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            Abstract
          
        

        
          본 논문에서는 복수의 레이저 거리 센서를 활용하여 2축 구동장치에 사용된 로터리 엔코더의 영점을 교정하는 절차를 제안하였다. 기존의 고정밀 영각 지그를 이용한 접촉 방식 영각 보정 방식이 아닌 고정밀 레이저 거리 센서를 이용한 비접촉 방식의 엔코더 영각 보정 방법을 다루었으며 시뮬레이션을 통해 제안 방법을 검증하였다.

        

        
          
            초록
          
        

        
          This paper proposes a procedure that uses multiple laser distance sensors to calibrate the zero offset of rotary encoders employed in a dual-axis actuation system. Rather than the conventional contact-based zero-angle calibration that relies on a high-precision mechanical jig, this paper introduces non-contact encoder zero-offset calibration procedure using high-precision laser distance sensors, and its effectiveness is validated through simulation.
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