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요약

확실하게 헤드 위치 결정용 신호끼리의 중첩을 회피할 수 있는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치 및 기록 방법을 제공
한다.

    
헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치 이른바 서보 트랙 라이터는 기록 매체 상에서 이미 확립된 트랙(57)에 판독 갭(2
9)을 추종시킬 수 있다. 이와 같이 하여 판독 갭(29)의 추종이 확립되면, 트랙(27)에 병렬로 연장되는 경로(58) 상을 
기록 갭(32)은 이동할 수 있다. 이러한 이동 중에 헤드 위치 결정용 신호, 즉, 서보 신호(59)는 기록될 수 있다. 예를 
들면, 기록 매체가 진동 그 밖의 미소 변위에 노출되어도, 판독 갭(29)은 트랙(57)을 계속하여 추종한다. 따라서, 기록 
매체 상에서 정확한 위치에 서보 신호(59)는 기록될 수 있다.
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대표도

도 7

색인어
헤드, 슬라이더, 신호 기록 장치

명세서

도면의 간단한 설명

도 1은 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치, 즉, 서보 트랙 라이터의 구성을 개략적으로 나타내는 측면도.

도 2는 도 1의 2-2선에 따른 단면도.

도 3은 일 구체예에 따른 부상 헤드 슬라이더의 부상면을 개략적으로 나타내는 확대 평면도.

도 4는 판독 헤드 및 기록 헤드의 상세를 나타내는 부상면의 부분 확대 평면도.

도 5는 서보 트랙 라이터의 제어 계통, 즉, 콘트롤러의 구성을 개략적으로 나타내는 블록도.

도 6은 기준 트랙을 묘출(描出)하는 서보 신호의 모습을 개략적으로 나타내는 개념도.

도 7은 기준 트랙에 의거한 서보 신호의 기록을 개략적으로 나타내는 개념 도.

도 8은 제 1 트랙의 개념도.

도 9는 제 1 트랙에 의거한 서보 신호의 기록을 개략적으로 나타내는 개념 도.

도 10은 다른 구체예에 따른 부상 헤드 슬라이더의 부상면을 개략적으로 나타내는 확대 평면도.

도 11은 기록 헤드 어레이를 상세하게 나타낸 부상면의 부분 확대 평면도.

도 12는 기준 트랙 상에 기록되는 신호 열의 모습을 개략적으로 나타내는 개념도.

도 13은 기준 트랙으로부터 트랙 피치의 1/3로 옮겨져 기록되는 신호 열의 모습을 개략적으로 나타내는 개념도.

도 14는 기준 트랙으로부터 트랙 피치의 2/3로 옮겨져 기록되는 신호 열의 모습을 개략적으로 나타내는 개념도.

도 15는 1트랙을 확립하는 신호 열의 기록 모습을 개략적으로 나타내는 개념도.

* 도면의 주요부분에 대한 부호의 설명

11 : 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치로서의 서보 트랙 라이터

12 : 기록 매체로서의 자기 디스크

13 : 스핀들 모터

14 : 회전축
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16 : 헤드 슬라이더

18 : 위치 결정기구

21 : 매체 대향면으로서의 부상면

22 : 슬라이더 본체

23 : 공기 유입단

24 : 공기 유출단

26 : 판독 헤드(판독 헤드 소자)

27 : 기록 헤드(기록 헤드 소자)

28 : 제 1 대역

29 : 판독 갭

31 : 제 2 대역

32 : 기록 갭

47 : 회전수 제어회로

51 : 검증(verify) 회로

57 : 기준 트랙

58 : 경로

59 : 헤드 위치 결정용 신호로서의 서보 신호

61 : 새로운 기준 트랙으로서의 제 1 트랙

62 : 경로

63 : 헤드 위치 결정용 신호로서의 서보 신호

71a, 71b, 71c : 기록 갭

72 : 기록 헤드 어레이

73a, 73b, 73c : 기준선

74 : 기록 헤드로서의 제 1 박막 자기 헤드 소자

76 : 기록 헤드로서의 제 2 박막 자기 헤드 소자
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82 : 기록 헤드로서의 제 3 박막 자기 헤드 소자

86 : 기준 트랙

95a, 95b, 95c : 경로

96 : 트랙

96a, 96b, 96c : 헤드 위치 결정용 신호로서의 신호 열

발명의 상세한 설명

    발명의 목적

    발명이 속하는 기술 및 그 분야의 종래기술

본 발명은, 예를 들어, 하드 디스크 구동장치(HDD)에 설치되는 자기 디스크와 같은 기록 매체에 관한 것으로, 특히, 이
러한 기록 매체에 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치 및 기록 방법에 관한 것이다.

이른바 서보 트랙 라이터와 같은 기록 장치는 자기 헤드의 작용에 의해 자기 디스크에 헤드 위치 결정용 신호, 즉, 서보 
신호를 기록하게 된다. 자기 헤드는 이른바 헤드 슬라이더에 탑재된다. 자기 헤드가 1주분(周分)의 서보 신호 기록을 
종료하면, 헤드 슬라이더는 미리 정해진 소정 변위량으로 자기 디스크 반경방향으로 이동된다. 이러한 이동에 기초하여, 
인접하는 트랙끼리의 사이에서 규정 간격, 즉, 트랙 피치가 확보된다.

서보 신호의 기록에 있어서 스핀들 모터는 회전축 둘레로 자기 디스크를 회전시킨다. 스핀들 모터에서는 자기 디스크의 
회전 중에 회전축에 미소한 축 진동이 발생한다. 이러한 축 진동은 자기 디스크 상의 규정 궤도로부터 자기 헤드를 일탈
시킨다. 미리 정해진 트랙으로부터 벗어난 위치에서 서보 신호는 기록된다.

    발명이 이루고자 하는 기술적 과제

앞으로 트랙끼리의 간격, 즉, 트랙 피치는 축소될 것으로 예상된다. 이와 같이 하여 트랙 피치가 축소되면, 상술한 바와 
같은 자기 헤드의 일탈에 기초하여, 인접하는 트랙을 묘출하는 서보 신호끼리의 사이에서 중첩이 발생한다. 한쪽 서보 
신호는 다른쪽 서보 신호에 의해 위에 기록되어 소거된다. 이러한 서보 신호에 기초하여 자기 디스크 상에 정확하게 트
랙이 묘출되는 것은 불가능하다. 자기 디스크 상에 데이터 신호가 정확하게 기록되는 것은 불가능하다.

본 발명은 상기 실상을 감안하여 안출된 것으로서, 확실하게 헤드 위치 결정용 신호끼리의 중첩을 회피할 수 있는 헤드 
위치 결정용 신호의 기록 장치 및 기록 방법을 제공하는 것을 목적으로 한다.

    발명의 구성 및 작용

상기 목적을 달성하기 위해, 제 1 발명에 의하면, 헤드 슬라이더와, 헤드 슬라이더에 탑재되어 기록 매체로부터 헤드 위
치 결정용 신호를 판독하는 판독 헤드와, 헤드 슬라이더에 탑재되어 기록 매체에 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 기
록 헤드와, 판독 헤드에 의해 판독된 헤드 위치 결정용 신호에 기초하여 헤드 슬라이더를 위치 결정하는 위치 결정기구
를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치가 제공된다.

