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(57)【要約】
【課題】遊技媒体投入口から遊技媒体が投入されたとき
と略同時に電源断が発生したときであっても、遊技媒体
の加算処理が実行されないようにする。
【解決手段】メダル投入口４７と、ブロッカ４５と、投
入センサ４４ａ及び４４ｂとを備える。電源の供給が遮
断される事象が発生した時から、当該電源の供給が遮断
される事象を検知して、メダルＭの通過を不許可にする
状態にブロッカ４５を制御するまでの時間をＴ１とする
。一方、メダルＭが、Ｍ２の位置からＭ４の位置（投入
センサ４４ｂがメダルＭを検知しなくなる位置）に到達
するまでの時間をＴ２としたとき、「Ｔ１＜Ｔ２」とな
るようにする。
【選択図】図２
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　遊技媒体投入口と、
　遊技媒体投入口から投入された遊技媒体の通路中に設けられ、遊技媒体の通過を許可す
る状態又は遊技媒体の通過を不許可にする状態に制御可能なブロッカと、
　遊技媒体投入口から投入された遊技媒体の通路中に設けられ、遊技媒体を検知可能な検
知手段Ａ及びＢ（検知手段Ｂは、検知手段Ａより下流側に位置する）と
　を備え、
　遊技媒体の通過を許可する状態に前記ブロッカを制御している状況にて電源の供給が遮
断される事象が発生した時から、当該電源の供給が遮断される事象を検知して、遊技媒体
の通過を不許可にする状態に前記ブロッカを制御するまでの時間をＴ１とし、
　遊技媒体の通過を許可する状態に前記ブロッカを制御している状況にて遊技媒体が前記
遊技媒体投入口から遊技機内部に向けて放たれる場合において、当該遊技媒体が遊技機正
面から視認不可能となった時から、当該遊技媒体を検知手段Ｂが検知して、当該遊技媒体
を検知手段Ｂが検知しなくなるまでの時間をＴ２としたとき、
　Ｔ１＜Ｔ２
　となるようにする
　ことを特徴とする遊技機。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、遊技機に関するものである。
【背景技術】
【０００２】
　従来より、遊技機の１つとして、スロットマシンが知られている（たとえば、特許文献
１参照）。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００３】
【特許文献１】特開２０１５－１７３８３２号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　本発明が解決しようとする課題は、遊技機としての性能を向上させることである。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明は、以下の解決手段によって上述の課題を解決する（かっこ書きで、対応する実
施形態の構成を示す。）。なお、本願の当初請求項に係る発明は、後述する当初発明１～
４のうち、当初発明１に相当する。
　本発明は、
　遊技媒体投入口（メダル投入口４７）と、
　遊技媒体投入口から投入された遊技媒体（メダル）の通路（メダル通路）中に設けられ
、遊技媒体の通過を許可する状態（オン状態）又は遊技媒体の通過を不許可にする状態（
オフ状態）に制御可能なブロッカ（４５）と、
　遊技媒体投入口から投入された遊技媒体の通路中に設けられ、遊技媒体を検知可能な検
知手段Ａ（投入センサ４４ａ）及びＢ（投入センサ４４ｂ）（検知手段Ｂは、検知手段Ａ
より下流側に位置する）と
　を備え、
　遊技媒体の通過を許可する状態に前記ブロッカを制御している状況にて電源の供給が遮
断される事象が発生した時から、当該電源の供給が遮断される事象を検知して、遊技媒体
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の通過を不許可にする状態に前記ブロッカを制御するまでの時間をＴ１（図２及び図３中
、Ｔ１）とし、
　遊技媒体の通過を許可する状態に前記ブロッカを制御している状況にて遊技媒体が前記
遊技媒体投入口から遊技機内部に向けて放たれる場合において、当該遊技媒体が遊技機正
面から視認不可能となった時（図２中、Ｍ２の位置）から、当該遊技媒体を検知手段Ｂが
検知して、当該遊技媒体を検知手段Ｂが検知しなくなるまで（図２中、Ｍ４の位置）の時
間をＴ２（図２及び図３中、Ｔ２）としたとき、
　Ｔ１＜Ｔ２
　となるようにする
　ことを特徴とする。
【発明の効果】
【０００６】
　本発明によれば、遊技機としての性能を向上させることができる。
【図面の簡単な説明】
【０００７】
【図１】本実施形態において、遊技機の一例であるスロットマシンの制御の概略を示すブ
ロック図である。
【図２】本実施形態において、メダル投入口から投入されたメダルが投入センサを通過す
るまでの様子を説明する正面図である。
【図３】第１実施形態（Ａ）において、電源断が発生したときの電圧低下をタイムチャー
トで説明する図である。
【図４】第１実施形態（Ｂ）において、投入センサとメダルの通過との関係を説明する図
である。
【図５】第１実施形態（Ｂ）において、投入センサのオン／オフをタイムチャートで説明
する図である。
【図６】第１実施形態（Ｃ）において、メダルがメダル払出し装置から排出されるときの
模式図である。
【図７】第１実施形態（Ｃ）において、メダルがメダル払出し装置から送出されるときの
払出しセンサのオン（検知）／オフ（非検知）の様子を示す模式図である。
【図８】第１実施形態（Ｃ）において、払出しセンサのオン／オフをタイムチャートで示
す図である。
【図９】第２実施形態において、メイン制御基板と基板ケースの概略を示す分解斜視図で
ある。
【図１０】第２実施形態において、（ａ）は、メイン制御基板を収容した基板ケースを示
す平面図である。（ｂ）は、ゲート跡の例１を示すＡ－Ａ矢視断面図である。（ｃ）は、
ゲート跡の例２を示すＡ－Ａ矢視断面図である。
【図１１】第３実施形態において、メイン制御基板とサブ制御基板との間に断線が発生し
たときの処理の流れを説明する図である。
【図１２】第４実施形態において、ストップスイッチの停止ボタンの移動を説明する断面
図（模式図）であり、（ａ）は無負荷状態を示し、（ｂ）は、検知センサがオフからオン
になるときの状態を示し、（ｃ）は停止ボタンを最深部まで押し込んだ状態を示し、（ｄ
）は、停止ボタンの押し込みを解除して検知センサがオンからオフになるときの状態を示
す。
【図１３】第４実施形態において、停止ボタンの動きとモータの励磁状態との関係をタイ
ムチャートで示す図であり、（ａ）は例１を示し、（ｂ）は例２を示す。
【図１４】第５実施形態において、電源のオン／オフと、電圧レベルとの関係をタイムチ
ャートで示す図であり、（ａ）はメインプログラム起動後の電源断を示し、（ｂ）はメイ
ンプログラム起動前の電源断を示す。
【発明を実施するための形態】
【０００８】
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　本明細書において、用語の意味は、以下の通りである。
　「ベット」とは、遊技を行うためにメダル（遊技媒体）を賭けることをいう。メダルを
ベットするには、メダル投入口４７から実際のメダルを手入れ投入するか、又は貯留され
ているメダルをベットするためにベットスイッチ４０を操作する。
　一方、「クレジット」とは、上記「ベット」とは異なり、スロットマシン１０内部にメ
ダルを貯留することをいう。本明細書では、「クレジット」というときは、「ベット」を
含まない意味で使用する。
　さらに、「投入」とは、メダルをベット又はクレジットすることをいう。
【０００９】
　「手入れ」とは、遊技者が、メダル投入口４７（後述）からメダルを投入することをい
う。
　「手入れベット」とは、遊技者が、メダル投入口４７からメダルを手入れすることによ
り、メダルをベットすることをいう。
　「手入れクレジット」とは、遊技者が、メダル投入口４７からメダルを手入れすること
により、メダルをクレジットすること（クレジットを加算する）ことをいう。
　「ベットメダル」とは、ベットされているメダルをいう。
　「貯留メダル」とは、クレジット（貯留）されているメダルをいう。
【００１０】
　「貯留ベット」とは、遊技者がベットスイッチ４０（後述）を操作することにより、当
該遊技でベット可能な範囲内において、クレジットされているメダルの一部又は全部を、
遊技を行うためにベットすることをいう。
　「自動ベット」とは、リプレイが入賞したときに、スロットマシン１０の制御処理によ
り、前回遊技でベットされていた数のメダルを自動でベットすることをいう。
　「精算」とは、ベットメダル及び／又は貯留メダルを遊技者に対して払い出すことをい
う。本実施形態では、精算スイッチ４３（後述）が操作されたときに精算処理を実行する
。
【００１１】
　「払出し」とは、役の入賞に基づきメダルを遊技者に払い出すこと、又は上記精算によ
りメダルを払い出すことをいう。役の入賞に基づきメダルを遊技者に払い出すときは、ク
レジットとして貯留すること（貯留メダルを加算すること、換言すれば、ＲＷＭ５３（後
述）に記憶された電子データを更新すること）、及び払出し口（図示せず）から実際のメ
ダルを払い出すことの双方を含む。メダルの払出しは、たとえば「５０」枚を限界枚数と
してクレジットし、クレジット数が「５０」を超えた分のメダルは、遊技者に対して実際
に払い出すように制御する。
【００１２】
　「遊技媒体」は、本実施形態ではメダルであるが、たとえば封入式（ＥＣＯ）遊技機の
ような場合には、遊技媒体として電子情報（電子メダル、電子データ）が用いられる。な
お、「電子情報」とは、たとえば貸出し機に金銭（紙幣）を投入すると、その金銭に対応
する分の電子情報に変換されるとともに、その電子情報の一部又は全部を、遊技機で遊技
を行うための遊技媒体として遊技機にクレジット可能となるものである。
【００１３】
　また、遊技媒体が電子情報である場合において、「メダルの払出し」とは、遊技機に備
えられた遊技媒体クレジット装置にクレジット（加算）することを意味する。したがって
、「メダルの払出し」とは、実際にメダルをホッパー３５（後述）から払い出すことのみ
を意味するものではなく、遊技媒体クレジット装置に、入賞役に対応する配当分の電子情
報をクレジット（加算）する処理も含まれる。
【００１４】
　「Ｎ－１」遊技目、「Ｎ」遊技目、「Ｎ＋１」遊技目、・・・（「Ｎ」は、２以上の整
数）と遊技が進行する場合において、現在の遊技が「Ｎ」遊技目であるとき、「Ｎ」遊技
目の遊技を「今回遊技」と称する。また、「Ｎ－１」遊技目の遊技を「前回遊技」と称す
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る。さらにまた、「Ｎ＋１」遊技目の遊技を「次回遊技」と称する。
【００１５】
　以下、図面等を参照して、本発明の一実施形態について説明する。
　図１は、本実施形態における遊技機の一例であるスロットマシン１０の制御の概略を示
すブロック図である。本実施形態は、第１実施形態～第５実施形態からなる。そして、図
１は、第１実施形態～第５実施形態に共通するブロック図である。
　スロットマシン１０に設けられた代表的な制御基板として、メイン制御基板５０とサブ
制御基板８０とを備える。
　メイン制御基板５０は、入力ポート５１及び出力ポート５２を有し、ＲＷＭ５３、ＲＯ
Ｍ５４、メインＣＰＵ５５等を備える（図１で図示したもののみを備える意味ではない）
。メイン制御基板５０の外観や、メイン制御基板５０が基板ケース５６に収納されている
ことについては、第２実施形態（図９及び図１０）で説明する。
【００１６】
　図１において、メイン制御基板５０と、ベットスイッチ４０等の操作スイッチを含む遊
技進行用の周辺機器とは、入力ポート５１又は出力ポート５２を介して電気的に接続され
ている。入力ポート５１は、操作スイッチ等の信号が入力される接続部であり、出力ポー
ト５２は、モータ３２等の周辺機器に対して信号を送信する接続部である。
　図１中、入力用の周辺機器は、その周辺機器からの信号がメイン制御基板５０に向かう
矢印で表示しており、出力用の周辺機器は、メイン制御基板５０からその周辺機器に向か
う矢印で示している（サブ制御基板８０も同様である）。
【００１７】
　ＲＷＭ５３は、遊技の進行等に基づいた各種データ（変数）を記憶（更新）可能な記憶
媒体である。
　ＲＯＭ５４は、遊技の進行に必要なプログラムや各種データ（たとえば、データテーブ
ル）等を記憶しておく記憶媒体である。
　メインＣＰＵ５５は、メイン制御基板５０上に設けられたＣＰＵ（演算機能を備えるＩ
Ｃ）を指し、遊技の進行に必要なプログラムの実行、演算等を行い、具体的には、役の抽
選、リール３１の駆動制御、及び入賞時の払出し等を実行する。
【００１８】
　また、メイン制御基板５０上には、ＲＷＭ５３、ＲＯＭ５４、メインＣＰＵ５５及びレ
ジスタを含むＭＰＵが搭載される。なお、ＲＷＭ５３及びＲＯＭ５４は、ＭＰＵ内部に搭
載されるもの以外に、外部に備えていてもよい。
　なお、後述するサブ制御基板８０上においても、ＲＷＭ８３、ＲＯＭ８４、及びサブＣ
ＰＵ８５を含むＭＰＵが搭載される。なお、ＲＷＭ８３及びＲＯＭ８４は、ＭＰＵ内部に
搭載されるもの以外に、外部に備えてもよい。
【００１９】
　図１において、メダル投入口４７から投入されたメダルは、メダルセレクタ内部に送ら
れる。
　なお、メダル投入口４７から投入されたメダルのメダルセレクタ内での移動については
、後述する図２等で説明する。
　メダルセレクタ内には、図１に示すように、通路センサ４６、ブロッカ４５、投入セン
サ４４（一対の投入センサ４４ａ及び４４ｂ）が設けられており（ただし、これらに限定
されるものではない）、これらは、メイン制御基板５０と電気的に接続されている。
　メダル投入口４７から投入されたメダルは、最初に、通路センサ４６に検知されるよう
に構成されている。
【００２０】
　さらに、通路センサ４６の下流側には、ブロッカ４５が設けられている。ブロッカ４５
は、メダルの投入を許可／不許可にするためのものであり、メダルの投入が不許可状態の
ときは、メダル投入口４７から投入されたメダルを払出し口から返却するメダル通路を形
成する。これに対し、メダルの投入が許可状態のときは、メダル投入口４７から投入され
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たメダルをホッパー３５に案内するメダル通路を形成する。ブロッカ４５は、たとえば、
メダルセレクタ内のメダル通路の一部に形成された開口部（メダル返却口に通じる開口部
）を塞いでメダルをホッパー３５側に案内するためのメダル通路を形成する切替え部材と
、その切替え部材を駆動するためのアクチュエータ等とから構成されている。
【００２１】
　ここで、ブロッカ４５は、遊技中（リール３１の回転開始時から、全リール３１が停止
し、役の入賞時には入賞役に対応する払出しの終了時まで）は、メダルの投入を不許可状
態とする。すなわち、ブロッカ４５がメダルの投入を許可するのは、少なくとも遊技が行
われていないときである。
【００２２】
　メダルセレクタ内において、ブロッカ４５のさらに下流側には、投入センサ（光学セン
サ）４４が設けられている。投入センサ４４は、本実施形態では所定距離を隔てて配置さ
れた一対の投入センサ４４ａ及び４４ｂからなり、メダルが一方の投入センサ４４ａによ
り検知されてから所定時間を経過した後に他方の投入センサ４４ｂにより検知されるよう
に構成されている。そして、一対の投入センサ４４がそれぞれオン／オフとなるタイミン
グに基づいて、正しいメダルが投入されたか否かを判断する。
【００２３】
　また、図１に示すように、メイン制御基板５０には、遊技者が操作する操作スイッチと
して、ベットスイッチ４０（４０ａ又は４０ｂ）、スタートスイッチ４１、（左、中、右
）ストップスイッチ４２、及び精算スイッチ４３が電気的に接続されている。
　ここで、「操作スイッチ（又は、単に、「スイッチ」）」とは、遊技者（操作者）によ
る操作体の操作に基づいて（外部からの力を受け）、電気信号のオン／オフを切り替える
装置（電気回路及び／又は電気部品を含む）を指し、遊技者が操作する操作体の形状を限
定するものではない。
【００２４】
　操作スイッチがオフ状態であるときは、たとえば発光素子からの光が受光素子に入射し
続けている（受光素子が光を検知し続けているときは、操作スイッチはオフ状態にある。
）。そして、遊技者等により操作スイッチ（の操作体）が操作されると、発光素子からの
光が受光素子に入射しない状態となる。この状態を検知したときに、操作スイッチがオン
状態になったことを示す電気信号をメイン制御基板５０に送信する。なお、上記とは逆に
、操作スイッチがオフ状態であるときは発光素子からの光が受光素子に入射せず、発光素
子からの光が受光素子に入射したときにオン状態となるように構成してもよい。
【００２５】
　本実施形態では、スタートスイッチ４１の操作体は、レバー（棒）状であり（このため
、「スタートレバー（スイッチ）４１」とも称される。）、ベットスイッチ４０、ストッ
プスイッチ４２、及び精算スイッチ４３の操作体は、押しボタン状である（このため、「
ベットボタン（スイッチ）４０」、「停止（ストップ）ボタン（スイッチ）４２」、「精
算ボタン（スイッチ）４３」とも称される）。なお、後述する第４実施形態では、ストッ
プスイッチ４２の操作体（遊技者が押し込む部分）を「停止ボタン４２ａ」と称する。
【００２６】
　また、図１では図示しないが、操作スイッチの操作体及び／又はその周囲若しくは近傍
には、ＬＥＤ（発光手段）が設けられている。そして、その操作スイッチの操作受付けが
許可状態にあるときは、たとえばその操作スイッチに対応するＬＥＤ等を青色発光し、そ
の操作スイッチの操作受付けが不許可状態にあるときは、たとえばその操作スイッチのＬ
ＥＤ等を赤色発光することにより、その操作スイッチの許可／不許可状態を遊技者に示す
ようにしている。
【００２７】
　具体的には、たとえば全リール３１が回転中であり、ストップスイッチ４２の操作が受
付け可能な状態であるときは、すべてのストップスイッチ４２のＬＥＤを青色発光させ、
操作可能であることを遊技者に示す。そして、１つのストップスイッチ４２が操作される
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と、操作されたストップスイッチ４２に対応するリール３１が停止制御される。その後、
残りのストップスイッチ４２が操作可能となるのは、停止制御されたリール３１に対応す
るモータ３２の励磁状態が終了し、かつ、操作されたストップスイッチ４２の検知センサ
４２ｅ（後述する第４実施形態）がオフになった後である。したがって、その間は、すべ
てのストップスイッチ４２のＬＥＤを赤色発光する。そして、操作されたストップスイッ
チ４２に対応するモータ３２の励磁状態が終了し、かつ、そのストップスイッチ４２に対
応する検知センサ４２ｅがオフになったときは、すでに操作されたストップスイッチ４２
のＬＥＤは赤色発光のままであるが、未だ操作されていないストップスイッチ４２のＬＥ
Ｄについては青色発光させる。
【００２８】
　ベットスイッチ４０は、貯留されたメダルを今回遊技のためにベットするときに遊技者
に操作される操作スイッチである。本実施形態では、１枚のメダルを投入するための１ベ
ットスイッチ４０ａと、３枚（最大数、規定数）のメダルを投入するための３ベットスイ
ッチ４０ｂとを備える。
　なお、これに限らず、２枚ベット用のベットスイッチを設けてもよい。
【００２９】
　なお、規定数は、たとえば、役物非作動時／作動時に応じて予め定められている。具体
的には、役物非作動時、ＳＢ作動時、１ＢＢ作動時は３枚、２ＢＢ作動時は２枚、等のよ
うに設定されている。１ベットスイッチ４０ａを２回操作すると２枚のメダルを投入可能
であり、３回操作すると３枚のメダルを投入可能である。また、規定数が３枚であるとき
は、３ベットスイッチ４０ｂを操作すれば一時に３枚のメダルを投入可能であり、規定数
が２枚であるときは、３ベットスイッチ４０ｂを操作すれば一時に２枚のメダルを投入可
能である。規定数未満がすでにベットされている状態で３ベットスイッチ４０ｂを操作す
れば、ベット数が３枚となるようにベット処理が行われる。
【００３０】
　また、スタートスイッチ４１は、（左、中、右のすべての）リール３１を始動させると
きに遊技者に操作される操作スイッチである。
　さらにまた、ストップスイッチ４２は、３つ（左、中、右）のリール３１に対応して３
つ設けられ、対応するリール３１を停止させるときに遊技者に操作される操作スイッチで
ある。
　さらに、精算スイッチ４３は、スロットマシン１０内部にベット及び／又は貯留（クレ
ジット）されたメダルを払い戻す（ペイアウトする）ときに遊技者に操作される操作スイ
ッチである。
【００３１】
　また、図１に示すように、メイン制御基板５０には、表示基板７５が電気的に接続され
ている。なお、実際には、メイン制御基板５０と表示基板７５との間には、中継基板が設
けられ、メイン制御基板５０と中継基板、及び中継基板と表示基板７５とが接続されてい
るが、図１では中継基板の図示を省略している。このように、メイン制御基板５０と表示
基板７５とは、直接ハーネス等で接続されていてもよいが、両者間に別の基板が介在して
もよい。
　さらに、制御基板同士が直接ハーネス等で接続されていることに限らず、他の別基板（
中継基板等）を介して接続されていてもよい。たとえば、メイン制御基板５０とサブ制御
基板８０との間に１つ以上の他の別基板（中継基板等）が介在してもよい。
【００３２】
　表示基板７５には、クレジット数表示ＬＥＤ７６、及び獲得数表示ＬＥＤ７８が搭載さ
れている。
　クレジット数表示ＬＥＤ７６は、スロットマシン１０内部に貯留（クレジット）された
メダル枚数を表示するＬＥＤであり、上位桁及び下位桁の２桁から構成されている。
【００３３】
　また、獲得数表示ＬＥＤ７８は、役の入賞時に、払出し数（遊技者の獲得数）を表示す
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るＬＥＤであり、クレジット数表示ＬＥＤ７６と同様に、上位桁及び下位桁の２桁から構
成されている。
　なお、獲得数表示ＬＥＤ７８は、払い出されるメダルがないときは、消灯するように制
御してもよい。あるいは、上位桁を消灯し、下位桁のみを「０」表示してもよい。
【００３４】
　また、獲得数表示ＬＥＤ７８は、通常は獲得数を表示するが、エラー発生時にはエラー
の内容（種類）を表示するＬＥＤとして機能する。
