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跡ここれらがとり入れられ,よF)高級な判帆 処理が廃されつ

っぁる｡これらの巾で最も大規模のものとしては,電子計第二機をデータ処刀-Llや鉦執制御に仙､,システム全体

を最適に 用しようという試みである｡このような目的の電子計算機としては,外部より直接情報をうけとっ

たり,また外部へ指令できる機能庖もつことが要求されてくる｡ここでは日立製作所が製作した制御用計算

機HITAC-502につきこの内容,年キ徴などを説明し,あわせて伸助制御の最近の髄向,および本装置の応用な

どについて述べる｡

1.緒 言

従来のr′1動制御は氾度,圧九回転数など一つの変量せ対象とし

て制御を行なう,いJっゆるγ†1一フィードバックの制御が工であった

が,最近では一つの大きなプラント全休を対象として数多くの情

を計測し,処軌計算を行ない全休を一つのシステムとして扱って

これを効率良く制御する方式(いわゆる最適化制御)に移りつつあ

る｡これにはもちろん,最近のエレクトロニクスの著い､発展と,

このコニレクトロニクスの 産 と並行して進んでいること

ほいうまでもない｡

電子計算枚も従来ほ主として科学計算用,事務統計用に主として

用いられてきたが,新たに産 面の制御用として応用分野が開けて

きたのである｡このような目的のためには電子計算枚｢1体制御に適

した機能が要求されるわけで,この線に沿ってわれわれはHITAC~

502を開発した｡本機は通産省補助金により日鋼口35年秋完成したも

ので,その後改良が ねられている｡

2.自動制御の最近の傾向

自動制御の分野では最近適応制御,計算機制御,最適化制御など

の言葉が多く使われるようになってきた｡これらはそれぞれ非櫛こ

広い領域を意麻し,この定 も各人によって異なるといってもいい

すぎでなく,これら三つの言葉すべてにあてはまるような制御方式

も考えられる｡要するに最近では自動制御系全体として,大きくい

えばシステム全体を考え,これを最適に,より完全に制御しようと

いう方向(1)に移りつつある｡

従来の自動制御では制御対象の特性がわかっているとき,制御装

躍のパラメータをどのように決定するかが最大の閏心事で,これに

関しては最適調整

御対象の

として10年ほど前盛んに研究された｡その後;】ilj

性白身が非線形であったり,また時間とともに変ったF)

する場合にも最適iこ保つということが考えられた｡事実原子炉のゲ

イン定数が炉の出力に比例して変化したり,また触媒活性度が時間

とともに変り反応速度が変化したり,掛こ軍事 床では飛しょう体

の特性が高度,速度,燃料消費量などに応じて異なり,自動的に制

御装置の定数を変えて最適化制御を図る適応制御といわれる制御方

式が必要となってくる｡このような単一フィードバック制御系の最

適化制御を行なうには制御系の動特性(主として制御偏差を情報と

する)に着目して,最適の度合を示す基準にもとづき制御系が最適

になるようにパラメータを制御するもので,通常の制御系の外側に
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さらにこのような最適化制御円路をもち,内側の制御系よりもゆっ

