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(57)【要約】
【課題】測長器において、原点の検出を簡単に精度良く
行う。
【解決手段】所定の媒体に一定間隔で記録された測長用
のインクリメント信号を検出する第１の信号検出処理と
、媒体に記録されたリファレンス信号を検出する第２の
信号検出処理とを行う。そして、第２の信号検出処理で
得たリファレンス信号のピークを判別し、その判別した
ピーク位置と一定の関係がある、測長用のインクリメン
ト信号が検出された位置を原点位置に決定する。
【選択図】図５
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　所定の媒体に一定間隔で記録された測長用のインクリメント信号を検出する第１の検出
部と、
　前記媒体に記録されたリファレンス信号のレベルを検出する第２の検出部と、
　前記第２の検出部で得たリファレンス信号の検出レベルのピーク位置を判別するピーク
位置判定部と、
　前記ピーク位置判定部が判定したピーク位置と一定の関係がある、前記第１の検出部の
検出信号を、原点位置に決定する原点判定部とを備えた
　測長器。
【請求項２】
　前記第２の検出部は、検出したリファレンス信号のピークを検出すると共に、検出した
リファレンス信号のレベルの変化の平均を検出し、
　前記ピーク位置判定部は、検出したレベルの変化の平均が高い状態で、かつ検出信号の
レベルが最も高い位置をピーク位置とする
　請求項１記載の測長器。
【請求項３】
　前記第２の検出部は、リファレンス信号の検出レベルの平均値を検出し、
　前記ピーク位置判定部は、検出した平均値が最も高い位置をピーク位置とする
　請求項１記載の測長器。
【請求項４】
　前記第１の検出部は、前記媒体に一定間隔で記録された測長用のインクリメント信号の
特定の位相を検出し、
　前記原点判定部は、前記ピーク位置判定部が判定したピーク位置に最も近い、前記特定
の位相の位置を、原点位置に決定する
　請求項１～３のいずれか１項に記載の測長器。
【請求項５】
　一定間隔の前記測長用のインクリメント信号が前記媒体に記録されていない箇所を設け
、
　前記第２の検出部は、その測長用のインクリメント信号が記録されていない箇所をリフ
ァレンス信号の検出信号とする
　請求項１～４のいずれか１項に記載の測長器。
【請求項６】
　前記特定の位相は、測長用のインクリメント信号が記録されていない箇所を前記第２の
検出部が検出することで得られるリファレンス信号のピーク位置の近傍で検出される位相
から離れた位相とした
　請求項４または５記載の測長器。
【請求項７】
　前記媒体は磁性媒体であり、前記第１の検出部および前記第２の検出部は、磁性媒体上
の磁化方向を検出する
　請求項１～６のいずれか１項に記載の測長器。
【請求項８】
　所定の媒体に一定間隔で記録された測長用のインクリメント信号を検出する第１の信号
検出処理と、
　前記媒体に記録されたリファレンス信号を検出する第２の信号検出処理ステップと、
　前記第２の信号検出処理で得たリファレンス信号のピークを判定するピーク位置判定処
理ステップと、
　前記ピーク位置判定処理で判別したリファレンス信号のピーク位置と一定の関係がある
、前記測長用のインクリメント信号が検出された位置を、原点位置に決定する原点判定処
理ステップとを含む
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　原点位置検出方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、磁気スケールや光学スケールなどに適用される測長器および原点位置検出方
法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　磁気スケールは、磁気媒体上に磁気的に記録された信号を、その磁気媒体上を移動可能
な磁気ヘッドで検出し、検出信号の状態から、磁気ヘッドの移動位置を判別して、測長を
行うものである。この場合、磁気媒体上に一定間隔で測長用の信号を記録して、磁気ヘッ