　さらにまた、獲得数表示ＬＥＤ７８は、ＡＴ中に押し順を報知する遊技では、押し順指
示情報を表示する（有利な押し順を報知する）ＬＥＤとして機能する。よって、本実施形
態における獲得数表示ＬＥＤ７８は、獲得数、エラー内容、及び押し順指示情報の表示を
兼ねるＬＥＤである。ただし、これに限らず、押し順指示情報を表示する専用のＬＥＤ等
を設けてもよいのはもちろんである。
　なお、ＡＴ中において、有利な押し順の報知は、サブ制御基板８０に接続された画像表
示装置２３によっても実行される。
【００３５】
　図１において、メイン制御基板５０には、図柄表示装置のモータ（本実施形態ではステ
ッピングモータ）３２等が電気的に接続されている。
　図柄表示装置は、図柄を表示する（本実施形態では３つの）リール３１と、各リール３
１をそれぞれ駆動するモータ３２と、リール３１の位置を検出するためのリールセンサ３
３とを含む。
【００３６】
　モータ３２は、リール３１を回転させるための駆動手段となるものであり、各リール３
１の回転中心部に連結され、後述するリール制御手段６５によって制御される。ここで、
リール３１は、左リール３１、中リール３１、右リール３１からなり、左リール３１を停
止させるときに操作するストップスイッチ４２が左ストップスイッチ４２であり、中リー
ル３１を停止させるときに操作するストップスイッチ４２が中ストップスイッチ４２であ
り、右リール３１を停止させるときに操作するストップスイッチ４２が右ストップスイッ
チ４２である。
【００３７】
　リール３１は、リング状のものであって、その外周面には複数種類の図柄（役に対応す
る図柄組合せを構成している図柄）を印刷したリールテープを貼付したものである。
　また、各リール３１には、１個（２個以上であってもよい）のインデックスが設けられ
ている。インデックスは、リール３１のたとえば周側面に凸状に設けられており、リール
３１が所定位置を通過したか否かや、１回転したか否か等を検出するときに用いられる。
そして、各インデックスは、リールセンサ３３により検知される。リールセンサ３３の信
号は、メイン制御基板５０に電気的に接続されている。そして、インデックスがリールセ
ンサ３３を検知する（切る）と、その入力信号がメイン制御基板５０に入力され、そのリ
ール３１が所定位置を通過したことが検知される。
【００３８】
　また、リールセンサ３３がリール３１のインデックスを検知した瞬間の基準位置上の図
柄を予めＲＯＭ５４に記憶している。これにより、インデックスを検知した瞬間の基準位
置上の図柄を検知することができる。さらに、リールセンサ３３がリール３１のインデッ
クスを検知した瞬間から、（ステッピング）モータ３２を何パルス駆動すれば、前記基準
位置上の図柄から数えて何図柄先の図柄を有効ライン上に停止させることができるかを識
別可能となる。
【００３９】
　また、メイン制御基板５０には、メダル払出し装置が電気的に接続されている。メダル
払出し装置は、メダルを溜めておくためのホッパー３５と、ホッパー３５のメダルを払出
し口から払い出すときに駆動するホッパーモータ３６と、ホッパーモータ３６から払い出
されたメダルを検出するための払出しセンサ３７を備える。
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【００４０】
　メダル投入口４７から手入れされ、受け付けられた（正常であると判断された）メダル
は、ホッパー３５内に収容されるように形成されている。
　払出しセンサ（光学センサ）３７は、本実施形態では、所定距離を隔てて配置された一
対の払出しセンサ３７ａ及び３７ｂからなる。そして、メダルが払い出されるときには、
そのメダルにより所定の移動部材（後述する図７の可動片３９ａ）が移動する。所定の移
動部材の移動によって、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂがオン／オフされる。所定時間の
範囲内で払出しセンサ３７ａ及び３７ｂがそれぞれオン／オフされたか否かに基づいて、
メダルが正しく払い出されたか否かを判断する。
【００４１】
　たとえば、ホッパーモータ３６が駆動しているにもかかわらず、一対の払出しセンサ３
７のオンを検知しないときは、メダルが払い出されていないと判断し、ホッパーエラー（
メダルなし）と検知される。
　一方、払出しセンサ３７の少なくとも１つがオン信号を出力し続けたままとなったとき
は、メダル詰まりが生じたと検知する。
　なお、これらの動作の詳細については、後述する図６～図８で説明する。
【００４２】
　遊技者は、遊技を開始するときは、ベットスイッチ４０の操作により予めクレジットさ
れたメダルを投入するか（貯留ベット）、又はメダル投入口４７からメダルを手入れ投入
する（手入れベット）。当該遊技の規定数のメダルがベットされた状態でスタートスイッ
チ４１が操作されると、そのときに発生する信号がメイン制御基板５０に入力される。メ
イン制御基板５０（具体的には、後述するリール制御手段６５）は、この信号を受信する
と、役抽選手段６１による抽選を行うとともに、すべてのモータ３２を駆動制御して、す
べてのリール３１を回転させるように制御する。このようにしてリール３１がモータ３２
によって回転されることで、リール３１上の図柄は、所定の速度で表示窓内で上下方向に
移動表示される。
【００４３】
　そして、遊技者は、ストップスイッチ４２を押すことで、そのストップスイッチ４２に
対応するリール３１（たとえば、左ストップスイッチ４２に対応する左リール３１）の回
転を停止させる。ストップスイッチ４２が操作されると、そのときに発生する信号がメイ
ン制御基板５０に入力される。メイン制御基板５０（具体的には、後述するリール制御手
段６５）は、この信号を受信すると、そのストップスイッチ４２に対応するモータ３２を
駆動制御して、役抽選手段６１の抽選結果（内部抽せん手段により決定した結果）に対応
するように、そのモータ３２に係るリール３１の停止制御を行う。
【００４４】
　そして、すべてのリール３１の停止時における図柄組合せにより、今回遊技の遊技結果
を表示する。さらに、いずれかの役に対応する図柄組合せが有効ラインに停止したとき（
その役の入賞となったとき）は、入賞した役に対応するメダルの払出し等が行われる。
【００４５】
　次に、メイン制御基板５０の具体的構成について説明する。
　図１に示すように、メイン制御基板５０のメインＣＰＵ５５は、以下の役抽選手段６１
等を備える。本実施形態における以下の各手段は例示であり、本実施形態で示した手段に
限定されるものではない。
【００４６】
　役抽選手段６１は、当選番号の抽選（決定、選択）を行う。ここで、「役抽選手段６１
による当選番号の抽選」は、風営法規則（遊技機の認定及び型式の検定等に関する規則。
以下、単に「規則」という。）における「内部抽せん」と同じであり、役抽選手段６１に
よる抽選結果は、規則における「内部抽せんにより決定した結果」と同じである。したが
って、役抽選手段６１を、規則に合わせた表現で、「内部抽せん手段６１」とも称する。
　役抽選手段６１により当選番号が決定されると、その当選番号に基づいて、入賞及びリ
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プレイ条件装置番号、並びに役物条件装置番号が決定され、当該遊技で作動可能となる入
賞及びリプレイ条件装置、並びに役物条件装置が定まることとなる。このため、役抽選手
段６１は、条件装置番号の決定（抽選又は選択）手段、当選役決定（抽選又は選択）手段
等とも称される。
【００４７】
　役抽選手段６１は、たとえば、抽選用の乱数発生手段（ハードウェア乱数等）と、この
乱数発生手段が発生する乱数を抽出する乱数抽出手段と、乱数抽出手段が抽出した乱数値
に基づいて、当選番号を決定する当選番号決定手段とを備えている。
【００４８】
　乱数発生手段は、所定の領域（たとえば１０進数で「０」～「６５５３５」）の乱数を
発生させる。乱数は、たとえば２００ｎ（ナノ）ｓｅｃで１カウントを行うカウンターが
「０」～「６５５３５」の範囲を１サイクルとしてカウントし続ける乱数であり、スロッ
トマシン１０の電源が投入されている間は、乱数をカウントし続ける。
【００４９】
　乱数抽出手段は、乱数発生手段によって発生した乱数を、所定の時、本実施形態では遊
技者によりスタートスイッチ４１が操作（オン）された時に抽出する。判定手段は、乱数
抽出手段により抽出された乱数値を、後述する抽選テーブルと照合することにより、その
乱数値が属する領域に対応する当選番号を決定する。
【００５０】
　当選フラグ制御手段６２は、役抽選手段６１による抽選結果に基づいて、各役に対応す
る当選フラグのオン／オフを制御するものである。本実施形態では、すべての役について
、役ごとに当選フラグを備える。そして、役抽選手段６１による抽選においていずれかの
役の当選となったときは、その役の当選フラグをオンにする（当選フラグを立てる）。な
お、役の当選には、当選役が１つである場合（単独当選）と、当選役が複数ある場合（重
複当選）とが挙げられる。
【００５１】
　押し順指示番号選択手段６３は、役抽選手段６１による当選番号の抽選結果（押し順ベ
ル、又は押し順リプレイ当選時）に基づいて、押し順指示番号（正解押し順に相当する番
号）の選択（決定）を行うものである。
　ここで選択される押し順指示番号の「押し順」とは、遊技者にとって有利な押し順（正
解押し順）を意味する。たとえば押し順ベルの当選時には、高目ベルを入賞させる押し順
（正解押し順）を指す。また、リプレイ重複当選時は、有利なＲＴに昇格させる押し順又
は不利なＲＴに転落させない押し順を指す。
【００５２】
　本実施形態では、当選番号ごとに、それぞれ固有の押し順指示番号を備える。
　そして、ＡＴ中に、押し順ベル又は押し順リプレイに当選したときは、メイン制御基板
５０は、上述した獲得数表示ＬＥＤ７８に、押し順指示番号に対応する押し順指示情報、
具体的には「＝＊」（「＊」＝１、２、・・）のような情報を表示する。このように、有
利な押し順を有する条件装置の作動時に、押し順指示情報を表示する機能は、指示機能と
も称される。
　また、ＡＴ中に、押し順ベル又は押し順リプレイに当選したときは、メイン制御基板５
０は、遊技の開始時（スタートスイッチ４１が操作され、当選番号が決定された後）に、
サブ制御基板８０に対し、押し順指示番号に対応するコマンドを送信する。
　サブ制御基板８０は、当該コマンドを受信したときは、正解押し順を画像表示装置２３
で画像表示する。
【００５３】
　なお、メイン制御基板５０が選択した押し順指示番号をサブ制御基板８０に送信するこ
とができるのは、有利区間（ＡＴ）中に限られる。したがって、通常区間において押し順
指示番号選択手段６３により押し順指示番号が選択されたとしても、その押し順指示番号
がサブ制御基板８０に送信されることはない。なお、通常区間では、押し順指示番号を選
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択しなくてもよい。
【００５４】
　演出グループ番号選択手段６４は、当選番号に対応する演出グループ番号であって、サ
ブ制御基板８０に送信するための番号を選択するものである。
　ここで、当選番号に対応する演出グループ番号が予め定められている。そして、演出グ
ループ番号選択手段６４は、スタートスイッチ４１が操作されることにより当選番号が決
定すると、当該遊技の当選番号に対応する演出グループ番号を選択し、メイン制御基板５
０は、選択した演出グループ番号をサブ制御基板８０に送信する。サブ制御基板８０は、
受信した演出グループ番号に基づいて、当選役に関する演出を出力する。演出グループ番
号は、上記の押し順指示番号と異なり、毎遊技選択され、メイン制御基板５０からサブ制
御基板８０に送信される。
【００５５】
　また、メイン制御基板５０は、サブ制御基板８０に対し、当該遊技の当選番号を送信し
ない。このため、サブ制御基板８０は、当該遊技の当選番号を知ることはできない。ただ
し、サブ制御基板８０は、毎遊技、演出ブループ番号を受信するので、受信した演出グル
ープ番号に基づいて、演出を出力可能となる。ただし、押し順ベル又は押し順リプレイの
当選時であっても、演出グループ番号から正解押し順を判断できないので、サブ制御基板
８０は、演出グループ番号に基づいて正解押し順を報知することはない。これに対し、Ａ
Ｔ中は、押し順ベル又は押し順リプレイの当選時は、メイン制御基板５０からサブ制御基
板８０に対し、押し順指示番号を送信する。これにより、サブ制御基板８０は、受信した
押し順指示番号に基づいて、正解押し順を報知可能となる。
【００５６】
　リール制御手段６５は、リール３１の回転開始命令を受けたとき、特に本実施形態では
スタートスイッチ４１の操作を検知したときに、すべて（３つ）のリール３１の回転を開
始するように制御する。
　さらに、リール制御手段６５は、役抽選手段６１により当選番号の決定が行われた後、
今回遊技における当選フラグのオン／オフを参照して、当選フラグのオン／オフに対応す
る停止位置決定テーブルを選択するとともに、ストップスイッチ４２が操作されたときに
、ストップスイッチ４２の操作を検知したときのタイミングに基づいて、そのストップス
イッチ４２に対応するリール３１の停止位置を決定するとともに、モータ３２を駆動制御
して、その決定した位置にそのリール３１を停止させるように制御する。
【００５７】
　たとえば、リール制御手段６５は、少なくとも１つの当選フラグがオンである遊技では
、リール３１の停止制御の範囲内において、当選役（当選フラグがオンになっている役）
に対応する図柄組合せを有効ラインに停止可能にリール３１を停止制御するとともに、当
選役以外の役（当選フラグがオフになっている役）に対応する図柄組合せを有効ラインに
停止させないようにリール３１を停止制御する。
【００５８】
　ここで、「リール３１の停止制御の範囲内」とは、ストップスイッチ４２が操作された
瞬間からリール３１が実際に停止するまでの時間又はリール３１の回転量（移動図柄（コ
マ）数）の範囲内を意味する。
　本実施形態では、リール３１は、定速時は１分間で約８０回転する速度で回転される。
　そして、ストップスイッチ４２が操作されたときは、ＭＢ作動中の所定のリール３１（
たとえば、中リール３１）を除き、ストップスイッチ４２が操作された瞬間からリール３
１を停止させるまでの時間が１９０ｍｓ以内に設定されている。これにより、本実施形態
では、ＭＢ作動中の所定のリール３１を除き、ストップスイッチ４２が操作された瞬間の
図柄からリール３１が停止するまでの最大移動図柄数が４図柄に設定されている。
【００５９】
　一方、ＭＢ作動中の所定のリール３１については、ストップスイッチ４２が操作された
瞬間からリール３１を停止させるまでの時間が７５ｍｓ以内に設定されている。これによ
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り、ＭＢ作動中の所定のリール３１については、ストップスイッチ４２が操作された瞬間
の図柄からリール３１が停止するまでの最大移動図柄数が１図柄に設定されている。
【００６０】
　そして、ストップスイッチ４２の操作を検知した瞬間に、リール３１の停止制御の範囲
内にある図柄のいずれかが所定の有効ラインに停止させるべき図柄であるときは、ストッ
プスイッチ４２が操作されたときに、その図柄が所定の有効ラインに停止するように制御
される。
　すなわち、ストップスイッチ４２が操作された瞬間に直ちにリール３１を停止させると
、当選番号に対応する役の図柄が所定の有効ラインに停止しないときには、リール３１を
停止させるまでの間に、リール３１の停止制御の範囲内においてリール３１を回転移動制
御することで、当選番号に対応する役の図柄をできる限り所定の有効ラインに停止させる
ように制御する（引込み停止制御）。
【００６１】
　また逆に、ストップスイッチ４２が操作された瞬間に直ちにリール３１を停止させると
、当選番号に対応しない役の図柄組合せが有効ラインに停止してしまうときは、リール３
１の停止時に、リール３１の停止制御の範囲内においてリール３１を回転移動制御するこ
とで、当選番号に対応しない役の図柄組合せを有効ラインに停止させないように制御する
（蹴飛ばし停止制御）。
　さらに、複数の役に当選している遊技（たとえば、押し順ベル当選時）では、ストップ
スイッチ４２の押し順や、ストップスイッチ４２の操作タイミングに応じて、入賞させる
役の優先順位が予め定められており、所定の優先順位によって、最も優先する役に係る図
柄の引込み停止制御を行う。
【００６２】
　入賞判定手段６６は、リール３１の停止時に、有効ラインに停止したリール３１の図柄
組合せが、いずれかの役に対応する図柄組合せであるか否かを判断するものである。
　ここで、入賞判定手段６６は、実際に、役に対応する図柄組合せが有効ラインに停止し
たか否かを検知することはない。具体的には、当該遊技で作動した条件装置と、ストップ
スイッチ４２の押し順及び／又はストップスイッチ４２の操作タイミングとから、リール
３１が実際に停止する前に有効ラインに停止する図柄組合せを予め判断するか、又はリー
ル３１の停止後に有効ラインに停止した図柄組合せを予め判断する。
【００６３】
　制御コマンド送信手段７１は、サブ制御基板８０に対し、サブ制御基板８０で出力する
演出に必要な情報（制御コマンド）を送信する。
　制御コマンドとしては、たとえばベットスイッチ４０が操作されたときの情報、スター
トスイッチ４１が操作されたときの情報、押し順指示番号（ＡＴ中、かつ正解押し順を有
する当選番号に当選したときのみ）、演出グループ番号、ＲＴ（遊技状態）情報、ストッ
プスイッチ４２が操作されたときの情報、入賞した役の情報等が挙げられる。
【００６４】
　図１において、サブ制御基板８０は、遊技中及び遊技待機中における演出（情報）の選
択や出力等を制御するものである。
　ここで、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０とは、電気的に接続されており、メイ
ン制御基板５０（制御コマンド送信手段７１）は、パラレル通信によってサブ制御基板８
０に一方向で、演出の出力に必要な情報（制御コマンド）を送信する。
　なお、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０とは、電気的に接続されることに限らず
、光通信手段を用いた接続であってもよい。さらに、電気的接続及び光通信接続のいずれ
も、パラレル通信に限らず、シリアル通信であってもよく、シリアル通信とパラレル通信
とを併用してもよい。
【００６５】
　サブ制御基板８０は、メイン制御基板５０と同様に、入力ポート８１、出力ポート８２
、ＲＷＭ８３、ＲＯＭ８４、及びサブＣＰＵ８５等を備える。
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　サブ制御基板８０には、入力ポート８１又は出力ポート８２を介して、図１に示すよう
な以下の演出ランプ２１等の演出用周辺機器が電気的に接続されている。ただし、演出用
の周辺機器は、これらに限られるものではない。
　ＲＷＭ８３は、サブＣＰＵ８５が演出を制御するときに取り込んだデータ等を一時的に
記憶可能な記憶媒体である。
　また、ＲＯＭ８４は、演出用データとして、演出に係る抽選を行うとき等のプログラム
や各種データ等を記憶しておく記憶媒体である。
【００６６】
　演出ランプ２１は、たとえばＬＥＤ等からなり、所定の条件を満たしたときに、それぞ
れ所定のパターンで点灯する。なお、演出ランプ２１には、各リール３１の内周側に配置
され、リール３１に表示された図柄（表示窓から見える上下に連続する３図柄）を背後か
ら照らすためのバックランプ、リール３１の上部からリール３１上の図柄を照光する蛍光
灯、スロットマシン１０のフロントドア前面に配置され、役の入賞時等に点滅する枠ラン
プ等が含まれる。
【００６７】
　また、スピーカ２２は、遊技中に各種の演出を行うべく、所定の条件を満たしたときに
、所定のサウンドを出力するものである。
　さらにまた、画像表示装置２３は、液晶ディスプレイ、有機ＥＬディスプレイ、ドット
ディスプレイ等からなるものであり、遊技中に各種の演出画像（正解押し順、当該遊技で
作動する条件装置に対応する演出等）や、遊技情報（役物作動時や有利区間（ＡＴ）中の
遊技回数や獲得枚数等）等を表示するものである。
【００６８】
　図２は、メダル投入口４７から投入されたメダルＭが投入センサ４４ａ及び４４ｂを通
過するまでの様子を示す図であって、正面から見た模式図である。図２では、メダルセレ
クタの内部が見えるように図示している。また、メダルＭは、その位置に応じて、Ｍ１～
Ｍ４を示している。Ｍ１の位置は、メダルＭがメダル投入口４７のメダル置き部４７ｂに
置かれている状態（放たれる前の状態）を示す。すなわち、Ｍ１の位置では、正面から見
て、メダルＭの外周縁の最下点とメダル置き部４７ｂの上面とが当接している。
　なお、図２（及び後述する図４）において、投入センサ４４ａ及び４４ｂとして表示し
た略正方形の部分全体が、それぞれ投入センサ４４ａ及び４４ｂの受発光範囲（センサの
目）であるものとする（それぞれ投入センサ４４ａ及び４４ｂの筐体ではない。）。
【００６９】
　また、Ｍ２の位置は、正面から見てメダルＭが見えなくなった瞬間の位置を示している
。すなわち、Ｍ２の位置では、メダルＭの外周縁の最上点とメダル置き部４７ｂの上面と
が重なる位置である。たとえば、メダルＭがＭ１の位置にあるときに遊技者がメダルＭか
ら手を離すと仮定すると、メダルＭは、Ｍ１の位置から落下する。したがって、Ｍ２の位
置では、遊技者の手から放れている状態であって下流側に落下（移動）している状態であ
る。
　なお、「上流側」とはメダル投入口４７側を示し、「下流側」とは投入センサ４４ｂ側
（ホッパー３５側）を指すものとする。メダルＭの位置でいえば、上流側から下流側に向
かって、Ｍ１→Ｍ２→Ｍ３→Ｍ４となる。
【００７０】
　図２の例では、メダルＭがＭ２に位置しているときには、通路センサ４６によってメダ
ルＭが検知されるように通路センサ４６を配置している。
　さらに、Ｍ３の位置は、投入センサ４４ａによってメダルＭが検知された瞬間（オン）
の位置を示す。また、Ｍ４の位置は、投入センサ４４ｂによってメダルＭが検知されなく
なった瞬間（オフ）の位置を示している。
【００７１】
　メダル投入口４７は、遊技者が遊技媒体としてのメダルＭをベット又はクレジットする
ときに、メダルＭをスロットマシン１０内部（メダルセレクタ）に投入する部分である。