이러한 기록 장치에 의하면, 기록 매체 상에서 이미 확립된 트랙에 기초하여 기록 매체 상에서 헤드 슬라이더는 위치 결
정될 수 있다. 예를 들면, 기록 매체가 진동 그 밖의 미소 변위에 노출되어도, 기록 매체와 헤드 슬라이더 사이에서 원하
는 상대 위치는 확실하게 유지될 수 있다. 따라서, 기록 매체 상에서 정확한 위치에 헤드 위치 결정용 신호는 기록될 수 
있다. 그 결과, 헤드 위치 결정용 신호끼리의 중첩은 회피될 수 있다.
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헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치는, 회전축 둘레로 기록 매체를 회전 구동시키는 스핀들 모터를 더 구비할 수도 있다. 
이러한 기록 장치에 의하면, 기록 매체 상에는, 예를 들어, 동심원 형상으로 헤드 위치 결정용 신호가 기록될 수 있다. 
또한, 회전 중의 스핀들 모터에 의해 회전축의 축 진동이 발생하여도, 헤드 위치 결정용 신호는 높은 정밀도로 기록 매
체에 기록될 수 있다.

이 때, 위치 결정기구는 임의의 일직선 상에서 헤드 슬라이더를 이동시키는 것이 요망된다. 이러한 직선 운동에 의하면, 
헤드 슬라이더는 기록 매체의 반경선 상에서 이동할 수 있다. 헤드 위치 결정용 신호는 한층 더 높은 정밀도로 기록될 
수 있다.

제 2 발명에 의하면, 매체 대향면을 규정하는 슬라이더 본체와, 공기 유입단으로부터 공기 유출단을 향하여 연장되는 
제 1 대역 상에서 매체 대향면으로부터 판독 갭을 노출시키는 판독 헤드 소자와, 제 1 대역에 병행하는 제 2 대역 상에
서 매체 대향면으로부터 기록 갭을 노출시키는 기록 헤드 소자를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더가 제공된
다.

    
이러한 헤드 슬라이더는 상술한 기록 장치에 설치될 수 있다. 이 때, 기록 매체 상에서 이미 확립된 트랙에 판독 헤드 
소자가 추종하면, 그러한 트랙에 병렬로 연장되는 경로 상에서 기록 헤드 소자의 이동이 실현될 수 있다. 이러한 경로를 
따라 헤드 위치 결정용 신호는 기록 매체에 기록될 수 있다. 판독 헤드 소자의 추종이 유지되는 한, 기록 헤드 소자는 
확실하게 경로를 계속하여 찾아간다. 경로의 위치는 기존의 트랙에 기초하여 결정되기 때문에, 기존 트랙과 헤드 위치 
결정용 신호 사이에서 상대 위치는 높은 정밀도로 규정될 수 있다. 헤드 위치 결정용 신호끼리의 중첩은 확실하게 회피
될 수 있다. 또한, 트랙끼리의 간격, 즉, 트랙 피치는 일정하게 유지될 수 있다.
    

제 3 발명에 의하면, 매체 대향면을 규정하는 슬라이더 본체와, 매체 대향면으로부터 복수의 기록 갭을 노출시키는 기
록 헤드 어레이를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더가 제공된다.

    
이러한 헤드 슬라이더는 상술한 기록 장치에 설치될 수 있다. 이 때, 기록 매체 상에서 병렬로 연장되는 복수개의 경로 
상에서 기록 갭의 이동은 실현될 수 있다. 복수개의 경로를 따라 헤드 위치 결정용 신호는 기록 매체에 기록될 수 있다. 
경로의 배치에 따라 다양한 형태로 복수개의 신호 열은 형성될 수 있다. 신호 열끼리의 중첩은 확실하게 회피될 수 있다. 
기록 갭의 각 끝은 슬라이더 본체 상에서 공기 유입단으로부터 공기 유출단을 향하여 병렬로 연장되는 복수개의 기준선
에 의해 각각 구획되는 것이 좋다. 그러한 기준선은 슬라이더 본체 상에 등간격으로 배열되는 것이 좋다. 이러한 간격은 
신호 열의 폭을 결정한다.
    

    
이러한 헤드 슬라이더는, 매체 대향면으로부터 판독 갭을 노출시키는 판독 헤드 소자를 더 구비할 수도 있다. 기록 매체 
상에서 이미 확립된 트랙을 판독 갭이 추종하면, 그러한 트랙에 병렬로 연장되는 복수개의 경로 상에서 기록 갭의 이동
은 실현될 수 있다. 기록 매체 상에서는 1트랙을 따라 복수개의 신호 열은 형성될 수 있다. 이와 같이 하여 이른바 위상
(位相) 방식의 헤드 위치 결정용 신호는 확립된다. 판독 갭의 추종이 유지되는 한, 각 기록 갭은 확실하게 대응의 경로
를 계속하여 찾아간다. 각 경로의 위치는 기존의 트랙에 기초하여 결정되기 때문에, 기존 트랙과 각 신호 열 사이에서 
상대 위치는 높은 정밀도로 규정될 수 있다. 신호 열끼리의 중첩은 확실하게 회피될 수 있다. 또한, 트랙끼리의 간격, 즉, 
트랙 피치는 일정하게 유지될 수 있다. 이러한 헤드 슬라이더가 사용될 경우에는, 시점(始點)으로부터 종점(終點)까지 
기존의 트랙을 찾아가는 동안에 복수개의 경로 상에서 차례로 헤드 위치 결정용 신호가 기록될 수도 있고, 시점으로부
터 종점까지 기존의 트랙을 찾아갈 때마다 서로 다른 경로 상에서 헤드 위치 결정용 신호는 기록될 수도 있다.
    

상술한 바와 같은 기록 장치의 이용에 있어서 기록 매체에는 미리 기준 트랙이 묘출되어야만 한다. 최초로 판독 갭은 이 
기준 트랙을 찾아간다. 이와 같이 하여 기준 트랙에 인접하여 기록 매체 상에는 새롭게 트랙이 확립된다. 이어서 판독 
갭은 새롭게 확립된 트랙에 추종한다. 이와 같이 하여 기존의 트랙에 인접하여 새로운 트랙은 계속하여 기록될 수 있다. 
그 결과, 기록 매체 상에는 복수 열의 트랙이 묘출된다.
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이러한 기준 트랙을 묘출하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록에 있어서, 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치는 적어도 2
단계로 스핀들 모터의 회전 속도를 바꾸는 회전수 제어회로를 더 구비하고 있을 수도 있다. 일반적으로, 스핀들 모터에
서는 회전 속도가 상승하면 회전축의 회전 진동이 발생하기 쉽다. 상술한 바와 같이 판독 갭에 의해 기존의 트랙을 추종
하면서 기록 갭에 의해 헤드 위치 결정용 신호가 기록되면, 회전축의 축 진동에도 불구하고 높은 정밀도로 기록 매체 상
에 헤드 위치 결정용 신호가 기록될 수 있다. 한편, 기준 트랙이 기록될 경우에는, 기록 매체 상에는 트랙이 완전하게 존
재하지 않는다. 따라서, 기록 갭의 위치 결정에 있어서 판독 갭이 이용되는 것은 불가능하다. 스핀들 모터에서는 회전축
의 회전 진동은 최대한 회피되어야만 한다. 스핀들 모터의 회전 속도가 비교적 낮게 억제되면, 기준 트랙의 정밀도는 향
상될 수 있다. 또한, 기준 트랙의 기록에 있어서는 상술한 기록 장치 이외의 전용(專用) 장치가 사용될 수도 있다.
    

    
어느쪽 헤드 슬라이더가 사용될 경우에도, 상술한 기록 장치는 판독 갭에 의해 판독되는 헤드 위치 결정용 신호에 기초
하여 헤드 위치 결정용 신호의 결함을 검출하는 검증 회로를 더 구비할 수 있다. 이러한 검증 회로에 의하면, 기록 매체 
상에서 새롭게 확립된 트랙 상에서 판독 갭이 이동할 때에 그러한 트랙의 확립에 도움이 되는 헤드 위치 결정용 신호의 
결함은 검증될 수 있다. 헤드 위치 결정용 신호에 결함이 발견되면, 상술한 바와 같이 경로를 따라 헤드 위치 결정용 신
호가 다시 기록되는 것이 좋다.
    