ドで記録信号を検出した数をカウントすることで、磁気ヘッドの移動量が判断できる。例
えば、磁気媒体上に４０μｍごとに測長用の信号が記録され、磁気ヘッドが１００個の信
号を検出したとき、４０００μｍ移動したと判断することができる。
【０００３】
　また、磁気媒体上に一定間隔で記録される信号に、絶対的な位置を示す情報が含まれて
いる場合には、その絶対的な位置を示す情報から、磁気ヘッドの絶対的な位置が判る。
　一方、磁気媒体上に一定間隔で記録される測長用の信号が、単純なパルス状の信号であ
る場合には、何らかの方法で基準となる位置を決める必要がある。
【０００４】
　基準となる位置を決める方法としては、磁気媒体上に一定間隔の測長用の信号とは別に
、原点位置を示す信号を記録し、磁気ヘッドが該当する信号を検出した位置を原点位置に
定める方法がある。磁気媒体上のそれぞれの測長用の信号に、絶対的な位置を示す信号を
含めることは容易ではないため、このような原点位置を示す信号を記録するのが一般的で
ある。
　特許文献１には、測長器において、原点位置を検出してその原点位置を基準とする処理
についての記載がある。
【０００５】
　ところで、磁気スケールで正確な測長を行うためには、原点として記録された信号と、
測長用として一定間隔で記録された信号との位相差（距離差）を正確に求める必要がある
。原点と測長用の信号との距離が判らないと、原点からの正確な距離が定まらない。この
ため、原点として記録された信号そのものを基準点とするのではなく、原点として記録さ
れた信号と一定の関係がある測長用の信号が検出される位置（例えば原点に最も近い測長
用の信号が検出された位置）を、基準点とするのが好ましい。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】特開平４－２５４７０９号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　しかしながら、原点として記録された信号の検出は、一定の状態で精度良く正確に検出
することが難しく、原点に最も近い測長用の信号などを正確に検出するためには、検出回
路を非常に高い精度で調整する必要があり、調整などに手間と時間がかかる問題があった
。
【０００８】
　例えば、従来の原点を検出する回路は、磁気ヘッドが検出したリファレンス信号の電圧
レベルを判断して、その検出電圧が基準レベルを超えている間、基準位置であることを示
す原点検出信号を生成する。そして、その基準位置の検出信号が得られている間に、磁気
ヘッドが測長用のインクリメント信号を検出したとき、その測長用のインクリメント信号
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が検出された位置を、基準位置としている。
　図６に従来の原点検出処理の例を示す。測長用のインクリメント信号として、図６Ａに
示すように、例えばｓｉｎ信号とｃｏｓ信号の２つの信号が検出される。そして、図６Ｂ
に示すように、特定の位置でレベルが上昇するリファレンス信号が検出される。このとき
、リファレンス信号の検出回路内では、このリファレンス信号の検出レベルを基準レベル
ＴＨ１と比較する。この比較で、図６Ｃに示すように基準レベルＴＨ１以上の区間を示す
原点検出パルスが生成される。
　そして、原点を検出する回路内では、図６Ｃに示す原点検出パルスが立ち上がっている
期間内で、例えばｃｏｓ信号がゼロクロスするタイミングを原点に決定する。
【０００９】
　この図６に示すような原理で原点が決まるが、原点検出パルスが立ち上がっている期間
内に、複数の測長用のインクリメント信号が検出されてしまうと、その複数のインクリメ
ント信号のいずれが原点に定まるか判らず、原点が１つに定まらない。すなわち、図６に
示した基準レベルＴＨ１の値や検出信号のゲインなどを調整して、原点検出パルスが立ち
上がっている期間内に、測長用の信号がゼロクロスするタイミングが１つだけになるよう
にする必要がある。
　ここで、測長用のｓｉｎ信号やｃｏｓ信号は、数十μｍ程度の比較的短い間隔で記録さ
れた信号から検出される信号であり、原点検出パルスが立ち上がっている期間を狭くしな