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メダル投入口４７は、メダルガード部４７ａと、メダル置き部４７ｂとを備える。メダル
置き部４７ｂは、複数枚（最大で１０枚程度）の重ねたメダルＭを同時に載置可能に、図
面の紙面に対して垂直方向に伸びる略湾曲面（メダルＭの周縁よりもやや大きな曲率を有
する曲面）を有する。
【００７２】
　メダル置き部４７ｂの前記略湾曲面と、メダルガード部４７ａのメダルＭが接触する面
（図２で見えている面）は、略垂直に交差するように形成されている。
　さらに、図２では表れていないが、メダル置き部４７ｂとメダルガード部４７ａとが交
差する部分には、１枚のメダルＭを流下可能な開口部を有している。２枚のメダルＭを重
ねた状態では前記開口部からメダルＭが落下しないが、１枚のメダルＭの厚みのときは前
記開口部からメダルＭが流下するように形成されている。このため、遊技者は、たとえば
重ねた複数枚のメダルＭをメダル置き部４７ｂ上に載置し、その複数枚のメダルＭをメダ
ルガード部４７ａの方向に押し当てつつ、押し当て力を強めたり弱めたりすることで、メ
ダル置き部４７ｂ上に載置したメダルＭを１枚ずつ前記開口部からメダルセレクタ内に落
とし込むことが可能となっている。
【００７３】
　メダル投入口４７からメダルＭが投入される（下方に放たれる）と、そのメダルＭは、
メダルセレクタ内の通路を流下する。メダルセレクタ内には、上流側から、通路センサ４
６、投入センサ４４ａ、投入センサ４４ｂが設けられている。さらに、通路センサ４６と
、投入センサ４４ａとの間（図２では、投入センサ４４ａの下側）には、上述したブロッ
カ４５が設けられている。
【００７４】
　メダルＭがメダルセレクタ内に入ると、最初に、通路センサ４６によって検知される。
通路センサ４６は、メダル詰まりやゴト行為の有無判断するため等に設けられたセンサで
あり、通路センサ４６がメダルＭを検知した時から、（予め定めた）所定時間、メダルＭ
を検知し、さらに所定時間の経過後はメダルＭを検知しなくなったときは、正常であると
判断する。これに対し、通路センサ４６がメダルを検知した後、所定時間を経過してもメ
ダルＭを検知し続けているときは、メダル滞留エラーと判断する。また、通路センサ４６
がメダルＭを検知した後、所定時間を経過する前にメダルＭを検知しなくなったときは、
メダルＭの不正通過であると判断する。
【００７５】
　メダルＭがメダル通路内を流下すると、ブロッカ４５の位置に到達する。ブロッカ４５
は、メダル通路において下面側に配置されている。ブロッカ４５は、オン状態（出力ポー
ト５２のうち、ブロッカ４５に係る出力ポートがオン）であるときは、メダルＭが投入セ
ンサ４４ａ及び４４ｂによって検知可能となるようにメダル流路を形成する。換言すれば
、上流側から移動してきたメダルＭを、メダル通路外に送出することなく、投入センサ４
４ａ及び４４ｂ側に送る役目を持っている。
【００７６】
　これに対し、オフ状態（出力ポート５２のうち、ブロッカ４５に係る出力ポートがオフ
）であるときは、ブロッカ４５は、図２中、図面の紙面に対して垂直方向にずれるように
移動することにより、メダル通路に開口部（落とし穴）を形成する。これにより、ブロッ
カ４５がオフ状態では、メダルＭは、Ｍ３に到達する直前に、この開口部から落下し、メ
ダル通路外に送られる（図２中、Ｍ５）。この開口部から落下したメダルＭは、投入セン
サ４４ａに検知されることなく、メダル返却口（図示せず）に戻される。
【００７７】
　たとえば、当該遊技の規定数がすでにベットされており、かつクレジット数が上限値に
到達しているときは、それ以上のメダルのベット及びクレジットができないので、ブロッ
カ４５はオフ状態に制御される。これにより、その状態においてメダルＭがメダル投入口
４７から投入されても、前記開口部から落下してメダル返却口に戻される。
　これに対し、ブロッカ４５がオン状態であるときは、前記開口部がブロッカ４５によっ
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て塞がれているので、メダル通路内を流下するメダルＭは、ブロッカ４５上を通過し、投
入センサ４４ａ及び４４ｂ側に移動可能となる。
【００７８】
　なお、本実施形態では、図２のようにブロッカ４５を配置したが、この配置に限られる
ものではない。ブロッカ４５のオン状態／オフ状態にかかわらず、通路センサ４６によっ
てメダルＭを検知することができ、ブロッカ４５がオン状態であるときはメダルＭを投入
センサ４４ａ及び４４ｂに案内することができ、かつ、ブロッカ４５がオフ状態であると
きはメダルＭが投入センサ４４ａ及び４４ｂに検知されることなくメダル返却口に送るこ
とができればよい。換言すれば、通路センサ４６と投入センサ４４ａとの間にブロッカ４
５が位置すればよい。
【００７９】
　また、通路センサ４６は、ブロッカ４５よりも上流側に位置していればよく、ブロッカ
４５がオフ状態であっても、メダル投入口４７から投入されたメダルＭを検知可能な位置
に配置されていればよい。また、図２では、通路センサ４６は、メダルＭがＭ２に位置し
たときは、メダルＭを検知できるように配置しているが、これに限らず、メダルＭがＭ２
の位置よりもさらに下流側に移動したときにメダルＭを検知するように通路センサ４６を
配置することも可能である。
【００８０】
　投入センサ４４ａ及び４４ｂは、ブロッカ４５を通過したメダルＭを検知するためのセ
ンサであり、これら２つのセンサは、所定距離を隔てて設置されている。まず、メダルＭ
がＭ３の位置に到達したときは、上流側の投入センサ４４ａがメダルＭを検知可能となる
（オフからオンになる）。さらにメダルＭが流下すると、次に投入センサ４４ｂがメダル
Ｍを検知する（オフからオンになる）。これら２つの投入センサ４４ａ及び４４ｂのオン
／オフのタイミングを判断することにより、投入されたメダルＭが正常であるか否かを判
断する。メダルＭがＭ４の位置に到達すると、投入センサ４４ａ及び４４ｂに検知されな
くなる。投入センサ４４ａ及び４４ｂを通過したメダルＭは、ホッパー３５に送られる。
【００８１】
　図２において、メダルセレクタは、以下のように設計されている。
　まず、メダルＭがＭ２の位置、すなわちメダルセレクタを正面から見たときに、メダル
Ｍが視認不可能となった瞬間から、メダルＭがＭ４の位置、すなわち投入センサ４４ｂに
検知されなくなる瞬間の位置に到達するまで（図２中、点線で移動軌跡を示す。）の時間
を、時間Ｔ２に設定している。なお、メダルＭがＭ１に位置しているときにそのメダルＭ
から（初速度「０」で）手を離し、下方に放った場合の値である。よって、メダルＭがＭ
２に位置するときの速度は、「０」を超える。
【００８２】
　また、メダルＭの加速度は、Ｍ２の位置からさらに下方に移動するに従って大きくなる
。一方、図２中、メダル通路が垂直方向から水平方向に曲がった部分には、衝撃部材（図
２では図示せず）が設けられている。この衝撃部材にメダルＭが接触すると、メダルＭの
速度が減速されて、投入センサ４４ａ及び４４ｂに向かうようになっている。
　そして、メダルＭがＭ３に位置する瞬間（投入センサ４４ａに検知された瞬間）から、
Ｍ４に位置する瞬間（投入センサ４４ｂに検知されなくなった瞬間）までの時間を、時間
Ｔ３に設定している。
【００８３】
　＜第１実施形態（Ａ）＞
　図３は、本実施形態のうち、第１実施形態（Ａ）を説明するためのタイムチャートを示
す図である。
　図３は、スロットマシン１０の電源がオフにされたとき（たとえば、電源スイッチ１１
がオフにされたときや、停電が発生したとき）の電圧レベルを示すものである。
　図３において、電源が正常にオン状態になっているときの電圧を供給レベルＶ０とする
。供給レベルＶ０の状態では、スロットマシン１０は、正常に作動する。
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【００８４】
　図３では、時刻Ｓ１１のときに、電源断が発生した（電源の供給が遮断される事象が発
生した）例を示している。本実施形態では、電源断が発生すると、時間Ｔ０で、電圧が電
源断検知レベルＶ１まで低下する。
　電源断が発生したとき（時刻Ｓ１１；供給レベルＶ０）から、電源断を検知するまで（
時刻Ｓ１２；電源断検知レベルＶ１）までの時間Ｔ０は、少なくとも２０割込み（１割込
み時間２．２３５ｍｓ×２０割込み＝４４．７ｍｓ）以上となるように設計されている。
　メイン制御基板５０上には、（図示しない）電圧監視装置（電源断検出回路）が設けら
れている。そして、電源電圧が所定値である電源断検知レベルＶ１以下になったときには
、入力ポート５１における所定のビットに電源断検知信号が入力され、その信号の入力が
あったか否かを検知することにより電源断を検知する。
【００８５】
　電圧が電源断検知レベルＶ１からさらに低下していき、メインＣＰＵ５５の駆動電圧限
界Ｖ２未満になると、メインＣＰＵ５５を駆動することができなくなる（メインＣＰＵ５
５の動作を保証できなくなる）。
　図３の例では、時刻Ｓ１３で、電圧レベルがメインＣＰＵ５５の駆動電圧限界Ｖ２とな
り、その後、Ｌｏｗに低下する例を示している。メイン制御基板５０は、電圧が駆動電圧
限界Ｖ２未満になると電源断処理を実行することができないので、電源断が時刻Ｓ１１で
発生したときは、少なくとも時刻Ｓ１３までに、電源断処理を終了できるように設定して
いる。
【００８６】
　また、電源断の検知は、２．２３５ｍｓごとに実行される割込み処理内で実行するが、
２割込み連続で電源断を検知したときは、次の割込み処理で電源断処理を実行する。した
がって、図３中、時刻Ｓ１２は、２回連続で割込み処理で電圧が電源断検知レベルＶ１以
下であると判断され、電源断が発生したと検知したタイミングである。そして、次の割込
み処理で、電源断処理を実行する。
　なお、割込み処理では、以下のような処理を実行する。まず、電源断を検知したか否か
を判断し、電源断を検知したときは、（通常の割込み処理に移行せずに）電源断処理に移
行する。電源断処理では、まず、出力ポート５２をオフにする。出力ポート５２をオフに
する処理により、ブロッカ４５がオフとなる。さらに、スタックポインタの保存処理、電
源断処理済みフラグ（正常な電源断が行われたか否かを判断するためのフラグ）のセット
処理、ＲＷＭ５３のチェックサムの実行処理、ＲＷＭ５３の書き込み禁止処理等を順次実
行した後、リセット待ち状態（ループ処理状態）となる。このリセット待ち状態は、設計
上、何も処理を行わない状態となっている。
　したがって、図３に示すように、電源断を検知した割込み処理（時刻Ｓ１２）の次の割
込み処理で、電源断処理が実行され、ブロッカ４５がオフにされる。
　なお、電源断を検知した割込み処理の次の割込み処理で電源断処理を実行することに限
らず、電源断を検知した割込み処理内で電源断処理を実行してもよい。この場合には、「
Ｔ１＝Ｓ１２－Ｓ１１」となる。
【００８７】
　一方、図３では、メダルが投入された後のメダル位置（Ｍ２、Ｍ４）を併せて図示して
いる。図２において、メダルＭがＭ１の位置にある状態で、遊技者がメダルＭから手を離
したと仮定する。なお、この場合には、メダルＭは、初速度「０」で落下する。これによ
り、メダルＭは、メダルセレクタ内に放たれる。そして、図３では、電源断が発生した時
刻Ｓ１１と、メダルＭがＭ２の位置に到達した時刻とを一致させている。
【００８８】
　図２で示したように、メダルＭがＭ２に位置する瞬間からＭ４に位置する瞬間までの時
間をＴ２としたが、図３においても同様に、メダルＭがＭ２に位置する瞬間から時間Ｔ２
経過後に、メダルＭがＭ４に位置するものとする。
　この場合、本実施形態では、「Ｔ２＞Ｔ１」の関係を満たすように設計している。
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【００８９】
　したがって、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生すると、メダルＭがＭ４に
到達する前に電源断処理が実行され、投入センサ４４ｂがメダルＭを検知しなくなる。よ
って、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生したときは、そのメダルＭは、投入
センサ４４ｂに検知されることなくメダル返却口（下皿）に送られる。このため、そのメ
ダルＭは、投入センサ４４ａ及び４４ｂを正常に通過することにはならない。よって、そ
のメダルＭについては、飲み込みが発生してしまうが、電源断の発生後（時刻Ｓ１１の後
）に、メダルＭの「１」加算（ベット又はクレジットへの「１」加算）処理が実行されな
い。これにより、電源断の発生後にベット又はクレジット処理が実行されてしまう可能性
をなくすことができる。
【００９０】
　たとえば、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生した場合において、時間Ｔ１
が経過したとき（電源断処理時）に、図２中、メダルＭがＭ４の直前に位置するとき（メ
ダルＭがＭ３の位置を通過した後のとき）は、そのメダルＭは、投入センサ４４ａには検
知されるが、投入センサ４４ｂには検知されることなく、電源がオフになる。
　また、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生した場合において、時間Ｔ１が経
過したとき（電源断処理時）に、図２中、メダルＭがＭ３の位置よりも上流側に位置する
ときは、そのメダルＭは、投入センサ４４ａ及び投入センサ４４ｂのいずれにも検知され
ることなく、電源がオフになる。
【００９１】
　また、図２において、メダルＭがＭ２に位置する瞬間から、Ｍ３に位置する瞬間までの
時間を、時間Ｔ２’とする。
　この場合、「Ｔ２’＞Ｔ１」の関係を満たすように設計することが好ましい。
　上記の関係に設計した場合において、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生す
ると、メダルＭがＭ３に到達した時点では、電源断処理が実行されることによりブロッカ
４５がオフ状態となっている。したがって、そのメダルＭは、投入センサ４４ａに検知さ
れることなくメダル通路外に送出され、メダル返却口に送られるようになる。
【００９２】
　ここで、従来技術と第１実施形態（Ａ）との相違について説明する。
　従来は、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生すると、その電源断を検知して
ブロッカ４５をオフにしたときには、メダルＭは、すでに投入センサ４４ｂの位置を通過
していた。したがって、電源断が発生した後に、メダルの「１」加算処理（ベット処理又
はクレジット処理）が実行されていた。しかし、電源断が発生した後にメダル加算処理を
実行することは好ましくない。電源断の発生後は、遊技の進行に係るすべての処理を速や
かに停止すべきだからである。
　そこで、第１実施形態（Ａ）のように構成すれば、遊技者がメダル投入口４７からメダ
ルＭを投入し、メダルＭがＭ２に位置する瞬間（投入直後）に電源断が発生したとしても
、メダルの「１」加算処理が実行されないようにしたので、スロットマシン１０の機能を
高めることができる。
【００９３】
　＜第１実施形態（Ｂ）＞
　第１実施形態（Ｂ）は、投入センサ４４ａ及び４４ｂと、電源断との関係を定めたもの
である。
　図４は、メダルＭが投入センサ４４ａにより検知されてから、投入センサ４４ｂにより
検知されなくなるまでの過程を示す正面図である。図４中、矢印方向は、メダルＭの進行
（流下）方向を示している。
　図４（ａ）は、メダルＭが投入センサ４４ａにより検知された瞬間の図を示している。
このとき、投入センサ４４ａはオフからオンになった瞬間であり、投入センサ４４ｂはオ
フのままである。なお、この位置は、図２中、Ｍ３に相当する。
【００９４】
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　次に、メダルＭが図４中、左側に進行し、図４（ｂ）に示す状態になると、投入センサ
４４ａはメダルＭを検知した状態のままであり、投入センサ４４ｂがメダルＭを検知する
ようになる。よって、図４（ｂ）では、投入センサ４４ａはオンであり、投入センサ４４
ｂはオフからオンになった瞬間である。
　なお、図４では、投入センサ４４ａ及び４４ｂとメダルＭとが重なった場合であっても
、投入センサ４４ａ及び４４ｂとメダルＭとの双方を実線で示しているが、メダルＭと投
入センサ４４ａ及び４４ｂの位置関係を表すものではない。投入センサ４４ａ及び４４ｂ
は、メダルＭに対し、図４の紙面の垂直方向において手前側に配置されていてもよく、奥
側に配置されていてもよい。
【００９５】
　メダルＭがさらに進行し、図４（ｃ）の状態になると、投入センサ４４ａ及び４４ｂの
双方によってメダルＭが検知されている状態となる。よって、この場合の投入センサ４４
ａはオンであり、かつ投入センサ４４ｂもオンである。
　ここで、メダルＭの直径は、たとえば、一般仕様では２５ミリメートル（いわゆる２５
パイ（φ））であり、特殊仕様では３０ミリメートル（いわゆる３０パイ（φ））である
。したがって、図４（ｃ）の状態になることが可能に、投入センサ４４ａと４４ｂとの間
の距離を設定する必要がある。ここで、後述するように、図４（ｃ）の状態、すなわち投
入センサ４４ａ及び４４ｂの双方がオンとなっている（メダルＭを検知している）時間が
所定の範囲内であるか否かにより、メダル投入エラーと判定するか否かを定めている。よ
って、投入センサ４４ａと４４ｂとの間の距離は、投入センサ４４ａ及び４４ｂの双方が
オンとなっている時間をどのように設定するかによっても異なる。
【００９６】
　図４（ｃ）の状態からメダルＭがさらに進むと、図４（ｄ）に示すように、投入センサ
４４ａは、メダルＭを検知しなくなる。この場合、投入センサ４４ａはオンからオフにな
った瞬間であり、投入センサ４４ｂはオンのままである。さらにメダルＭが進行すると、
図４（ｅ）に示すように、投入センサ４４ｂがメダルＭを検知しなくなる。よって、この
場合には、投入センサ４４ａはオフのままであり、投入センサ４４ｂはオンからオフにな
った瞬間である。なお、図４（ｅ）のメダルＭの位置は、図２中、Ｍ４に相当する。
【００９７】
　図５は、投入センサ４４ａ及び４４ｂのオン／オフをタイムチャートで示す図である。
図５において、時刻Ｓ２１は、投入センサ４４ａがオフからオンになった瞬間（投入セン
サ４４ｂのはオフのまま）であり、図４（ａ）のタイミングに相当する。
　次に、投入センサ４４ｂがメダルＭを検知した（オフからオンになった）瞬間（図４（
ｂ））の時刻をＳ２２とする。さらにまた、投入センサ４４ａがメダルＭを検知しなくな
った（オンからオフになった）瞬間（図４（ｄ））の時刻をＳ２３とする。さらに、投入
センサ４４ｂがメダルＭを検知しなくなった（オンからオフになった）瞬間（図４（ｅ）
）の時刻をＳ２４とする。
【００９８】
　ここで、投入センサ４４ａがメダルＭを検知している時間Ｔａ（時刻Ｓ２１からＳ２３
までの間）が、６．７０５ｍｓ（３割込み）以上、１８５．５０５ｍｓ（８３割込み）未
満の範囲内であれば（条件１）、メイン制御基板５０は、正常なメダルＭの通過であると
判断し、この範囲から外れているときは、メダル通過エラーと判断する。
【００９９】
　また、投入センサ４４ａ及び４４ｂの双方がメダルＭを検知している時間Ｔｂ（時刻Ｓ
２２からＳ２３までの間）が、４．４７ｍｓ（２割込み）以上、１１８．４５５ｍｓ（５
３割込み）未満の範囲内であれば（条件２）、メイン制御基板５０は、正常なメダルＭの
通過であると判断し、この範囲から外れているときは、メダル通過エラーと判断する。
【０１００】
　さらにまた、投入センサ４４ｂがメダルＭを検知している時間Ｔｃ（時刻Ｓ２２からＳ
２４までの間）が、６．７０５ｍｓ（３割込み）以上、１８５．５０５ｍｓ（８３割込み



(19) JP 2019-166047 A 2019.10.3

10

20

30

40

50

）未満の範囲内であれば（条件３）、メイン制御基板５０は、正常なメダルＭの通過であ
ると判断し、この範囲から外れているときは、メダル通過エラーとする。
　上述した条件１～条件３のすべてを満たす場合には、メダルＭの通過は正常であると判
断し、少なくとも１つの条件を満たさないときは、メダル通過エラーとする。
【０１０１】
　また、図５に示すように、投入センサ４４ａ及び４４ｂの双方がオフになったとき（時
刻Ｓ２４）は、投入監視カウンタを「１」減算する。
　ここで、投入監視カウンタは、上述した通路センサ４６がメダルＭを検知したときに「
＋１」となり、投入センサ４４ａ及び４４ｂをメダルが正常に通過したとき（投入センサ
４４ａ及び４４ｂの双方が、オフ→オン→オフとなったとき。よって時刻Ｓ２４のとき。
）に「－１」されるカウンタである。すなわち、正常時には、「１」と「０」とを繰り返
す。
　一方、通路センサ４６がメダルＭを検知せず、投入センサ４４ａ及び４４ｂのみがメダ
ルの通過を検知したときは、投入監視カウンタは「－１」となり、メイン制御基板５０は
、メダル通過エラーと判断する。
【０１０２】
　また、通路センサ４６がメダルＭを検知し（投入監視カウンタ＝「＋１」）、かつ、投
入センサ４４ａ及び４４ｂがメダルＭの通過を検知しなかった場合において、通路センサ
４６がさらにメダルＭを検知し、投入監視カウンタが「２」以上の所定値になると、メイ
ン制御基板５０は、メダル詰まりエラーと判断する。たとえば投入監視カウンタの正常値
を「０」～「２」に設定した場合には、投入監視カウンタが「３」以上となったときは、
メイン制御基板５０がメダル詰まりエラーと判断することが挙げられる。
　なお、投入監視カウンタは、ブロッカ４５がオフ状態からオン状態になるときは、クリ
アされる。
【０１０３】
　図５において、時刻Ｓ２４で、投入センサ４４ｂがオンからオフになり、投入監視カウ
ンタが「１」減算され、メダルＭが正常に通過したと判断されたときは、メイン制御基板
５０は、メダル投入処理（ベット処理又はクレジット処理）を実行する。たとえばその時
点で、ベット数が規定数未満であるときは、ベット数の「１」加算処理を実行する。具体
的には、当該遊技での規定数が「３」であり、その時点でのベット数が「０」であるとき
は、ベット数の「１」加算処理により、ベット数を「０」から「１」に更新する。
【０１０４】
　また、その時点で、ベット数が既に規定数に到達している場合において、クレジット数
が最大数の「５０」に到達していないときは、クレジット数の「１」加算処理を実行する