이하, 첨부도면을 참조하면서 본 발명의 일 실시형태를 설명한다.

도 1은 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치, 즉, 서보 트랙 라이터(11)를 개략적으로 나타낸다. 이 서보 트랙 라이터(
11)는, 예를 들어, 1개 이상의 기록 매체, 즉, 자기 디스크(12)를 수용하는 스핀들 모터(13)를 구비한다. 스핀들 모터
(13)는 회전축(14) 둘레로 자기 디스크(12)를 구동시킨다. 각 자기 디스크(12)는 임의의 수평면 내에서 회전된다.

스핀들 모터(13)의 회전축(14)에는 회전축(14)의 축 진동량을 검출하는 회전 정밀도 센서(15)가 접속된다. 이러한 
회전 정밀도 센서(15)는 레이저 측장기 또는 정전용량형 측장기와 같은 비접촉형 진동 센서로 구성되는 것이 좋다. 회
전 정밀도 센서(15)는 임의의 수평면을 따라 자기 디스크(12)의 변위량을 측정한다.

각 자기 디스크(12)의 표리(表裏)면에는 부상 헤드 슬라이더(16)가 대향된다. 각 부상 헤드 슬라이더(16)는 직동(直
動) 암(17)에 지지된다. 부상 헤드 슬라이더(16)와 직동 암(17) 사이에는, 예를 들어, 탄성 서스펜션(suspension) 
또는 짐벌(gimbal) 스프링과 같은 탄성부재(도시 생략)가 끼워진다. 이러한 탄성부재의 작용에 의해 자기 디스크(12)
의 회전 중에 부상 헤드 슬라이더(16)는 자기 디스크(12)의 표리면으로부터 규정 부상량으로 부상할 수 있다.

직동 암(17)에는 자기 디스크(12)에 대하여 부상 헤드 슬라이더(16)를 위치 결정하는 위치 결정기구(18)가 연결된다. 
이 위치 결정기구(18)는 임의의 수평면을 따라 각 직동 암(17)을 이동시킬 수 있다. 이러한 직동 암(17)의 이동은, 예
를 들어, 도 2에 나타낸 바와 같이, 자기 디스크(12)의 반경방향을 따라 일직선 상에서 부상 헤드 슬라이더(16)의 이
동을 야기시킨다.

    
도 3으로부터 명확히 알 수 있듯이, 부상 헤드 슬라이더(16)는, 예를 들어, 평평한 직육면체로 형성되어, 매체 대향면 
이른바 부상면(21)에서 자기 디스크(12)에 대향되는 슬라이더 본체(22)를 구비한다. 부상면(21)에는, 예를 들어, 공
기 유입단(23)으로부터 공기 유출단(24)을 향하여 연장되는 2개의 레일(25, 25)이 형성된다. 각 레일(25)의 정상면
에는 공기 베어링면(ABS)이 구획된다. 공기 유입단(23) 또는 공기 유출단(24)은 주지하는 바와 같이 자기 디스크(1
2)의 회전방향 DR에 따라 결정될 수 있다.
    

슬라이더 본체(22)에는 판독 헤드(26) 및 기록 헤드(27)가 탑재된다. 판독 헤드(26)는, 예를 들어, 공기 유입단(23)
으로부터 공기 유출단(24)을 향하여 연장되는 제 1 대역(28) 상에서 ABS로부터 판독 갭(29)을 노출시키는 자기저항 
효과(MR) 소자로 구성되는 것이 좋다. 판독 갭(29)의 내측단 및 외측단은 제 1 대역(28)의 경계선에 의해 구획된다. 
내측단 또는 외측단은 자기 디스크(12)의 반경방향 RL에 기초하여 결정될 수 있다.
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기록 헤드(27)는, 상기와 동일하게, 제 1 대역(28)에 병행하는 제 2 대역(31) 상에서 ABS로부터 기록 갭(32)을 노
출시키는 유도 기록 헤드 소자, 즉, 박막 자기 헤드 소자로 구성되는 것이 좋다. 기록 갭(32)의 내측단 및 외측단은 제 
2 대역(31)의 경계선에 의해 구획된다. 위치 결정기구(18)의 작용에 의해 직동 암(17)이 자기 디스크(12)의 반경방
향 RL로 이동하면, 판독 갭(29) 또는 기록 갭(32)은 스핀들 모터(13)에 장착된 자기 디스크(12)의 반경선 상에서 직
선 이동할 수 있다. 이 때, 부상 헤드 슬라이더(16) 상에서 규정되는 제 1 및 제 2 대역(28, 31)은 자기 디스크(12)의 
반경선과 직교하는 것이 요망된다.
    

    
도 4에 나타낸 바와 같이, 판독 헤드(26)는 자기 디스크(12)로부터 작용하는 자계의 방향에 따라 저항치를 변화시키
는 자기저항 효과(MR)막(33)을 구비한다. 자기저항 효과막(33)은, 예를 들어, 스핀 밸브막과 같은 거대 자기저항 효
과(GMR)막 또는 터널 접합 자기저항 효과(TMR)막인 것이 좋다. 자기저항 효과막(33)은 상하 한쌍의 자기 실드층(
34, 35) 사이에 끼워진다. 각 자기 실드층(34, 35)과 자기저항 효과막(33) 사이에는 각각 비자성층(36, 36)이 끼워
진다. 판독 갭(29)의 횡폭 W1, 즉, 제 1 대역(28)의 폭은 자계의 검출에 실질적으로 관여하는 자기저항 효과막(33)의 
횡폭에 의해 규정될 수 있다. 자기저항 효과막(33)의 횡폭은 자기 디스크(12)의 반경방향 RL로 측정되는 것이 좋다.
    

    
한편, 기록 헤드(27)는 판독 헤드(26), 즉, 자기저항 효과 소자의 상측 자기 실드층(34)에 대향되는 상부 자극(38)을 
구비한다. 즉, 자기저항 효과 소자의 상측 자기 실드층(34)은 기록 헤드(27), 즉, 박막 자기 헤드 소자의 하부 자극을 
겸한다. 상부 자극(38)과 상측 자기 실드층(34) 사이에는 비자성 갭층(39)이 끼워진다. 상부 자극(38)과 상측 자기 
실드층(34)은, 예를 들어, 박막 코일 패턴(도시 생략)의 중심을 통과하는 자성편(도시 생략)에 의해 상호 접속된다. 기
록 갭(32)의 횡폭 W2, 즉, 제 2 대역(31)의 폭은 실질적으로 기록 자계, 즉, 기록 자계의 형성에 관여하는 상부 자극
(38)의 횡폭에 의해 규정될 수 있다. 상부 자극(38)의 횡폭은 자기저항 효과막(33)의 횡폭과 동등하게 설정되는 것이 
좋다. 상부 자극(38)의 횡폭은 동일하게 자기 디스크(12)의 반경방향 RL로 측정되는 것이 좋다.
    

이상과 같은 판독 헤드(26) 및 기록 헤드(27)에서는, 판독 갭(29)을 규정하는 제 1 대역(28)의 중심선(41)과 기록 
갭(32)의 외측단을 규정하는 제 2 대역(31)의 경계선(42)은 상호 평행하게 연장된다. 중심선(41)과 경계선(42)의 
간격은 후술되는 바와 같이 자기 디스크(12) 상에 확립되는 트랙끼리의 간격, 즉, 트랙 피치 TP에 대응한다. 이러한 
판독 헤드(26) 및 기록 헤드(27)의 조합은 이른바 진폭(振幅) 방식의 서보 신호 기록에 이용된다.