くりした動作で最適化制御を行なうものである｡

このような最適化制御もさらに瓜､意味でいうと,従来のプロセ

ス錮膵1忙二机､ても測定しやすい一次度罷,温度,旺九流妄言二その他

の量を一定に抑えて の一甜ヒを因っていたものである｡しかし

その後の分析計その他の.-■一九質を直接測定できる装躍の発達,プロセ

スl′-1休の知識の相加,またエレクトロニクスによる高度のl′1動郁Ij御

技術の発達などにより,プラソトの運転中,原料の品質が変化した

り,また外非の変動などに無慄】係に.■品質の良いものを大量に,また

コスト最低の条件で 転したり,いわゆるプラント全体を最高効率

で最適に制御することが行なわれだしている｡この場合,大容量の

データを高速で処理するため,必要なときは l一算機が用いられ

ることはいうまでもない｡

このように電子計算榛によるプラントの制御が一番早くとり入れ

られたのは電力系統の経済連用への応用で,これは火九水力発電所

などにどのように発電量を帥〕ふったら全体として最も経済的であ

るかを計算するものである｡これらに関しては日立製作所でもすで

に相当の実績を持っているが(2),最近諸外 では発電所全体を計算

機で制御する傾向(B)にある｡また工作機械の数値制御(4)のように設

計図面をパンチし,日動抑こ所望の形状に切削するもの,また数値

ヵードなどにより圧延機のロール間げきをプログラム制御(5)した

り,またさらに一歩進めて 材を圧延する場合,圧延機の能力を計

'算に入れ最短時間で希望の圧延を行なう最適なスケジュールを計算

し,圧延二l二程を指令する制御方 も行なわれだしている｡最近の特

徴はこのような手法がプロセス制御にも応用されだしたことであ

る｡プロセス制御の面ではプラント全体の計装を一節所にまとめる

グラフィック方式の計装に始まり,次に多くの記録計の読太を調べ

る判りを省き,一朝所にタイプするスキャソニソグ装置,ついで簡

押.な計算を施して操 の指針となる量を計算するコンビューティソ

グ･ロガーへ,さらに最近ではこれらの操 と

､
､

を針 にして閉回

路で制御する計算機制御にと進歩している｡しかし化学プラント自

体は理論式にのりにくい不明の点も多く,米国においても閉回路で

≠彿こはいったのはこの1～2年のことであり,わが国でもコンピ

ューティング･ロガーを使用し,これから計算機制御にはいるとい
う段階である｡

このように産業面の制御が従来の簡i~ilな制御系でなく,システム

としての制御に移行し,また同時に発展したエレクトロニクスの技

術がただちにとり入れられてきたが,一面これらエレクトロニクス

に課せられる信頼性ほ一般通圭一機,事腐用計算機克どに比べさらに

重大な【矧挺であることはいうまでもなく,これらに鍋し今後の研究
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が望まれる｡

3.制御用計算機HITAC-502

本制御用 算システムは上記のような各種の制御に適

用できるよう設計されたもので,策1図にその外観をホ

す｡中央が制御用電子計算機HITAC-502,右がアナP

グ信号を取り扱かう信号入出力装置,左が計算測疋結

のタイプ,パンチ,テープ読み込みその他の入出力装置で

ある｡特に制御用として従来の数値計算をモとする科学

計算用,カードを主体とする

特 集 号 日立評論別冊第47号

第1周 制御用計算機HITAC502

務統計用と異なる点は電気量を菌接

計算機にとF)入れることができ,また計算結果を電気信一シ;･の形で指

令し,さらに外部装置を種々御子机 監視する機能を備えていること

である｡以下これらについて説明する._,

3.1日ITÅC-502システム

本システムは第1図に示すように,制御用計算機本体とアナログ･

ディジタル変換器,ディジタル･アナログ変換器および入出力を切

り替えるスキャナおよびディストリビュータよりなる信号入出力装

置との二つより構成されている｡本装置全体の概略仕様を弟1表に

示す｡なお信号入出力装置は実際に用いられる場合に応じ 入出力

数,入出力レベル,測定･指令速度,精度などが異なるので弟l図

に示すようにその都度制御用計算機本体は設計変更しなくても良い

ような構成をとっている｡弟1表の仕様に示すものはアナログ量の

切り替えにリードリレーを用いているもので比較的切り替え速度は

おそいものである｡さらに高速が望まれる場合には純電子式に切り

替えを行ない,高速帰還形アナログ･ディジタル変換器(以後A-D

変換器と略記する)を用いることになる｡

本システムの特徴は制御する場合各所のプラントを扱う必要が起

こるので弟2図に示すように

テープリーダ

タイプライタ(パンチ)

アナログごディジタル変換器

まで結合することができ,外部装繹との結合の｢とⅠ山鹿が大きいこと

である｡

計算機に対する具体的な入出力としては,テープ読み込み,また結

果のタイプ･パンチ用のレジスタおよび計算機内の 々なレジスタ

の内容を表示したり,また手働で計算機に情報を入れるレジスタが

あるが,これらは一般の計算機にもある機能なので省略する｡制御

用の入出力としては情報と制御信号の二つに分れ,下記のように大

別される｡

(1)入出力情報 24ビット 直列

10組まで結合でき計算機の命令で自由に入出力できる｡

(2)入出力制御信号 オンオフ電気信号

入力制御信号 10箇

出力制御信号 30箇

これらは計 機の命令で自由に制御できるとともに外部信

号からも制御される｡

上記(1),(2)の入出力の個数は標準品の数で必要が

あれば相当個数まで拡張することができる｡

これらの具体的l月容として

入出力情報はいわゆる情報であり,24ビット以内(10進6けた強)