。たとえば、その時点でのクレジット数が「１０」であるときは、クレジット数を「１１
」に更新する。
　なお、ベット数が規定数となり、かつ、クレジット数が最大数の「５０」に到達したと
きは、メイン制御基板５０は、ブロッカ４５をオフ状態にする。これにより、メダル投入
口４７からメダルＭが投入されても、そのメダルＭは返却される。換言すれば、その場合
には、メダルＭが投入されても投入センサ４４ａ及び４４ｂに検知されることはない。
【０１０５】
　図５では、投入センサ４４ａ及び４４ｂのオン／オフに加えて、電源断発生時と電源断
検知時のタイミングを表示している。図５では、例１及び例２を示し、いずれも、投入セ
ンサ４４ａがオフからオンになったタイミング（時刻Ｓ２１）で電源断が発生した場合を
例に挙げている。
　そして、例１では、電源断が発生した時刻Ｓ２１から、時間Ｔ１経過後に電源断を検知
している。ここで、例１では、「Ｔ１＞Ｔ３」に設定されている。したがって、電源断が
発生した瞬間に投入センサ４４ａがメダルＭを検知した場合において、電源断処理を開始
するときは、すでにメダルＭの「１」加算処理を実行した後である。
【０１０６】
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　ここで、時刻Ｓ２１からＳ２４までの時間Ｔ３は、「Ｔａ＋Ｔｃ－Ｔｂ」で表すことが
できる。したがって、時間Ｔ３の最小時間は、４割込みに相当し、「８．９４ｍｓ」であ
る。
　また、時間Ｔ３の最大時間は、１１３割込みに相当し、「２５２．５５５ｍｓ」である
。
　そして、例１では、必ず、時刻Ｓ２４の経過後に電源断処理が実行されるように設定す
る。このため、たとえば、電源断の発生（時刻Ｓ２１）から電源断処理が実行されるまで
の時間Ｔ１は、１１４割込み以上となるように設定する。
【０１０７】
　以上のように設定すれば、投入センサ４４ａがメダルＭを検知した瞬間（時刻Ｓ２１）
に電源断が発生しても、メダルＭの「１」加算処理の実行後に電源断処理が実行されるの
で、そのメダルＭは、正常にベット又はクレジットされる。よって、メダルＭの飲み込み
を防止することができる。
【０１０８】
　また、例２は、例１とは逆に、メダルＭの「１」加算処理が実行される前に電源断処理
を実行する例である。すなわち、例２では、「Ｔ１＜Ｔ３」の関係となるように設定する
。
　時刻Ｓ２１からＳ２４までの時間Ｔ３は、上述したように、最小時間で４割込みに相当
する。したがって、「Ｔ１＜Ｔ３」の関係を満たすためには、電源断の発生から３割込み
以内で電源断処理を実行する必要がある。しかし、電源断の発生から３割込み以内で電源
断処理を実行するように設定することは困難であるので、時間Ｔｃの最小時間が４割込み
よりも長くなるように設定する。たとえば時間Ｔｃの最小時間を１５割込みに設定するこ
とが挙げられる。そして、電源断の発生（時刻Ｓ２１）から電源断処理までの時間Ｔ１を
１０割込み程度に設定すれば、時刻Ｓ２１で電源断が発生したときに、時刻Ｓ２４になる
前に電源断処理を実行することが可能となる。
【０１０９】
　電源断処理が実行されると、その後にメダルＭの「１」加算（ベット又はクレジット）
処理は実行されない。したがって、例２では、時刻Ｓ２１の時点で（電源断の発生時に）
投入センサ４４ａがメダルＭを検知したとしても、メダルＭ１の「１」加算処理は実行さ
れない。その結果、メダルＭを飲み込んでしまうというデメリットを有するが、第１実施
形態（Ａ）で説明したように、電源断が発生した後は、メダルＭの「１」加算処理等を実
行することなく、できる限り速やかに電源断処理を実行することができる。
【０１１０】
　＜第１実施形態（Ｃ）＞
　第１実施形態（Ｃ）は、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂと電源断との関係を定めたもの
である。
　払い出すべきメダルをクレジットに加算するときはホッパーモータ３６を駆動せずに、
メイン制御基板５０のＲＷＭ５３内に設けられたクレジット数の記憶領域を更新する。さ
らに、当該記憶領域に記憶されたクレジット数に対応する数となるように、クレジット数
表示ＬＥＤ７６で示す値を更新する。
【０１１１】
　そして、クレジット数が上限値「５０」に到達した後にメダルを払い出すときは、ホッ
パーモータ３６を駆動して、ホッパー３５からメダルを払い出す（払出し口から排出する
）。この場合、メダルが１枚払い出されるごとに払出しセンサ３７ａ及び３７ｂがオン／
オフを検知するように構成されている。払出しセンサ３７ａ及び３７ｂによるオン／オフ
の検知結果が正常の範囲内であるときは、メダルＭが１枚正しく払い出されたと判断し、
当該検知結果が正常の範囲内にないときは、メダルＭが正しく払い出されていないと判断
し、メイン制御基板５０は、メダル払出しエラーと判断する。
【０１１２】
　図６は、メダル払出し装置からメダルＭが払い出されるときの動作を説明する平面図で
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ある。図６では図示していないが、ホッパー３５の底面部には、ホッパーディスク（略円
板状の回転ディスク）が取り付けられており、このホッパーディスクは、ホッパーモータ
３６の駆動により回転される。このホッパーディスクには、メダルＭを保持可能な開口部
がホッパーディスクの外周に沿って複数形成されている。そして、ホッパー３５内のメダ
ルＭがホッパーディスクの開口部内に入り込むように構成されている。この状態でホッパ
ーモータ３６が駆動すると、ホッパーディスクが回転するとともに、ホッパーディスクの
開口部に保持されているメダルＭが１枚ずつ排出されるように構成されている。メダルＭ
が排出され、空になった開口部には、ホッパー３５内の新たなメダルＭが入り込む。
【０１１３】
　図６において、Ｍ１に位置するメダルＭは、ホッパーディスクの開口部から排出された
直後のものを示している。固定軸３８ａ及び可動軸３８ｂは、いずれも、メダル払出し装
置を構成する部品である。固定軸３８ａは、メダルＭの払出し時に移動しない軸である。
これに対し、可動軸３８ｂは、メダルＭが１枚払い出されるごとに往復移動する軸である
。可動軸３８ｂは、無負荷状態では、図中、実線で示す位置に配置されており、かつ、ば
ね（図６では図示せず。後述する図７中、ばね３９ｂに相当する。）によって固定軸３８
ａ側に付勢されている。ホッパーディスクの開口部から排出された直後のメダルＭ（Ｍ１
）は、固定軸３８ａ及び可動軸３８ｂの双方に接する状態となる。
　なお、メダルＭが、図６中、実線で示す位置（Ｍ１）に配置され、固定軸３８ａ及び可
動軸３８ｂの双方に接する状態では、固定軸３８ａと可動軸３８ｂとの間は、メダルＭの
直径よりも狭い。よって、この時点では、メダルＭは、固定軸３８ａと可動軸３８ｂとの
間を通り抜けることはできない。
【０１１４】
　ホッパーディスクの開口部から排出されたメダルＭには、図６中、Ｆ１方向への押出し
力が作用している。そして、メダルＭにＦ１方向の押出し力が作用すると、メダルＭはＦ
１方向に移動可能となり、その押出し力によって、可動軸３８ｂは、図中、Ｆ２方向に押
される。なお、固定軸３８ａは移動しない。この結果、可動軸３８ｂは、メダルＭと接触
した状態を維持したままで、図中、Ｆ２方向に移動する。さらに、可動軸３８ｂは、固定
軸３８ａと可動軸３８ｂとの間をメダルＭが通過可能となる位置まで移動する。換言すれ
ば、固定軸３８ａと可動軸３８ｂとの隙間がメダルＭの直径よりも広くなる。このときの
可動軸３８ｂの位置を、図中、２点鎖線で示す。
【０１１５】
　これにより、メダルＭは、固定軸３８ａと可動軸３８ｂとの間を通り抜けて、図中、Ｆ
１方向（メダル払出し口側）に排出される。このときのメダルＭを、図６中、２点鎖線で
示す（Ｍ２）。メダルＭが排出されると、可動軸３８ｂをＦ２方向に押す力が解除される
。その結果、可動軸３８ｂは、前記ばねの力によって、再度、図６中、実線で示す位置ま
で戻される。
【０１１６】
　図７は、メダル払出し装置において、上記のようにメダルＭが払いされたときの払出し
センサ３７ａ及び３７ｂのオン（検知）／オフ（非検知）状態を説明する平面図である。
図７では、メダルＭが１枚払い出されるごとに、（ａ）→（ｂ）→（ｃ）→（ｄ）→（ａ
）の順に可動片３９ａが動く様子を示している。
【０１１７】
　図７（ａ）は、図６中、可動軸３８ｂが実線で示す位置（初期位置）に配置されている
ときの可動片３９ａの状態を示している。可動片３９ａは、図中、中心軸回りに回転移動
可能に取り付けられているとともに、ばね３９ｂによって、時計回りに付勢されている。
　可動片３９ａが図中、時計回りに付勢されると、図６の可動軸３８ｂは、図中、固定軸
３８ａ側に付勢される。
　可動片３９ａがばね３９ｂによって図７中、時計回りに付勢され、かつ可動片３９ａに
ばね３９ｂの引張力以外の力が作用していない状態では、可動片３９ａは、所定のストッ
パ（図示せず）により、図７（ａ）の位置で停止している。
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【０１１８】
　図７（ａ）に示すように、可動片３９ａの図中、左側には、払出しセンサ３７ａ（図中
、上側）及び３７ｂ（図中、下側）が配置されている。可動片３９ａは、払出しセンサ３
７ａ及び３７ｂ側に伸びるように形成されており、図７（ａ）の位置で停止しているとき
は、その先端部が払出しセンサ３７ａによって検知されている状態となっている。
　なお、図７中、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂは、いずれも、センサの筐体を図示して
おり、受発光部（センサの目）については図示を省略する。この点において、受発光部（
センサの目）のみを図示した図２及び図４の投入センサ４４ａ及び４４ｂと相違する。
【０１１９】
　ここで、払出しセンサ３７ａは、可動片３９ａを検知している状態がオン状態（たとえ
ば図７（ａ））であり、可動片３９ａを検知しなくなるとオフ状態（たとえば図７（ｂ）
）となるように設定されている。
　同様に、払出しセンサ３７ｂは、可動片３９ａを検知していない状態がオフ状態（たと
えば図７（ａ））であり、可動片３９ａを検知するとオン状態（たとえば図７（ｃ））と
なるように設定されている。
　図７（ａ）の状態では、払出しセンサ３７ａは可動片３９ａを検知しておりオンの状態
であり、かつ、払出しセンサ３７ｂは可動片３９ａを検知しておらずオフの状態である。
【０１２０】
　図６で説明したように、メダルＭに対し、図６中、Ｆ１方向の押出し力が作用すると、
可動軸３８ｂが、図６中、Ｆ２方向に移動し始めるが、可動軸３８ｂがこのように移動す
ると、図７（ａ）中、可動片３９ａがばね３９ｂの付勢力に抗して反時計回りに回転を開
始する。そして、図７（ｂ）の位置まで可動片３９ａが移動すると、可動片３９ａの先端
は払出しセンサ３７ａ内から外に出る。これにより、払出しセンサ３７ａは可動片３９ａ
を検知しなくなるので、オフ状態となる。また、図７（ｂ）の位置まで可動片３９ａが回
転しても、可動片３９ａの先端は払出しセンサ３７ｂには到達しない。よって、図７（ｂ
）の状態では、払出しセンサ３７ａがオフ状態であり、かつ、払出しセンサ３７ｂはオフ
状態である。
【０１２１】
　図６において、可動軸３８ｂがさらにＦ２方向に移動し、図６中、２点鎖線部の位置（
メダルＭが固定軸３８ａと可動軸３８ｂとの隙間を通過可能な位置）に到達すると、図７
中、可動片３９ａがさらに反時計回りに回転し、図７（ｃ）の位置に到達する。これによ
り、可動片３９ａの先端が払出しセンサ３７ｂ内に入り込み、払出しセンサ３７ｂによっ
て可動片３９ａが検知される。よって、図７（ｃ）の状態では、払出しセンサ３７ａはオ
フ状態であり、かつ、払出しセンサ３７ｂはオン状態となる。
【０１２２】
　図６において、メダルＭがＭ２の位置からさらに排出されると、可動軸３８ｂを図６中
、Ｆ２方向に付勢する力がなくなるので、可動軸３８ｂは、図６中、実線で示す位置に戻
る。このときの戻り力は、図７のばね３９ｂの力によるものである。これにより、図７中
、可動片３９ａは、時計回りに回転し、可動片３９ａの先端が払出しセンサ３７ｂ外に出
て、払出しセンサ３７ｂは可動片３９ｂを検知しなくなる。図７（ｄ）はこのときの状態
を示している。図７（ｄ）の状態では、払出しセンサ３７ａはオフ状態であり、払出しセ
ンサ３７ｂはオフ状態である。
【０１２３】
　そして、さらに可動片３９ａが時計回りに回転すると、可動片３９ａの先端部が払出し
センサ３７ａ内に入り込み、払出しセンサ３７ａにより可動片３９ａが検知される。これ
により、図７（ａ）の状態（初期状態）に戻る。図７（ａ）の状態では、上述したように
、払出しセンサ３７ａはオン状態であり、払出しセンサ３７ｂはオフ状態である。また、
この位置に戻ったときは、図６中、可動軸３８ｂは、実線の位置に戻る。
【０１２４】
　図８は、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂのオン／オフをタイムチャートで示す図である
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。
　図８では、メダルの払出し処理が開始されており、ホッパーモータ駆動信号がオン状態
であるものとする。
　図８において、時刻Ｓ３１より前は、図７（ａ）に示す状態である。時刻Ｓ３１に到達
すると、図７（ｂ）に示す状態となり、払出しセンサ３７ａがオフ状態となる（払出しセ
ンサ３７ｂはオフ状態である。）。次に、時刻Ｓ３２に到達すると、払出しセンサ３７ｂ
がオン状態となる。この状態は、図７（ｃ）に示す状態である。図８中、時刻Ｓ３１から
Ｓ３２までの時間をＴｄとする。
【０１２５】
　払出しセンサ３７ａがオフ状態であり、払出しセンサ３７ｂがオン状態は、時刻Ｓ３３
まで続き、時刻Ｓ３３のときに払出しセンサ３７ｂがオフ状態となる。この状態は、図７
（ｄ）に示す状態である。図８中、時刻Ｓ３２からＳ３３までの時間をＴｅとする。そし
て、時刻Ｓ３４に到達すると、図７（ａ）の状態（初期位置）に戻り、払出しセンサ３７
ａがオン状態となる。図８中、時刻Ｓ３２からＳ３４までの時間をＴｆとする。
【０１２６】
　メイン制御基板５０は、払出し処理において、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂのオン／
オフ状態の時間を監視し、予め定めた時間の範囲内にないときは、メダル払出しエラーと
判断する。
　たとえば、図８において、時間Ｔｄは、２９．０５５ｍｓ（１３割込み）未満に設定し
ている。したがって、払出しセンサ３７ａがオフ状態となった後、１２割込み目までに払
出しセンサ３７ｂがオン状態となったときは正常であると判断するが、１２割込み目まで
に払出しセンサ３７ｂがオン状態とならなかったときは、メダル払出しエラーとする。
【０１２７】
　また、払出しセンサ３７ａがオフ状態であり、払出しセンサ３７ｂがオン状態となって
いる時間Ｔｅは、１１．１７５ｍｓ（５割込み）以上、かつ６２．５８ｍｓ（２８割込み
）未満に設定されている。よって、時刻Ｓ３２となったとき（払出しセンサ３７ｂがオン
状態となったとき）は、払出しセンサ３７ｂがオフ状態となるまでの時間Ｔｅを監視し、
時間Ｔｅが上記所定時間の範囲内でないときは、メイン制御基板５０は、メダル払出しエ
ラーと判断する。
【０１２８】
　さらに、払出しセンサ３７ｂがオン状態となった（時刻Ｓ３２）後、払出しセンサ３７
ｂがオフ状態となり、かつ払出しセンサ３７ａがオン状態となるまで（時刻Ｓ３４）の時
間Ｔｆは、１１．１７５ｍｓ（５割込み）以上、かつ６２．５８ｍｓ（２８割込み）未満
に設定されている。よって、時刻Ｓ３２となったとき（払出しセンサ３７ｂがオン状態と
なったとき）は、払出しセンサ３７ｂがオフ状態となり、かつ払出しセンサ３７ａがオン
状態となるまでの時間Ｔｆを監視し、時間Ｔｆが上記所定時間の範囲内でないときは、メ
イン制御基板５０は、メダル払出しエラーと判断する。
【０１２９】
　また、図８では、図３や図５と同様に、電源断の発生から電源断処理までの時間を併せ
て表示している。
　まず、時刻Ｓ３１のタイミング、すなわち払出しセンサ３７ａがオフ状態になったタイ
ミングで電源断が発生したと仮定する。この場合、図３の例では、２０割込みで電源断を
検知する例を説明したが、図８の例（第１実施形態（Ｃ））では、少なくとも時刻Ｓ３４
を経過した後（時刻Ｓ３１から時間Ｔ１の経過時）に電源断を検知し、電源断処理を実行
するように設定する。
【０１３０】
　ここで、時間「Ｔｄ＋Ｔｆ」の最大時間（正常時）は、「１２＋２７＝３９」割込みで
あるので、電源断から電源断処理を実行するまでの時間Ｔ１を、たとえば４０割込み（８
９．４ｍｓ）に設定する。このように設定すれば、払出しセンサ３７ａがオフ状態になっ
た瞬間に電源断が発生しても、メダル１枚の払出し処理を正常に終了した後に電源断処理
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を開始することができる。すなわち、「（Ｔｄ＋Ｔｆ）＜Ｔ１」に設定することができる
。
【０１３１】
　従来より、メダル払出し処理中に電源断（停電等）が発生する場合があった。この場合
に、メダル払出し処理と電源断との発生タイミングによっては、メダルが払い出されてい
ないにもかかわらず、メダルが払い出されたと判断され、遊技者に損失を与えるおそれが
あった。
　これに対し、第１実施形態（Ｃ）では、メダルの払出し処理中に電源断が発生しても、
メダルを正しく払い出すことができる。
【０１３２】
　特に、メダル払出し処理が開始された時、すなわち図８中、時刻Ｓ３１のタイミングで
電源断が発生しても、１枚のメダル払出し処理を終了した後に電源断を検知し、電源断処
理に移行するので、たとえば払出しセンサ３７ａがオフ状態になっているときや、払出し
センサ３７ｂがオン状態になっているタイミングで電源断処理が実行されることはない。
これにより、メダル払出し処理の途中で電源断処理が実行され、（１枚の）メダル払出し
処理が正常終了する前に当該メダル払出し処理が中止されてしまうことをなくすことがで
きる。
【０１３３】
　なお、時間Ｔ１を必要以上に長く設定すると、次のメダルの払出し処理が実行されてし
まうおそれがある。そこで、少なくとも次のメダルの払出し処理が実行される前までに、
電源断処理を実行するようにする。図８において、たとえば、１枚のメダル払出し処理の
周期を時間Ｔ４とし、時刻Ｓ３５のタイミングで払出しセンサ３７ａがオン状態からオフ
状態になると仮定すると、「Ｔ１＜Ｔ４」となるように設定する。
【０１３４】
　＜第２実施形態＞
　第２実施形態は、メイン制御基板５０の基板ケースに形成されるゲート跡に関するもの
である。
　従来技術では、基板ケースのゲート跡の形状、大きさ、及び位置等は、金型製作時に金
型設計者によって、専ら、金型製造上の都合から決定されていた。
　しかし、ゲート跡は、凹凸面となるため、たとえばゲート跡を狙って穴が開けられても
、目視では判別できない（気づかない）場合があった。
【０１３５】
　そして、ゲート跡の真下にメイン制御基板５０のメインＣＰＵ５５が配置されていると
、ゲート跡に穴を開けて、その穴から針金を通す等して、メインＣＰＵ５５にアクセスさ
れてしまう（ゴト行為が行われる）おそれがあった。特に、ゲート跡が他の部分よりも肉
厚が薄くなる形状とした場合には、他の部分よりも穴をあけやすくなってしまう。
　そこで、第２実施形態では、基板ケースのゲート跡を利用してゴト行為が行われてしま
うことを防止する。
【０１３６】
　図９は、メイン制御基板５０と、基板ケース５６（上カバー５７及び下カバー５８）と
を分解して示す外観斜視図である。
　基板ケース５６は、上カバー５７と下カバー５８とから構成され、いずれも、透明樹脂
による（射出）成型品である。よって、内部にメイン制御基板５０を収容したときは、基
板ケース５６の外側から、メイン制御基板５０の状態を、目視で鮮明に確認することがで
きる。
【０１３７】
　メイン制御基板５０上には、上述したメインＣＰＵ５５、管理情報表示ＬＥＤ７４（４
桁のＬＥＤ。「役比モニタ」とも称される。）、設定値表示ＬＥＤ７３等の電子部品が搭
載されている。なお、メイン制御基板５０上には、上述したＲＷＭ５３、ＲＯＭ５４等の
多くの電子部品が搭載されているが、図９では図示を省略する。さらに、図９では図示し
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ないが、メイン制御基板５０には、ベットスイッチ４０ａ及び４０ｂ、スタートスイッチ
４１、ストップスイッチ４２、メダルセレクタ内の通路センサ４６、投入センサ４４ａ及
び４４ｂの故障確認用ＬＥＤが実装されている。なお、故障確認用ＬＥＤは、これだけに
限られるものではない。
　たとえば、スタートスイッチ４１の故障確認用ＬＥＤは、スタートスイッチ４１がオフ
のときは消灯しており、スタートスイッチ４１が操作されたとき（スタートスイッチ４１
が操作されてセンサがオンを検知しているとき）に、オン（点灯）となるＬＥＤである。
【０１３８】
　なお、スタートスイッチ４１の故障確認用ＬＥＤ及び後述する他の操作スイッチやセン
サの故障確認用ＬＥＤは、操作スイッチが操作されたとき（センサがオンを検知したとき
）に消灯し、オフのときに点灯するように構成してもよい。
【０１３９】
　また、ベットスイッチ４０ａ及び４０ｂの故障確認用ＬＥＤは、ベットスイッチ４０ａ
用と４０ｂ用との２個設けられ、ベットスイッチ４０が操作されていないときは消灯して
おり、ベットスイッチ４０が操作され、そのときの電気信号を受信すると、点灯するＬＥ
Ｄである。
　さらにまた、通路センサ４６、投入センサ４４ａ及び４４ｂの故障確認用ＬＥＤは、各
センサごとに合計で３個設けられ、メダルを検知していないときは消灯しており、メダル
を検知すると、点灯するＬＥＤである。
　そして、管理者は、たとえばスタートスイッチ４１を操作し、メイン制御基板５０に実
装されたスタートスイッチ４１の故障確認用ＬＥＤの点灯／消灯を確認することで、スタ
ートスイッチ４１の故障（通電）の有無を確認することができる。他のスイッチ又センサ
についても同様である。
【０１４０】
　なお、上記の故障確認用ＬＥＤは、通常中（設定変更中でなく、かつ設定確認中でもな
い）において、フロントドアを開放したときには、スタートスイッチ４１の操作等により
点灯／消灯するようにしてもよい。あるいは、フロントドアを開放し、ドアオープンエラ
ーとなった後、所定の操作を実行することにより、故障確認を実行できるようにしてもよ