도 5는 서보 트랙 라이터(11)의 제어 계통, 즉, 콘트롤러(45)를 개략적으로 나타내는 블록도이다. 콘트롤러(45)는 서
보 트랙 라이터(11)의 동작을 포괄적으로 관리하는 통할(統轄) 제어회로(46)를 구비한다. 이러한 통할 제어회로(46)
는, 예를 들어, 임의의 기억 매체로부터 판독되는 동작 프로그램에 따라 연산 처리를 실행하는 MPU(초소형 연산 처리
회로)로 구성되는 것이 좋다.

통할 제어회로(46)에는 스핀들 모터(13)의 회전 속도를 제어하는 회전수 제어회로(47)가 접속된다. 통할 제어회로(
46)는 스핀들 모터(13)의 회전 속도를 나타내는 지령 신호를 생성할 수 있다. 이러한 지령 신호의 생성에 있어서 통할 
제어회로(46)는 회전 정밀도 센서(15)의 출력을 참조할 수 있다. 회전수 제어회로(47)는 지령 신호에 의해 특정되는 
회전 속도에 기초하여 스핀들 모터(13)를 향하여 소정 전류를 공급한다.

    
통할 제어회로(46)에는 위치 결정 제어회로(48)가 접속된다. 이 위치 결정 제어회로(48)는 위치 결정기구(18)의 제
어량, 즉, 부상 헤드 슬라이더(16)의 이동량을 나타내는 지령 신호를 생성할 수 있다. 위치 결정기구(18)는 지령 신호
에 의해 특정되는 제어량에 기초하여 자기 디스크(12)의 반경방향을 따라 직동 암(17)을 구동시킨다. 이러한 지령 신
호의 생성에 있어서 위치 결정 제어회로(48)는 판독 신호 처리회로(49)의 출력을 참조할 수 있다. 판독 신호 처리회로
(49)는 자기저항 효과막(33)에 작용하는 자계의 강도에 따른 크기의 전기 신호를 생성한다. 이와 같이 하여 위치 결정 
제어회로(48)는 자기 디스크(12) 상의 서보 신호에 기초하여 부상 헤드 슬라이더(16)의 서보 제어를 확립한다.
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통할 제어회로(46)에는 검증 회로(51)가 접속된다. 이 검증 회로(51)는 판독 헤드(26)에 의해 판독되는 서보 신호의 
결함을 검출할 수 있다. 이 검증에 있어서 검증 회로(51)는 판독 신호 처리회로(49)의 출력을 참조한다.

통할 제어회로(46)에는 서보 패턴 생성회로(52)가 접속된다. 이 서보 패턴 생성회로(52)는 미리 정해진 규칙에 따라 
서보 패턴을 생성한다. 서보 패턴은, 예를 들어, 2가(價) 데이터의 조합으로 구성된다. 이와 같이 하여 생성된 서보 패
턴은 기록 신호 처리회로(53)에 보내진다. 기록 신호 처리회로(53)는 서보 패턴의 2가 데이터를 특정하는 전기 신호
를 기록 헤드(27)를 향하여 출력한다.

다음으로, 서보 트랙 라이터(11)의 동작을 상세하게 설명한다. 서보 트랙 라이터(11)에는 자기 디스크(12)가 장착된
다. 통할 제어회로(46)는 스핀들 모터(13)의 회전을 지시한다. 이 때, 통할 제어회로(46)는 최소 진동 회전수로 스핀
들 모터(13)의 회전 속도를 설정한다. 이 회전 속도를 나타내는 지령 신호는 회전수 제어회로(47)에 보내진다. 이와 
같이 하여 지정된 회전 속도로 자기 디스크(12)는 회전된다.

    
예를 들면, 최소 진동 회전수는 미리 서보 트랙 라이터(11)에 의해 검출되는 것이 좋다. 서보 트랙 라이터(11)에서는, 
자기 디스크(12)의 장착 후에 스핀들 모터(13)의 회전이 개시된다. 회전수 제어회로(47)는 최저 회전 속도로부터 연
속적으로 스핀들 모터(13)의 회전 속도를 상승시킨다. 자기 디스크(12)의 회전 중에 회전 정밀도 센서(15)는 회전축
(14)의 축 진동량을 계속하여 검출한다. 축 진동량의 최소치가 검출되었을 때에 스핀들 모터(13)의 회전 속도가 기록
된다. 이와 같이 하여 최소 진동 회전수가 검출된다. 다만, 회전수 제어회로(47)는 최고 회전 속도로부터 스핀들 모터
(13)의 회전 속도를 하강시킬 수도 있고, 단계적으로 스핀들 모터(13)의 회전 속도를 변화시킬 수도 있다.
    

    
이어서 통할 제어회로(46)는 자기 디스크(12) 상의 최외주 위치에 부상 헤드 슬라이더(16)를 위치 결정한다. 위치 결
정 제어회로(48)는 특정의 지령 신호를 생성한다. 이 지령 신호에서는 그러한 위치 결정을 실현하는 위치 결정기구(1
8)의 제어량이 특정된다. 위치 결정기구(18)는 지령 신호에 의해 특정되는 제어량에 기초하여 직동 암(17)을 구동시
킨다. 이와 같이 하여 부상 헤드 슬라이더(16)의 위치 결정은 완료된다. 부상 헤드 슬라이더(16)는 회전되는 자기 디
스크(12)의 표면에서 생성되는 기류에 기초하여 자기 디스크(12) 표면으로부터 부상할 수 있다.
    

이어서 통할 제어회로(46)는 자기 디스크(12) 상에 기준 트랙을 묘출하는 서보 신호의 기록을 지시한다. 서보 패턴 생
성회로(52)는 기준 트랙에 대응하는 서보 패턴을 생성한다. 서보 패턴은 기록 신호 처리회로(53)에 보내진다. 기록 신
호 처리회로(53)는 서보 패턴 중의 2가 데이터를 특정하는 전기 신호를 기록 헤드(27)에 공급한다. 기록 헤드(27)는 
공급된 전기 신호에 따라 2가의 자기 데이터를 자기 디스크(12)에 기록하게 된다.

    
이와 같이 하여 자기 디스크(12)에는, 도 6에 나타낸 바와 같이, 상호 인접하여 연장되는 2개의 경로(55a, 55b) 상에
서 서보 신호(56a, 56b)는 기록된다. 이러한 서보 신호(56a, 56b)에 의하면, 2개의 경로(55a, 55b)에 걸친 1개의 기
준 트랙(57)이 묘출될 수 있다. 기준 트랙(57)의 중앙선(57a)은 경로(55a, 55b)끼리의 경계선에 중첩된다. 서보 신
호(56a, 56b)의 횡폭은 기록 갭(32)의 횡폭 W2에 의해 결정된다. 최소 진동 회전수에서는 회전 진동이 최소한으로 
억제되기 때문에, 높은 정밀도로 서보 신호(56a, 56b)는 기록될 수 있다.
    