の数値を直列に計算機外のシフトレジスタと計算校がやりとりする

ものである｡計算機の命令により外部よりの情報,A-D変換され

た数値や,コード化されたディジタル量,その他外部接点のパター

ンなどを計算機に読み込み,また外部に出すべき情報,D-A変換

すべき数値,ディジタル表示,指令パターンなどを出すことができ

る｡
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第1表 制御用

制御用ご｢軍機(HITAC--502)

演 筍 方 式

桁 数

インストラクション数

グ ロ ソ
ク

記 皇首牢宇宿:+ト ラ

前■耶.速度 加 減

乗 除

2進直列

24ビット

61

220kc

ム 7,936語

7 192語

冥l二0.33ms

算 5.7ms

素 子 数 トランジスタ 2,500幡

ダイオード10,000個

計算機化様

信 り一 入 出 力 装 毘

入出力チャネル数

人出 力 レ ベ ル

入出力切換i吏度

A-D変換器 入力

桁度

D-A変換器 Ilけプ

精度

保持回路(20台)入力

出力

各20

0～16(4～20)mA

25チ1･ネル/秒

0～10V DC

士0.1%

0～20V DC

±0.1%

0～20V DC

4～20nlA DC

注:信号入出力装置の仕様は任意に変更できる｡

/β台

(最大)

川合

(最大J

第2図 制御用計算機の構成

/♂台

(最大J

第3図 外部装置との接続

3♂筐】

(標準)

入出力制御信号はこれに反し,電気的なオンオフ制御信号であり.



制 御

出力制御信号は計 機のプログラムによりHプJ端丁一より電気も信号を

出したり切ったi)できるもので,主として外部 置の制御に用いら

れる｡入力制御信号は外部より電気信号をうけとり,計算機のプロ

グラムの進行中その電気信号の有無によりプログラムが分岐する磯

能をもつもので,外部の状態を計算機が､廿定できるものである｡す

なわち外部情勢に応じて 計 がプログラムを使いわけ対処できる

とともに,また出力制御信り一と組み合わせて外部装蹄を指冷してこ

れが動作した信号を入力制御信りとしてもらえは 確実に勅作Lた

ことを確認してから次の動｢=こ移るわけで,このような組ネ合わせ

で融漁性をもって確実に外部装右'牛㌣制御することがでせるり これは

外部 置の見ならず,情報入H-リノの切り替え(スキャナおよびディ

ストリピューク)を計算機･)ミプログラムで番地指定する場合にも使

用しているものである｡

3.2 制御用計算機

本装置のr-トLである制御用計算機IlITAC5r)2のl勺容な以下に示

す｡

3.2.1仕

(1)方 式

ストアド･プログラム方式

同期式,2進直列方式(基本周波数220kc)

固定小数点方式

(2)数 値

2進24ビット(チェックビット+符号+22ピッり

負数は2の補数で表示する｡

(3)

数値1語で一つの命令を表す｡

チ符＼
1ニ

ッ

ク号

オペレー 修正部

ショソ部
(6ビット)(3ピッり

アドレス部

(13ビット)

(i)命令(数値)の転送にパリティ･チェック

(ii)命令語の符一別封捌こiE

(iii)オペレーション部の命令コードは舞2表参照

(iv)修止部 二つのインデックスレジスタにより修卍可能

修正部

0

1

2

3

4

5

6

7

実効番地

アドレス部無修正

アドレス部十(Scc+1)

アドレス部十(IRl)

アドレス部+(Scc+1)+(IRl)

アドレス部+(IR2)

アドレス部+(Scc+1)+(IR2)

アドレス部十(IRl)+(IR2)

アドレス部十(Scc+1)十(IRl)+(IR2)

(4)アドレス系

ドラム,コ7,レジスタ,A-DおよびD-A変換器のアドレス

は次のように与えられている｡

磁気ドラム

レ ジ ス タ

会:宝変換器
磁 気 コ ア

(i)磁気ドラム

1バンド

124バンド

(7,936語)

(6語)

(10語)

(192語)

64語

7,936語

0000～7935

7940へ′7945

7970/､-ノ7979

8000･一-8191

124バンドのうち20バンドは苔き込みヘッドを殺すことができ

る｡
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種劉Order
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‥
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n
d
召
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n
d
E
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d
叫
一
S