い。さらに、常時（設定変更中や設定確認中であっても）、スタートスイッチ４１の操作
等により点灯／消灯するようにしてもよい。
【０１４１】
　また、メイン制御基板５０上には、基板の型番が表示（印刷等）されている。なお、図
９では図示しないが、ＲＷＭ５３やＲＯＭ５４の上面にも同様に、型番等が表示されてい
る。
　さらにまた、メイン制御基板５０の四隅には、ねじを通すためのねじ穴５０ａが形成さ
れている。
　一方、下カバー５８の下面内側の四隅には、ねじ止めするためのボス５８ｃが形成され
ている。メイン制御基板５０が下カバー５８に載置されると、ねじ穴５０ａとボス５８ｃ
とが重なり、ねじ穴５０ａからねじを通してボス５８ｃにねじ止めすることで、メイン制
御基板５０を下ケース５８に固定することができる。
【０１４２】
　この状態で上カバー５７を下カバー５８に重ねると、上カバー５７と下カバー５８とが
嵌合する形状に形成されている（図９では、嵌合部分の具体的形状については図示を省略
している。）さらに、上カバー５７の図中左右両側にはかしめ部５７ａが設けられている
。同様に、下カバー５８の図中左右行側にはかしめ部５８ａが設けられている。なお、図
９では、かしめ部５７ａ及び５８ｂの具体的形状、及び詳細な形状については図示を省略
する。
【０１４３】
　上カバー５７と下カバー５８とを嵌合させ、かしめ部５７ａと５８ａとを用いてかしめ
を行うと、その後は、かしめ部５７ａ及び５８ａの少なくとも一部を破壊しないと（塑性
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変形させないと）上カバー５７と下カバー５８とを開放できないようになる。
　これにより、メイン制御基板５０のセキュリティ性を担保することができる。
【０１４４】
　また、図９に示すように、上カバー５７の上面外側には、２か所に、ゲート跡５７ｂが
設けられている。なお、基板ケース５６（上カバー５７と下カバー５８とを嵌合させた状
態）において、メイン制御基板５０が収容される側を「内側」と称し、外部に露出する側
を「外側」と称する。
　図９では、ゲート跡５７ｂは、２か所に設けているが、これに限らず、何か所に設けて
もよい。
【０１４５】
　ここで、「ゲート」とは、樹脂成型の際に、金型内に樹脂（湯）を流し込むときの湯口
であり、ゲート跡は、樹脂成型後に、ゲートと成型品との境目に残る跡である。
　基板ケース５６（上カバー５７、下カバー５８）が図９に示すような形状である場合、
その金型は、図９中、上下方向に分割する金型とすることが低コストである。また、多数
個取りの金型とする場合には、ピンゲートを用いることが好ましく、樹脂（湯）の流動性
の観点から、成型品の中央寄りにゲートを設けることが好ましい。したがって、第２実施
形態において、上カバー５７や下カバー５８のゲート位置は、図９中、側面ではなく、上
面に形成している。
【０１４６】
　さらに、成型時におけるゲート跡の突起の切断を考えると、ゲート跡は、外側に設ける
ことが好ましい。
　以上のことから、上カバー５７のゲート跡５７ｂは、上面外側に設けている。
　また、上記と同様の理由により、下カバー５８のゲート跡５８ｂについても、下面の外
側（図９中、見えている面と反対側の面）に設けている。なお、図９では、下カバー５８
のゲート跡５８ｂは、上カバー５７のゲート跡５７ｂと同様に２か所に設けているが、１
か所に設けてもよく、あるいは３か所以上設けてもよい。
【０１４７】
　また、ゲートから金型内に樹脂（湯）を流す場合において、金型内における樹脂（湯）
の広がりが均一でなく、冷却時間差が生じると、成型品に反り変形が生じるおそれがある
。そこで、成型品のゲート位置は、金型内における樹脂（湯）の広がりが均一となる位置
に配置することが好ましい。さらにまた、ゲートを複数箇所に設ける場合には、成型品の
末端部からゲートまでの距離と、ゲート間の距離についても、できるだけ均等にすること
が好ましい。
【０１４８】
　図１０において、（ａ）は、基板ケース５６の上カバー５７のゲート跡５７ｂ及び下カ
バー５８のゲート跡５８ｂと、メイン制御基板５０との位置関係を示す平面図である。図
１０（ａ）は、メイン制御基板５０が基板ケース５６内に収容された状態（メイン制御基
板５０を下カバー５８に固定し、かつ、上カバー５７と下カバー５８とを嵌合させた状態
を意味する。）を上から見た平面図である。また、上カバー５７の上面側から、メイン制
御基板５０を透視して図示している。
【０１４９】
　さらにまた、（ｂ）は、図（ａ）中、Ａ－Ａの矢視断面図の例１を示し、（ｃ）は、図
（ａ）中、Ａ－Ａの矢視断面図の例２を示す。なお、これらの断面図では、図面の見やす
さの観点から、ハッチングを省略する。
　図１０（ａ）に示すように、メイン制御基板５０を基板ケース５６内に収容した状態で
は、２つのゲート跡５７ｂから上カバー５７の垂直方向（メイン制御基板５０側）（真下
）には、型番表示、管理情報表示ＬＥＤ７４、設定値表示ＬＥＤ７３、メインＣＰＵ５５
（ソケット）が位置しないように設定している。なお、上述したように、メイン制御基板
５０上には、ＲＷＭ５３、ＲＯＭ５４、故障確認用ＬＥＤも搭載されるが、これらの真上
にもゲート跡５７ｂが位置しないようにすることが好ましい。
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【０１５０】
　上記のようにゲート跡５７を配置するのは、以下の理由による。
　メイン制御基板５０は、スロットマシン１０が市場に設置された後も、不正改造等が行
われていないかどうかを目視により確認する必要がある。特に、メインＣＰＵ５５等（Ｒ
ＷＭ５３、ＲＯＭ５４を含む。以下同じ。）が適合しているものであるか否かや、ゴト行
為によって改変されていないかどうか等を確認する必要がある。さらに、メイン制御基板
５０は、基板ケース５６内に収容され、かつ、基板ケース５６は、上述したように封印さ
れているため、基板ケース５６の外側から目視でメイン制御基板５０を確認する必要があ
る。
　そして、メイン制御基板５０を内部に収容した基板ケース５６は、スロットマシン１０
の筐体内部において、たとえば背面内側などに取り付けられる。設定値表示ＬＥＤ７３や
管理情報表示ＬＥＤ７４によって表示されている数値が見やすい位置に取り付けるためで
ある。
【０１５１】
　このため、スロットマシン１０の管理者は、上カバー５７の上面に対して垂直方向から
基板ケース５６（メイン制御基板５０）を目視すると考えられる。すなわち、図１０（ａ
）に示すように基板ケース５６（メイン制御基板５０）を目視すると考えられる。このた
め、ゲート跡５７ｂの垂直方向（真下）に、メインＣＰＵ５５等が配置されていると、ゲ
ート跡５７によってその視認性の妨げになる可能性があるからである。特に、メインＣＰ
Ｕ５５等の上面に表示（印刷等）された情報についても、視認性が妨げられることなく目
視できるようにする。
【０１５２】
　なお、上カバー５７全体が透明樹脂から成型されたものであるので、ゲート跡５７ｂの
真下であっても、視認性を完全に阻害するわけではない。しかし、図１０中、（ｂ）や（
ｃ）に示すように、ゲート跡５７ｂの断面は凹凸面になってしまうので、ゲート跡５７ｂ
の真下の視認性を低下させる（平面よりは悪くなる）ことはたしかである。また、図１０
（ｂ）の断面図において、突起５７ｄの上端面は切断面であるので、樹脂の切断時の応力
により白化等する場合がある。したがって、この場合にもゲート跡５７ｂの真下の視認性
を妨げる。
【０１５３】
　また、上カバー５７の上面は、ゲート跡５７ｂを除き、透明で凹凸のない平滑面である
ので、たとえばゴト行為により穴が開けられても、目視で容易に気づくことができる。
　これに対し、ゲート跡５７ｂは、樹脂を切断した凹凸面である。このため、ゲート穴５
７ｂに穴を開けられ、その後にたとえば樹脂材料などによってその穴が封止されると、ゲ
ート跡５７ｂに穴が開けられたか否かを目視で容易に判別できない場合がある。このため
、ゲート跡５７ｂを利用したゴト行為が行われる可能性がある。
【０１５４】
　一方、ゲート跡５７ｂに穴を開けた場合、ゲート跡５７ｂの垂直方向（真下）にメイン
ＣＰＵ５５等が位置すると、ゴト行為がしやすくなる。したがって、ゲート跡５７ｂの垂
直方向（真下）にメインＣＰＵ５５等が配置されていなければ、メインＣＰＵ５５等にア
クセスしにくくなり、ゴト行為を困難にすることができる。
【０１５５】
　また、メイン制御基板５０の表面上に表示（印刷等）される型番も、不正の有無をチェ
ックする上で重要な情報であるから、型番を確認しやすく（読みやすく）するために、型
番表示領域の真上にはゲート跡５７ｂが配置されないようにした。さらに、型番表示の真
上にゲート跡５７ｂが存在したときに、そのゲート跡５７ｂに穴を開けて基板ケース５６
内にアクセスし、型番表示を不正に改変されることを防止するためにも、型番表示の真上
にはゲート跡５７ｂが配置されないようにする。
【０１５６】
　さらに、設定値表示ＬＥＤ７３についても、設定変更時や設定確認時に、表示された数
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値を見る必要がある。また、管理情報表示ＬＥＤ７４についても、有利区間比率や役物比
率等が適正な範囲内に収まっているかどうかを確認するために、表示された数値を見る必
要がある。よって、これらのＬＥＤの真上にゲート跡５７ｂが配置されないようにした。
さらに、上記と同様に、ゲート跡５７ｂを利用してゲート跡５７ｂに穴を開け、そこから
基板ケース５６内のＬＥＤにアクセスされ、ゴト行為が行われにくくするためにも、これ
らのＬＥＤの真上にゲート跡５７ｂが配置されないようにする。
【０１５７】
　また、上述した故障確認用ＬＥＤについても、スロットマシン１０の管理者は、操作ス
イッチを操作してその操作スイッチに対応する故障確認用ＬＥＤが点灯するか否かを確認
するので、視認性向上のためにも、故障確認用ＬＥＤの真上にゲート跡５７ｂが位置しな
いことが好ましい。ゲート跡５７ｂの垂直方向（真下）に故障確認用ＬＥＤが配置されな
いようにして、ゴト行為が行われにくくすることも、上記と同様である。
【０１５８】
　図１０において、（ｂ）に示す例１及び（ｃ）に示す例２の各断面図は、ゲート跡５７
ｂの外側形状は同一である。そして、（ｂ）の例１では、ゲート跡５７ｂの上面内側は、
平坦面のままとしている。これに対し、（ｃ）の例２では、ゲート跡５７ｂの上面内側を
、突起状に（肉厚に）形成している。
　ゲート跡５７ｂの外側は、その中心部に突起５７ｄを有し、その外周部に、円筒状に沈
み込むように形成されたくぼみ部５７ｃを有する。ゲートと成型品との境目は、成型時に
は繋がっており、成形品を金型から切り離すときに、この境目をカッターで切断する。よ
って、突起５７ｄの上端面は、カッターによる切断面である。ゲートと成型品との境目の
切断は、成型機により射出時に自動で切断する方法と、後工程で切断する方法とがある。
【０１５９】
　ここで、ゲートと成型品との境目の切断時に、切断面を完全に平滑面に加工すること、
換言すれば、突起５７ｄの高さをほぼ「０」にした平滑面とすることは、コスト高となり
、困難である。そこで、多少、突起５７ｄに高さが残っても、上カバー５７の上面外側よ
り上に突出しないように、くぼみ部５７ｃを形成している。これにより、たとえば組立を
する作業者が、上カバー５７に触ったときに、突起５７ｄによってけがをすることを防止
することができる。
【０１６０】
　図１０（ｂ）に示すように、ゲート跡５７にくぼみ部５７ｃを設けたときは、その分だ
け、上カバー５７の肉厚が薄くなる。このように、一部分でも肉厚が薄い部分があると、
くぼみ部５７ｃに穴を開け、基板ケース５６内にアクセスするというゴト行為が容易にな
るおそれがある。
　そこで、図１０（ｃ）の例２では、ゲート跡５７ｂを設けた上面外側の反対側（内側）
に、突部５７ｅを設け、くぼみ部５７ｃの部分だけ肉厚が薄くなることを防止している。
突部５７ｅを設けて肉厚が薄くなる部分を設けなければ、くぼみ部５７ｃに穴を開けると
いうゴト行為を困難にすることができる。
【０１６１】
　また、突部５７ｅは、ゲート跡５７ｂの肉厚の一部が薄くならないようにして不正対策
に寄与するだけでなく、成型時に、ディンプル（湯溜まり）としても機能する。図１０（
（ｂ））において、金型のゲート（突起５７ｄに相当する位置）から樹脂（湯）が注入さ
れたときに、その樹脂（湯）が上面内側に衝突すると、樹脂（湯）の流れが急激に変化し
、安定して流動できなくなるおそれがある。そこで、ゲートの先端と対向する位置にディ
ンプル（湯溜まり）を設けることにより、ゲートから樹脂（湯）が注入された際に、樹脂
（湯）の流れが急激に変化することを少なくし、樹脂（湯）が安定して流動できるように
なる。突部５７ｅは、断面四角形状、断面三角形状、断面台形状（図１０（ｃ）の場合）
、断面ドーム状等、種々の形状が挙げられ、くぼみ部５７ｃを設けたことにより肉薄とな
ることを防止できる形状であれば、どのような形状であってもよい。
【０１６２】
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　なお、ゲート跡５７ｂの垂直方向（真下）の視認性については、ゲート跡５７の下側が
平滑である方が凹凸形状よりも優れている。したがって、ゲート跡５７ｂの真下の視認性
については、図１０の（ｂ）の形状の方が図１０（ｃ）の形状よりも優れている。また、
図１０（ｂ）の形状は、図１０（ｃ）の形状と比較して、突部５７ｅに相当する部分を金
型に形成する必要がないので、金型の形状を簡素化する（コストを低くする）ことができ
る。
【０１６３】
　また、下カバー５８のゲート跡５８ｂについても、外側（図９中、下側）に設けるよう
にする。さらにまた、外側に、図１０（ｂ）に示す突起５７ｄ及びくぼみ部５７ｃが形成
されるようにする。上述したように、成型品の外側に、突起５７ｄやくぼみ部５７ｃを設
ける方が、成型加工上、都合がよいからである。
　そして、メイン制御基板５０を下カバー５８に固定したときに、下カバー５８のゲート
跡５８ｂの垂直方向に、メイン制御基板５０のメインＣＰＵ５５等のピン位置が位置しな
いように設定する。下カバー５８のゲート跡５８ｂに穴を開けて、メインＣＰＵ５５等の
ピンにアクセスできないようにするためである。
　なお、下カバー５８のゲート跡５８ｂを、図１０（ｃ）に示す形状とした場合に、図１
０（ｃ）の突部５７ｅは、メイン制御基板５０のピン側を向くことになるが、メイン制御
基板５０の下面側から突出するピンと突部５７ｅとが干渉（接触）しないように形成する
ことは、勿論である。
【０１６４】
　また、図１０（ａ）に示すように、上カバー５７と下カバー５８とを嵌合させた際、上
カバー５７のゲート跡５７ｂと、下カバー５８のゲート跡５８ｂとは、垂直方向において
重ならないように配置する（ずらす）ことが好ましい。特に、図１０（ｂ）に示すゲート
跡５７ｂ及び５８ｂとした場合には、ゲート跡５７ｂ及び５８ｂの一部（くぼみ部５７ｃ
）の肉厚が薄くなるが、肉厚が薄くなる部分が上カバー５７と下カバー５８とで重なって
いない位置に配置することで、狙われやすい部分が重ならないようにすることができる。
　また、上カバー５７のゲート跡５７ｂと、下カバー５８のゲート跡５８ｂとが垂直方向
において重なっている場合には、一方のカバーを見るだけで、他方のカバーのゲート跡の
位置がわかるようになってしまう。これを防止するためにも、上カバー５７のゲート跡５
７ｂと、下カバー５８のゲート跡５８ｂとが垂直方向において重ならないようにしている
。
【０１６５】
　＜第３実施形態＞
　第３実施形態は、メイン制御基板５０からサブ制御基板８０に対してコマンドを送信す
る場合において、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０との間の通信が一時的に不能と
なったとき（断線後、通信が復帰したときや、ノイズの影響で通信が失敗したとき等）の
処理に関するものである。
　上述したように、メイン制御基板５０の制御コマンド送信手段７１は、サブ制御基板８
０に対し、押し順指示番号や、操作されたストップスイッチ４２の情報等のコマンドを送
信する。そして、サブ制御基板８０は、メイン制御基板５０から受信したコマンドに基づ
いて、演出を出力し、遊技中は、操作スイッチの操作に合わせて演出を更新していく。
【０１６６】
　ここで、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０との間が断線し、通信不能になる可能
性がある。その原因としては、接触不良や電波ゴト等が挙げられる。サブ制御基板８０は
、メイン制御基板５０からコマンドを受信しなくなったときは、演出が現在の状態でスト
ップする。また、メイン制御基板５０及びサブ制御基板８０のいずれも、両者間の通信に
おける断線の有無を判別することは行わない。このため、メイン制御基板５０は、メイン
制御基板５０とサブ制御基板８０との間で断線が発生した場合であっても、遊技の進行（
ベットスイッチ４０、スタートスイッチ４１、及びストップスイッチ４２の操作等）に応
じてサブ制御基板８０に対し、コマンドの送信処理を継続する。一方、サブ制御基板８０
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は、メイン制御基板５０からコマンドを受信しないときは、その時点での演出状態を維持
する。
　なお、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０との間が断線したときであっても、たと
えばＡＴ中であれば、メイン制御基板５０は、指示機能の作動により、獲得数表示ＬＥＤ
７８に、押し順指示情報を表示する。これにより、遊技者は、サブ制御基板８０が正常に
機能していない場合であっても、押し順指示情報見て、正解押し順でストップスイッチ４
２を操作することができる。
　さらに、遊技者は、獲得数表示ＬＥＤ７８に表示された押し順指示情報と、画像表示装
置２３に画像表示された演出内容（正解押し順）とを対比することができるので、両者の
情報が矛盾しているときは、サブ制御基板８０による画像表示に不具合が発生しているこ
とを知ることができる。
【０１６７】
　たとえば「Ｎ」遊技目の途中で断線が発生し、「Ｎ＋１」遊技目の途中で通信が復帰し
たような場合において、メイン制御基板５０から送信するコマンドをサブ制御基板８０で
受信可能になったときに、突然、演出を「Ｎ＋１」遊技目に切り替えることはできない。
サブ制御基板８０は、通信が復帰したときであっても、スタートスイッチ４１の操作に係
るコマンド（遊技開始を知らせるコマンド）を受信していないときは、「Ｎ＋１」遊技目
が開始されたことを判別できないからである。このため、メイン制御基板５０とサブ制御
基板８０との間の通信が断線した後、復帰したときは、演出の内容によっては、遊技者に
誤解を与えるおそれがある。
　そこで、第３実施形態では、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０との間の通信が断
線した後、復帰したときは、極力、遊技者に誤解を与えないようにしつつ、演出に違和感
を与えないような演出を出力する。
【０１６８】
　図１１は、第３実施形態におけるメイン制御基板５０の動作（図１１中、「メイン動作
」と記載する。）とサブ制御基板８０による演出の表示（図１１中、「サブ表示」と記載
する。）との関係を示す図であり、パターン１（例１）～パターン５（例５）からなる５
つの例を図示している。
　パターン１～パターン５では、いずれも、「Ｎ」遊技目の途中で通信不能となり（断線
が生じ）、「Ｎ＋１」遊技目の途中で通信が復帰した例を示している。
　また、図１１のメイン動作において、「ベット」とは、ベットスイッチ４０が操作され
、規定数が有効にベットされたときを意味する。また、「スタート」とは、規定数がベッ
トされた後、スタートスイッチ４１が操作されることにより遊技を開始したことを意味す
る。さらにまた、たとえば「右停止」とは、右ストップスイッチ４２が操作されたこと（
右リール３１が停止すること）を意味する。
【０１６９】
　さらに、サブ表示において、「押し順演出」とは、たとえば押し順ベルや押し順リプレ
イに当選した遊技において、正解押し順を画像表示する演出を意味する。具体的には、た
とえば「右左中表示」とは、正解押し順が「右左中」の順であることを報知する演出を意
味する。なお、たとえば「左中表示」とは、左ストップスイッチ４２が操作された後の演
出であって、２番目に操作するストップスイッチが左、３番目に操作するストップスイッ
チ４２が中であることを報知する演出を意味する。
　さらにまた、たとえば「右停止演出」とは、右ストップスイッチ４２が操作された旨の
コマンドを受信したときに、右ストップスイッチ４２が操作された（右リール３１が停止
した）ことについての演出を意味する。
【０１７０】
　パターン１において、「Ｎ」遊技目でスタートスイッチ４１が操作されると、上述した
ように、メイン制御基板５０は、役の抽選を行う。当該遊技では、「右左中」が正解押し
順となる押し順ベルに当選した例である。この場合、メイン制御基板５０は、ＡＴ中であ
れば、サブ制御基板８０に対し、正解押し順「右左中」に対応する押し順指示番号（コマ
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ンド）を送信する。サブ制御基板８０は、このコマンドを受信すると、画像表示装置２３
に、「右左中」の正解押し順を表示する押し順演出を出力する。
　なお、図示しないが、メイン制御基板５０は、獲得数表示ＬＥＤ７８に、正解押し順「
右左中」に対応する押し順指示情報を表示する（指示機能の作動）。
【０１７１】
　次に、遊技者が、正解押し順を見て、第一停止として右ストップスイッチ４２を操作し
たものとする（右停止）。これにより、右リール３１が停止するとともに、その旨のコマ
ンドをサブ制御基板８０に送信する。サブ制御基板８０は、当該コマンドを受信すると、
右ストップスイッチ４２が操作された（右リール３１が停止した）演出（右停止演出）を
出力し、右左中表示を、左中表示（なお、他の表示として、「－左中」、「×左中」等の
表示が挙げられる。）に更新する。
　そして、パターン１では、右リール３１が停止した後、断線が発生し、メイン制御基板
５０とサブ制御基板８０との間の通信が不能になった例を示している（サブ断線）。すな
わち、遊技の途中で通信が不能になった例である。
【０１７２】
