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1. 서론 
 

공 계는 3 차원 상  가공  하여 

3  직  블  상 운동  하  

가공  하는 것  적 다. 3  동시 

동  수행하  에 각  치결정 

정 도 뿐만 아니라, 각운동 차, 진직도 차 

 직각도 등  복합적  향  주게 다. 

3 차원 볼륨 차  측정에는 ISO230-6 

규격에 한 공간 차 측정  많  

사 하고 다.   상  는 3 차원  

공간 체적에 하여 각  향  연결하는 

4 개  각  측정하여 각 에 한 

차  측정값  하는 것 다.  러한 

측정  차  수  알 수 지만 각 

차  값  알지 못하여 계수정에 한 

를 주지 못하는 단점  다.  

라 , 공간 차를 측정가능 하  각 

 차를 측정 할 수 는  제안  

것  step-diagonal  등  다.1  측정 

 Fig. 1 에 보 는  같 , X,Y, Z  

움직  측정  하  에 각  

움직  생 는 각도 변 에 한 차를 

하게 , 평 미러를 사 하여 차를 

측정하므  새 운 치가 는 단점  

다. 본 연 에 는 러한 차를  

존  저를 사 할 수 는 동 각 

차 측정  제안하고  한다. 

 

2. 이동 대각 측정법 
 

 측정  원리는 상적  각 향 

경  계  동경  차에 하여 생 는  

x, y, z  차가 포함  실제 차  Rxr, Ryr, 

Rzr  하는 것  가 다. 를 하여 

Fig. 1 에 보 는  같  △x 만큼 동시킨 

새 운 각 향에 하여 측정  한다. 

   식(1)~(3)과 같  계를 

할 수 게 다.                    
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(4)  마찬가지  할 수 게 다. 
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상  각 향에 한 차  

할 수 게  다  계식에 하여 각 

차  할 수 다.  
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Fig. 1 Shift Diagonal with changing x 
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여 , DRxPPP, DRxNPP, DRxPNP, DRxPPN 는 

각각 x 향에 한 PPP, NPP, PNP, PPN 향  

각 측정  나타낸다. 

한편 직각도 차에 하여는 다  식(6)에 

하여 할 수 다. 
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3. 2D 평면 차 측 및 보정 
 

 한 차를 공 계  X, Y 

2 차원 차에 적 하여 Fig. 2 에 보 는  

같  평 상  각에 하여 실험  

수행하 , 결과를 Fig. 3 에 나타내었다. Fig. 

4  5 는 제시한  하여 한 차  

직접측정한 차를 비 하 결과 다. 그림에 

보 는  같  직접측정한 결과  동 

각  통하여 한 결과가 매우 

사함  알 수 ,  한 차  

 보정  수행하   결과를 Fig 6 에 

나타내었다. 보정   었  알 수 다. 
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Fig. 4 Comparisons between estimated and measured 

linear position errors of x and y axis 

   
Fig. 2 Diagonal Measurement of PP and NP directions 
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Fig. 3 Diagonal measurement errors 
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Fig. 5 Comparisons between estimated and measured 

straightness of x and y axis 
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Fig. 6 Diagonal errors after compensation 
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