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御による規格形

エレベーターの開発
Development of Standardized Elevators with Microcomputer Control

日立製作所は,マイクロコンピュータを応用した制御装置を開発し,多くの新機

能を付加した規格形エレベーターを完成した｡

エレベーターは,安全惟,信頼性が極めて重要な設備である｡このため,マイク

ロコンピュータ化に当たっては,他の制御機器との協調,コンピュータ部の二重系

構成などをシステム構成の面で十分円己慮した｡また,エレベーター制御の中枢部分

にあるフロアコントローラ(位置検出装置)や論理回路部のリレー接点を大幅にコン

ピュータ化することにより,信束副生を大きく向上できる見通しを得た｡

口 緒 言

エレベータ【制御へのマイクロコンピュータの応用は,複

数台のエレベーターを有機的に運転する全自動群管理システ

ムから始まり,最近急速な発展をみている｡エレベータ¶群

管理システムでは,輸送効率を高めることのほか,乗客に対

するサービスの質的向上が重要な課題となり,16ビットマイク

ロコンピュータを導入して,新しい呼び割当論理により性能を

向上した新群管理システムCIP-38001)を多数納入している｡

一方,規格形エレベーターは,エレベーター生産台数の半

数を超える量産機種であり,5,6階の小規模ビル向けから,

8～14階程度の中規模ビル向けまで,また,ホテルや一一般車

務所ビル向けから共同住宅,病院向けに至るまで多用途に採用

されている｡これらの規格形エレベータ【へ,多くの産業分

野に普及の目覚ましい8ビットマイクロコンピュータを応用

し,上述の群管理の次期システムとして運転機能の拡大を図

るとともに,各号機制御部(単独のエレベーターの運転･停止

を制御する部分)をもマイクロコンピュータ化した｢新シリー

ズ+を開発し,今秋から発売を開始した｡これはマイクロコン

ピュータのもつ種々の特長を生かし,規格形エレベーターの

機能向上,性能改善から省エネルギー,保全性の質的向上ま

で多くの画期的なメリットを付加することをねらいとしたも

のである｡

この論文では,安全性,信束副生が極めて重要視されている

エレベーターシステムへのマイクロコンピュータ応用に際し

て,特にシステム上考慮した点を中心に｢新シリーズ+エレベ【

ターの概要につし-て紹介する｡

なお,今回マイクロコンピュータ化した『新ビルエース』規

格形エレベータ【は,事務所,ホテルなどの一般ビル向けの

｢ビルエ”スP+18機種,アパート,マンションなど共同住宅

向けの｢ビルエ【スR+5機種,病院向けの｢ビルエースB+6

機種合計29機種で,定員6～15人,積載荷重450～1,000kg,

速度30～1051n/minまでの広範囲にわたって適用するもので

ある｡

同 マイクロコンピュータ化のねらいと機能向上

2.1 マイクロコンピュータ化のねらい

マイクロコンピュータの利点は,プログラマブルなLSI回
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路であること,論理回路がソフトウェアで構成されるストアー

ドプログラム方式によっていることにある｡ これらの点から

次の効果が得られる2)｡

(1)機能の高度化及びシステム柔軟性の向上

(2)コストパーフォーマンスの向上

(3)小形化及び省電力化

(4)ハードウェアの標準化

(5)高信根性

エレベータ【システムへのマイクロコンピュータ適用のね

らいはこれらの効果を十分に生かして,顧客のニーズにマッ

チした新製品を開発することである｡すなわち,

(1)乗客に対するサービス向上と安全性向上を主体とLた機

能アップ

(2)建物の用途,目的に合わせ自由に選択できるオプション

仕様の充実

(3)運転効率の向上と省エネルギー化

(4)制御機器の小形化･標準化

(5)故障の低i成と保全の質的向上

を主なねらいとしたものである｡

2.2 機能向上

これらのねらいのうち,主な機能向上と仕様の充実につい

て以下具体的に述べる｡

(1)戸閉め開始時限の自動調整

交通斗犬況に合わせて,戸の開いている時間を自動的に調整さ

する｡例えば,かごから降りる人だけの場合(かご内呼び)は

短く,エレベーターに乗る人だけの場合(乗r)場呼び)は長く,

また､1階など特定階は乗り降りする利用客が多いので更に

良くするなど,合理的にきめ細かく調整し,運転効率を｢Fり_卜

する｡

(2)いたずら防止

かご内乗客数と行先階ボタンの登録数から,いたずらであ

るかどうかを常に監視する｡明らかにいたずらと分かるもの

は,次のド皆に到着するとき行先帽▲ボタンの残りを自動的にキ

ャンセルする｡

(3)かご照明とフアンの自動休止

3分間呼びがないとき,かご内照明とフアンは自動的に休
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表l オプション仕様一覧 建物の用途に合わせて自由に選択できる主なオプション(有償イ寸加)仕様を示