いと、検出期間内に複数のタイミング（ゼロクロス点）が検出されてしまう。逆に、原点
が検出される期間が狭すぎると、その検出期間内にゼロクロス点が検出されなくなってし
まうので、適正な検出期間の幅の設定が難しいという問題がある。また、上述した基準レ
ベルは、測長器が使用される環境（電源電圧の変動や温度変動など）によって、微妙に変
動する可能性がある。このため、精度良く確実に原点の検出ができるように調整するため
には、手間と時間がかかるという問題があった。
　なお、ここまでの説明では磁気スケールにおける原点検出の問題について説明したが、
光学的に原点を検出する方式の測長器においても同様の問題がある。
【００１０】
　本発明は、測長器において、原点の検出を精度良く行うことを目的とする。
【課題を解決するための手段】
【００１１】
　本発明の測長器は、所定の媒体に一定間隔で測長用のインクリメント信号が記録される
と共に、リファレンス信号についても媒体に記録される測長器である。
　そして、第１の検出部が、媒体に一定間隔で記録された測長用のインクリメント信号を
検出し、第２の検出部が、リファレンス信号のレベルを検出する。
　さらに、ピーク位置判定部が、第２の検出部で得たリファレンス信号のレベルのピーク
位置を判定し、原点位置判定部が、その判別したピーク位置と一定の関係がある、第１の
検出部の検出信号を、原点位置に決定する。
【００１２】
　また本発明の原点検出方法は、所定の媒体に一定間隔で記録された測長用のインクリメ
ント信号を検出する第１の信号検出処理と、媒体に記録されたリファレンス信号を検出す
る第２の信号検出処理とを行う。
　さらに、第２の信号検出処理で得たリファレンス信号のピーク位置を判定するピーク位
置判定処理と、ピーク位置判定処理で判定したピーク位置と一定の関係がある、測長用の
インクリメント信号が検出された位置を、原点位置に決定する原点判定処理とを含む。
【発明の効果】
【００１３】
　本発明によると、リファレンス信号のピーク位置を判定するため、媒体に記録された基
準となる信号の記録位置の中心を正確に判断できる。このため、この正確に判断した中心
位置を基準にして、特定の測長用のインクリメント信号が記録された位置を、測長時の基
準位置に設定することができ、簡単かつ確実に基準位置を決めることができる効果を有す
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る。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】本発明の一実施の形態による測長器の測長用信号と原点信号の記録状態の例（例
１）を示す説明図である。
【図２】本発明の一実施の形態による測長器の測長用信号と原点信号の記録状態の例（例
２）を示す説明図である。
【図３】本発明の一実施の形態による測長器の原点検出構成の例を示すブロック図である
。
【図４】本発明の一実施の形態による原点検出処理の例を示すフローチャートである。
【図５】本発明の一実施の形態による原点検出状態の例を示す図である。
【図６】従来の原点検出状態の例を示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　以下、本発明の一実施の形態の例（以下、「本例」と称する）を、添付図面を参照して
説明する。本例は、磁気スケールとして構成された測長器に適用した例である。
【００１６】
［磁気媒体の信号記録例］
　まず、図１および図２を参照して、磁気媒体に信号が記録された状態の例について説明
する。
　図１に示すように、平板状の金属プレート１０の上に、磁性媒体１１を貼り付ける。磁
性媒体１１には、測長用の信号を記録したインクリメントスケール部１２を直線状に設け
る。このインクリメントスケール部１２には、磁化方向の反転により、一定間隔（例えば
４０μｍ間隔）で測長用の信号を記録する。
　また、インクリメントスケール部１２に隣接して、原点信号を記録したリファレンス部
１３を磁性媒体１１に設ける。このリファレンス部１３は、原点となるリファレンス信号
を記録するものであり、このリファレンス信号は、例えば磁性媒体１１の端部の近傍に１
