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１．概要（Summary） 

私は、マイクロ・ナノデバイスならびに知覚情報処

理・知能ロボティクスの分野で、特に人工神経回路網

および小型のアクチュエータを集積したミリメート

ルサイズの自立歩行ロボットを研究している。頭脳部

分の集積化の可能性として、東京大学大規模集積シス

テム設計教育研究センターの相乗り VLSI回路試作環

境ならびにナノテクノロジー・プラットフォームに注

目し、フェニテックセミコンダクター社の 0.6μmＬ

ＳＩチップ試作に参加した。 

２．実験（Experimental） 

人工神経回路網は、生物の神経回路網と同様にパル

ス波形を信号処理に用いる。すなわち、現在ロボット

制御の主流であるデジタル信号処理と異なり、生物の

巧みな情報処理機構をロボット制御に応用する研究

である。人工神経回路網を構築するにあたり、その基

本構成要素である人工神経素子モデルをアナログ電

子回路で表現した。本課題では、フェニテックセミコ

ンダクター社の 0.6μmＬＳＩチップ設計試作をおこ

なった。主な設計環境は、VDEC の所有する Cadence

社(IC6.1.5)において、Virtuoso、Dracula 等を用い設

計し、Synopsys 社の HSPICE にてシミュレーション

をおこない、MentorGraphics 社の Calibre による

DRC を用いた。また、フェニテックセミコンダクタ

ー社より納入された6インチウェハをナノテクノロジ

ー・プラットフォームのステルスダイサーによりダイ

シングを行った。 

３．結果と考察（Results and Discussion） 

Fig.1 に試作した人工神経回路網ＬＳＩのレイアウトパタ

ーンを示す。本試作の結果、試作した人工神経素子モデ

ルの出力を確認した(Fig.2)。今回の試作成功により、今

後も継続して利用する予定であり、人工神経素子モデル

をネットワーク化し機能を持たせた人工神経回路網ＬＳＩの

設計試作を行い、ＭＥＭＳマイクロロボットの筺体に直接

実装を行う予定である。 

 
Fig.1 Artificial neural networks LSI. 

 

Fig.2 Output waveform of artificial neuron model. 
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