Lた｡これらにより,規格形エレベーターは,一般オーダーエレベーターと同じ高度な機能も付加できる｡

No. 仕 様 内 容 l 効 果

l 不停止階スケジュール運転

】

プログラムタイマと弄且み合わせて,自動的に所定時間帯内に利用L 営業時間帯の異なるテナントをフロア

ない特定の階を/ンストップとする｡ 貸しする建物に適し,エレベーターサー

ビスの有効ン舌用が図れる｡

2

3

l

出違勤(朝･夕)スケジュール運転

朝と夕方には昇り又は降りの偏った交通の流れが発生し,日中･夜

問にはバランスする｡

このような時間帯の交通の;売れの変化は,事務所ビルと住宅ビルで

は逆向きとなる｡

事務所ビル:｢出限勧スケジュール運転+を行なう｡

住宅ビル:｢朝･タスケジュール運転+を行なう｡

交通需要に見合ったきめ細かい効率的

運転を行ない,待ち時間の夫豆相と,i昆

雑をすばやく解消する｡

自 動休止スケジュール運転
プログラムタイマにより,自動的にエレベーターを所定の時刻に運

転休止,運転再開を行なう｡
エレベーター管理の自動化が図れる｡

4 全 自 動 群 管 王里】董 転

建物全体の交通需要とエレベーターのサービス状況を的確に把⇒屋L

て,複数台のエレベーターをバランスよく運転管理する｡群管理を 待ち時間の短縮,長待ちの低減及び効

つかさどる専用のマイクロコンピュータにより,新しく発生Lた工 率的な運転により,省エネルギー効果

レベーターの呼びをどのエレベーターに割り当てるのが最適かを瞬

時に演算しサービスの最適化制御を行なう｡

が得られる｡

止する｡これによりむだな電力を節約できる｡

これらの機能は,標準的に装備されている｡更に,表1に

示した運転効率向上のための機能をオプションとして準備し

ており,『新ビルエース』規格形エレベーターは,従来のオー

ダーエレベーターとほぼ同じ機能まで付加することができる｡

8 マイクロコンピュータ化の範囲と構成

3.1従来のエレベーター制御

図1に規格形エレベータ【の制御システム及び制御回路の

概略を示した｡CS,MS(乗かご内や乗r)場で発生した呼び信
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号)は,群管理制御を行なう群管理回路に入力される｡群管理

回路は,それらの呼びと,エレベーター位置検出装置(以下,

フロアコントローラと称す｡)で検出されるCP(各エレベ【

ター位置信号)から最も適したエレベーターを選定し,この呼

びを割り付ける｡群管理回路からの信号を受けた運転制御回

路は,停止すべき目的階とフロアコントローラで検出された

エレベーターの現在位置との関係から運転指令を決定し,ド

アやB R(`記磁制動機)の開閉,速度指令回路への刺青卸信号を

発生する｡

速度別子卸回路は,速度指令と実際の速度とを比較し,これ

CP HS CS

‾‾‾‾1

群管理回路

運転制御回路

速度指令回路

かご呼び信号(CS)

乗り場呼び信号(HS)

乗り場

._.__J

他号機へ

rt■一一-■-■l

: ;部分は,マイクロコンピュータ化範囲を示す｡
L._____J

注:略語説明IM(誘導電動横),BR(電磁制動機),PG(速度発電機)