TCR

LCR

FCR

A

A

B

B

A

A

B

B

Z

Z
1
2
1

1

2

1

2

1

2

1

2

1

2

Tl

▼■▲

l

X

X

X

X

I

I

I

I

J
I
S

S

T

TI2

ATD

BTD

CTD

DTA

DTB

DTC

W

W

S

S

L

X

HITAC-502

第2表 HITAC-502 命令 コ

ード

Operation

Clear add upper

Clear addlower

Add upper

Addlower

Clear sub upper

Clear sublower

Sub upper

Sublower

Clear multi

Multiadd

Multisub

Div.

Jump uncondi-
tioma】ly

Juml)(_AccJ≧O

Jump(Accト/O

Jump〔~Acc-U)=t)

Jump(Acc)=0

IRISet&Jump

IR2Set&Jump

Halfjump

Shift rigllt

Shiftleft

Shift & count

Store upper

Storelower

Load MD

Store zero

Round

Extract

Store CR

Load CR

Free CR

Clear addIRI

Clear addIR望

Clear subIRI

Clear subIR3

AddIRL

AddIRヱ

SubIRI

SubIR2

Jump(IRl)=O

Jump(IR2)=O

IRISkip

IRゴSkip

StoreIRl-Order

StoreIR2-Order

Core A to Drum

Core B to Drum

Core C to Drum

Drum to Core A

Drum to Core B

Drum to Core C

Tape select

Punch select

Type select

Read tape

Out〔Punch tape)

Switch skip

Switch

Switch reset

Note

(刀)→Acc-U

〔チ!)→Acc-L

(AccLU)+(n)T･AccRU

(Acc-L)+(n)-･Acc■-■･･･L

一(nト･Acc-U

-(〃)-･Acc【L
(Acc-U)一(w)→AccLU

(Acc-L)¶(n)→Acc-L

〔MD)･(n)→Acc

〔Acc二)+(MD)･(nう→Acc

(Acc:ト(′MD)･(71〕L､Acc

〔,‡二)/〔MD巨→Acc-1J

′･7へとべ

(Acc:)≧0な｢フグ7へとベ

rAcc)/~-′0なら〃へとべ

〔Acc-U)=0なら71へとべ

(′Acじ〉=0なら〝へとべ

IRlにイScc)+1をset Lnへとべ

IRゴに(Scc)-ト1をsetしタヱヘとベ

n→〔Scc〕,StOpする

(~Acc〕×2~11→Acc,(numerical)

(Acc)×2n→Acc,(logical)

符号が1つ変る手前まで(Acc)を左にshiftし,

shiftしたけた数をIR2に加える

(Acc-U)¶り7

(Acc-L)→77

(〝〕→MD

O→〃

(Acc)+2-23→(Acc)

(MD)と(n)との対応するけたのandをとりAcc
に入れる

(CR)→邦

(〃)→CR

CR レジスタな他つレジスタ表示のために開放す
る

7‡→(IRl)

〃→(IR2)

一刀→(IRl)

一77→(IR2)
〔IRl)+〃→〔IRl)

(IR2)+才Z→(IR2)

(IRl)-〃→(IRl)

(IR2)【〃→(IR2)

(IRl)=0なら〝へとべ

(IR2)=0なら瑠へとべ

(IRl)=乃なら次の命令を.･つSkipする

(IR2)=乃なら次の命令を一つSkipする

nにClear addIRl/0+(IRl)なる命令をstore
する

nにclear addIR2/0+(IR2)なる命令をStOre
する

弗はDrumのノミソドの指定のみで,これらの命
令で常に64語のtransferが行われる

8,000～8,063

8,064～8,127

8,128～8,191

n=1でmechanicaltape__readerをn=1以外
でphoto tape readerを選ぷ

nはpunchまたほtypeのmachine

number,〝=1の場合のみ有効

nけた(n≦4)Acc-Uに入る｡その人り方ほ
l←--6-→r←-6-→r←-6--･トー6一→!

