定方案与原理

２．１　光束稳定原理

光束转向模块的目的是根据反馈量对光束的位

置和指向进行纠正，实现光束的稳定输出［９～１１］。

图１为采用两块二维可动反射镜的光束转向机

构。转动一块反射镜可以纠正光束指向，转动两块

反射镜可以纠正光束位置，通过一定控制算法就能

实现光束指向和位置的同时纠正。

图１ 光束稳定原理。（ａ）双反射镜装置；（ｃ）指向纠正；（ｃ）位置纠正

Ｆｉｇ．１ Ｐｒｉｎｃｉｐｌｅｏｆｂｅａｍｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ．（ａ）Ｄｏｕｂｌｅｍｉｒｒｏｒｄｅｖｉｃｅ；（ｂ）ｐｏｉｎｔｉｎｇｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎ；（ｃ）ｐｏｓｉｔｉｏｎｃｏｒｒｅｃｔｉｏｎ

２．２　多变量控制系统

本光束稳定系统中，由两个二维ＰＳＤ可以得到

四路反馈量，进而控制两个二维ＦＳＭ 对光束的位

置和指向进行纠正。因此，本系统属于多变量控制

系统，如图２所示。

图２ 多变量控制系统

Ｆｉｇ．２ Ｍｕｌｔｉｖａｒｉａｂｌｅｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍ

假设系统有狀个输入犚和狀个输出犆，则各变量

间的关系可以用特定的传递矩阵描述为

犆＝犚， （１）

式中

犚＝

犚１

犚２



犚

熿

燀

燄

燅狀

，　犆＝

犆１

犆２



犆

熿

燀

燄

燅狀

． （２）

　　多变量控制系统在结构上一般都存在关联作

用，其关联性是按系统输出端的变量关系来定义的。

如果在一定条件下，能做到任何一个输出的变化不

影响其他输出，则称自主系统，或者说系统完全去

耦。这个条件称为系统的自主条件。

０９０８００４２
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图２所示系统的自主条件是：系统闭环传递矩

阵必须是对角线矩阵
［９］。

２．３　光束传递矩阵

图３是光束转向和光束测量原理图，图中 Ｒ１

和Ｒ２是两块电动反射镜，ＢＳ１和ＢＳ２是两块分光

镜，ｍｉｒｒｏｒ是全反镜，ｄｅｔｅｃｔｏｒ１和ｄｅｔｅｃｔｏｒ２是系

统的光电探测器，Ｌ１、Ｌ２、Ｌ３是三块透镜，焦距分别

为犳１，犳２，犳３。入射光到Ｒ１的距离为犃犅，Ｒ１和Ｒ２

之间的距离为犅犆，Ｒ２到分光镜１的距离为犆犇，分

光镜１到出射光位置距离为犇犈，犇犉是分光镜１沿

着光轴到透镜１的距离，犇犌是分光镜１沿着光轴到

透镜３的距离。犜≡ｄ狕／ｄθ是沿犣 轴传输的光束和

可动反射镜角之间的平移耦合系数。

图３ 光束转向与光束测量

Ｆｉｇ．３ Ｂｅａｍｓｔｅｅｒｉｎｇａｎｄｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

　　本系统是二维关联控制系统的一种形式。在

犡犣平面内考查光束的传输与控制，设狓ｉｎ、θｉｎ是入

射参考面处光束的变量，狓ｏｕｔ、θｏｕｔ是光束出射参考面

处光束的变量。狓ｉｎ、狓ｏｕｔ是光束纵坐标，θｉｎ、θｏｕｔ是光

束与犣轴的夹角，θ１、θ２ 是两块可动反射镜Ｒ１和Ｒ２

与犣轴的夹角。由多变量控制系统原理和平面镜

反射原理，可得

狓ｏｕｔ

θ
［ ］
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狓１，狓２ 分别是光电探测器ｄｅｔｅｃｔｏｒ１和ｄｅｔｅｃｔｏｒ２
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α１ ＝
犳２