그 후, 통할 제어회로(46)는 기준 트랙(57) 상에 판독 갭(29)을 위치 결정한다. 위치 결정기구(18)는 위치 결정 제어
회로(48)에 의해 설정되는 제어량에 기초하여 직동 암(17)을 구동시킨다. 이 때, 회전수 제어회로(47)는, 예를 들어, 
최고 회전 속도로 스핀들 모터(13)의 회전 속도를 설정한다. 스핀들 모터(13)의 회전 속도는 최소 진동 회전수로부터 
최고 회전 속도로 바뀐다. 설정된 회전 속도로 스핀들 모터(13)는 자기 디스크(12)를 회전 구동시킨다.
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판독 헤드(26)는 상술한 바와 같이 기록된 2열의 서보 신호(56a, 56b)에 기초하여 기준 트랙(57)을 추종한다. 판독 
갭(29)이 정확하게 기준 트랙(57) 상을 찾아가면, 2개의 서보 신호(56a, 56b)로부터 동등한 강도의 자계가 검출된다. 
한편, 판독 갭(29)이 자기 디스크(12)의 반경방향 외측에 기준 트랙(57)으로부터 일탈하면, 한쪽 서보 신호(56a)에
서 큰 자계가 검출된다. 이 검출 결과는 판독 신호 처리회로(49)로부터 위치 결정 제어회로(48)에 전달된다. 위치 결
정 제어회로(48)는, 예를 들어, 2개의 서보 신호(56a, 56b)로부터 검출되는 자계의 강도 편차에 기초하여 위치 결정
기구(18)의 제어량을 지정한다. 지정된 제어량으로 직동 암(17)이 이동하면, 판독 헤드(26)의 일탈은 해소된다. 반대
로, 판독 갭(29)이 자기 디스크(12)의 반경방향 내측에 기준 트랙(57)으로부터 일탈하면, 다른쪽 서보 신호(56b)에
서 큰 자계가 검출된다. 위치 결정 제어회로(48)는 상술한 바와 동일하게 자계의 강도 편차에 기초하여 위치 결정기구
(18)의 제어량을 지정한다. 판독 헤드(26)의 일탈은 해소된다. 이러한 서보 제어의 작용에 의해 판독 갭(29)은 정확
하게 기준 트랙(57)을 계속하여 추종한다.
    

    
이와 같이 하여 판독 갭(29)이 기준 트랙(57)을 추종하는 동안, 도 7에 나타낸 바와 같이, 기록 갭(32)은 기준 트랙(
57)의 내측에서 기준 트랙(57)에 병렬로 연장되는 경로(58) 상을 이동한다. 이 경로(58)는 기준 트랙(57)의 확립에 
공헌하는 서보 신호(56b)의 경로(55b)에 인접한다. 이 때, 통할 제어회로(46)는 자기 디스크(12) 상에 제 1 트랙을 
묘출하는 서보 신호(59)의 기록을 지시한다. 기록 신호 처리회로(53)는 서보 패턴 생성회로(52)에 의해 생성되는 서
보 패턴에 따라 기록 헤드(27)에 전기 신호를 공급한다. 이와 같이 하여 기록 헤드(27)는 공급된 전기 신호에 따라 2
가의 자기 데이터를 자기 디스크(12)에 기록하게 된다.
    

이와 같이 하여 자기 디스크(12)에는 경로(55b)에 인접하는 경로(58) 상에서 서보 신호(59)가 기록된다. 서보 신호
(56b, 59)에 의하면, 도 8로부터 명확히 알 수 있듯이, 2열의 경로(55b, 58)에 걸친 제 1 트랙(61)은 묘출될 수 있다. 
상술한 바와 동일하게, 이 제 1 트랙(61)의 중앙선은 경로(55b, 58)끼리의 경계선에 중첩된다. 서보 신호(59)의 횡폭
은 기록 갭(32)의 횡폭 W2로 결정된다.

    
일반적으로, 상술한 바와 같이 스핀들 모터(13)의 회전 속도가 상승하면, 스핀들 모터(13)의 회전축(14)은 미소한 축 
진동에 노출된다. 그러나, 이와 같이 축 진동이 발생하여도, 상술한 서보 제어의 작용에 의해 판독 갭(29)은 정확하게 
기준 트랙(57)을 추종한다. 이 추종이 유지되는 한, 기록 갭(32)은 확실하게 경로(58)를 계속하여 찾아간다. 이 경로
(58)는 기존의 경로(56b, 56a)와 중첩되지 않기 때문에, 서보 신호(56b, 56a, 59)끼리의 중첩은 확실하게 회피될 수 
있다. 또한, 이러한 축 진동에 관계없이 서보 신호(59)가 높은 정밀도로 자기 디스크(12)에 기록되면, 인접하는 기준 
트랙(57) 및 제 1 트랙(61) 사이에는 확실하게 일정한 트랙 피치 TP가 확보될 수 있다.
    

    
그 후, 통할 제어회로(46)는, 도 9에 나타낸 바와 같이, 제 1 트랙(61) 상에 판독 갭(29)을 위치 결정한다. 이 때, 스
핀들 모터(13)의 회전 속도는 최고 회전 속도로 유지된다. 판독 갭(29)은 2열의 서보 신호(56b, 59)에 기초하여 정확
하게 제 1 트랙(61)을 계속하여 추종한다. 기록 갭(32)은 상술한 바와 동일하게 경로(58)의 내측에서 경로(58)에 인
접하는 새로운 경로(62) 상을 이동한다. 이 경우에 제 1 트랙(61)은 상술한 기준 트랙(57)으로서 기능한다. 이와 같
이 하여 상술한 바와 동일하게 자기 디스크(12)에는 새로운 경로(62) 상에서 서보 신호(63)가 기록된다. 이러한 상태
로 기준 트랙(57)의 내측에는, 예를 들어, N개의 경로(58, 62, …)가 확립된다. 경로(58, 62, …)끼리의 중첩은 확실
하게 회피된다. 각 경로(58, 62, …)에는 규정의 서보 패턴에 따라 서보 신호(59, 63, …)가 기록된다.
    

    
서보 신호(59, 63, …)의 기록에 있어서, 판독 갭(29)은 기존의 서보 신호(59)를 계속하여 판독한다. 판독 신호 처리
회로(49)는 자기저항 효과막(33)에 작용하는 자계의 강도에 따른 크기의 전기 신호를 생성한다. 생성된 전기 신호는 
검증 회로(51)에 보내질 수 있다. 검증 회로(51)는 수취한 전기 신호에 의해 특정되는 서보 패턴과 기록 시에 서보 패

 - 9 -



공개특허 특2003-0012771

 
턴 생성회로(52)에 의해 생성된 서보 패턴을 비교한다. 양자 사이에서 상위(相違)가 발견되면, 검증 회로(51)는 통할 
제어회로(46)에 그 사실을 통지한다. 이와 같이 하여 자기 디스크(12)에 기록된 서보 신호의 결함은 검출될 수 있다. 
이러한 결함의 검출은 각 경로(58, 62, …)마다 실시될 수 있다.
    

    
예를 들면, 제 1 트랙(61) 상의 서보 신호(59)에 결함이 발견되면, 통할 제어회로(46)는 서보 신호(63)의 기록에 앞
서 다시 기준 트랙(57) 상에 판독 갭(29)을 위치 결정한다. 기록 갭(32)은 다시 경로(58) 상을 이동한다. 기록 헤드
(27)는 경로(58)를 따라 서보 신호를 다시 기록한다. 이와 같이 하여 제 1 트랙(61)의 서보 신호는 수복(修復)될 수 
있다. 이와 같이 하여 서보 신호의 결함이 발견될 때마다 서보 신호는 수복된다. 최종적으로 자기 디스크(12)에는 불량 
서보 신호가 잔존하지 않는다.
    

    
이상과 같은 서보 트랙 라이터(11)는 이른바 위상 방식의 서보 신호 기록에 이용될 수도 있다. 이 경우에는, 예를 들어, 
도 10에 나타낸 바와 같이, ABS로부터 복수의 기록 갭(71a, 71b, 71c)을 노출시키는 기록 헤드 어레이(72)가 부상 
헤드 슬라이더(16)에 탑재되는 것이 좋다. 기록 헤드 어레이(72)는 상술한 제 2 대역(31) 상에서 ABS로부터 기록 갭
(71a, 71b, 71c)을 노출시키는 복수의 박막 자기 헤드 소자를 구비한다. 각 기록 갭(71a, 71b, 71c)의 내측단은, 슬
라이더 본체(22) 상에서 공기 유입단(23)으로부터 공기 유출단(24)을 향하여 병렬로 연장되는 복수개의 기준선(73a, 
73b, 73c)에 의해 각각 구획된다. 기준선(73a, 73b, 73c)은 상호 평행하에 등간격으로 배열된다. 기준선(73a, 73b, 
73c)끼리의 간격은 후술되는 바와 같이 트랙 피치 TP의 1/3에 상당한다. 또한, 상술한 슬라이더 본체(22)와 동일한 
구성에는 동일 참조 부호가 첨부된다.
    