- -

† †
乃=4

乃=3

〝=2

.､･1

(AccAU)をnけた(n≦4)punchおよぴtype
する｡そのとり方は

三ヒニ旦二ごl→トー6-→l←←6

､ ● -

- - 搾=4

〃=3

ーーー㍉柁=2

邦二0～9であって,刀という入力ハブがonであれ
ば次の命令をもつSkipするn=0～3manual可

入力ハブ,出力′､プを onにする

入力ハブ,出力ハブをresetする

〝=0～9
入プJハブ

犯=10～39
出力ハフ

〃･rmS経て,次の命令を奨行する｡ただしrは
ドラムの1回転に要する時間約7.7ms
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(ii)磁気コア(192語)ブロックA

ブロ

プロ

(iii) レジスタ

Acc-U(7940)

MD (7942)

IRl (7944)

(iv)A-D･D-A変換器

ックB

ックC

8000へ/8063

8064へ･8127

8128～8191

Acc-L(7941)

CR (7943)

IR2 (7945)

10組のA-D･D-A変換器(もしくはディジタルパターンの入

出力レジスタとして使用できる)にはそれぞれ7970～7979のア

ドレスがつけられている｡A-D変換器とD-･A変換器の区別は命

令の種類により区別される｡

3.2.2 命令およびプログラムの方法

HITAC-502は入力ルーチソ(約230語よりなる)をもってい

るので命令プログラムを弟2表に示すような記号で書くことがで

きる｡

以下使う立場としてのプログラムの作り方を述べる｡

(1)命令あるいは数値をドラムもしくほコアのJ番地より順に

格納したい場合には

ヱL

をパンチし,その後に格納すべき命令あるいは数値をパソチする｡

(2)命令語は次の形に召き表す｡

Operation/xl十X2

(i)Operationは演算部を第2表のオーダ･コードに従って

命令を書く｡たとえば乗加算(Multiply and Add)ならばMA

とパンチする｡

(ii)∬1+∬2の部分はアドレス部を示す｡

∬1は0～7の整数で前節の修正部で述べた内容に従って,イ

ソデックスレジスタおよびSccによる修正を表わす｡∬2は0～

8191の整数｡

このほかさらにアドレス部に+∬8 を追加する,読み込みに

対する修正があるが,ここではこれは省略する｡

(iii)Op部とアドレス部との間は必ず"/"(スラソりにより

境いすること｡

(3)数値語の読込みには小数形,整数形およぴオクタル形(8

進)がある｡数値をガとすると

(i)小数形の場合

】ズ×106r･Sig∬

の形に書く｡Sig∬は∬の符号を表すものでたとえば

ズ=-0.01234のときは12340一

∬二+0.1 のときは100000+

(ii)整数形の場合

〔｣∬×222｣〕∫sig∬

の形にかく｡たとえば

∬=2▼21のときは 2∫+

∬=-0.1のときは 419430∫-

(iii)Octal形読み込みの場合

1語24ビットを3ビットずつ8個に区切り,各3ビットを

0～7の8進で表わし,読み込ませるもので,任意のパターソ

を読み込ませるのに便利である｡高い方の8進の0ほ喜く必要

がない｡たとえば

000 0001010110010001010110ct/531053

000 000 000 000111100 000 0110ct/7403

(4)演算のスタート

㍗番地に格納さj■tている命令から演算を開始させたい場合には

特 集 号
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テーフに

J/S

をパンチしておけば良い｡

なお各命令語,数伯語,L,Sの後には必ずCrLrを入れるこ

とっ

以上本算機のプログラムの基本についての概略を説明したっ さ

らに本訂甥:機には計 機の動作をチェックするためのテストプロ

グラム,数値計算用の関数サブルーチソ,倍精度演算,倍

動小数点などのプログラムが完備している｡

3.2.3 HtTÅC-502の特長

本計算機の特長としては,

(1)計算速度の早いこと

度抒

制御用としてオンラインで実時間演算を行なうには計算速度の

遅いことは致命的である｡計算速度が早いほど種々な機能を計算

機に受けもたせ,外部装置を簡単化できる｡本計算楼は記憶処置

として磁気コア3ブロックを有し,しかもドラムの124バンドの

任意の1バンドと相互にブロックトランスファできる機能をもっ

ているので,ドラムのみのときよ 計剋高上以忙･lも

h
‖
ノ を処理

できる｡これはまた情報入出力においても約4倍の速度上昇を測

定の場合にも期待できる｡これはリレー切り替えのように比較的