図l 規格形エレベーター

制御回路の概要(従来シス

テム) 従来のリレーシーケ

ンスを主体とした運転制御回路

及びフロアコントローラ部(点線

で囲まれた部分)を,マイクロコ

ンピュータ化した｡



らが等しくなるように電源に主接触器を介して接続されたサ

イリスタ装置の点弧角を制御し,加速時には加速電流,減速

時には制動電流を駆動用IM(誘導電動機)に加え,乗かごを

加i成速制御する(DB制御方式3))｡

万一･-,故障などにより異常条件が発生するとエレベMター

の各部に設けられた安全装置のいずれかが動作し,FS(安全

装置信号)を運転利子卸回路の一部に含まれる安全回路に送り,

エレベーターを安全に停止させる｡これらの制御機器は,サ

イリスタ装置を主体に半導体で構成された速度制御回路と来

かごに直結され,機械的に乗かごと同期して移動する電気接

点をもったフロアコントローラ,及び多数の信号リレーの接点

の組合せから成るシーケンス部などによって構成されている｡

3.2 マイクロコンピュータ化の範匪は構成

上述した_各回路について,マイクロコンピュータ化の可能性を

技術的な面のほか,信頼性,安全件,更に経1角性などについ

て評価した結果,図1の一卓こ線枠で示した範囲,すなわち,群

管理回路,運転制御回路,速†要指令回路,フロアコントロー

ラなどがb一能と分かった｡これによって,従来の有接点のり

レーの約90%をマイクロコンピュータに置き替えることがで

きた｡なお,残されたリ レー部は,後述するとおり,リ レ【

接点のメリットを生かした安全回路,及び主接触器部だけと

した｡

以上の考え方で構成したマイクロコンピュータ化エレベーー

ターの制御回路は,図2に示すとおりとなる｡すなわち,エ

レベーターの呼び信号,位置信号,安全装置信号などを入力

回路からマイクロコンピュータに入力し,群管理,運転制御

や特殊運転などの論理演算,位置検出や速度指令などの演算

処理を行ない,出力回路を通してエレベーターを制御するこ

とになる｡
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ロ マイクロコンピュータ部の構成とフェールセーフ

規格形エレベータは,中小事務所ビルからホテル,アパー

トなど幅広い需要層を対象としており,乗客も子供や一老人な

どエレベuターの取j及いに不馴れな人たちも多い｡そのため,

‾方一の故障によって乗かご内に閉じ込められる,いわゆる｢か

んづめ+の発生を防_lr二するとともに,乗客の安全を確保する機

能は最も重要視しなければならない｡

以■F,安全性を主体としたフェールセーフの考え方と,こ

れを折り込んだマイクロコンピュータ部構成について述べる｡

4.l マイクロコンピュータの二重系システム

乗客が故障したエレベーターに｢かんづめ+になることを防

止するために,規格形エレベ【タ【には救出運転システム｢セー

フティドライブ+機能を備えている｡このため,低速運転によ

る救出運転回路が制御装置に組み込まれている｡

今回,マイクロコンピュータ化に当たって,エレベータ"

が走行中,万一マイクロコンピュータに故障が生じても上述

の救出運転が可能であることを前提として,各種のシステム

構成を検吉寸した｡

その結果の代表例については図3に示した｡A案は,1子丁

のマイクロコンビュMタによる通常の方式であり,C案は同

じ機能〔CS(運転系)＋SD(放出運転系)〕を2台のコンピュー

タにもたせたいわゆる待機系であり,B実は2台のコンピュー

タが機能(CS)を(CSl)と(CS2)に分担しあい,更に機

能(SD)を両者にもたせた梢成である｡これらの各々に特一巨

をもっているが,安全性とコストパーフォーマンスに垂∴!;(を

おき,かつマイクロコンピュータの機能_Lの負荷率も考慮し

た上で主,従マイクロコンピュータに機能を分散した構成案

Bを才采用した｡

群管理

運転制御

位置演算

速度指令

入力回路

エレベーター位置信号(CP)

かご呼び信号(CS)

乗り場呼び信号(HS)

乗り場

出

力

回

路

機号他

図2 マイクロコンピュータ

イヒした規格形エレベーター

制御回路の構成 従来シス

テム(区=)の点線で固まれた部

分は,マイクロコンピュータの

処理部に大半が置き替えられる｡
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評 価 例

成 安全性

(かんづ

め防止)

信頼性 経済性

Ry

E,C
l/0

CS＋匝].
MC

CSl十[亘司

Ry

E.C l/0

MCl

MC2

CS2＋匝]

CS十[亘司
RY

E.C け0

MCl

珪∃
CS十回

注:略語説明 E,C(エレベーター制御対象)

Ry(リレー部)

l/0(入出力変換部)

MC(マイクロコンピュータ)

CS(運転系)

SD(救出運転系)

区13 マイクロコンピュータシステム構成とその評価 エレベーター

制御装置とLて,どのシステム構成が適切かを,安全性(かんづめ防止を含む｡).