　メイン制御基板５０は、メイン制御基板５０とサブ制御基板８０との間の通信が不能に
なっても（サブ制御基板８０が機能していなくても）、遊技の進行が可能である。パター
ン１の例では、「Ｎ」遊技目において、断線の発生後、左、及び中ストップスイッチ４２
がそれぞれ操作された（左、及び中リール３１が停止した）例を示している（左中停止）
。
【０１７３】
　次に、「Ｎ＋１」遊技目のためのベット操作が行われ、スタートスイッチ４１が操作さ
れたものとする。「Ｎ＋１」遊技目では、「Ｎ」遊技目と同様に、「右左中」が正解押し
順である押し順ベル（又は押し順リプレイ）に当選した例を示している。なお、「Ｎ＋１
」遊技目では、「Ｎ」遊技目と同様に、右左中の押し順でストップスイッチ４２を操作し
た例を示しているが、右左中の正解押し順を有する役に当選した場合に限らず、いかなる
役抽選結果でもよい。
【０１７４】
　なお、「Ｎ＋１」遊技目で正解押し順を有する押し順ベル（又は押し順リプレイ）に当
選したときは、メイン制御基板５０は、獲得数表示ＬＥＤ７８に押し順指示情報を表示す
る。このため、遊技者は、画像表示装置２３に正解押し順が画像表示されない場合であっ
ても、獲得数表示ＬＥＤ７８に表示された押し順指示情報により、正解押し順でストップ
スイッチ４２を操作可能となる。
【０１７５】
　「Ｎ＋１」遊技目では、遊技者は、最初に右ストップスイッチ４２を操作した例を示し
ている。その後、２番目の左ストップスイッチ４２を操作する前に、メイン制御基板５０
とサブ制御基板８０との通信が復帰したもとする。
　これにより、遊技者が２番目のストップスイッチ４２である左ストップスイッチ４２を
操作すると、そのコマンドがサブ制御基板８０に送信される。サブ制御基板８０は、この
コマンドを受信すると、受信したコマンドに対応するように画像表示を更新する。すなわ
ち、左停止が行われた旨を画像表示する（左停止演出）。ここで、サブ制御基板８０は、
既に表示していた演出の続き、すなわち「Ｎ」遊技目の演出として更新を行う。
【０１７６】
　したがって、実際には、「Ｎ＋１」遊技目の２番目のストップスイッチ４２（左）が操
作されているが、サブ制御基板８０は、「Ｎ」遊技目の２番目のストップスイッチ４２（
左）が操作されたときの演出を出力する。「Ｎ」遊技目における２番目の正解押し順は左
であるので、この例では、正解押し順で操作されたこととなる。よって、サブ制御基板８
０は、左停止演出（押し順正解演出）を出力し、最後の中表示の演出を出力する。
【０１７７】
　そして、「Ｎ＋１」遊技目において、最後の中ストップスイッチ４２が操作されると、
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その旨のコマンドがサブ制御基板８０に送信される。サブ制御基板８０は、このコマンド
を受信すると、「Ｎ」遊技目の第３停止に対応する演出、すなわち中停止演出を出力する
。
　なお、「Ｎ＋１」遊技目に、正解押し順を有する役に当選し、かつ、その正解押し順が
右左中以外の場合であっても、パターン１の状況下では、上記のように演出が出力される
。すなわち、「Ｎ＋１」遊技目において、遊技者が操作した押し順が右左中であるときは
、その押し順が不正解押し順に相当する場合であっても、後述するパターン２のような押
し順失敗演出は出力されない。
【０１７８】
　さらにまた、「Ｎ＋１」遊技目で、正解押し順を有さない役に当選した場合、又は役に
非当選の場合であっても、遊技者が操作した押し順が右左中であれば、上記と同じ演出が
出力される。すなわち、「Ｎ＋１」遊技目が正解押し順を有さない場合であっても、サブ
制御基板８０は、（パターン１の例では、）通信が復帰した後に左ストップスイッチ４２
が操作された旨のコマンドを受信したときは、左停止演出（押し順正解演出）を出力し、
さらに、中表示を出力することとなる。
【０１７９】
　次に、「Ｎ＋２」遊技目のためのベットが行われ、スタートスイッチ４１が操作される
ことにより「Ｎ＋２」遊技目が開始されると、メイン制御基板５０は、サブ制御基板８０
に対し、「Ｎ＋２」遊技目が開始されたことに対応するコマンドを送信する。これにより
、サブ制御基板８０は、「Ｎ＋２」遊技目の開始時の演出を出力する。具体的には、スタ
ートスイッチ４１の操作時に演出グループ番号や押し順指示番号のコマンドをサブ制御基
板８０に送信する。サブ制御基板８０は、これらのコマンドを受信すると、「Ｎ」遊技目
の開始時のように、押し順演出や、正解押し順の表示を行う。
【０１８０】
　以上より、パターン１では、「Ｎ＋１」遊技目の第三停止時まで、サブ制御基板８０は
、メイン制御基板５０から受信した（「Ｎ＋１」遊技目の）コマンドに基づいて、「Ｎ」
遊技目の演出を継続して出力し続け、「Ｎ＋２」遊技目を開始したときに、「Ｎ＋２」遊
技目の演出に更新する。
　また、メイン制御基板５０からサブ制御基板８０に対し、遊技終了時に、獲得枚数のコ
マンドを送信し、サブ制御基板８０は、ＡＴ中の獲得枚数を併せて画像表示する場合があ
る。このような場合には、サブ制御基板８０は、「Ｎ」遊技目の終了時、すなわち断線中
には獲得枚数のコマンドを受信できないので、「Ｎ」遊技目の終了時は、「Ｎ－１」遊技
目終了時の獲得枚数を表示したままとなる。そして、通信が復帰し、「Ｎ＋１」遊技目の
終了時に獲得枚数のコマンドを受信したときは、サブ制御基板８０は、「Ｎ＋１」遊技目
終了時の獲得枚数となるように画像表示を更新する。
【０１８１】
　パターン２では、メイン動作は、パターン１と同一である。また、断線したタイミング
はパターン１と同一であるが、通信が復帰したタイミングがパターン２と異なる。パター
ン２では、「Ｎ＋１」遊技目において、第二停止である左停止後に通信が復帰した例であ
る。
　パターン２において、「Ｎ」遊技目におけるメイン動作及びサブ表示は、パターン１と
同様であるので説明を省略する。
　次に、「Ｎ＋１」遊技目では、右左中の順でストップスイッチ４２を操作するが、左第
二停止後に、通信が復帰するものとする。
【０１８２】
　通信が復帰する直前では、サブ制御基板８０は、「Ｎ」遊技目の右停止演出、及び左中
表示を出力中である。この状態において通信が復帰し、遊技者が「Ｎ＋１」遊技目の中ス
トップスイッチ４２（第三停止）を操作すると、そのコマンドがサブ制御基板８０に送信
される。サブ制御基板８０は、左中表示をしているときに中停止のコマンドを受信したと
きは、不正解押し順であると判断し、押し順失敗演出を出力する。なお、第３実施形態で
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は、押し順失敗演出を出力した後は、その後の押し順演出等は出力しない。
【０１８３】
　なお、「Ｎ＋１」遊技で、中左右の押し順でストップスイッチ４２を操作すると仮定し
たとき、中左停止後に通信が復帰し、その後に右停止が行われたことによって右停止のコ
マンドがサブ制御基板８０に送信されたときも、上記と同様に、押し順失敗演出を出力す
る。サブ制御基板８０は、右停止演出及び左中表示を出力している最中であるので、この
時点で右停止のコマンドを受信すると、１遊技で同一の停止コマンドを２回受信したこと
になる。このような場合であっても、エラー報知等を行うことなく、押し順失敗として処
理し、その演出を出力する。
　そして、パターン１と同様に「Ｎ＋２」遊技目を開始すると、「Ｎ＋２」遊技目の開始
時のコマンドがサブ制御基板８０に送信される。これにより、サブ制御基板８０は、「Ｎ
＋２」遊技目の演出を開始する。
【０１８４】
　パターン３では、「Ｎ」遊技目のメイン動作及びサブ表示は、パターン１と同一である
。
　パターン３は、「Ｎ＋１」遊技目において、第一停止右、第二停止中の後、通信が復帰
した例を示している。したがって、「Ｎ＋１」遊技目において、通信が復帰した後は、第
三停止である左停止のコマンドをサブ制御基板８０に送信する。サブ制御基板８０は、「
Ｎ」遊技目の「左中表示」を出力しているので、この状態で左停止のコマンドを受信する
と、正解押し順と判断する。したがって、サブ制御基板８０は、左停止演出（押し順正解
演出）を出力し、次に、中表示を出力する。
【０１８５】
　しかし、メイン制御基板５０側では、「Ｎ＋１」遊技目は、左第三停止で遊技を終了す
る。次に、「Ｎ＋２」遊技目に移行し、「Ｎ＋２」遊技目の開始時のコマンドがサブ制御
基板８０に送信されると、サブ制御基板８０は、当該コマンドを受信すると、「Ｎ＋２」
遊技目開始時の演出に切り替える。よって、それまで出力していた左停止演出及び中表示
をキャンセルする。また、中表示の出力中に、「Ｎ＋２」遊技目の開始時のコマンドを受
信しても、エラー報知等は行わず、受信したコマンドに従って、「Ｎ＋２」遊技目の開始
時の演出を出力する。
【０１８６】
　パターン４は、サブ表示において、ＡＴ中の残り遊技回数を表示する例である。また、
パターン４において、メイン動作、断線タイミング、及び通信復帰タイミングは、パター
ン３と同一である。
　メイン制御基板５０は、毎遊技、遊技開始時に、ＡＴの残り遊技回数のコマンドをサブ
制御基板８０に送信する。サブ制御基板８０は、メイン制御基板５０から、ＡＴの残り遊
技回数のコマンドを受信すると、ＡＴの残り遊技回数の表示を更新する。なお、ＡＴ中に
おいて、残り遊技回数の表示は、単独で行われるものではなく、パターン３の押し順演出
とともに出力される。
【０１８７】
　パターン４において、メイン制御基板５０は、スタートスイッチ４１が操作されたとき
（遊技開始時）に、サブ制御基板８０に対し、ＡＴ中の残り遊技回数のコマンドを送信す
る。ここで、「Ｎ」遊技目では、ＡＴの残り遊技回数が１０ゲームであるものとする。
　サブ制御基板８０は、「Ｎ」遊技目の開始時に、メイン制御基板５０から受信したコマ
ンドに基づいて、ＡＴ中の残り遊技回数（残り１０ゲーム）を表示する。
　そして、「Ｎ」遊技目の途中で断線し、その断線状態が「Ｎ＋１」遊技目の開始時も継
続すると、メイン制御基板５０は、「Ｎ＋１」遊技目の開始時（スタート時）に、サブ制
御基板８０に対し、ＡＴ中の残り遊技回数（９ゲーム）のコマンドを送信するための処理
を実行するものの、サブ制御基板８０は、（断線のために）当該コマンドを受信できない
。このため、「Ｎ＋１」遊技目では、「Ｎ」遊技目の「残り１０ゲーム」を表示したまま
となる。
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【０１８８】
　そして、「Ｎ＋１」遊技目の途中（左中停止後）に通信が復帰し、「Ｎ＋２」遊技目に
移行すると、「Ｎ＋２」遊技目の開始時に、メイン制御基板５０は、サブ制御基板８０に
対し、ＡＴ中の残り遊技回数（８ゲーム）のコマンドを送信する。サブ制御基板８０は、
このコマンドを受信すると、残り１０ゲームの表示から、残り８ゲームの表示に更新する
。
【０１８９】
　パターン５は、メイン動作、断線タイミング、及び通信復帰タイミングはパターン４と
同一であるが、「Ｎ」遊技目がＡＴの残り１ゲームであるときの例である。
　メイン制御基板５０は、「Ｎ」遊技目の開始時（スタートスイッチ４１が操作されたと
き）に、サブ制御基板８０に対し、ＡＴ中の残り遊技回数（残り１ゲーム）のコマンドを
送信する。サブ制御基板８０は、このコマンドを受信すると、（それまでの残り２ゲーム
の表示から）残り１ゲームの表示に更新する。
　「Ｎ」遊技目の右停止後に断線が発生した場合において、メイン制御基板５０は、「Ｎ
＋１」遊技目の開始時（スタートスイッチ４１が操作されたとき）に、ＡＴ中の残り遊技
回数が０ゲームである旨のコマンドをサブ制御基板８０に送信するが、サブ制御基板８０
は、当該コマンドを受信できない（パターン４と同じ）。よって、「Ｎ＋１」遊技目の開
始時には、ＡＴの残り１ゲームである旨の表示が継続される。
【０１９０】
　また、サブ制御基板８０は、ＡＴを終了するときは、ＡＴ終了演出を出力する。ＡＴ終
了演出は、ＡＴ中の残り遊技回数が０ゲームである旨のコマンドを（遊技開始時に）受信
したことに基づいて、当該遊技の終了時に実行する。
　しかし、パターン５の例では、サブ制御基板８０は、ＡＴ中の残り遊技回数が０ゲーム
である旨のコマンドを受信していないので、ＡＴ終了演出は出力されない。したがって、
「Ｎ＋１」遊技終了時も、ＡＴの残り１ゲームである旨の演出が出力された状態となる。
【０１９１】
　そして、「Ｎ＋１」遊技目が終了し、「Ｎ＋２」遊技目に移行すると、「Ｎ＋２」遊技
目の開始時には、メイン制御基板５０は、通常遊技（非ＡＴ）を示すコマンドをサブ制御
基板８０に送信する。サブ制御基板８０は、このコマンドの受信に基づいて、「残り１ゲ
ーム」の表示を消去し、通常（非ＡＴ）演出を出力する。
　なお、ＡＴ終了時には、のめり込み防止のため、「パチンコ・パチスロは適度に楽しむ
遊技機です。」等の画像表示を行う。しかし、パターン５の場合は、「Ｎ＋１」遊技目の
終了時にサブ表示が正常に復帰していないので、当該画像表示を行うことができない。そ
こで、この対策としては、サブ制御基板８０側で遊技履歴を管理しておき、ＡＴの終了を
またいで次回遊技（図１１の例では、「Ｎ＋２」遊技目）に移行したときは、その遊技の
スタート時に、当該画像表示を行うことが挙げられる。
【０１９２】
　以上のパターン１～５において、「Ｎ」遊技目に断線が発生したときは、サブ制御基板
８０は、通信復帰時まで、「Ｎ」遊技目の断線発生直前の演出を出力し続け、「Ｎ＋１」
遊技目の途中で通信が復帰したときは、「Ｎ＋１」遊技目で受信したコマンドに基づいて
、「Ｎ」遊技目として出力している演出の続きを出力する。したがって、たとえば、パタ
ーン１において、「Ｎ＋１」遊技目で、通信が復帰した後に左停止のコマンドを受信した
ときは、実際に正解押し順でストップスイッチ４２が操作されたか否かにかかわらず、正
解押し順演出が出力されることとなる。
【０１９３】
　これに対し、たとえばパターン１において、「Ｎ＋１」遊技目で、通信復帰後に、仮に
中停止のコマンドを受信したときは、その時点で出力している演出の押し順、すなわち「
Ｎ」遊技目の左中表示に対しては不正解押し順となるので、実際に正解押し順でストップ
スイッチ４２が操作されたか否かにかかわらず、押し順失敗演出が出力されることとなる
。ただし、「Ｎ＋１」遊技目で押し順失敗演出が出力されたとしても、「Ｎ＋１」遊技目
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の正解押し順通りに遊技者がストップスイッチ４２を操作していれば、遊技者に有利とな
る図柄組合せが停止表示されるので、遊技者に不利益となることはない。
【０１９４】
　以上のように、「Ｎ＋１」遊技目で通信が復帰したときは、「Ｎ＋１」遊技目では、断
線前の（「Ｎ」遊技目の）演出を引き継ぐ演出を出力し、「Ｎ＋２」遊技目の開始時に演
出をリセットする（正しい演出に戻す）。これにより、断線が発生した遊技、及び通信が
復帰した遊技のいずれも、不自然な演出が出力されることを最小限に抑え、遊技者にでき
るだけ誤解を与えないようにすることができる。
【０１９５】
　また、図１１の例では、「Ｎ」遊技目に断線が発生した後、「Ｎ＋１」遊技目に通信が
復帰した例を示したが、断線発生後、２遊技以上経過したときに通信が復帰しても、図１
１と同様である。
　たとえば「Ｎ」遊技目に断線が発生し、「Ｎ＋ａ」遊技目（ａ＝「２」以上）に通信が
復帰したときは、「Ｎ＋ａ－１」遊技目までは、「Ｎ」遊技目の断前直前の演出が出力さ
れ続ける。そして、通信が復帰する「Ｎ＋ａ」遊技目では、通信が復帰した後に受信した
コマンドに基づいて、出力を継続していた「Ｎ」遊技目の演出の続きを実行する。次に、
「Ｎ＋ａ＋１」遊技目の開始時に、「Ｎ＋ａ＋１」遊技目の開始時の演出（正しい演出）
に更新する。
【０１９６】
　＜第４実施形態＞
　モータ３２は、リール３１の回転及び停止を行う場合に、加速、定速、減速、及び停止
処理を行うが、これらは、いずれも励磁状態である。そして、モータ３２の回転を停止さ
せたときに、所定時間（後述する時間Ｔ１１）、４相同時に励磁をかけた状態（以下、「
４相励磁状態」という。）とする。
　第４実施形態は、ストップスイッチ４２の停止ボタン４２ａの動作と、モータ３２の停
止時における４相励磁状態との時間関係に関するものである。
　図１２は、第４実施形態において、停止ボタン４２ａの動作と検知センサ４２ｅとの関
係を示す断面図である。なお、図１２は、図面の見やすさの観点から、ハッチングを省略
している。また、図１２は、第４実施形態を説明するための模式図であり、実際の製品が
図１２のような構造になっていることを意味するものではない。図１２では、停止ボタン
４２ａが押し込まれてから元に戻るまでの過程を（ａ）→（ｂ）→（ｃ）→（ｄ）の順で
図示している。図中、上側が遊技者側であり、下側がスロットマシン１０の内側である。
図中、フロントドア１２よりも上方が遊技者から見える側である。
　さらにまた、検知センサ４２ｅが移動片４２ｄを検知するラインを、点線で示している
。移動片４２ｄの先端が当該点線と接触した瞬間が、検知センサ４２ｅが移動片４２ｄを
検知した瞬間であるものとする。
【０１９７】
　図１２（ａ）において、停止ボタン４２ａは、ストップスイッチ４２の操作体であり、
遊技者がストップスイッチ４２をオンにするときに操作する（スロットマシン１０の内側
に押し込む）ものである。停止ボタン４２ａの遊技者側は、スロットマシン１０の筐体前
面に設けられたフロントドア１２から数ミリメートル程度、突出するように配置されてい
る。この部分を遊技者側の正面から見ると、略円筒状となっている。停止ボタン４２ａは
、無負荷状態では、（圧縮）コイルばね４２ｃのばね力により、図（ａ）中、Ｆ３方向（
外方向、遊技者方向）に付勢されており、この付勢力によって停止ボタン４２ａの遊技者
側の端部がフロントドア１２から突出している。この状態では、停止ボタン４２ａの図中
、下面部（以下、「フランジ状部分」という。）とフロントドア１２とが当接している。
　一方、ストッパ４２ｂは、フロントドア１２の内側（筐体内部）に設けられており、停
止ボタン４２ａが押し込まれたときに停止ボタン４２ａと当接し、それ以上の停止ボタン
４２ａの移動を禁止する部分である。
【０１９８】
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　停止ボタン４２ａの図中、下面側には、停止ボタン４２ａと一体で移動可能な移動片４
２ｄが設けられている。さらに、移動片４２ｄの真下には、移動片４２ｄの動きを検知す
るための検知センサ４２ｅが配置されている。図中、（ａ）に示す無負荷状態において、
コイルばね４２ｃの付勢力によって停止ボタン４２ａがフロントドア１２側に付勢されて
いる状態では、移動片４２ｄの先端（図中、下端）は、検知センサ４２ｅから離れた位置
に配置されている。よって、図中（ａ）の状態では、検知センサ４２ｅは、移動片４２ｄ
を検知しておらず、オフ状態となっている。
【０１９９】
　次に、図中（ｂ）に示すように、遊技者は、リール３１の回転を停止させるときは、停
止ボタン４２ａを、Ｆ４方向に押し込む。これにより、コイルばね４２ｃの付勢力に抗し
て、停止ボタン４２ａは、図中、下方向に移動する。停止ボタン４２ａが図中、下方向に
移動すると、停止ボタン４２ａと一体である移動片４２ｄもまた、図中、下方向に移動す
る。これにより、移動片４２ｄの先端が検知センサ４２ｅ内に入り込む。そして、移動片
４２ｄの先端が検知センサ４２ｅの点線に接触すると、検知センサ４２ｅは、オフ状態か
らオン状態になる。図１２（ｂ）は、検知センサ４２ｅがオフ状態からオン状態になった
瞬間の各部材の位置を示している。検知センサ４２ｅがオン状態になった瞬間は、停止ボ
タン４２ａのフランジ状部分は、ストッパ４２ｂとは未だ当接しておらず、停止ボタン４
２ａとストッパ４２ｂとの間には隙間がある。
【０２００】
　図１２（ｂ）の状態からさらに停止ボタン４２ａが押し込まれると、図１２（ｃ）に示
すように、停止ボタン４２ａのフランジ状部分がストッパ４２ｃと当接する。この位置が
、停止ボタン４２ａを押し込んだときの最深部となる。また、図１２（ｃ）の状態では、
移動片４２ｄの先端が検知センサ４２ｅによって検知されている状態が維持されているの
で、検知センサ４２ｅはオン状態である。
【０２０１】
　図１２（ｃ）の状態から、遊技者が停止ボタン４２ａの押し込みを解除すると（図１２
（ｃ）中、Ｆ４方向の力を除くと）、コイルばね４２ｃの付勢力Ｆ３によって、停止ボタ
ン４２ａを初期位置に戻す力が作用する。これにより、停止ボタン４２ａ及び停止ボタン
４２ａと一体である移動片４２ｄは、図中、上方向に移動する。その結果、移動片４２ｄ
の先端が検知センサ４２ｅの点線と接触しなくなり、検知センサ４２ｅは、オン状態から
オフ状態となる（図１２（ｄ））。
【０２０２】
　図１２（ｄ）は、検知センサ４２ｅがオン状態からオフ状態になった瞬間の各部材の配
置を示している。図１２（ｄ）の状態では、停止ボタン４２ａは、最終位置まで戻ってい
ない。図１２（ｄ）の状態からさらに停止ボタン４２ａが戻されると、停止ボタン４２ａ
のフランジ状部分フロントドア１２と当接し、この位置で停止ボタン４２ａが停止する。
この状態が、図１２（ａ）の状態であり、停止ボタン４２ａの無負荷状態である。
　なお、検知センサ４２ｅがオフ状態からオン状態になるタイミングを示す図１２（ｂ）
の状態と、検知センサ４２ｅがオン状態からオフ状態になるタイミングを示す図１２（ｄ
）の状態は、一般には同一であるが、わずかにズレが生じても特に問題はない。
【０２０３】
　図１３は、第４実施形態において、停止ボタン４２ａの動作とモータ３２の励磁状態と
の関係等をタイムチャートで示す図であり、（ａ）は例１を示し、（ｂ）は例２を示す。
　図１３（ａ）において、停止ボタン４２ａが無負荷状態の初期位置（図１２（ａ））に
あり、停止ボタン４２ａの押し込みを開始した瞬間の時刻をＳ４１とする。停止ボタン４
２ａが押し込まれ、検知センサ４２ｅがオフからオンになったとき、すなわち図１２（ｂ
）の状態になったときの時刻をＳ４２とする。さらにその位置から停止ボタン４２ａが押
し込まれ、停止ボタン４２ａが最深部に到達したとき（図１２（ｃ）の状態となったとき
）の時刻をＳ４３とする。以上の時刻Ｓ４１、Ｓ４２、及びＳ４３は、遊技者の押し込み
速度に依存するものであり、一定ではない。停止ボタン４２ａをゆっくりと押し込めば、
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時刻Ｓ４１からＳ４３までの時間は長くなり、停止ボタン４２ａを早く押し込めば、時刻
Ｓ４１からＳ４３までの時間は短くなる。