おそい切り えの場合リレーの動作時間,A-D変換器の変換時

閃など固定の時間があるので,磁気コアを用いても計算のみのと

きのような上昇は望めない｡

(2)豊雷鳥命令をもっていること

本計算は命令数61で制御用計算機としては十分過ぎるともいえ

る｡命令もサブルーチソの形で組み立てれば命令の数が少なくて

も種々な命令が可能であるが,計 時間および記憶容量がロスに

なる｡ここでは命令は豊富にしてこれらのロスを防いでいる｡こ

れらの命令の中には制御用としての,前述の入出力制御信号を支

配する命令,これらの状態を判断する命令,外部装置の遅れをカバ

ーする命令,数多くの外部のタイプ･テープリーダ類の選択命令

をもっていることはいうまでもない｡また演算命令も倍精度の演

算に便利な内容になっている｡さらにイソデックスレジスタ2個

を右し,この修正が可能であり,いずれもプログラムの容易と相

まって記憶容量,演算速度にも有利となっている｡また入出力制

御信号を組み合わすことによりある程度の割り込み演算を行なわ

せることが可能である｡

(3)入出力制御信号など制御用として便利な機能をもつこと

入出力制御信号は弟3図に示すようなもので,入力制御信号10

箇は0～9,出力制御信号30箇は10～39に割り振られている｡

出力制御信号はプログラム(LSW/0+椚)によりフリップフロ

ップでセットし,プログラム(ⅩSW/0+桝)でリセットされ,セ

ットされた時間電気信号を出すものである｡〃1は0～39で10～39

のとき出力端子の対応するフリップフロップが選ばれる｡このよ

命令プログラムのスキップ動作

第4図 制御用入日プリ端子
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l∂)測定フ¶グラム
(暗闇待ち)

計

(占)プログラムのn垂ノ】潰択

第5岡 入出ノブ制御信号を用いるプログラムの例

うに計算機のプログラムにより種々な端子より外部装置を制御で

きる｡

入力制御信一号は外部より電気信号が入ると計算機内のフリップ

フロップがセットされる｡同じことは計算機のボタンを押すこと

により,またプログラム(ⅠノSW/0+肋)によっても可能である｡

またこのフリップフロップは手動もしくはプログラム(XSW/0+

刑)によりリセットされる｡このような情況でプログラムの進行

において,スイッチスキップ(SSW/0+桝)という命令を書いて

おくと,桝番目のフリップフロップを探し,これがセットされて

いると弟3図のように命令を一つスキップする動作を行なう｡

これらの組み合わせで外部装置と計算機を融通性をもって組み

合わせられるもので,策4図にその2例を示す｡(a)は外部

(この場合はA--D変換器)を一つの出力信号で起動し,A-D終了信

号を刑番目の入力端子に戻しておく｡次にスイッチスキップの命

令で刑番目の状態を探すように組んでおくと,計算株はA-D変換

が終ったら1月容を読み込むように動作させることができる｡(b)

ほ外部状況によりプログラムを選択制御する場合の例を示した｡

これらはさらにプログラムの重要性により選択実行する｡すなわ

ち現在行なっているプログラムよりもさらに重要なプログラム,

たとえば測定すべき時刻がきた場合には計算を一応中止してさき

にこれら測定をすませるような,いわば割込演算などもある程度

便利に使用できるものである｡また本計算機は舞2表の命令表に

あるようにデレイ(DLY)という命令をもち,ドラムの回転数を

数えてある時間だけ待って次の命令を実行するような機能も備え

ている｡

(4)記憶容量も大きく,科学計算にも十分使用できること

本機ほ制御用であるので記憶容量も8,000語と大きくとってあ

る｡また制御用以外でも科学計算用としても十分使用できるもの

で,計算機の動作を調べるテストプログラムはもちろん,関数サ

ブルーチソ,倍精度演算,倍精度浮動数点演算のプログラムが準

備されているので科学計算用にも十分便利i･こ使用できる｡したが

って本機のように小形であること,またアナログ計

外部装置

擬その他の

気信号と直ちiこ直結できる点など,大学,研究所な

どの研究用としても非常に便利に使用できるものである｡

3.3 信号入出力装置

本信じ入f-Ⅰり｣装『たのプラントと計算機との問の情報のやりとりを

行なうものでHITAC-502と結合し融通性な発揮できるよう設計さ

れている｡この信一号人f_Jj力装置はすでに述べたように仕様により種

々の組み合わせが考えられるものである｡舞1図に示すものはリー

ドリレ一切り替えによる比較的低速度のもので,また保持時間も
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第6岡 仕りプレジスタの種べな構成