信頼性及び経済性を定性的に評価点の高い順序にA,B,Cの3階級に評一価した｡

この特長は,二大に述べるとおりである｡

(1)救出運転システムを二重系とし,安全性確保を第一とした｡

(2)合理性チェックを主,従相互のコンピュータで行ない､

結果を照合することでシステムの信束副生を高めた｡

(3)機能分散により,コンピュータの処理に余裕が生じ,高

機能のプログラムを応答よく処至里できる｡

4.2 ハードウェア構成

図4にマイクロコンピュータ部及びその周辺回路のハード

ウェア構成を示す｡これらは日立製作所の8ビ･ソトマイクロ

｢‥

CPG

+ ‥

MPU

如
A

如 D

HD46800

RAM

HM46810

コンビュ【タHMCS-6800シリーズで構成し,多数の入出力

信号はレベル変換プリント板からPIAlを通してマイクロコン

ビュ”タとリンケージがとられている｡特徴的なものは,PIA2

及びACIAに示される入出力インタフェース用LSIを用いて

2台のコンピュータが相互通信を行ないながら,上述した二

重系システムを構成しているところにある｡このために新し

く開発した専用OS(オペレーティングシステム)プログラム

は,ユニークな構成をとっている｡また,マイクロコンピュー

タとして,エレベーター制御に特有の多数の入出力信一号をオ

ンライン処理することも特徴の一つである(文中の略語の意味

は,図4内参照)｡

図5に実際のプリント基板上に実装したマイクロコンピュー

タ部の写真を示す｡

B エレベーター位置検出方法

エレベーターの位置を検出する目的は二つある｡その一つ

は,エレベーターの現在位置を乗かご内などに表示したり,

運転制御回路や群管理回路に入力し,運転方向やどのエレ

ベーターを呼びに対して割り付けるかなどを決定する情報と

する｡他の一つは,エレベーターの停止予定位置からの距離

を検州し,i成適時の速度指令を発生するための精密な位置情

報を与えるものである｡従来は,エレベーターの動きに機械

的に連動する移動台と電気接点とを組み合わせたフロアコン

トローラを採用していたが,今回新たに,電気式のフロアコ

ントローラ(以下,ディジタルフロアコントローラと称する｡)

を開発した｡

5.1 ディジタルフロアコントローラの構成

規格形エレベーターは,速度帰還利子卸用として,巻上機主

軸に直結した三相‾交さ充PG(速度発電機)を使用している｡こ

の発電機の出力をディジタル量として検出し積算処理すれば,

エレベータ【の移動臣巨維を得ることができる｡この精度は1

パルス当たり約1mmの微少距離に相当するので正確な位置検

出が可能である｡また,速度発電機の出力の相回転を検出す

ることによってエレベーターの進行方向を知ることができる｡

図6に,このような原理のもとに構成したディジタルフロ

アコントローラを示す｡これは,前述した目的から分かるよ

うにエレベーター制御の中枢機能をつかさどるものであるこ

ROM

アドレスバス

データパス

ACIA

HD46850

PIA2

HD46820

｢ ㌫三等慧
PIAI

A

D

lN

0UT

..+

卜

〉出力

注二略語説明

MPU(Micro Processing Unit)
CPG(C100k PuIse G即eratOr〉
P】A(Pherifera11nte佃CeAda.pte｢)
ACIA(A声ymhronousCommun旧at加SlnterfaceAdapter)

他のマイクnコンピュータ(従)モジュールヘ

図4 エレベーター用マイクロコンピュータ及びその周辺回路のハードウェア構成 モジュール内に

他のマイクロコンピュータとの二重系システムを構成するため.非同期形通信インタフェース(ACIA)を内蔵している｡
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図5 エレベーター用マイクロコンピュータモジュール