箇所だけ記録される。
【００１７】
　そして、磁性媒体１１の長手方向に移動できるように、磁気ヘッド２１，２２が配置さ
れる。磁気ヘッド２１は、インクリメントスケール部１２に記録されたインクリメント信
号を検出する。磁気ヘッド２２は、リファレンス部１３に記録されたリファレンス信号を
検出する。磁気ヘッド２１と磁気ヘッド２２は、一体に移動する。
【００１８】
　図１の例では、磁性媒体１１上のインクリメントスケール部１２とリファレンス部１３
は、個別に設けた例としたが、インクリメントスケール部がリファレンス部を兼ねるよう
にしてもよい。
　図２は、磁性媒体１１上のインクリメントスケール部１２が、リファレンス部としても
機能するようにした例である。
　すなわち、図２Ａに示すように、磁性媒体１１上に、一定間隔で磁化方向を反転して記
録させたインクリメントスケール部１２を設ける。ここで、インクリメントスケール部１
２の端部の近傍に、信号を記録しない消去部１２ａを設ける。例えば、インクリメントス
ケール部１２として、４０μｍごとに磁化方向を反転させる場合、４０μｍの区間だけ、
信号を記録しない消去部１２ａを設ける。この消去部１２ａが、原点信号としてのリファ
レンス部に相当する。
【００１９】
　この消去部１２ａは、インクリメントスケール部１２の端部に設けられて、測長を行う
際に磁気ヘッド２１が消去部１２ａを通過することがないように構成される。一方、リフ
ァレンス部を検出する磁気ヘッド２２は、消去部１２ａが配置された端部を通過できるよ
うに設けられる。
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　リファレンス部を検出する磁気ヘッド２２は、例えば図２Ａに示すように、消去部１２
ａの長さに対応した間隔Ｐだけ離した２つの磁気ヘッド２２ａ，２２ｂで構成する。そし
て、磁気ヘッド２２ａで検出される着磁パターン（図２Ｂ）と、磁気ヘッド２２ｂで検出
される着磁パターン（図２Ｃ）との差分から、図２Ｄに示すようにリファレンス部の検出
信号を得る。
【００２０】
［測長器の構成の例］
　次に、図１や図２に示した磁性媒体１１から磁気ヘッド２１，２２が検出した信号に基
づいて、原点の検出と長さの計測を行うための構成について、図３を参照して説明する。
　磁気ヘッド２１は、図２または図３に示すインクリメントスケール部１２の上を移動す
ることで、９０°位相がずれたｓｉｎ信号とｃｏｓ信号を検出する。この磁気ヘッド２１
が出力したｓｉｎ信号とｃｏｓ信号は、それぞれアナログ／デジタル変換器３１，３２に
供給されて、デジタル信号に変換される。
　デジタル化されたｓｉｎ信号とｃｏｓ信号は、ゼロクロス点検出部３３に供給され、そ
れぞれの信号がゼロクロスする位置が検出される。そして、ゼロクロス点検出部３３でゼ
ロクロス点を検出した信号が、距離測定部３４に供給される。距離測定部３４は、それぞ
れの位相のゼロクロス点が検出される数をカウントして、磁気ヘッド２１が移動した距離
を算出する。
【００２１】
　そして、リファレンス信号を検出する磁気ヘッド２２の出力信号は、アナログ／デジタ
ル変換器４１に供給される。アナログ／デジタル変換器４１が出力するデジタル変換され
たリファレンス信号の検出信号は、レベル検出部４２に供給され、リファレンス信号のレ
ベルが検出される。レベル検出部４２が検出したリファレンス信号のレベルは、バッファ
メモリ４３に一時蓄積されると共に、ピーク検出部４４に供給される。そして、ピーク検
出部４４では、バッファメモリ４３に一時蓄積された直前の検出レベルと、レベル検出部
４２が検出した現在のリファレンス信号のレベルとが比較される。このピーク検出部４４
での比較で、レベルの上昇からレベルの低下に反転したことを検出したとき、直前の検出
レベルがピーク位置であると検出される。ピーク検出部４４が検出したピーク位置のレベ
ルは、ピーク位置判定部４６に供給される。
【００２２】
　また、レベル検出部４２が検出したリファレンス信号は、平均化部４５に供給され、平
均化したレベルが算出される。ここでの平均化部４５が算出する平均値は、例えば直近の