(∂J指令系統琵

入力 チャンネルリレー チャンネルリレー 出力

(ム)信号系統図

第7図 スキャナ切り替え方式

-⊂狂]-

-⊂狂コーー

---t互コー

⊥-{互コー

一{:互コーー

ーーー⊂狂:]---

かい所をねらったのでアナログ保持をとっている｡この出力側につ

いても第5図のように穐々な方法があり,保持時削の短いものに対

してはアナログ保持,長いものについてはディジタル保持でD-A変

換をその後で行なわせる｡この場合にも弟5図のように計算機から

一つのD-Aレジスタにシフトパルスにより数値を出し,これをさ

らに外部のいくつかのレジスタに並列に†言号な送る形や,またいく

つかのシフトレジスタを準備し,計算機のプログラムにより選択ト1i
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第3表 試作高速A-D変換器性能

β～/♂レβC

♂～/βレ∂ご

力する場合も考えられる｡いずれにしろ,これらは全体の仕様とに

らみ合わせて,バランスのとれたシステムにしなければならない｡

アナログ量の切り替え,すなわちスキャナの動作は計算機のスト

アドプログラムにより融通性をもって選択されるもので,第d図に

スキャナの動作方法の一例を示す｡この場合ほ入出力各20,計40個

を計算機から14偶の出力制御信号のマトリックスで駆動している｡

この場合10チャネルを一つのグループと考え10進法で選んでいる｡

実際には必要なチャネル数はさらに増えるわけであるがグループを

増せば良い｡このように出力制御信号を用いれば外部 置としては

リレー駆動用の14の増幅器のみという簡単な回路で良く,さらにま

た実際には選ぶべきチャネルを数値の形で出力レジスタ(D-Aレジ

スタ)に出し,これをデコード をナヤキスてし ノ＼
多もとこるす択

行なわれている｡第7図はこのようなスキャナの切り替えとそれに

伴う情報測定の系統図を示す｡

またこれら情報の測定も,現象の甲い

非常に高速な測定が要

験などのデータ処理にほ

され,このような場合は,純電子的な情報

の切り替えおよび高速のA-D変換器が必要である｡この目的に対

し日立製作所中央研究所では新しく変換時間70/∠Sの高速A-D変

換器を全トランジスタ帰還形で試作した｡この概略性能を第3表に

示す｡
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4.制御用計算轢の応用

制御用計算磯の応用面としてほ

(1)

(2)

(3)

(4)

(5)

(6)

化学,セメント鉄鋼工 などの計算制御

電力,ガスなどの負荷配分制御

発電所のデータ処理,自動

圧延機の自動運転

同調その他特殊実験のデータ処理

自動検査

(7)大学,研究所の研究用

に広く使用されるものと考えられる｡このように大きなシステムに

計算 を導入することは,これら制御すべきものを十分知って,全

体をシステムとして考える必要があり,日立製作所においてもこれ

ら各方面の研究を行なっている｡

またこのように電子計算機を産業面に用いるにはその 頼性が問

題となる｡これには計算機自体の信頼性をあげることはもちろんで

あるが,同時に使い方自体万一の故障を考えに入れて使用する必要

がある｡また計算機自体割合高価なものであるので,これを使用し

た場合の経済的効果を十分検討した上で用いることが必要と考え

る｡

5.緯 言

以上日立製作所の制御用計算機HITAC-502についての概略を説

明した｡本機の 長としては,各種の外部装置と融通性をもって結

合でき,またそのための制御用としての特殊機能をもっていること

であり,今後各方面で使用できるものと考えている｡

計算傾消休,非常に進歩の早いもので正に日進月歩といっても過

言でほないしわれわれも本システムが時代に

究を進めているものである｡

なお本棟の製作では社内各所のご

れないようさらに研

助をいただいたもので,戸

工場コンピュータ部高田,岩間両部長のご配慮,また設計,調整に

ほ谷主任,井立田,海老名両設計課員のご協力,また中央研究所只

野副所長,明山部長のご配慮,またプログラム面では中田,池田の

両氏,磁気コア記憶装置に関しては大西主任,真島氏,その他大矢,

高見両主任,閑,御小柴,大成,諏訪諸氏その他の方々のご援助に

よるものであり,ここに厚く

参 芳

意を表する次第である｡
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