プリント基板に,RAM,ROMも含めて実装している｡

l枚の

とから,信頼惟を最大限に確保するために,二重系マイクロ

コンピュータの機能を十分に生かせるシステム構成としてい

る｡

三相交‡充発電機からの出力電圧はパルス発生回路に加えら

れる｡また三相分をまとめたパルス列は,同様にパルスカウ

ンタに人力される｡この外に,エレベーター昇降路内に設け

られた定点検出信号が入力される｡マイクロコンピュータ内

部では,相回転人力をもとにパルス滴算処理の加減算符号を

決定し,カウンタはパルス数を積算してエレベーターの現在

位置を忠実に出力する｡定点検出信号は,エレベーター駆動

系によって生ずる発電機出力とエレベーター乗かご間の微少

機上巷

PU

ワ

門

巧
和

アワ

刀rつ

ア■■巧

刀rワ

PT

マイクロコンピュータ制御による規格形エレベーターの開発 825

な誤差を補正する信号として用いられている｡これらの演算

処理結果は,速度指令値と一致しているかどうかを主,従マ

イクロコンピュータ相互で照合しながら走行する｡不一一致の

場介は,速度制御部又はディジタルフロアコントローラの異

常動作であるので,エレベーターはいったんイ事止し,r′l動的

に再試行する｡

‾変にこの方式では二人に述べる問題点を解f央する必要かある｡

(1)停電時の位置データの記憶

(2)シープやロー7ノ李耗による経年的な精度変化

これらにつし､ては詳述を省くか,(1)については,マイクロ

コンピュータ内部のデータをバッテリーで維持する｡(2)につ

いては学皆捕り御により自動的に補正する方法を才一案し解f央す

ることかできた｡

l司 保全性の向上

-一一般に制御装置をコンピュータ化すると,半導体化及び部

品使用員数のi成少などにより大幅な信相性向_卜の成果が得ら

れる｡一方,リ レⅦや機不戒的に動作する装置,例えば前述し

たフロアコントローラなど,機能や動作が直接目視できてい

た部分もコンピュータ内部の演算処理となるため,装置全体

がブラックボックス化され,故障時ダウンタイムが増加する

ことが懸念される｡この点についても十分に考慮した保全計

画をたてておく必要がある｡

6.1機器の故障分析

従来の規格形エレベーターの稼動追跡調査によるデータを

分析した結果,故障要因の多くは,摩耗や第二困気による接点

接触確度の低下による動作不良となっている｡この現象は故

障要因が一時的に発生し,また自然に消滅する揮発性故障

を伴っている場合か多い｡マイクロコンヒュータ化のねノブ

いの一つはこのような故障の低i成にある｡一方,マイクロコ

(主)マイクロコンピュータ

つ
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図6 ディジタルフロアコントローラ構成図 エレベーターの位置信号は+主電動機(lM)に直結され
た三相交流速度発電機(PG)のパルスを,マイクロコンピュータに取り込み演算処理される｡

し/0

注:略語説明

〕.P(最上階定点検出)

D.P(最下階定点検出)

T.P(定点検出)
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ンピュータ自体にも偶発的故障の発生する確率が予測できる

ので,この信頼度予測計算を加えて信束則叫ミを検討した結果,

コンピュータ化した範囲で故障率は半減することができ,こ

のことからエレベーター全体の故障率を大幅に低減できる見

通しを得た｡

もちろん,マイクロコンピュータ自休の故障発生確率を期

待値以下に保つためには,製造過程での品質管理やスクリー

ニングが必要であるとともに,使用環境を考慮した実装方法

など十分に吟味されなければならない｡このようにして構成

されたマイクロコンビュ】タ化システムは,機械装置にみら

れる経年的な故障率の増加(摩耗故障)要因を含んでいないた

め,前述した故障率の低さ成は,長年月の他用を伴うエレベー

ターでより高く評価することができる｡

6.2 故障診断と保全

ブラックボックス化されたコンビュ【タ内部の処理内容あ

るいは故障,状態は,一1氾にはロギングタイプライタやディ ス

プレイ装置によって知ることができる｡しかし,今回規格形

エレベーターに採用したマイクロコンピュータシステムは規

模が比較的小さく,故障発生確率は少ないと子i別されること

から,これらの端末機器を常設する必要はないとした｡しか

L,万一にも故障が生じた場合,ダウンタイムを最小限にと

どめるためには,故障筒所や現象をなんらかの手段で表示,

又は記三昧し,メンテナンスを容易にする保全プログラムを用

意しておかねばならない｡

このため,マイクロコンピュータのもっている高速処理性

と多数のメモリエリアを有効に活用したi牧障診断及び部位検

H-1機能を加え,更にこれらの機能を十分に発揮させるための

恍`､トソ∬ルも合わせて開発したし1二れによって,従来の利子卸

文論

…
卵
]