【０２０４】
　次に、時刻Ｓ４４のときに、停止ボタン４２ａの押し込みを解除するものとする。なお
、時刻Ｓ４４の時点では、停止ボタン４２ａは、最深部に位置しているものとする。
　停止ボタン４２ａの押し込みが解除されると、上述したように、コイルばね４２ｃのば
ね力によって停止ボタン４２ａが初期位置に戻ろうとする力が作用する。なお、停止ボタ
ン４２ａの押し込みを解除した瞬間から、停止ボタン４２ａの操作者は、停止ボタン４２
ａに接触しないものとする。
　そして、検知センサ４２ｅがオンからオフになった時、すなわち図１２（ｄ）の状態と
なったときの時刻をＳ４５とする。ここで、時刻Ｓ４４からＳ４５になるまでの時間をＴ
１１とする。
【０２０５】
　時間Ｔ１１は、コイルばね４２ｃのばね力（ばね定数）と、最深部位置から検知センサ
４２ｅがオフになる位置までの停止ボタン４２ａのストローク（移動距離）とによって定
まる変数である。（ａ）の例１では、時間Ｔ１１が１００ｍｓとなるように、コイルばね
４２ｃのばね力（ばね定数）及び停止ボタン４２ａのストロークが設計されている。
【０２０６】
　一方、ストップスイッチ４２のオン（具体的には、検知センサ４２ｅのオン）が検知さ
れると（図１２（ｂ）の状態になると）、リール制御手段６５は、そのストップスイッチ
４２に対応するリール３１の停止制御を実行し、役抽選手段による役抽選結果（内部抽せ
ん手段により決定した結果）に対応する位置でそのリール３１を停止させる。リール３１
の停止制御を開始してから（検知センサ４２ｅのオンを検知してから）リール３１が停止
するまでの時間は、上述したように、（ＭＢ遊技中の所定のリール３１を除き、）１９０
ｍｓ以内（リール３１の図柄数が２１図柄の場合は移動コマ数が５コマ以内、２０図柄の
場合は移動コマ数が４コマ以内）に設定されている。したがって、役抽選結果やストップ
スイッチ４２が操作された瞬間のリール３１の位置によって異なるので、リール３１の減
速を開始してからリール３１が停止するまでの時間は、一定ではない。
【０２０７】
　さらに、リール制御手段６５は、リール３１を所定位置に移動させた後は、モータ３２
を、所定時間、４相同時に励磁をかけている（ブレーキをかけている）状態（上述した４
相励磁状態）とする。
　ここで、本実施形態におけるモータ３２は、４相ステッピングモータであり、モータ３
２（リール３１）の回転中は、たとえば１・２相励磁を行う（なお、１・２相励磁に限ら
れるものではない）。したがって、モータ３２の回転中も、１つの励磁状態である。そし
て、モータ３２の回転駆動を停止させるときは、４相励磁状態とする。
　なお、リール３１を所定位置に移動させた後に、バウンドストップを行う場合（停止位
置でリール３１が振動するように見せる場合）には、４相励磁状態ではなく、たとえば３
相励磁状態とすることも可能である。
【０２０８】
　モータ３２の回転駆動を停止した瞬間は、モータ３２やリール３１の回転時の慣性によ
って、停止させたい位置からオーバーするおそれがあるため、リール３１を所定位置で停
止させた瞬間に、モータ３２を４相励磁状態とし、静止トルクを発生させることで、停止
位置から慣性によって動かないようにする。モータ３２が４相励磁状態であるときは、次
のストップスイッチ４２の操作受付けは許可されない。第一又は第二停止時に、次のスト
ップスイッチ４２の操作受付けが許可されるのは、操作されたストップスイッチ４２の検
知センサ４２ｅがオン状態からオフ状態となり（図１２（ｄ）の状態まで戻り）、かつ、
回転駆動を停止したモータ３２の４相励磁状態が終了したときである。
【０２０９】
　このように制御するのは、以下の理由による。
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　リール３１の停止位置を保持するために、モータ３２を４相励磁状態に制御するが、そ
のように制御しているときは、通常時より多くの負荷がかかるため、スロットマシン１０
全体の負荷が大きくなってしまう。そこで、この負荷を下げるために、１つのモータ３２
の４相励磁状態を終了した後、次の停止ボタン４２ａの操作受付けを可能とするためであ
る。
【０２１０】
　図１３（ａ）の例１では、役抽選手段による役抽選結果（内部抽せん手段により決定し
た結果）が所定の結果であったとき（たとえば、押し順ベル当選時）は、４相励磁状態の
開始から終了までの励磁時間Ｔ１２を、９０割込み（２．２３５×９０＝２０１．１５ｍ
ｓ）に設定している。ここで、役抽選結果が所定の結果であったときに、４相励磁状態の
励磁時間Ｔ１２が「９０割込み」に設定するのは、いずれの役抽選結果であっても励磁時
間Ｔ１２は常に一定とは限らない、という意味である。
【０２１１】
　よって、第４実施形態の例１では、「Ｔ１１＜Ｔ１２」となるように設定している。
　ここで、時刻Ｓ４２の時点からリール３１の停止制御が開始されると、１９０ｍｓ以内
でリール３１が停止する。上述したように、リール３１の図柄数が「２１」であるときの
停止制御時における移動コマ数数が５コマ以内（最小１コマ）、又はリール３１の図柄数
が「２０」であるときの停止制御時における移動コマ数が４コマ以内（最小１コマ）であ
るので、時刻Ｓ４２の時点から、約「４０」～「１９０」ｍｓ以内でリール３１が停止す
る。
　一方、検知センサ４２ｅがオフ状態からオン状態になった時点から、停止ボタン４２ｅ
が最深部に到達し、停止ボタン４２ｅの押し込み力が解除されるまでの時間（時刻Ｓ４２
からＳ４４までの時間）は、「４０」～「１８０」ｍｓ程度である。このため、モータ３
２の４相励磁状態が開始される時刻と、停止ボタン４２ａの押し込みが解除される時刻Ｓ
４４とは、近い時刻（ほぼ同時刻）である。
【０２１２】
　そこで、例１では、停止ボタン４２ａの押し込みが解除されるタイミング（時刻Ｓ４４
）で４相励磁状態が開始されるものとし、検知センサ４２ｅがオン状態からオフ状態にな
った（時刻Ｓ４５）後に、モータ３２の４相励磁状態が終了する（時間Ｔ１２が経過する
）ように設計した。このため、モータ３２の４相励磁状態を終了した時には、次の停止ボ
タン４２ａの操作受付け可能となるように設定可能である。
　このように、４相励磁状態の終了前に検知センサ４２ｅがオフ状態になるように設計す
れば、４相励磁状態を終了した時点で、次の停止ボタン４２ａの操作受付けを許可するこ
とができる。これにより、遊技を高速で進行することが可能となる。
【０２１３】
　これに対し、図１３（ｂ）の例２では、最深部に到達している停止ボタン４２ａの押し
込みを解除した瞬間（時刻Ｓ４４）から、検知センサ４２ｅがオンからオフになるまで（
時刻Ｓ４５に到達するまで）の時間Ｔ１１が、３００ｍｓに設定されている例である。し
たがって、例１よりも、停止ボタン４２ａの戻り時間が３倍となっている。上述したよう
に、停止ボタン４２ａの戻り時間は、コイルばね４２ｃのばね力（ばね定数）と、停止ボ
タン４２ａのストロークとによって設定（調節）可能である。
【０２１４】
　一方、例２では、４相励磁状態を開始してから終了するまでの時間Ｔ１２は、４５割込
み（１００．５７５ｍｓ）に設定されている。
　そして、例２では、例１と同様に、最深部に到達している停止ボタン４２ａの押し込み
が解除される瞬間（時刻Ｓ４４）から４相励磁状態が開始されるものとし、モータ３２の
４相励磁状態が終了した後に、検知センサ４２ｅがオフになるように設計した。このため
、検知センサ４２ｅがオフになった時は、次の停止ボタン４２ａの操作受付け可能となる
ように設定可能である。
【０２１５】
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　このように、検知センサ４２ｅがオフになった時には４相励磁状態が終了しているよう
に設計することで、検知センサ４２ｅがオフになった時点で、次の停止ボタン４２ａの操
作受付けを許可することができる。これにより、遊技を高速で進行することが可能となる
。
　以上のように、例１及び例２のいずれも、それぞれ制御上のメリットを有する。
　なお、図１３の例１及び例２では、４相励磁状態の開始から終了までの時間Ｔ１２が異
なる例を示した。しかし、たとえば４相励磁時間Ｔ１２が一定値である場合には、「Ｔ１
１＜Ｔ１２」とすれば、４相励磁状態を終了した時点で次の停止ボタン４２ａの受付けが
可能となる。よって、４相励磁時間Ｔ１２が一定値である場合には、例１の方がより高速
で遊技を消化可能となる。
【０２１６】
　＜第５実施形態＞
　第５実施形態は、電源のオン／オフと、プログラムの起動等との関係に関するものであ
る。
　図１４は、第５実施形態における制御の概略をタイムチャートで示す図である。
　図１４中、（ａ）は、メインプログラム（メイン制御基板５０のプログラム）の起動後
に電源断が発生したときの状態を示す図である。電源は、時刻Ｓ５１の時にオンとなり、
その後、時刻Ｓ５５の時にオフになるものとする。
　時刻Ｓ５１で電源が投入されると（図１中、電源スイッチ１１がオンにされると）、メ
イン制御基板５０及びサブ制御板８０のいずれにも電源の供給が開始され、メイン制御基
板５０及びサブ制御板８０の電圧レベルが徐々に高くなり、供給レベルＶ０（電源がオン
であるときのレベル）に到達する。なお、図１４中、電圧の供給レベルＶ０、電源断検知
レベルＶ１、駆動電圧限界Ｖ２は、図３（第１実施形態（Ａ））と同様である。
【０２１７】
　時刻Ｓ５１で電源が投入された後、メイン制御基板５０及びサブ制御板８０の電圧レベ
ルが供給レベルＶ０に到達したときの時刻をＳ５２とする。その後、時刻Ｓ５２から時間
Ｔ２２が経過した時刻Ｓ５３から、サブ制御基板８０によるサブプログラムが起動する。
その後、時刻Ｓ５２から時間Ｔ２３（Ｔ２３＞Ｔ２２）が経過した時刻Ｓ５４から、メイ
ン制御基板５０によるメインプログラムが起動する。このように、サブプログラムが先に
起動し、その後にメインプログラムが起動するようにしているのは、メイン制御基板５０
からサブ制御基板８０に対して電源投入後の最初のコマンドを送信するときに、サブ制御
基板８０側で、そのコマンドを受信可能な状態にしておくためである。
【０２１８】
　次に、時刻Ｓ５５の時に電源断（電源スイッチ１１のオフ、又は停電等）が発生すると
、メイン制御基板５０及びサブ制御基板８０の電圧レベルは徐々に低下する。電圧レベル
が低下しても、駆動電圧限界Ｖ２以上の電圧であれば、メイン制御基板５０及びサブ制御
基板８０は、電源断処理を実行可能である。
　また、時刻Ｓ５５で電源断が発生したときは、図３と同様に時間Ｔ０（２０割込み）で
電圧が電源断検知レベルＶ１となり、電源断が検知される（時刻Ｓ５６）。さらに、電源
断の検知後、図３と同様に、たとえば１割込み後に、電源断処理が実行される。電源断処
理は、時刻Ｓ５７で終了するものとする。
　その後、時刻Ｓ５８に達すると、電圧が駆動電圧限界Ｖ２を下回り、プログラム（処理
）を実行できない。このため、時刻Ｓ５８に達する前に、電源断処理が終了するように制
御する。
【０２１９】
　時刻Ｓ５４でメインプログラムが起動すると、メインＣＰＵ５５の設定、ＲＷＭ５３の
チェック、前回の電源断が正常であったか否かの確認、設定キースイッチの状態の確認等
を実行し、その後、割込み処理を起動する。設定キースイッチがオフであるときは、割込
み処理の起動後に、電源断復帰処理（ＲＷＭ５３の所定範囲の初期化等）を実行する。こ
れに対し、設定キースイッチがオンであるときは、割込み処理の起動後に、設定変更処理
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に移行する。
　そして、図１４（ａ）に示すように、メインプログラムを起動した後に電源断が発生し
た場合において、設定キースイッチがオフであるときは、電源断復帰処理を完遂した後に
、電源断処理を実行する。これにより、正常にプログラムを終了することができる。
　これに対し、メインプログラムを起動した後に電源断が発生した場合において、設定キ
ースイッチがオンであるときは、設定変更処理を開始することなく電源断処理を実行する
。電源断が発生した後に設定変更処理を実行すると、不具合が発生するおそれがあるため
である。
【０２２０】
　また、メインプログラムを正常に実行するためには、メインプログラムの起動と同時に
電源断を検知した場合であっても、メインＣＰＵ５５の設定と、ＲＷＭ５３のチェックは
、必ず実行する。
　さらにまた、メインプログラムの起動後は、その後に電源断が発生したとしても、割込
み起動までは必ず実行する。割込み処理において電源断を検知するためである。なお、第
１実施形態（Ａ）と同様に、たとえば「Ｎ」割込み目に、電源断が発生したと判断される
電圧低下（電源断検知レベルＶ１）を検知し、次の「Ｎ＋１」遊技目でも当該電圧低下を
検知したときは、「Ｎ＋１」割込み目で電源断を検知する（電源断と判断する）。そして
、「Ｎ＋２」割込み目から、電源断処理を実行する。
【０２２１】
　図１４（ａ）の例では、時刻Ｓ５４のときにメイングログラムが起動し、その後の時刻
Ｓ５５で電源断が発生している。しかし、時刻Ｓ５４（メインプログラムの起動）と同時
に電源断が発生しても、電圧が駆動電圧限界Ｖ２になる前に、電源断処理を完遂すること
ができるように設定されている。
　なお、図１４（ａ）において、電源投入（時刻Ｓ５１）から、電圧が供給レベルＶ０に
到達するまで（時刻Ｓ５２）までの時間Ｔ２１は、電源断の発生（時刻Ｓ５５）から電圧
がＬｏｗレベルになるまでの時間Ｔ２４よりも短くなるように設定されている。
　また、時間Ｔ２３（電圧が供給レベルＶ０に達した時からメインプログラムが起動する
までの時間）は、時間Ｔ２４よりも短くなるように設定されている。
【０２２２】
　図１４（ｂ）は、メイン制御基板５０によるメインプログラムの起動前に電源断が発生
したときの例である。図１４（ｂ）の例では、時刻Ｓ５１で電源がオンにされ、時刻Ｓ５
９で電源がオフにされる。ここで、時刻Ｓ５９は、図１４（ａ）の時刻Ｓ５４よりも前で
ある。すなわち、メインプログラムの起動に必要な電源（供給レベルＶ０）が供給された
後、所定時間（時間Ｔ２３）を経過する前（時刻Ｓ５４に到達する前）に電源断が発生し
、電圧が低下した例である。このような場合には、メインプログラムは起動しない。よっ
て、その後、電圧が徐々に低下し、最終的には電源がＬｏｗレベルとなる。
　なお、図１４（ｂ）の例において、再度、電源が投入されたときは、正常に起動するこ
とができる。
　また、図１４では図示していないが、サブプログラムが起動した直後（時刻Ｓ５３の後
）であって、時刻Ｓ５４より前（メインプログラムが起動する前）のタイミングで電源断
が発生することが考えられる。
　上記タイミングで電源断が発生した場合には、サブプログラムは、サブプログラムの電
源断処理を実行する。そして、サブ制御基板８０に供給される電圧が駆動電圧限界Ｖ２に
なる前にサブプログラムの電源断処理を終了することが可能となっている。
　また、上記タイミングでの電源断は、メインプログラムの起動前の電源断であるので、
上述したようにメインプログラムは起動しない。
【０２２３】
　以上、本発明の実施形態について説明したが、本発明は、上述した内容に限定されるも
のではなく、たとえば以下のような種々の変形が可能である。
　（１）本実施形態では、通路センサ４６を設けている。通路センサ４６は、メダル投入
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判定の精度をより高めるとともに、不正対策としても有効だからである。しかし、通路セ
ンサ４６を設けなくてもよく、一対の投入センサ４４ａ及び４４ｂのみを設けてもよい。
【０２２４】
　（２）図２において、投入センサ４４ａ及び４４ｂは、略水平方向に移動するメダルＭ
を検知するように構成したが、これに限られるものではない。たとえばメダルＭが略垂直
下方に落下しているときに、そのメダルＭを投入センサ４４ａ及び４４ｂが検知する構成
としてもよい。
　（３）図２において、ブロッカ４５は、メダル通路の下面側に配置したが、これに限ら
れるものではない。投入センサ４４ａによってメダルＭが検知される前に、メダルＭをメ
ダル通路外に送出することができる機能を有するものであればよい。
　また、図２に示すように、投入センサ４４ａ及び４４ｂは、正面から見て、メダルＭの
中心位置よりもやや上部を検知するように図示したが、実際の製品がこのようになってい
ることを意味するものではない。投入センサ４４ａ及び４４ｂは、通過するメダルＭを確
実に検知できるように配置されていれば、どのように配置されていてもよい。
【０２２５】
　（４）図３において、時間Ｔ２は、メダルＭがＭ２に位置する瞬間からＭ４に位置する
瞬間までの時間としたが、これに限られない。たとえば、メダルＭが、図２中、Ｍ１の位
置にあり、手を離した瞬間からＭ４に到達するまでの時間をＴ２とし、かつ「Ｔ２＞Ｔ１
」に設定してもよい。あるいは、メダルＭが、Ｍ１とＭ２との間のいずれかの所定位置か
らＭ４に到達するまでの時間をＴ２とし、かつ「Ｔ２＞Ｔ１」に設定してもよい。
【０２２６】
　（５）第１実施形態（Ａ）では、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生したと
きは、メダルＭがＭ４に到達するまでに電源断処理を実行するようにした。しかし、これ
に限らず、たとえば、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生したときは、メダル
ＭがＭ３に到達するまでに電源断処理を実行するようにしてもよい。すなわち、この場合
には、電源断処理により、メダルＭは、投入センサ４４ａに検知されない。
　あるいは、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生したときは、メダルＭが投入
センサ４４ｂに到達するまでに電源断処理を実行するようにしてもよい。この場合には、
メダルＭは、投入センサ４４ａには検知されるが、投入センサ４４ｂには検知されずに電
源断処理が実行される。
【０２２７】
　（６）さらにまた、第１実施形態（Ａ）において、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電
源断が発生し、その電源断を検知して電源断処理（ブロッカオフ）を実行するまでの時間
Ｔ１を、メダルＭがＭ２の位置からブロッカ４５が設置されている位置に到達するまでの
時間（この時間を「Ｔ２’」とする。）よりも短く設定することが挙げられる。このよう
に設定すれば、メダルＭがＭ２に位置する瞬間に電源断が発生した場合において、メダル
ＭがＭ２の位置からブロッカ４５の位置に到達したときは、すでにブロッカ４５はオフに
されているので、そのメダルを投入センサ４４ａ及び４４ｂ側に通さないようにすること
ができる。
　なお、上記において、メダルＭ２の位置を、Ｍ１の位置で手を離した瞬間、又はＭ１と
Ｍ２との間の所定位置としてもよい。
【０２２８】
　（７）図３に示すように、第１実施形態（Ａ）では、電源断を検知した割込み処理の次
の割込み処理で電源断処理（ブロッカオフ）を実行した。しかし、これに限らず、電源断
を検知した割込み処理から数えて、たとえば「２」～「５」割込み処理後に電源断処理（
ブロッカオフ）が実行されるように設定してもよい。あるいは、電源断を検知した割込み
処理で電源断処理（ブロッカオフ）を実行してもよい。
　（８）図３の第１実施形態（Ａ）において、電源断が発生したときに、電圧が供給レベ
ルＶ０から維持レベルＶ１に到達するまでの時間Ｔ０を２０割込みとしたが、これに限ら
れることなく、電源の性能によって、種々設定することが可能である。
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【０２２９】
　（９）図７の第１実施形態（Ｃ）において、メダル払出し装置によりメダルＭが払い出
されるときは、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂが可動片３９ａを検知する構造とした。し
かし、これに限らず、払い出されるメダルＭ自体を、払出しセンサ３７ａ及び３７ｂが検
知するようにしてもよい。たとえば、払出しセンサ３７ａ及び３７を、図４に示す投入セ
ンサ４４ａ及び４４ｂのように配置して、（払い出される）メダルＭの通過を検知しても
よい。
【０２３０】
　また、そのように払出しセンサ３７ａ及び３７ｂを配置した場合において、メダルＭが
払出しセンサ３７ａ及び３７ｂを通過するときは、
　払出しセンサ３７ａオン、払出しセンサ３７ｂオフ（時刻Ｓ３１’）
　払出しセンサ３７ａオン、払出しセンサ３７ｂオン（時刻Ｓ３２’）
　払出しセンサ３７ａオフ、払出しセンサ３７ｂオン（時刻Ｓ３３’）
　払出しセンサ３７ａオフ、払出しセンサ３７ｂオフ（時刻Ｓ３４’）
　の経過をたどる。
　そして、時刻Ｓ３１’からＳ３４’までの時間が、時間Ｔ１（電源断の発生から電源断
処理を実行するまでの時間）より短くなるように設定する。
【０２３１】
　（１０）第２実施形態において、ゲート跡５７ｂは、突起５７ｄやくぼみ部５７ｃが外
側にあるように形成したが、これとは逆に、突起５７ｄやくぼみ部５７ｃが内側にあるよ
うに形成することも可能である。下カバー５８のゲート跡５８ｂも同様である。この場合
、ゲート跡５７ｂを、図１０（ｂ）の形状にすれば、上カバー５７又は下カバー５８の外
側は平滑面となる。一方、図１０（ｃ）の形状にすれば、上カバー５７又は下カバー５８
の外側に突部５７ｅが形成される。
【０２３２】
　（１１）第２実施形態では、基板ケース５６の例として、メイン制御基板５０を内部に
収容した例を挙げた。しかし、メイン制御基板５０に限らず、不正を防止したい他の制御
基板、例えばサブ制御基板８０の基板ケースにも第２実施形態を適用することが可能であ
る。図１に示すように、サブ制御基板８０においても、ＲＷＭ８３、ＲＯＭ５４、サブＣ
ＰＵ８５等を備えるが、サブ制御基板８０の基板ケースにおける上カバーの上面において
、ゲート跡の垂直方向（真下）に少なくともサブＣＰＵ８５を配置しないようにし、さら
には、ＲＷＭ８３やＲＯＭ５４も配置しないようにすることが挙げられる。同様に、ゲー
ト跡の垂直方向（真下）に、サブ制御基板８０の型番表示領域が重ならないようにするこ
とが挙げられる。
【０２３３】
　（１２）第３実施形態では、ＡＴ中における押し順演出及び操作されたストップスイッ
チ４２（停止したリール３１）の表示や、ＡＴ中における残り遊技回数を例に挙げたが、
たとえばＡＴ中や特別遊技（ＢＢ遊技等）の獲得枚数、残り獲得可能枚数を表示する場合