一定数の検出レベルの値を平均化した移動平均による平均値とする。移動平均値をとるの
は一例であり、平均化部４５が他の平均値をとるようにしてもよい。例えば、平均化部４
５が時間平均による平均値を得るようにしてもよい。このようにして平均化部４５が算出
したリファレンス信号の平均値は、ピーク位置判定部４６に供給される。
【００２３】
　そして、ピーク位置判定部４６では、平均化部４５が算出した平均値とピーク検出部４
４がピーク位置のレベルとの双方から、正しいピーク位置か否かの判定が行われる。例え
ば、ピーク検出部４４がピーク位置を検出したとき、ピーク位置判定部４６は、平均化部
４５が算出した平均値についてもピーク位置のレベルに対応した値であるか判断して、正
しいピーク位置か否かの判定を行う。ピーク位置判定部４６がこのような平均値を使った
判定を行うことで、ノイズなどによってピーク位置が誤検出されるのを防止することがで
きる。
【００２４】
　そして、ピーク位置判定部４６が判定したピーク位置のデータが、原点判定部４７に供
給される。また、原点判定部４７には、ゼロクロス点検出部３３が検出したインクリメン
ト信号のゼロクロス点のデータが供給される。
　そして、原点判定部４７は、ピーク位置と一定の関係があるゼロクロス点、例えばピー
ク位置に最も近い特定の位相角度（例えば０°）の位置を示すゼロクロス点を、原点に決
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定する。この場合、ピーク位置に最も近い位相角度を判断する際には、磁気ヘッド２１，
２２が磁性媒体１１の上を走査する方向をいずれかの方向に決めて、その方向から見てピ
ーク位置に最も近い特定の位相角度の位置に決めるようにしてもよい。この原点の決定状
態の具体的な例については、後述する。
　原点判定部４７が判定した原点位置は、距離測定部３４に伝える。距離測定部３４は、
指示された原点位置を距離計測時の原点とし、その原点からの距離を測定する。
【００２５】
［原点検出処理の例］
　次に、図４のフローチャートを参照して、図３に示した構成で実行される原点検出の処
理について説明する。この原点検出処理では、磁気ヘッド２１の出力から、インクリメン
ト信号を検出する第１の信号検出処理と、磁気ヘッド２２の出力から、リファレンス信号
を検出する第２の信号検出処理とを行う。
【００２６】
　まず、レベル検出部４２がリファレンス信号の立ち上がりを検出したか否かの判断を行
う（ステップＳ１１）。この判断で、リファレンス信号に変化がない場合には、立ち上が
りが検出されるまで待機する。そして、リファレンス信号の立ち上がりを検出したときに
は、ピーク検出部４４でのピーク検出を開始する（ステップＳ１２）。ピーク検出部４４
では、アナログ／デジタル変換器４１で変換されたデータが、バッファメモリ４３に蓄積
された直前のデータで示されるレベルから低下したか否かを判断する（ステップＳ１３）
。この判断で、レベルの低下が検出されない場合には、ピーク検出部４４は、ステップＳ
１３の判断を繰り返す。
【００２７】
　そして、ステップＳ１３でレベルの低下を検出したときには、ピーク検出部４４は、そ
のレベルが低下する直前のレベルをピークレベルとする（ステップＳ１４）。このとき、
ピーク位置判定部４６がピーク位置判定処理を行う。すなわち、ピーク位置判定部４６は
、ピーク検出部４４が検出したピークレベルと、平均化部４５が算出した平均値とを判定
して、平均値がピークレベルに対応した値であるか否かの判断を行う（ステップＳ１５）
。ここで、平均値とピークレベルが大きく離れている場合には、ピークレベルがノイズな
どで誤検出された値であるとして、ステップＳ１３の判断に戻る。
【００２８】
　ステップＳ１５で平均値がピークレベルに対応した値であると判断したとき、ピーク位
置判定部４６は、ピーク検出部４４が検出したピークレベルをピーク位置に確定する（ス
テップＳ１６）。ピーク位置判定部４６がピーク位置を確定したとき、原点判定部４７は
、そのピーク位置と一定の関係があるインクリメント信号の位相の位置を抽出する（ステ
ップＳ１７）。例えば、ピーク位置に最も近い位置で、インクリメント信号の位相が０°