    
도 11에 나타낸 바와 같이, 기록 헤드 어레이(72)는, 예를 들어, 3층 구조의 박막 자기 헤드 소자군으로 구성된다. 제 
1 박막 자기 헤드 소자(74)는 상술한 기록 헤드(27)와 동일하게 판독 헤드(26)의 상측 자기 실드층(34)에 대향되는 
상부 자극(38)을 구비한다. 상부 자극(38)과 상측 자기 실드층(34) 사이에는 기록 갭(71a)을 규정하는 비자성 갭층
(39)이 끼워진다. 기록 갭(71a)의 횡폭 W2는 실질적으로 기록 자계, 즉, 기록 자계의 형성에 관여하는 상부 자극(38)
의 횡폭에 의해 규정될 수 있다. 상부 자극(38)은 비자성층(75)에 매립된다.
    

    
비자성층(75) 상에는 제 2 박막 자기 헤드 소자(76)가 중첩된다. 이 제 2 박막 자기 헤드 소자(76)는, 예를 들어, 비
자성층(75)의 평탄화면으로 확장되는 하부 자극(77)과 하부 자극(77)에 대향되는 상부 자극(78)을 구비한다. 상부 
자극(78)과 하부 자극(77) 사이에는 비자성 갭층(79)이 끼워진다. 상부 자극(78)과 하부 자극(77)은, 예를 들어, 박
막 코일 패턴(도시 생략)의 중심을 통과하는 자성편(도시 생략)으로 상호 접속된다. 기록 갭(71b)의 횡폭 W2는 실질
적으로 기록 자계, 즉, 기록 자계의 형성에 관여하는 상부 자극(78)의 횡폭에 의해 규정될 수 있다. 상부 자극(78)의 
횡폭은 상부 자극(38)의 횡폭과 동등하게 설정된다. 상부 자극(78)은 비자성층(81)에 매립된다.
    

    
비자성층(81) 상에는 제 3 박막 자기 헤드 소자(82)가 중첩된다. 이 제 3 박막 자기 헤드 소자(82)는, 예를 들어, 비
자성층(81)의 평탄화면으로 확장되는 하부 자극(83)과 하부 자극(83)에 대향되는 상부 자극(84)을 구비한다. 상부 
자극(84)과 하부 자극(83) 사이에는 비자성 갭층(85)이 끼워진다. 상부 자극(84)과 하부 자극(83)은, 예를 들어, 박
막 코일 패턴(도시 생략)의 중심을 통과하는 자성편(도시 생략)으로 상호 접속된다. 기록 갭(71c)의 횡폭 W2는 실질
적으로 기록 자계, 즉, 기록 자계의 형성에 관여하는 상부 자극(84)의 횡폭에 의해 규정될 수 있다. 상부 자극(84)의 
횡폭은 상부 자극(38, 78)의 횡폭과 동등하게 설정된다. 또한, 상부 자극(38, 78, 84)의 횡폭은 자기저항 효과막(33)
의 횡폭(=W1)과 동등하게 설정된다.
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여기서, 상술한 바와 동일하게 자기 디스크(12)에 서보 신호가 기록되는 장면을 상정(想定)한다. 상술한 바와 동일하
게, 자기 디스크(12) 상에 기준 트랙을 묘출하는 서보 신호가 기록된다. 부상 헤드 슬라이더(16)는 자기 디스크(12) 
상의 최외주 위치에 위치 결정된다. 스핀들 모터(13)의 회전 속도는 최소 진동 회전수로 설정된다.

통할 제어회로(46)는, 먼저, 제 1 박막 자기 헤드 소자(74)에 대하여 서보 신호의 기록을 지시한다. 서보 패턴 생성회
로(52)는 기준 트랙에 대응하는 서보 패턴을 생성한다. 생성된 서보 패턴은 기록 신호 처리회로(53)에 보내진다. 기록 
신호 처리회로(53)는 서보 패턴 중의 2가 데이터를 특정하는 전기 신호를 제 1 박막 자기 헤드 소자(74)에 공급한다. 
기록 갭(71a)의 작용에 의해 전기 신호에 따라 2가의 자기 데이터가 자기 디스크(12)에 기록된다.

    
이와 같이 하여 자기 디스크(12)에는, 예를 들어, 도 12에 나타낸 바와 같이, 기준 트랙(86) 상에서 1개의 신호 열이 
확립된다. 이 신호 열에서는 이른바 선방향 해상도에 따라 복수개의 신호 영역(87)이 그 길이방향으로 구획된다. 여기
서는, 2개의 자화 영역 갑(87a)과 2개의 자화 영역 을(87b)이 번갈아 나타난다. 자화 영역 갑(87a)에서는, 예를 들어, 
자기 디스크(12)의 회전과 동일 방향으로 향하는 자화(磁化)가 확립된다. 반대로, 자화 영역 을(87b)에서는 자기 디
스크(12)의 회전과 반대방향으로 향하는 자화가 확립된다.
    

이어서, 통할 제어회로(46)는 제 2 박막 자기 헤드 소자(76)에 대하여 서보 신호의 기록을 지시한다. 기록 신호 처리
회로(53)는 상술한 바와 동일하게 서보 패턴 중의 2가 데이터를 특정하는 전기 신호를 제 2 박막 자기 헤드 소자(76)
에 공급한다. 그 결과, 기록 갭(71b)의 작용에 의해 2가의 자기 데이터는 자기 디스크(12)에 기록된다.

    
이 때, 부상 헤드 슬라이더(16)는 상술한 최외주 위치로 유지된다. 따라서, 기록 갭(71b)은, 도 13에 나타낸 바와 같
이, 트랙 피치 TP의 1/3로 기준 트랙(86)으로부터 편의(偏倚)하는 경로(88) 상을 이동한다. 제 2 박막 자기 헤드 소
자(76)는 그 경로(88) 상에서 2개의 자화 영역 갑(89a)과 2개의 자화 영역 을(89b)을 번갈아 확립하게 된다. 다만, 
자화 영역 갑(89a) 및 자화 영역 을(89b)의 배열은 신호 영역 1개분으로 자화 영역 갑(87a) 및 자화 영역 을(87b)의 
배열로부터 옮겨진다. 자화 영역 갑(87a)의 자화는 부분적으로 반전된다.
    

이어서, 통할 제어회로(46)는 제 3 박막 자기 헤드 소자(82)에 대하여 서보 신호의 기록을 지시한다. 기록 신호 처리
회로(53)는 상술한 바와 동일하게 서보 패턴 중의 2가 데이터를 특정하는 전기 신호를 제 3 박막 자기 헤드 소자(82)
에 공급한다. 그 결과, 기록 갭(71c)의 작용에 의해 2가의 자기 데이터는 자기 디스크(12)에 기록된다.

    
부상 헤드 슬라이더(16)는 상술한 최외주 위치로 계속하여 유지된다. 따라서, 기록 갭(71c)은, 도 14에 나타낸 바와 
같이, 트랙 피치 TP의 2/3로 기준 트랙(86)으로부터 편의하는 경로(91) 상을 이동한다. 제 3 박막 자기 헤드 소자(8
2)는 그 경로(91) 상에서 2개의 자화 영역 갑(92a)과 2개의 자화 영역 을(92b)을 번갈아 확립하게 된다. 다만, 자화 
영역 갑(92a) 및 자화 영역 을(92b)의 배열은 신호 영역 1개분으로 자화 영역 갑(89a) 및 자화 영역 을(89b)의 배열
로부터 옮겨진다. 자화 영역 갑(89a)의 자화는 부분적으로 반전된다. 이와 같이 하여 기준 트랙(86) 상에는 3열의 신
호 열(93a, 93b, 93c)이 확립된다.
    