であっても、第３実施形態を適用することができる。
　たとえば、「Ｎ」遊技目開始時の獲得枚数が「２００」枚であり、「Ｎ＋１」遊技目開
始時の獲得枚数が「２０９」枚であり、「Ｎ＋２」遊技目開始時の獲得枚数が「２１８」
枚であったと仮定する。また、メイン制御基板５０は、サブ制御基板８０に対し、毎遊技
の開始時に、獲得枚数に関するコマンドを送信するものとする。
　そして、図１１に示す例と同様に、「Ｎ」遊技目の途中で断線が発生し、「Ｎ＋１」遊
技目の途中で通信が復帰したと仮定する。
【０２３４】
　この場合、サブ制御基板８０は、「Ｎ」遊技目では、獲得枚数として「２００」枚と表
示する。また、「Ｎ＋１」遊技目の開始時には、獲得枚数に関するコマンドを（断線のた
めに）受信しないので、「Ｎ＋１」遊技目も、獲得枚数「２００」枚の表示を維持する。
次に、サブ制御基板８０は、「Ｎ＋２」遊技目の開始時に、獲得枚数に関するコマンドを



(43) JP 2019-166047 A 2019.10.3

10

20

30

40

50

受信すると、そのコマンドに基づいて、獲得枚数「２１８」枚の表示に更新する。
【０２３５】
　（１３）第３実施形態の図１１では、「Ｎ＋２」遊技目のスタート時に画像表示を正常
に復帰させる例を示した。しかし、これに限らず、「Ｎ＋１」遊技目の全停後や、その後
にベット操作が行われたときに、画像表示を正常に復帰させてもよい。あるいは、全停時
や全停後にサブ制御基板８０に送信されるコマンドに基づいて、所定のタイミングで画像
表示を正常に復帰させることも可能である。
【０２３６】
　（１４）第３実施形態において、たとえば断線している「Ｎ＋１」遊技目の途中で、Ａ
Ｔ中の獲得可能枚数や遊技回数の上乗せ（加算）抽選に当選する場合がある。この場合に
、「Ｎ＋１」遊技目は断線中であるため、サブ制御基板８０は、上乗せ抽選に当選したこ
とに基づくコマンドを受信することができない。したがって、この場合には、たとえば「
Ｎ＋２」遊技目のスタート時に、メイン制御基板５０が上乗せ（加算）抽選後の結果を示
すコマンドを送信し、「Ｎ＋２」遊技目のスタート時に、サブ制御基板８０が上乗せ後の
遊技情報（獲得可能枚数や遊技回数）の表示を行うことが挙げられる。
【０２３７】
　（１５）第３実施形態（図１１）において、たとえば「Ｎ」遊技目の右第一停止後に断
線し、「Ｎ＋１」遊技目の最初のストップスイッチ４２が操作される前に通信が復帰する
場合が考えられる。そして、「Ｎ＋１」遊技目では、遊技者が右第一停止を行ったと仮定
する。この場合、サブ制御基板８０は、「Ｎ＋１」遊技目で右第一停止のコマンドを受信
したときは、すでに操作されたストップスイッチ４２の停止コマンドを受信したことにな
るので、押し順失敗演出を出力する。そして、「Ｎ＋１」遊技目の全停後のベット操作時
や、「Ｎ＋２」遊技目のスタート時に、画像表示を正常なものに復帰させることが挙げら
れる。
【０２３８】
　（１６）第３実施形態（図１１）で、ＡＴ中に獲得枚数を画像表示する場合において、
断線前後における獲得枚数の画像表示の更新処理としては、たとえば以下の方法が挙げら
れる。
　メイン制御基板５０は、払出し処理があったときは、サブ制御基板８０に対し、獲得枚
数を示すコマンドを送信する。ここで、「Ｎ」遊技目の途中で断線が発生したときは、サ
ブ制御基板８０は、「Ｎ」遊技目の獲得枚数を受信することができない。「Ｎ」遊技目の
断線直前では、サブ制御基板８０は、ＡＴ中の獲得枚数として「１００」と表示していた
ものとする。また、ＡＴ中の「Ｎ」遊技目及び「Ｎ＋１」遊技目は、いずれも１０枚を獲
得するものとする。
　この場合、「Ｎ」遊技目の終了時におけるＡＴ中の獲得枚数は、本来は「１１０」とな
るはずであるが、「１００」のままである（断線しているため）。そして、「Ｎ＋１」遊
技目の途中に通信が復帰したと仮定する。これにより、サブ制御基板８０は、「Ｎ＋１」
遊技目の払出し処理時に受信した獲得枚数のコマンドに基づいて、ＡＴ中の獲得枚数を正
常な値に戻すことが可能となる。ここで、「Ｎ＋１」遊技目の払出し処理時に正常な値に
戻してもよく、あるいは、図１１の例と同様に、「Ｎ＋２」遊技目のスタート時に正常な
値に戻してもよい。さらには、「Ｎ＋１」遊技目の払出し処理時に「１１０」に更新し、
「Ｎ＋２」遊技目のスタート時に「１２０」に更新してもよい。
【０２３９】
　（１７）本実施形態では、遊技機の一例としてスロットマシン１０を例示したが、たと
えば、ぱちんこ遊技機についても本発明を適用可能である。パチンコ遊技機では、始動口
（図柄変動表示装置による図柄変動を開始し、大当たり抽選のための乱数を取得する契機
となる入賞口）、電チュー入賞口（遊技球が入賞すると、次の入賞を容易にするために一
定時間開いてから閉じる役物を設けた入賞口。なお、電チューは、チューリップ形状に限
られない。）、アタッカー（大当たり時に開放する大入賞口）等の各種入賞口が設けられ
る。そして、これらの入賞口において、第１実施形態（Ｂ）を適用することが可能である
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。
【０２４０】
　具体的には、たとえば始動口には、入賞センサ（始動口に入賞した遊技球を最初に検知
されるセンサ）と排出センサ（入賞センサによって検知された後、遊技球を検知するセン
サ）とが設けられている。また、アタッカーには、Ｖ入賞センサ（アタッカーに入賞した
遊技球を最初に検知されるセンサ）と排出センサ（Ｖ入賞センサによって検知された後、
遊技球を検知するセンサ）とが設けられている。
　たとえば、始動口の場合、遊技球が入賞センサに検知された瞬間に電源断が発生したと
きは、電源断処理が実行される前に、排出センサによって遊技球を検知できるように設定
する。これにより、遊技球が入賞センサに検知された瞬間に電源断が発生しても、賞球を
正しくカウントすることができる。よって、入賞口に遊技球が入賞したにもかかわらず、
賞球が払い出されないことを防止することができる。アタッカーのＶ入賞センサと排出セ
ンサとについても上記と同様である。
【０２４１】
　（１８）本実施形態では、遊技機の１つとしてスロットマシン１０を例に挙げたが、ス
ロットマシン１０は、風営法の適用を受ける第４号営業店に設置される「回胴式遊技機」
（いわゆる「パチスロ遊技機」）に限られるものではなく、たとえばカジノマシンや、遊
技の用に供するメダルを遊技媒体として使用しない封入式遊技機（メダルレス遊技機）に
も適用することができる。
【０２４２】
　ここで、封入式遊技機（メダルレス遊技機）は、たとえば、図１中、メダル払出し装置
（ホッパー３５、ホッパーモータ３６、及び払出しセンサ３７を含むユニット）をなくす
ることが可能となる。また、メダル投入口４７やメダルセレクタも不要にすることができ
る。そして、役の入賞により付与された電子メダル（電子遊技媒体）は、すべて、クレジ
ット数表示ＬＥＤ７６に貯留されるようにする。この場合、クレジット数表示ＬＥＤ７６
は、たとえば５桁から構成する（最高で「９９，９９９」枚の電子メダルを貯留可能とす
る）ことが考えられる。
　このようなカジノマシンや封入式遊技機（メダルレス遊技機）であっても、第１実施形
態を除き、本願発明を適用することができる。
【０２４３】
　＜付記＞
　本願の当初明細書等に記載した発明（当初発明）は、たとえば以下の当初発明１～４を
挙げることができ、それぞれ、当初発明が解決しようとする課題、当初発明に係る課題を
解決するための手段及び当初発明の効果は、以下の通りである。ただし、本明細書に記載
した発明は、当初発明１～４に限ることを意味するものではない。
【０２４４】
　１．当初発明１
　（ａ）当初発明１が解決しようとする課題
　当初発明は、電源断が発生した後に、遊技媒体に係る処理を実行しないようにした遊技
機に関するものである。
　従来の遊技機において、電源断処理としてバックアップ処理を実行する前にブロッカを
オフにすることで、バックアップ処理の実行中にメダルが投入されても、そのメダルをブ
ロッカを介して遊技者に返却することで、そのメダルの加算処理を行わないようにした技
術が知られている（たとえば、特開２０１５－１７３８３２号公報）。
　しかし、たとえばメダル投入口からメダルが投入された瞬間に電源断が発生したような
場合には、電源断処理が実行される前にメダルがブロッカを通過してしまい、そのメダル
がカウントされてしまう可能性があった。なお、電源断の発生後に、メダルの加算処理（
メダルベット処理やメダルクレジット処理）を実行することは、制御上、好ましくない。
　当初発明が解決しようとする課題は、遊技媒体投入口から遊技媒体が投入されたときと
略同時に電源断が発生したときであっても、遊技媒体の加算処理が実行されないようにす
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ることである。
【０２４５】
　（ｂ）当初発明１の課題を解決するための手段（なお、かっこ書きで、対応する実施形
態を記載する。）
　当初発明（第１実施形態（Ａ））は、
　遊技媒体投入口（メダル投入口４７）と、
　遊技媒体投入口から投入された遊技媒体（メダル）の通路（メダル通路）中に設けられ
、遊技媒体の通過を許可する状態（オン状態）又は遊技媒体の通過を不許可にする状態（
オフ状態）に制御可能なブロッカ（４５）と、
　遊技媒体投入口から投入された遊技媒体の通路中に設けられ、遊技媒体を検知可能な検
知手段Ａ（投入センサ４４ａ）及びＢ（投入センサ４４ｂ）（検知手段Ｂは、検知手段Ａ
より下流側に位置する）と
　を備え、
　遊技媒体の通過を許可する状態に前記ブロッカを制御している状況にて電源の供給が遮
断される事象が発生した時から、当該電源の供給が遮断される事象を検知して、遊技媒体
の通過を不許可にする状態に前記ブロッカを制御するまでの時間をＴ１（図２及び図３中
、Ｔ１）とし、
　遊技媒体の通過を許可する状態に前記ブロッカを制御している状況にて遊技媒体が前記
遊技媒体投入口から遊技機内部に向けて放たれる場合において、当該遊技媒体が遊技機正
面から視認不可能となった時（図２中、Ｍ２の位置）から、当該遊技媒体を検知手段Ｂが
検知して、当該遊技媒体を検知手段Ｂが検知しなくなるまで（図２中、Ｍ４の位置）の時
間をＴ２（図２及び図３中、Ｔ２）としたとき、
　Ｔ１＜Ｔ２
　となるようにする
　ことを特徴とする。
【０２４６】
　（ｃ）当初発明１の効果
　当初発明によれば、遊技媒体が遊技媒体投入口から遊技機内部に向けて放たれ、その遊
技媒体が遊技機正面から視認不可能となった時に電源断が発生した場合に、その遊技媒体
を検知手段Ｂが検知しなくなるまでに、電源の供給が遮断される事象を検知して遊技媒体
の通過を不許可にする状態にブロッカを制御するので、遊技媒体は、少なくとも検知手段
Ｂに検知されることはない。
　よって、その遊技媒体は、検知手段Ａ及びＢによって正常に検知されないので、遊技媒
体の加算処理（ベット処理やクレジット処理）は実行されない。したがって、遊技媒体が
遊技機正面から視認不可能となった時に電源断が発生した場合、すなわち、遊技機内部に
遊技媒体が放たれた直後に電源断が発生した場合であっても、その遊技媒体を受け付けな
いようにすることができる。これにより、電源断の発生後に、遊技媒体の加算処理が実行
されないようにすることができる。
【０２４７】
　２．当初発明２
　（ａ）当初発明２が解決しようとする課題
　当初発明は、制御基板を内部に収容した基板ケースを備える遊技機において、基板ケー
スのゲート跡に関するものである。
　従来の遊技機において、メイン制御基板を内部に収容した基板ケースが知られている。
ここで、基板ケースは、一般に、成型によって形成されているので、基板ケースにはゲー
ト跡が残る。そして、このゲート跡を目印とする技術が提案されている（たとえば、特開
２０１７－０４２２７０号公報）。
　しかし、基板ケースのゲート跡は、樹脂の切断部分を有することから、外部から見て不
鮮明である。このため、ゲート跡を開口し、メイン制御基板の内部にアクセスされるおそ
れがあるという問題がある。
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　当初発明が解決しようとする課題は、基板ケースのゲート跡を利用したゴト行為を抑制
することである。
【０２４８】
　（ｂ）当初発明２の課題を解決するための手段（なお、かっこ書きで、対応する実施形
態を記載する。）
　当初発明（第２実施形態）は、
　演算機能を備えた所定のＩＣ（メインＣＰＵ５５）と、
　一方の面（上カバー５７の上面と対向する面）に前記所定のＩＣを搭載した制御基板（
メイン制御基板５０）と、
　複数の面（上面、側面等）を有しており、前記制御基板を収容する基板ケース（上カバ
ー５７及び下カバー５８からなる基板ケース５６）と
　を備え、
　前記基板ケースは、内部が視認可能に形成され、
　前記基板ケースの外側であり、かつ前記制御基板の前記一方の面と対向している面（上
カバー５７の上面外側）に、前記基板ケースの成型時のゲート跡（５７ｂ）を配置し、
　前記ゲート跡から前記対向している面の垂直方向には、前記制御基板の前記所定のＩＣ
が位置しないようにする
　ことを特徴とする。
【０２４９】
　（ｃ）当初発明２の効果
　当初発明によれば、基板ケースのゲート跡の垂直方向には、制御基板の所定のＩＣが位
置しないので、ゲート跡を不正に開口し、所定のＩＣにアクセスすることを防止すること
ができる。
　また、制御基板の所定のＩＣの垂直方向には、基板ケースのゲート跡が存在しないので
、ゲート跡に遮られることなく所定のＩＣを目視で確認することができる。これにより、
所定のＩＣに対して不正が行われていないか否かを目視で容易に確認することができる。
【０２５０】
　３．当初発明３
　（ａ）当初発明３が解決しようとする課題
　当初発明は、メイン制御基板とサブ制御基板との間の通信において、断線が発生した後
、断線から通信が復帰したときの処理に関するものである。
　従来の遊技機において、メイン制御基板からサブ制御基板に対してコマンドを送信し、
サブ制御基板は、受信したコマンドに基づいて、画像表示装置等を制御する遊技機が知ら
れている。
　ここで、サブ制御基板は、前回受信したコマンドと今回受信したコマンドとを対比し、
受信したこれらのコマンドの整合性に基づいて、コマンド受信異常と判断する技術が知ら
れている（たとえば、特開２０１４－２２６５０３号公報）。
　しかし、メイン制御基板からサブ制御基板にコマンドを送信する場合において、メイン
制御基板とサブ制御基板との間で断線が発生する場合があった。そして、通信が復帰した
ときに、サブ制御基板が正常な演出を出力できなくなるおそれがある。
　当初発明が解決しようとする課題は、メイン制御基板とサブ制御基板との間で断線が発
生した後、通信が復帰したときの演出を適正なものとすることである。
【０２５１】
　（ｂ）当初発明３の課題を解決するための手段（なお、かっこ書きで、対応する実施形
態を記載する。）
　当初発明（第３実施形態）は、
　メイン制御基板（５０）と、
　前記メイン制御基板から受信した情報に基づいて、演出を制御するサブ制御基板（８０
）と
　を備え、
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　前記サブ制御基板は、前記メイン制御基板から、操作されたストップスイッチ（４２）
の情報を受信可能とし、
　前記サブ制御基板は、所定の遊技状態（ＡＴ）では、操作されたストップスイッチの情
報を受信したことに基づいて、そのストップスイッチの操作に対応する演出を出力可能と
し、
　前記サブ制御基板は、
　前記所定の遊技状態における「Ｎ」遊技目で所定のストップスイッチが操作された場合
において、当該所定のストップスイッチが操作された情報を受信したときは、当該所定の
ストップスイッチの操作に対応する所定演出（所定のストップスイッチに対応するリール
が停止時の演出）を出力し、その後、「Ｎ」遊技目における残りすべてのストップスイッ
チが操作される前に前記メイン制御基板からの情報が受信不能となり、その後、「Ｎ＋ａ
」遊技目で前記メイン制御基板からの情報が受信可能となり、その後、「Ｎ＋ａ」遊技目
で、前記所定のストップスイッチとは異なる特定のストップスイッチが操作された情報を
受信したときは、当該特定のストップスイッチの操作に対応する演出であって前記所定演
出に関連する演出（所定演出に続く演出であって、特定のストップスイッチに対応するリ
ールが停止時の演出）を出力し、その後、「Ｎ＋ａ＋１」遊技目で所定の情報を受信した
ときは、当該所定の情報に基づいて、「Ｎ＋ａ＋１」遊技目の演出を出力する
　ことを特徴とする。
【０２５２】
　（ｃ）当初発明３の効果
　当初発明によれば、「Ｎ＋ａ」遊技目の途中で通信が復帰したときは、それまで出力し
ていた「Ｎ」遊技目の所定演出に関連する演出を出力するので、「Ｎ＋ａ」遊技目では、
「Ｎ」遊技目に続く演出を出力することができる。そして、「Ｎ＋ａ＋１」遊技目に移行
したときに正常な演出に復帰するので、「Ｎ＋ａ」遊技目の途中で、通信の復帰によって
演出が突然変化することをなくすことができる。これにより、断線の発生前後において、
違和感のない演出を出力することができる。
【０２５３】
　４．当初発明４
　（ａ）当初発明４が解決しようとする課題
　当初発明は、ストップスイッチを高速で操作可能とする遊技機に関するものである。
　従来の遊技機では、ストップスイッチが操作されると、そのストップスイッチに対応す
るリールを、抽選結果に対応する所定位置に停止させる。また、リールを所定位置に停止
させた後、所定時間、モータを励磁状態とする。ここで、操作したストップスイッチがオ
ン状態であるときや、モータを励磁状態にしているときは、次のストップスイッチの操作
を受け付けないようにしている。
　ここで、最初のストップスイッチが操作されてから、リールステータスが停止状態とな
るまでは、２番目のストップスイッチが操作されても、その停止操作を受け付けないよう
にした技術が知られている（たとえば、特開２０１７－０９３５７６号公報参照）。
　しかし、前述の従来の技術において、ストップスイッチが操作された後、次のストップ
スイッチの操作が受付け可能となるまでの時間が長いと、遊技を高速で消化することがで
きないという問題がある。
　当初発明が解決しようとする課題は、ストップスイッチを高速で操作可能とすることで
ある。
【０２５４】
　（ｂ）当初発明４の課題を解決するための手段（なお、かっこ書きで、対応する実施形
態を記載する。）
　当初発明（第４実施形態）は、
　リール（３１）と、
　前記リールを回転させるためのモータ（３２）と、
　ストップボタン（停止ボタン４２ａ）の操作が検知されたことに基づいて、前記モータ
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を駆動制御して前記リールの回転を停止させるリール制御手段（６５）と、
　内部抽せん手段（役抽選手段６１）と
　を備え、
　前記ストップボタンを最深部（図１２（ｃ）に示す位置）まで押し込むまでの間に前記
ストップボタンの操作を検知するセンサ（検知センサ４２ｅ）がオンとなり、前記ストッ
プボタンの押し込みを解除すると前記ストップボタンが付勢力によって初期位置（図１２
（ａ）に示す位置）に移動可能とし、かつ、前記ストップボタンが初期位置に移動するま
での間に前記センサがオフとなるように構成されており、
　前記内部抽せん手段が所定の結果を決定した遊技において、前記リール制御手段により
すべてのリールが回転している状況下で、所定のタイミングで所定のリールに対する前記
ストップボタンの操作がなされ、当該所定のリールに対する前記ストップボタンの前記セ
ンサのオンを検知した後、当該所定のリールを停止させるための励磁状態（４相励磁状態
）とし、当該励磁状態としてから所定時間（図１３中、Ｔ１２）が経過したときは、当該
励磁状態を終了するように構成されており、
　最深部まで押し込まれた前記ストップボタンの押し込みが解除された瞬間から前記セン
サがオフになるまでの時間をＴ１（図１３中、Ｔ１１）とし、前記所定時間をＴ２とした
とき、
　Ｔ１＜Ｔ２
　となるようにする
　ことを特徴とする。
【０２５５】
　（ｃ）当初発明４の効果
　当初発明によれば、リールの停止時におけるモータの励磁状態の開始と、最深部まで押
し込まれたストップボタンの押し込みが解除された瞬間とが同時であると仮定したときに
、センサがオフになった後に励磁状態が終了する。したがって、モータの励磁状態が終了
したタイミングで、次のストップボタンの操作を受付け可能にすることができる。
【符号の説明】
【０２５６】
　１０　スロットマシン（遊技機）
　１１　電源スイッチ
　２１　演出ランプ
　２２　スピーカ
　２３　画像表示装置
　３１　リール
　３２　モータ
　３３　リールセンサ
　３５　ホッパー
　３６　ホッパーモータ
　３７ａ、３７ｂ　払出しセンサ
　３８ａ　固定軸
　３８ｂ　可動軸
　３９ａ　可動片
　３９ｂ　ばね
　４０ａ　１ベットスイッチ
　４０ｂ　３ベットスイッチ
　４１　スタートスイッチ
　４２　ストップスイッチ
　４２ａ　停止ボタン
　４２ｂ　ストッパ
　４２ｃ　コイルばね
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　４２ｄ　移動片
　４２ｅ　検知センサ
　４３　精算スイッチ
　４４ａ、４４ｂ　投入センサ
　４５　ブロッカ
　４６　通路センサ
　４７　メダル投入口
　４７ａ　メダルガード部
　４７ｂ　メダル置き部
　５０　メイン制御基板（メイン制御手段）
　５０ａ　ねじ穴
　５１　入力ポート
　５２　出力ポート
　５３　ＲＷＭ
　５４　ＲＯＭ
　５５　メインＣＰＵ
　５６　基板ケース
　５７　上カバー
　５７ａ　かしめ部
　５７ｂ　ゲート跡
　５７ｃ　くぼみ部
　５７ｄ　突起
　５７ｅ　突部
　５８　下カバー
　５８ａ　かしめ部
　５８ｂ　ゲート跡
　５８ｃ　ボス
　６１　役抽選手段
　６２　当選フラグ制御手段
　６３　押し順指示番号選択手段
　６４　演出グループ番号選択手段
　６５　リール制御手段
　６６　入賞判定手段
　６７　払出し手段
　７１　制御コマンド送信手段
　７３　設定値表示ＬＥＤ
　７４　管理情報表示ＬＥＤ
　７５　表示基板
　７６　クレジット数表示ＬＥＤ
　７８　獲得数表示ＬＥＤ
　８０　サブ制御基板（サブ制御手段）
　８１　入力ポート
　８２　出力ポート
　８３　ＲＷＭ
　８４　ＲＯＭ
　８５　サブＣＰＵ
　９１　演出出力制御手段
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