となる位置を抽出する。但し、ここでの最も近い位置とは、インクリメント信号が記録さ
れた長手方向に沿ったいずれか一方の方向から見て最も近い位置である。
　そして、その抽出した位相の位置を、原点判定部４７が原点に確定する（ステップＳ１
８）。
【００２９】
［原点の検出処理状態の例］
　図５は、リファレンス信号の検出状態に基づいて、原点を決定する処理状態の例を示す
図である。
　図５Ａは、磁気ヘッ２１，２２が検出する消磁パターンを示す図である。この図５Ａに
示すように、パターンの途中に消去部１２ａ（図２参照）が形成されている。
　図５Ｂは、このように記録されたインクリメントスケール部１２から検出されるｓｉｎ
信号とｃｏｓ信号の波形である。ｃｏｓ信号は、ｓｉｎ信号から９０°遅れた信号である
。なお、ｓｉｎ信号とｃｏｓ信号を検出する磁気ヘッドは、消去部１２ａが形成された箇
所を通過しない。ゼロクロス点検出部３３は、図５Ｃに示すように、ｓｉｎ信号とｃｏｓ
信号とがゼロクロスするタイミングθ１，θ２，θ３・・・を検出する。図５の例では、
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ｓｉｎ信号がゼロクロスするタイミングθ１が位相０°となり、ｃｏｓ信号がゼロクロス
するタイミングθ２が位相９０°となり、以下、１８０°，２７０°，０°，・・・と、
９０°ごとに位相が変化していく。
【００３０】
　図５Ｄは、リファレンス信号の検出波形の例である。
　この図５Ｄの例では、図５Ａに示す消磁パターンに対応して、プラス方向にリファレン
ス信号の検出レベルが徐々に上昇し低下した後、検出レベルの変化がマイナス方向に反転
する。ここでは、ピーク検出部４４がプラス方向に上昇した際のピークを検出する。
　例えば、図５Ｄに示すように、タイミングｔ１でリファレンス信号の検出レベルがピー
クとなり、その直後のタイミングｔ２でリファレンス信号の検出レベルの低下が検出され
たとする。このとき、タイミングｔ１がピーク位置になる。なお、プラス方向のピークを
検出するのは１つの例であり、マイナス方向のピークを検出してもよい。
　図５Ｅは、平均化部４５が算出した平均値の変化例を模式的に示す。この図５Ｅの平均
値の例は、図面上で平均値の変化が判るように、平均値が変化する間隔を長くしているが
、実際にはより細かく周期で平均値が変化する。この図５Ｅに示すように平均値について
も、リファレンス信号の検出レベルに追随して変動する。
【００３１】
　ピーク位置判定部４６では、タイミングｔ１のときの平均値を判定し、平均値について
もピークレベルに対応した値であるとき、タイミングｔ１がピーク位置であると判定され
る。
【００３２】
　ピーク位置判定部４６がリファレンス信号のピーク位置を判定すると、原点判定部４７
が、そのピーク位置を基準にして、原点を決める。例えば、ピーク位置から、磁気ヘッド
２１，２２の何れか一方の走査方向（図５ではピーク位置から左側の方向）で、最も近い
特定の位相角度（ここでは０°）の位置（図５Ｃのθ１の位置）を示すゼロクロス点を、
原点に決定する。
【００３３】
　なお、図５の例では、位相０°の位置を原点に決めるようしたが、９０°，１８０°，
２７０°などのその他の位相角度の位置を原点に決めるようにしてもよい。
　但し、例えば図２に示すように、インクリメントスケール部１２の途中に消去部１２ａ
を設けて、この消去部１２ａをリファレンス信号としたときには、リファレンス信号のピ
ーク位置が、特定の位相と非常に近くなる。例えば、図５の例では、タイミングｔ１のピ
ーク位置が位相２７０°の位置と近い位置になる。
　ここで、図５の例では、位相２７０°から比較的離れた位置となる、位相０°の位置を
原点にしたため、リファレンス信号のピーク位置と、インクリメント信号のゼロクロス点
の検出位置とが干渉せず、良好に原点位置が定まる。
【００３４】
　以上説明したように、本実施の形態の例によると、磁性媒体１１に記録されたリファレ
ンス信号がピークとなる位置を検出して、そのピーク位置と一定の関係があるインクリメ
ント信号の位相の位置を原点とすることで、簡単かつ確実に原点が決まるようになる。す