犳１
，

β１ ＝ （犃犅＋犅犆＋犆犇＋犇犉－犳１）
犳２

犳１
，

γ１ ＝２（犅犆＋犆犇－犜＋犇犉－犳１）
犳２

犳１
，

δ１ ＝２（犆犇－犜＋犇犉－犳１）
犳２

犳１
，

α２ ＝０，

β２ ＝犳３，

γ２ ＝２犳３，

δ２ ＝２犳３， （５）

式中γ１、δ１ 可以采用标定的方法得到。根据闭环系

统自主条件，定义两个新变量为［１０，１１］

［］狌
狏
＝

１

γ１δ２－γ２δ１

δ２ －δ１

－γ２ －γ
［ ］

１

狓１

狓
［ ］
２

＝犖
狓１

狓
［ ］
２

，

（６）

可以得到

［］狌
狏
＝

１

γ１δ２－γ２δ１

α１δ２－γ１δ１ β１δ２－β２δ１

－α２γ２＋α２δ１ γ２δ２＋β２γ
［ ］

１

×

狓ｉｎ

狓
［ ］
ｉｎ

＋
１ ０［ ］
０ １

θ１

θ
［ ］
２

． （７）

　　设Δθ１、Δθ２ 分别是Ｌ１和Ｌ２对光束进行纠正

时转动的角度。根据闭环系统性质可得

Δθ１

Δθ
［ ］

２

＝－犖
狓１

狓
［ ］
２

＋
狌ｏｆｆｓｅｔ

狏
［ ］
ｏｆｆｓｅｔ

， （８）

式中

狌ｏｆｆｓｅｔ

狏
［ ］
ｏｆｆｓｅｔ

＝
１

２犅犆

－１ －（犆犇＋犇犈）

１ 犅犆＋犆犇＋
［ ］

犇犈

狓ｏｆｆｓｅｔ

θ
［ ］
ｏｆｆｓｅｔ

，

（９）

式中狓ｏｆｆｓｅｔ、θｏｆｆｓｅｔ是出射光束的位置和指向。根据此
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算法，可以把光束稳定在一定范围内任意的指向和

位置。

需要指出的是，以上是光束在犡犣 平面内传输

时位置和角度的控制，当光束在犢犣 平面内传输

时，其位置和角度的控制与在犡犣 平面内的控制基

本一致，只需对两块可动反射镜改变的角度在犢 轴

方向进行分解即可。

３　光束稳定闭环控制系统及系统构成

３．１　系统简介

图４是基于双探测器反馈的光束稳定闭环系统

示意图。本实验系统采用半导体激光器（ＬＤ），波长

为６５０ｎｍ。ＬＤ出射光束首先射向由两个ＦＳＭ 组

成的光束转向模块，反射光再经分光镜分成两束，分

别入射到两路测量光路的ＰＳＤ上，ＰＳＤ将光束的指

向和位置信息转换为电信号，此电信号将由多通道

同步数据采集（ＤＡＱ）板卡送至工控机中。利用２．３

节中推导的光闭环矩阵关系，计算光路所需补偿量，

再由板卡输出补偿信号驱动两块ＦＳＭ 进行补偿。

光束转向模块和光束测量模块构成反馈控制系统，

实时纠正光束指向和位置偏移，达到稳定光束的

目的。

图４ 光束稳定闭环实验系统

Ｆｉｇ．４ Ｃｌｏｓｅｄｌｏｏｐｓｙｓｔｅｍｏｆｂｅａｍｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎ

　　本系统采用两块美国 Ｎｅｗｐｏｒｔ公司生产的

ＦＳＭ３００型两轴快速反射镜。该型ＦＳＭ 采用音圈

电机驱动，通光口径约为２０．３ｍｍ。在±１０Ｖ电压

驱动下，可以实现镜面±１．５°的机械角转动，机械精

度为０．０１５°，闭环幅值带宽（－３ｄＢ）为８００Ｈｚ，位

置传感器解析度优于０．５μｒａｄ。

本系统采用的ＰＳＤ是一种基于横向光电效应

的器件，选用的是 Ｈａｍａｍａｔｓｕ公司生产的Ｓ５９９１

０１型二维ＰＳＤ，光敏面９ｍｍ×９ｍｍ，感光能力

０．６Ａ／Ｗ，光谱响应范围３２０～１１００ｎｍ，位置测量

精度达到微米量级。

３．２　光束测量模块功能特征

位置测量光路如图５所示，其中Ｌ１和Ｌ２组成

望远光路，其缩束比为１∶９．３３，即当主光束位置偏

移为９．３３ｍｍ，ＰＳＤ１测量值为１ｍｍ。

指向测量光路如图６所示，其中 Ｌ３焦距为

９６７ｍｍ，即当主光束指向偏移１ｍｒａｄ时，ＰＳＤ２测

量值为０．９６７ｍｍ。

图５ 光束位置测量

Ｆｉｇ．５ Ｂｅａｍｐｏｓｉｔｉｏｎｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ
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图６ 光束指向测量

