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1. はじめに 

我々は、ニューロン CMOS インバータ(以下 νCMOS)

を活用した様々なハミング距離検出回路の研究をして

きた[1][2]。文献[1]中のハミング距離検出回路は、FG

キャリブレーション回路を付与して、初期電荷の影響で

動作が不安定になる問題を解消した。本論文では、提

案回路で行われていない複数サイクル時間の検討を

HSPICE シミュレーションにより測定し、文献[2]中のハミ

ング距離検出回路（以下従来回路）との比較検討を行う。 

2. 複数回サイクルの検討 

提案回路を図１に示す。提案回路は、同じビット数

n=8 である 2 つのデータ、DATA-A(a1,a2,a3,…,a8)と

DATA-B（b1,b2,b3,…,b8）のハミング距離検索 DHS と、設

定した参照信号 REFj(j=1,2,…,7)から算出される参照距

離 DHR をもつ。DHS が DHR 以内であれば出力電圧

V(OUT)にVDD、DHRより大きければ0[V]が出力される回

路である。従来回路も同様のハミング距離検出の方式

である。今回、8 サイクルの検出動作を行う。本論文で

は、DHS と DHR を比較する動作を 1 サイクルと呼ぶ。従

来回路では、1 サイクルの検出動作ごとにアナログコン

パレータのキャリブレーション(リセット)動作が必要となる

のに対し、提案回路は、キャリブレーション動作後に、

DHSと DHRの変更以外で νCMOSのフローティングゲー

ト電圧 V(GF)は変動しないため、最初にキャリブレーショ

ン動作を行えば連続して検出動作を行うことができる。 

3. シミュレーション結果 

 Rohm0.18μm プロセスルールを用いて HSPICE シミ

ュレーションを行った。図２は、提案回路の検出動作を 8

サイクル行ったときの V(GF)及びそれに対応する

V(OUT)の波形を示している。図 3には、従来回路と、提

案回路のそれぞれの回路で 8 サイクルまでの検出時間

を示している。ここから、複数サイクル検出を行う場合、1

サイクル目では、従来回路の方が検出時間は短くなる

が、2 サイクル目以降は提案回路の方が検出時間は短

いことが確認できる。 
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図 2. V(GF)及び、V(OUT)の波形(DHS=2) 

 
図 1. 提案回路 
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図 3. ハミング距離検出に要する時間 
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