嚢湖汚撼仰附議泌鵜恕馴琶縫綬

装置ではもっていない保全機能を数多く付加し,保全性の質

的向上を期した｡

田 j結 言

エレベーターシステムへのマイクロコンピュータの応用は,

幾つかのエレベーターの技術変遷の中でも特筆すべきものと

いえる｡それは,新しく高度の機能を生みながら信頼度を大

幅に向上させたほか,生産体制から保全体制に至るまで大き

な変革を伴うものである｡特に,量産機種である規格形エレベ

ーターにマイクロコンピュータを導入したことは,大きな意義を

もつものである｡日立製作所は,マイクロコンピュータのも

つ多くの特長を十分に生かし,技術的に大きな成果を得たと

確信している｡

マイクロコンピュータ技術の発展は目を見張るものがあり,

/ナ後も大きな革新をもたらすことが考えられる4)｡したがって,

現存のマイクロコンピュータ化の対象は,更に高度な速度制

御の分野にまで広がり,より高機能･高信束削要のエレベーター

へ発展できる可能性をもっている｡
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迎ヒ械講座｢集不対祁各技術+グつ節4川であ

り,今【叫は,モノリンツク･ICグ)構成素十

に関する解.言妃である｡

モノリンツク･ICは,7Uレナ梢追である

こと及び素十分馳にpn接介を用いることの

ために,純成弧11■∫には寄′L抵抗,寄生茶壷,

;寺+ニトランシ､スタなどの寄生素J′-を什う｡

したがって,二の効果を考慮に人れたプロ

セス設計と平面パター｢ン設計が必要である｡

芥素J'一の設計の要点をまとめると以下のよ

うになる｡

(1)モノリシック拡杭

通常,絶縁分離きれたn形半導体領域内

にp形不純物を拡散することによって形成

され,紙杭値月は第1次近仙'lモJには,

月=(面相抵抗率β.9)×(jモガ形の数)

と表わされる｡矧祭には,βsはプロセス粂

什からり一えられるので,加丁二精性,【上‾i有面

積を考慮し右･がら止‾方形の数枚び形化 す

なわち平面パターーンの設.汁を行なうことに

なる｡抵抗値の柑空は,βsのばらつきや加

工精度によって法王るが,州別弧1んの抵抗
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と比較すれば,-一般に絶対精度は思し､が,

イこlけ+満与度は良いという特色があるっまた,

寄ご上効果としては,pn接付二よる寄1卜布量

があり,拡抗自身とこの寄生茶壷に上る時

定数は抵抗の寸法の2乗に比例Lて人きく

なる｡したがって,′ト形のむのほどJ.耶度数

村仲は良い｡

(2)モノりシック･コンデンサ

モノリ ンツク･IC川のコンデンサと Lて

は,MOS茶壷のものと,pn接で㌻谷量のも

のかよく用いられ,前者は酸化膜を,後弟

は接合空乏層を誘屯体とLて哨いる｡芥量

仙は′■盲瞳由横に比例】J.誘′r巨体の厚さに反

比例するか,′■E棟両眼を人きくすることは

IC全体の向暗が大きくなるために過当では

なく,誘電体の厚きを′+､さくすることにも

l耐圧の点から【掛空がある｡MO Sコンデン

サを例にとれば,恨化暇50n恥耐純100JJm

角とLても,わずか7pFにすぎなし1した

がって,大谷量のコンデンサを作ることは

似めて不絶柄であり,卜]1路〔】ミプにコンデンサ

を川いないtノこが重安であるニ

(3)MOSトランジスタ

MOS集矧Fll路の主要素一戸であり,椎々

の帥突貞のものがあるが,舷も端本的なもの

はアルミニウムゲーートpチャネルMOSト

ランジスタである｡その電気的特性を表わ

す関係式に.よれば,州互コンダクタンスダ,〝

やオン抵抗r√川を支配する主要パラメータ

は,Lきい仙ノ屯J主VT及びチャネル帖Ⅳとチ

ャネル上_主エの比Iy/エの‾二つである｡パター

ン設計で特徴的なことは,(a)チャネルの形

状とIy/エの決な.(b)ゲート塩梅とソMス

ノ之びドレイン領域のでナせ,(c)アイソレーシ

ョンはイこ要などである｡またⅤTlは,普通,

ゲ【卜酸化膜厚さヤーノ抑え抵抗率を選んで設

.汁する.-､アルミニウムゲーートpチャネル
MOSトランジスタ以外にも綿々の構造の

ものが丁-ノこされており,娘近のLSIでは,

多結晶シIjコンの1‾引1三を括川Lたシリコン

ゲM卜形nチャネルMO Sトランジスタが

多く使われている｡､