Ｆｉｇ．６ Ｂｅａｍｐｏｉｎｔｉｎｇｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔ

图７ 主控软件控制流程

Ｆｉｇ．７ Ｓｏｆｔｗａｒｅｃｏｎｔｒｏｌｆｌｏｗｃｈａｒｔ

３．３　光束稳定闭环系统

图７是基于ＬａｂＶｉｅｗ软件的光束稳定闭环控

制流程图。本实验采用ＬａｂＶｉｅｗ软件配合多功能

数据采集卡，可以方便地实现信号采集与控制量输

出［１２］。控制流程是：１）打开ＬａｂＶｉｅｗ控制软件并

初始化；２）开启光路标定功能，对光路进行标定；３）

引入光束偏移量；４）测量光束位置并实时保存ＰＳＤ

探测数据，判断光束是否稳定在可接受的范围，处于

范围内时，只监测光束位置而不驱动ＦＳＭ；５）当光

束超出可接受范围时，根据ＰＳＤ反馈量计算ＦＳＭ

的转动角度，由ＬａｂＶｉｅｗ控制板卡输出驱动信号驱

动ＦＳＭ转动，对光束进行纠正。３）～５）组成了光

束稳定闭环控制。

４　实验结果与分析

本实验利用光束通过双光楔和平行平板的折射

原理模拟实际系统光漂。控制电机带动光楔和平板

慢慢转动，根据３．３节，当探测器探测到光束超出预

设范围时，系统将根据ＰＳＤ反馈信号驱动ＦＳＭ 转

动，对光束进行实时纠正。

在引入一定光束指向和位置偏差后，开启光束

稳定功能并保持光楔和平板继续转动。测得系统稳

定性能如图８所示，光束指向被稳定在±３μｒａｄ范

围内，同时位置被稳定在±０．０４ｍｍ范围内。

上述光束稳定误差存在的原因在于：１）光束测

量光路对光束位置和指向的测量存在一定的误差，

主要体现在ＰＳＤ输出的表征光束位置和指向的值

存在误差；２）ＦＳＭ本身是一个闭环系统，在达到稳

定状态后，仍存在一个微小的抖动，从而将引入光束

稳定误差；３）本系统是通过多通道同步数据采集板

卡输出的模拟量控制ＦＳＭ 转动的，在本系统的稳

定状态下，板卡输出的模拟量亦会存在微小的变化，

此微小的变化将会引起ＦＳＭ 微小的抖动，从而会

引入光束稳定性误差。

图９是系统阶跃响应曲线，可以看到，光束经过

２～３个闭环周期，迅速稳定至零位附近，所用调整

时间小于８０ｍｓ。

在光刻机中，有时需要将光束设定在需要的位

置和指向上。实验中设定光束方向在犡 轴方向分

量为０．１ｍｒａｄ，在犢 轴方向分量为０．２ｍｒａｄ。

图１０是光束定向稳定实验结果，实验数据显示光束

被良好地稳定在预设的指向。
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图８ （ａ），（ｂ）指向稳态误差；（ｃ），（ｄ）位置稳态误差