    
그 후, 상술한 바와 동일하게, 통할 제어회로(46)는 기준 트랙(86) 상에 판독 갭(29)을 위치 결정한다. 스핀들 모터(
13)의 회전 속도는 최고 회전 속도로 설정된다. 판독 헤드(26)는 상술한 바와 같이 기록된 신호 열(93a, 93b, 93c)에 
기초하여 기준 트랙(86)을 추종한다. 판독 갭(29)이 정확하게 기준 트랙(86) 상을 찾아가면, 규정 타이밍에 따라 자
계의 강도는 증대와 감소를 반복한다. 판독 갭(29)이 1개의 자화 영역 갑으로부터 2개의 자화 영역 갑으로 이행할 때
에 자계의 강도 상승은 발생한다. 상기와 동일하게, 판독 갭(29)이 2개의 자화 영역 갑으로부터 1개의 자화 영역 갑으
로 이행할 때에 자계의 강도 감소는 발생한다. 한편, 판독 갭(29)이 자기 디스크(12)의 반경방향 외측에 기준 트랙(8
6)으로부터 일탈하면, 예를 들어, 상술한 타이밍보다도 빠른 타이밍으로 자계의 강도는 상승한다. 이러한 타이밍의 차
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이에 기초하여 위치 결정기구(18)의 제어량은 지정된다. 지정된 제어량으로 직동 암(17)이 이동하면, 판독 헤드(26)
의 일탈은 해소된다. 반대로, 판독 갭(29)이 자기 디스크(12)의 반경방향 내측에 기준 트랙(86)으로부터 일탈하면, 
상술한 타이밍보다도 느린 타이밍으로 자계의 강도는 상승한다. 따라서, 타이밍의 차이량에 상당하는 제어량으로 위치 
결정기구(18)가 구동되면, 판독 헤드(26)의 일탈은 해소될 수 있다. 이러한 서보 제어의 작용에 의해 판독 갭(29)은 
정확하게 기준 트랙(86)을 계속하여 추종한다.
    

    
이와 같이 하여 판독 갭(29)이 기준 트랙(86)을 추종하는 동안, 도 15에 나타낸 바와 같이, 기록 갭(71a, 71b, 71c)
은 기준 트랙(86)의 내측에서 기준 트랙(86)에 병렬로 연장되는 경로(95a, 95b, 95c)를 각각 이동한다. 이들 경로(
95a, 95b, 95c)는 트랙 피치 TP의 1/3씩으로 기준 트랙(86)으로부터 옮겨진다. 이 때, 통할 제어회로(46)는 제 1 박
막 자기 헤드 소자(74)를 향하여 서보 신호의 기록을 지시한다. 제 1 박막 자기 헤드 소자(74)는, 1트랙의 시점으로부
터 종점을 향하는 동안에 상술한 바와 동일하게 경로(95a) 상에서 자기 디스크(12)에 자화 영역 갑(87a) 및 자화 영
역 을(87b)을 확립하게 된다.
    

    
이와 같이 하여 자화 영역 갑(87a) 및 자화 영역 을(87b)이 확립된 후, 통할 제어회로(46)는 상술한 바와 동일하게 제 
2 박막 자기 헤드 소자(76)를 향하여 서보 신호의 기록을 지시한다. 제 2 박막 자기 헤드 소자(76)는, 1트랙의 시점으
로부터 종점을 향하는 동안에 상술한 바와 동일하게 경로(95b) 상에서 자기 디스크(12)에 자화 영역 갑(89a) 및 자화 
영역 을(89b)을 확립하게 된다. 그 후, 상기와 동일하게 제 3 박막 자기 헤드 소자(82)는, 1트랙의 시점으로부터 종점
을 향하는 동안에 상술한 바와 동일하게 경로(95c) 상에서 자기 디스크(12)에 자화 영역 갑(92a) 및 자화 영역 을(9
2b)을 확립하게 된다. 이와 같이 하여 기준 트랙(86)의 내측에는 제 1 트랙(96)을 묘출하는 3열의 신호 열(96a, 96
b, 96c)이 형성된다.
    

    
이 경우에도, 상술한 바와 동일하게, 축 진동이 발생하여도, 상술한 서보 제어의 작용에 의해 판독 갭(29)은 정확하게 
기준 트랙(86)을 추종한다. 이 추종이 유지되는 한, 기록 갭(71a, 71b, 71c)은 확실하게 경로(95a, 95b, 95c)를 계
속하여 찾아간다. 경로(95a, 95b, 95c)끼리의 간격은 반드시 일정하게 유지되기 때문에, 각 트랙(96, …)을 묘출하는 
3열의 신호 열(96a, 96b, 96c, …)끼리의 중첩은 확실하게 회피될 수 있다. 또한, 이와 같이 축 진동에 관계없이 자화 
영역 갑(87a, 89a, 92a) 및 자화 영역 을(87b, 89b, 92b)이 높은 정밀도로 자기 디스크(12)에 기록되면, 인접하는 
트랙(96, …)끼리의 사이에서 확실하게 일정한 트랙 피치 TP가 확보될 수 있다. 이러한 상태로 기준 트랙(86)의 내측
에는, 예를 들어, N개의 트랙(96, …)이 확립된다. 트랙(96, …)끼리의 중첩은 확실하게 회피된다. 그 이외에, 상술한 
바와 동일하게, 판독 갭(29)이 각 트랙(96, …)을 추종하는 동안에, 그러한 트랙(96, …)을 묘출하는 신호 열(96a, 9
6b, 96c, …), 즉, 서보 신호의 결함이 검증될 수도 있다.
    

    
이상과 같은 서보 트랙 라이터(11)에서는, 상술한 바와 같이, 시점으로부터 종점까지 기준 트랙(86)을 찾아갈 때마다 
서로 다른 경로(95a, 95b, 95c) 상에서 자화 영역 갑(87a, 89a, 92a) 및 자화 영역 을(87b, 89b, 92b)이 기록될 수
도 있고, 시점으로부터 종점까지 기준 트랙(86)을 찾아가는 동안에 모든 경로(95a, 95b, 95c) 상에서 자화 영역 갑(
87a, 89a, 92a) 및 자화 영역 을(87b, 89b, 92b)이 기록될 수도 있다. 후자의 경우에는, 자기 디스크(12)의 1회전 중
에 제 1 내지 제 3 박막 자기 헤드 소자(74, 76, 82)에 공급되는 전기 신호는 바뀌는 것이 좋다. 이러한 자화 영역 갑
(87a, 89a, 92a) 및 자화 영역 을(87b, 89b, 92b)의 기록에 의하면, 자기 디스크(12)의 1회전으로 3열의 신호 열(9
6a, 96b, 96c, …)은 기록될 수 있다. 자기 디스크(12)의 1회전으로 1트랙(96, …)은 확립될 수 있다.
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상술한 바와 같은 기준 트랙(57, 86)의 확립에 있어서, 서보 트랙 라이터(11) 대신에 다른 기록 장치가 이용될 수도 
있다. 기준 트랙(57, 86)을 특정하는 서보 신호는 가능한 한 높은 위치 정밀도로 기록되는 것이 요망된다. 그 이외에, 
자기 디스크(12) 상에는 복수개의 기준 트랙(57, 86)이 확립될 수도 있다. 상술한 바와 같은 서보 신호는 최내주 위치
에 확립되는 기준 트랙으로부터 자기 디스크(12)의 외측을 향하여 기록될 수도 있다.