なわち、リファレンス信号のピーク位置は、アナログ／デジタル変換器４１でデジタル変
換されたリファレンス信号の変化から簡単に判り、その検出されたピーク位置から、原点
が一義的に定まるようになる。このような原点を決める処理は、従来のリファレンス信号
を基準レベルＴＨ１と比較する処理のように、検出レベルやゲインを調整する処理を必要
とせず、調整作業が非常に簡単になる。
【００３５】
　また、リファレンス信号のピーク位置を検出する際には、平均レベルの検出を行うよう
にしたことで、検出信号に何らかのノイズが重畳されて、一時的に信号レベルが高くなっ
た場合の誤検出を防止でき、誤動作のない確実なピーク位置検出ができる。
【００３６】
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［変形例］
　なお、上述した実施の形態では、リファレンス信号の検出信号のピーク位置を判断する
ために、原点の検出信号のレベルと、原点の検出信号を平均化したレベルとを比較して、
平均レベルが高く、かつ検出信号のレベルが最も高い位置を探索するようにした。これに
対して、平均レベルの検出を行わず、原点の検出信号のレベルの判断だけで、最もレベル
が高い位置を判断するようにしてもよい。
【００３７】
　あるいは、リファレンス信号の検出信号を平均化した平均値を取得して、その平均値の
レベルが最も高い位置を、ピーク位置と判断するようにしてもよい。この場合の平均値は
、上述した実施の形態の例で説明した移動平均による平均値とするか、あるいは、所定数
のリファレンス信号の検出動作が行われるごとに、時間平均による平均値の算出処理を行
って、その算出される平均値の変化から、ピーク位置を判断するようにしてもよい。
　このように、リファレンス信号の検出信号の平均値だけを使用した場合でも、一時的な
ノイズの影響を排除した良好な原点検出が行える。
　なお、リファレンス信号の検出信号のレベルとリファレンス信号の検出信号を平均化し
たレベルとを比較して、検出信号のレベルが最も高い位置を探索する場合についても、平
均値は、移動平均による平均値の他に、時間平均による平均値を使用してもよい。
　また、図５に示した各検出波形は一例を示したものであり、図５に示した例とは異なる
位相関係の信号から、原点を検出する場合に、本実施の形態の処理を適用してもよい。
【００３８】
　また、上述した実施の形態の例では、磁性媒体に記録された測長用の信号とリファレン
ス信号とを磁気ヘッドで検出して、測長を行う磁気スケールに適用した例について説明し
た。これに対して、光学的に記録された信号を検出して原点を検出するなどの、その他の
方式の原点を必要とする測長器の場合にも、上述した実施の形態で説明した処理を適用し
てもよい。磁気スケールの場合でも、磁気ヘッド以外の手段を使用して、磁気媒体に記録
された信号を検出してもよい。
　また、図１や図２に示したスケールは、直線状にヘッドが移動して、直線距離の測長を
行う測長器の例について説明したが、回転角度（回転距離）などの測長を行う測長器に適
用してもよい。
【００３９】
　また、図３に示した測長器の構成は、１つの例であり、同様の原理で原点を決めること
ができれば、その他の構成としてもよい。さらに、図３に示した原点判別用の構成を備え
る代わりに、同様の演算処理を行うソフトウェアプログラムを作成して、原点や測長用の
検出信号に基づいた演算処理を行なって、原点を判別するようにしてもよい。原点判別用
の演算処理を行うプログラムは、各種記録媒体に記録した上で、測長器での測長を制御す
るコンピュータに実装すればよい。
【符号の説明】
【００４０】
　１０…金属ベース、１１…磁性媒体、１２…インクリメントスケール部、１２ａ…消去
部、１３…リファレンス部、２１，２２…磁気ヘッド、３１，３２，４１…アナログ／デ
ジタル変換器、３３…ゼロクロス点検出部、３４…距離測定部、４２…レベル検出部、４
３…バッファメモリ、４４…ピーク検出部、４５…平均化部、４６…ピーク位置判定部、
４７…原点判定部
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