Ｆｉｇ．８ （ａ），（ｂ）Ｅｒｒｏｒｏｆｐｏｉｎｔｉｎｇｓｔｅａｄｙｓｔａｔｅ；（ｃ），（ｄ）ｅｒｒｏｒｏｆｐｏｓｉｔｉｏｎｓｔｅａｄｙｓｔａｔｅ

图９ 阶跃响应曲线

Ｆｉｇ．９ Ｓｔｅｐｒｅｓｐｏｎｓｅｃｕｒｖｅ

图１０ 光束定向稳定结果

Ｆｉｇ．１０ Ｂｅａｍｏｒｉｅｎｔａｔｉｏｎｓｔｅｅｒｉｎｇ

５　结　　论
本文研究了光刻机照明系统中的光束稳定技术，

推导了光束传递矩阵，搭建了包含光束转向和光束测

量两个主要功能模块的光束稳定系统，并对系统的性

能进行了测试。实验结果表明，该系统应用基于标定

的光束控制算法，可在一定空间范围内将光束稳定在

任意角度和位置，其光束指向稳态误差可达±３μｒａｄ

之内，位置稳态误差不超出±０．０４ｍｍ，光束稳定时

间小于８０ｍｓ，达到光刻机照明系统对光束稳定性能

的要求。

参 考 文 献
１Ｌ．Ｌｕｂｌｉｎ，Ｄ．Ｗａｒｋｅｎｔｉｎ，Ｐ．Ｐ．Ｄａｓ犲狋犪犾．．Ｈｉｇｈｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ

ｂｅａｍｓｔａｂｉｌｉｚａｔｉｏｎｆｏｒｎｅｘｔｇｅｎｅｒａｔｉｏｎＡｒＦｂｅａｍｄｅｌｉｖｅｒｙｓｙｓｔｅｍｓ

［Ｃ］．犛犘犐犈，２００３，５０４０：１６８２～１６９３

２Ｒ．Ｗ．Ｃｏｃｈｒａｎ，Ｒ．Ｈ．Ｖａｓｓａｒ．Ｆａｓｔｓｔｅｅｒｉｎｇｍｉｒｒｏｒｓｉｎｏｐｔｉｃａｌ

ｃｏｎｔｒｏｌｓｙｓｔｅｍｓ［Ｃ］．犛犘犐犈，１９９０，１３０３：２４５～２５１

３Ｈ．Ａｎｄｅｒｓｓｏｎ．ＰｏｓｉｔｉｏｎＳｅｎｓｉｔｉｖｅＤｅｔｅｃｔｏｒｓ：ＤｅｖｉｃｅＴｅｃｈｎｏｌｏｇｙ

ａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓｉｎＳｐｅｃｔｒｏｓｃｏｐｙ［Ｄ］．Ｓｕｎｄｓｖａｌｌ：ＭｉｄＳｗｅｄｅｎ

Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２００８．５～６５

４Ｌ．Ｊ．ＨｅｎｄｒｉＫｕｓ，Ｇ．Ｗ．Ｔｅｅｕｗｅｎ．ＬｉｔｈｏｇｒａｐｈｉｃＡｐｐａｒａｔｕｓａｎｄ

Ｍｅｔｈｏｄｔｏ ＤｅｔｅｒｍｉｎｅＢｅａｍ Ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ［Ｐ］．ＵＳ Ｐａｔｅｎｔ，

６８７０６０３Ｂ２，２００５０３２２

５Ｃ．Ｇ．Ｃｈｅｎ，Ｒ．Ｋ．Ｈｅｉｌｍａｎｎ，Ｃ．Ｊｏｏ犲狋犪犾．．Ｂｅａｍａｌｉｇｎｍｅｎｔ

ｆｏｒｓｃａｎｎｉｎｇｂｅａｍｉｎｔｅｒｆｅｒｅｎｃｅｌｉｔｈｏｇｒａｐｈｙ［Ｊ］．犑．犞犪犮．犛犮犻．

犜犲犮犺狀狅犾．犅，２００２，２０（６）：３０７１～３０７４

６ＺｈａｎｇＬｉａｎｇ，ＷａｎｇＪｉａｎｙｕ，ＪｉａＪｉａｎｊｕｎ犲狋犪犾．．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄ

ｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅｏｆｆｉｎｅｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍｂａｓｅｄｏｎＣＭＯＳｆｏｒｑｕａｎｔｕｍ