또한, 서보 트랙 라이터(11)에서는, 상술한 직동 암(17) 대신에 요동(搖動) 암이 이용될 수도 있다. 요동 암은 자기 디
스크(12)의 반경방향을 따라 완만한 원호(圓弧) 상에서 부상 헤드 슬라이더(16)를 이동시킬 수 있다. 부상 헤드 슬라
이더(16)의 부상면(21)은 상술한 바와 같은 형태 이외에 어떠한 형태로 제작되어도 좋다. 부상 헤드 슬라이더(16) 대
신에 접촉 헤드 슬라이더 그 밖의 헤드 슬라이더가 이용될 수도 있다.

(부기 1) 헤드 슬라이더와, 헤드 슬라이더에 탑재되어 기록 매체로부터 헤드 위치 결정용 신호를 판독하는 판독 헤드와, 
헤드 슬라이더에 탑재되어 기록 매체에 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 기록 헤드와, 판독 헤드에 의해 판독된 헤드 
위치 결정용 신호에 기초하여 헤드 슬라이더를 위치 결정하는 위치 결정기구를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 
결정용 신호의 기록 장치.

(부기 2) 부기 1에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 상기 헤드 슬라이더는, 공기 유입단으로부터 
공기 유출단을 향하여 연장되는 제 1 대역 상에서 매체 대향면으로부터 상기 판독 헤드의 판독 갭을 노출시키는 동시에, 
제 1 대역에 병행하는 제 2 대역 상에서 매체 대향면으로부터 상기 기록 헤드의 기록 갭을 노출시키는 것을 특징으로 
하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 3) 부기 1에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 상기 기록 헤드는, 매체 대향면으로부터 복수
의 기록 갭을 노출시키는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 4) 부기 3에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 상기 기록 갭의 각 끝은, 상기 헤드 슬라이더 
상에서 공기 유입단으로부터 공기 유출단을 향하여 병렬로 연장되는 복수개의 기준선에 의해 각각 구획되는 것을 특징
으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 5) 부기 1 내지 4 중 어느 하나에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 회전축 둘레로 상기 기
록 매체를 회전 구동시키는 스핀들 모터를 더 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 6) 부기 5에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 상기 위치 결정기구는 임의의 일직선 상에서 
상기 헤드 슬라이더를 이동시키는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 7) 부기 5 또는 6에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 적어도 2단계로 상기 스핀들 모터의 
회전 속도를 바꾸는 회전수 제어회로를 더 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 8) 부기 1 내지 7 중 어느 하나에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치에 있어서, 상기 판독 헤드에 의해 
판독되는 헤드 위치 결정용 신호에 기초하여 헤드 위치 결정용 신호의 결함을 검출하는 검증 회로를 더 구비하는 것을 
특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 장치.

(부기 9) 매체 대향면을 규정하는 슬라이더 본체와, 공기 유입단으로부터 공기 유출단을 향하여 연장되는 제 1 대역 상
에서 매체 대향면으로부터 판독 갭을 노출시키는 판독 헤드 소자와, 제 1 대역에 병행하는 제 2 대역 상에서 매체 대향
면으로부터 기록 갭을 노출시키는 기록 헤드 소자를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.

(부기 10) 매체 대향면을 규정하는 슬라이더 본체와, 매체 대향면으로부터 복수의 기록 갭을 노출시키는 기록 헤드 어
레이를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.

(부기 11) 부기 10에 기재된 헤드 슬라이더에 있어서, 상기 기록 갭의 각 끝은, 슬라이더 본체 상에서 공기 유입단으로
부터 공기 유출단을 향하여 병렬로 연장되는 복수개의 기준선에 의해 각각 구획되는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.
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(부기 12) 부기 11에 기재된 헤드 슬라이더에 있어서, 상기 기준선은 상기 슬라이더 본체 상에 등간격으로 배열되는 
것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.

(부기 13) 부기 10 내지 12 중 어느 하나에 기재된 헤드 슬라이더에 있어서, 매체 대향면으로부터 판독 갭을 노출시키
는 판독 헤드 소자를 더 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.

(부기 14) 기록 매체 상의 헤드 위치 결정용 신호에 의해 묘출되는 기준 트랙에 판독 헤드를 추종시키면서, 기준 트랙
에 병렬로 연장되는 경로를 따라 기록 매체에 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 
신호의 기록 방법.

(부기 15) 부기 14에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법에 있어서, 상기 헤드 위치 결정용 신호의 기록에 있어
서, 단일 기준 트랙에 대하여 복수개의 경로가 묘출되는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법.

(부기 16) 부기 15에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법에 있어서, 시점으로부터 종점까지 상기 기준 트랙을 
찾아가는 동안에 복수개의 경로 상에서 차례로 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정
용 신호의 기록 방법.

(부기 17) 부기 15에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법에 있어서, 시점으로부터 종점까지 상기 기준 트랙을 
찾아갈 때마다 서로 다른 경로 상에서 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 
기록 방법.

(부기 18) 부기 14 내지 17 중 어느 하나에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법에 있어서, 상기 기록 매체에 기
록된 헤드 위치 결정용 신호에 의해 새롭게 묘출되는 기준 트랙에 판독 헤드를 이동시키는 공정과, 새롭게 묘출된 기준 
트랙에 판독 헤드를 추종시키고, 판독 헤드에 의해 판독되는 헤드 위치 결정용 신호에 기초하여 헤드 위치 결정용 신호
의 결함을 검출하는 공정을 더 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법.

(부기 19) 부기 18에 기재된 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법에 있어서, 상기 결함이 발견되면, 상기 경로를 따라 
헤드 위치 결정용 신호를 다시 기록하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 방법

    발명의 효과

이상과 같이 본 발명에 의하면, 확실하게 헤드 위치 결정용 신호끼리의 중첩은 회피될 수 있다.

(57) 청구의 범위

청구항 1.

헤드 슬라이더와, 헤드 슬라이더에 탑재되어 기록 매체로부터 헤드 위치 결정용 신호를 판독하는 판독 헤드와, 헤드 슬
라이더에 탑재되어 기록 매체에 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 기록 헤드와, 판독 헤드에 의해 판독된 헤드 위치 결
정용 신호에 기초하여 헤드 슬라이더를 위치 결정하는 위치 결정기구를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 
신호의 기록 장치.

청구항 2.

매체 대향면을 규정하는 슬라이더 본체와, 공기 유입단으로부터 공기 유출단을 향하여 연장되는 제 1 대역 상에서 매체 
대향면으로부터 판독 갭을 노출시키는 판독 헤드 소자와, 제 1 대역에 병행하는 제 2 대역 상에서 매체 대향면으로부터 
기록 갭을 노출시키는 기록 헤드 소자를 구비하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.

청구항 3.
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매체 대향면을 규정하는 슬라이더 본체와, 매체 대향면으로부터 복수의 기록 갭을 노출시키는 기록 헤드 어레이를 구비
하는 것을 특징으로 하는 헤드 슬라이더.

청구항 4.

기록 매체 상의 헤드 위치 결정용 신호에 의해 묘출되는 기준 트랙에 판독 헤드를 추종시키면서, 기준 트랙에 병렬로 연
장되는 경로를 따라 기록 매체에 헤드 위치 결정용 신호를 기록하는 것을 특징으로 하는 헤드 위치 결정용 신호의 기록 
방법.

청구항 5.

제 4 항에 있어서,

상기 헤드 위치 결정용 신호의 기록에서, 단일 기준 트랙에 대하여 복수개의 경로가 묘출되는 것을 특징으로 하는 헤드 
위치 결정용 신호의 기록 방법.

도면
도면 1

도면 2
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도면 3

도면 4
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도면 5

도면 6
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도면 7

도면 8
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도면 9

도면 10
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도면 11

도면 12
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도면 13

도면 14
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도면 15
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