ｃｏｍｍｕｎｉｃａｔｉｏｎ［Ｊ］．犆犺犻狀犲狊犲犑．犔犪狊犲狉狊，２０１１，３８（２）：０２０５００８

　 张　亮，王建宇，贾建军 等．基于ＣＭＯＳ的量子通信精跟踪系

统设计及检验［Ｊ］．中国激光，２０１１，３８（２）：０２０５００８

７ＨｅＹｕａｎｘｉｎｇ，ＬｉＸｉｎｙａｎｇ．ＡｎａｌｙｓｉｓｏｆｉｎｆｌｕｅｎｃｅｏｆＣＣＤ′ｓ

ｎｏｎｌｉｎｅａｒｒｅｓｐｏｎｓｅｃｈａｒａｃｔｅｒｉｚａｔｉｏｎｏｎ ｍｅａｓｕｒｅｍｅｎｔｒｅｓｕｌｔｓｏｆ

ｆｏｃａｌｓｐｏｔａｎｄｂｅａｍｑｕａｌｉｔｙ［Ｊ］．犆犺犻狀犲狊犲犑．犔犪狊犲狉狊，２０１２，３９（４）：

０４０８００１

０９０８００４６



鲍建飞等：　光刻机照明系统中光束稳定技术研究

　 贺元兴，李新阳．ＣＣＤ光电响应非线性特性对激光远场焦斑测

量及光束质量计算的影响［Ｊ］．中国激光，２０１２，３９（４）：０４０８００１

８ＸｕＪｉａ，ＬｉｕＦａｎｇ，ＹａｎｇＰｅｎｇｑｉａｎ犲狋犪犾．．Ｂｅａｍｐｏｉｎｔｉｎｇｓｔａｂｉｌｉｔｙ

ａｎａｌｙｓｉｓｂａｓｅｄｏｎｄｙｎａｍｉｃｄｉｓｔｒｉｂｕｔｉｏｎｆｏｒｈｉｇｈｐｏｗｅｒｌａｓｅｒｆａｃｉｌｉｔｙ

［Ｊ］．犆犺犻狀犲狊犲犑．犔犪狊犲狉狊，２０１１，３８（１０）：１００２００１

　 徐　嘉，刘　芳，杨朋千 等．基于动态分布的高功率激光器光束

指向稳定性分析［Ｊ］．中国激光，２０１１，３８（１０）：１００２００１

９ＬｉＳｈｅｎｇｌｉａｎｇ， Ｗａｎｇ Ｙｉ．Ｃｏｍｐｏｕｎｄａｘｉｓｓｅｒｖｏｓｙｓｔｅｍ ｆｏｒ

ｐｒｅｃｉｓｉｏｎｔｒａｃｋｉｎｇ［Ｊ］．犗狆狋犻犮狊犪狀犱犘狉犲犮犻狊犻狅狀犈狀犵犻狀犲犲狉犻狀犵，１９８０，

（２）：５０～５５

　 李生良，王　毅．用于精密跟踪的复合轴伺服系统［Ｊ］．光学 精

密工程，１９８０，（２）：５０～５５

１０ＨｕＳｈｏｕｓｏｎｇ．ＰｒｉｎｃｉｐｌｅｓｏｆＡｕｔｏｍａｔｉｃＣｏｎｔｒｏｌ［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：

ＳｃｉｅｎｃｅＰｒｅｓｓ，２００７．５～１２６

　 胡寿松．自动控制原理［Ｍ］．北京：科学出版社，２００７．５～１２６

１１ＧｅＣｈｅｎｇｌｉａｎｇ，ＦａｎＧｕｏｂｉｎ，ＨｕａｎｇＺｈｉｗｅｉ犲狋犪犾．．Ｓｉｍｕｌａｔｅｄ

ｃｌｏｓｅｌｏｏｐｔａｒｇｅｔｔｒａｃｋｉｎｇｓｙｓｔｅｍ［Ｊ］．犆犺犻狀犲狊犲犑．犔犪狊犲狉狊，２００６，

３３（６）：７４３～７４７

　 葛成良，范国滨，黄志伟 等．目标运动闭环跟踪模拟系统［Ｊ］．

中国激光，２００６，３３（６）：７４３～７４７

１２ＲｕａｎＱｉｚｈｅｎ．ＩａｎｄＬａｂｖｉｅｗ［Ｍ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：ＢｅｉｈａｎｇＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ

Ｐｒｅｓｓ，２００９

　 阮奇桢．我和Ｌａｂｖｉｅｗ［Ｍ］．北京：北京航空航天大学出版社，

２００９

栏目编辑：何卓铭

０９０８００４７


