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HIDIC用オペレーティングシステム
The Operating SYStem Of HIDIC

Computer controlis being ∂PPlied at aninc｢e∂引ng｢atei†1SuCh fields as

transport∂tio=′distribution of mercha=dise.envi｢0=me=1alcont｢ola=d ma=Ufac-

turingindustries.The a付cle describes how the Hitachj co=1｢0】computer HIDIC

series(川DIC150/350/500/700)is answering the contro】req山｢ementsin these

appI■C∂tio=fietds bvits new operati=g SVStem fo｢0=-1he co=t｢0l′With a f=ll

descr巾t】0nOfthesamesystem.

n 緒 言

制御用計算機の需要は急速に伸びており,これは従来から

あったシーケンス制御,最適化制御,bDC(直接計数制御)

などの適用分野での需要の伸びのほかに,新しい適用分野と

して交通制御,物流,生産管理,環境制御などの需要が伸び

ていることによる｡二の新しい適用分野での計算機の使われ

方をみると,従来の｢制御対象と直結した処理+から,｢より

高い立場からの制御目標,管理目標のための処理+をも含め

た処理のために使われる傾向にあl)､この傾向は制御用計算

機システムに対する｢処理情報量の増大,制御対象の広j或化,

よr)高い信頼度+の要求となって現われてきている｡

HIDIC用オペレーティングシステム(以下,OSと略す)

ではこれらの要求にこたえるため,基本モジュールのほか各

種の機能モジュール,複合計算機システム用の専用OSを用

意している｡

本稿ではこれらの各椎OS,機能モジュールについてその

機能と特徴について述べる｡

均 HIDtC用OSの構成

2.1制御用OSに要求される基本機能

別御用OSは匡‖に示すように,制御対象にイ動きかける処

理プログラム(以下タスクと略す)と制御対象との中間に位置

しており,タスクの要求処理内容を制御対象へ伝える機能と,

制御対象の状態をタスクへ伝える機能を果たしている｡した

がって,制御用OSに要‾求される機能としては(1),

(1)いかに迅速に制御対象のこ状態変化を検出し,その変化に

対処するタスクを起動するか･…‥リアルタイム性

(2)いかに効率よくタスクを動かし,制御対象への働きかけ,

入出力装置に対する駆動を多くするか‥･…処王翌性

(3)プログラム,機器の異常を早期に検出,処理し,制御対

象に対して誤った働きかけを行なわない‥‥=信束副生

(4)一部機器の異常,タスクにおける不定義命令の使用など

によって発生する障害がシステム全体へ波及することを防ぎ

異常部分の代替機能の使用,または正常な機能のみを用いて

できるかぎリンステムとしての機能を保持する･…･･可用性

(5)システム設計が答易,あるいはまたタスクよりの制御対

象への働きかけ,タスク間の利子卸の指定を容易とするための

機能…･=サービス性

などがあげられる｡
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2.2 制御用OSの基本構成要素とその機能(3)

前項にあげた制御用O Sに要求される機能を満たすために

は,基本構成として図2に示す構成要素が必要である｡

以下,図2に従って各要素の機能を説明する｡

(1)割込制御

割込みには大別して下記がある｡

(a)停電,復電

(b)CPU(中央処理装置)エラー

(c)タイマ

(d)Ⅰ/0機器よりの終了信号,タスク起動要求

(e)プロセスからの割込み

これらめ割込みはその重要度からおのおの特定の割込みレ

ベルを与えられる｡割込みが発生すると,レジスタ類の退避,

割込みレ′ヾルの半り定,これに応じてのタスクのスケジューリ

ングが行なわれるが,高速処理が要求される制御関係では,

これら機能の-増βまたはほとんどをハードウェアで処理する

ことが多い｡

(2)タ イ マ

タイマとしては,一般に次のものが必要である｡

(a)実時間タイマ

(b)相対時間タイマ

これらはおのおの指定された時刻になるか,あるいは指1王

無理ず串
く′葬

制
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図l 制御用OSの役割 制御OSは処理プログラムと制御対象の中間に位

置L,処理プログラムの要求する処理を効率よく制御対象へ伝える役割を果た

Lている｡

Fig.1Pa｢t of Cont｢oICompute｢Ope｢ating System
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された時間が経過すると特定のタスクを動かす機能を持って

いる｡

(3)システム制御(SC:System Control)

ここではタスクの中で扱われるコントロールステートメン

トの中で,タスク制御,入出力制御関係以外のものの処理が

行なわれる｡おもなものは次のとおりである｡

(a)タイマへの情報(時刻,タスクNO)のセット

(b)入出力装置の接続,切離し,開放など

(c)割込用マスクレジスタのセット,退避,演算など

(4)タスク制御(TC:Task Control)

多数のタスクの起動,終了,ドラムへの退避あるいはドラ

ムからの回復などを,タスクの優先順位に従って制御する｡

(5)コアの分割制御(CSP:Core Sharing Program)

コアの分割制御を行なうプログラムである｡

(6)Ⅰ/0制御(IOC:Input Output Device Control)

Ⅰ/0制御はすべての入出力制御を行なうもので,下記の二

つの機能を持っている｡

(a)Ⅰ/0に対する動作要求指令を′受けて指令されたⅠ/0の

状態を調べ,使用可能であればただちにⅠ/0命令を送出し,

また,指起されたⅠ/0が動作中であるとかその他の理由で

Ⅰ/0命令を実行することができない場合ほ,要求してきた

タスクをⅠ/0命令の実行が可能となるまで待ち状態にする｡

(b)Ⅰ/0命令実行後,Ⅰ/0命令の終了を待ち,終了すると

エラーの有無を調べ,エラーがなければ要求元のタスクに

もどり,エラーがあれば,エラー処理を行なう｡)
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図2 制御用OSの基本構成と機能 制御用OSの構成要素とその機能

および各要素の有機的な結合を概念的に示す｡

Fig･2 Co=fi9=ration a=d F==Ction of Co=trO■ComputerOperat-

jng System
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(7)ェラ】処理

制御用OSでのエラー処理は,エラー解析にとどめ,エラ

ー発生後の処理は各ユーザーの判断に任せるのが普通である｡

これは制御関係では,エラー発生時の処理が制御対象によっ

て異なるものが多いためである｡また,ドラムのリードミス

など回復性のあるエラーについては,OS内で何回か再試行

を行なっている｡

(8)異常の早期検出と修復

部分的な異常にとどま-),システムダウンなどに結びつか

ない異常については､一一般的な処理で特別な考慮は不要であ

る√,Lかし,システムダウンにつながる可能性のあるエラ【

については,漏れ･なく早期に検出し,警告,修復する必要が

あり,これに対処するため制御用OSでは,｢診断プログラム

によるハード機能監視+｢Watch Dog Timerによるタスクイ

ンループ監視+｢入出力装置からの終了割込の有無監視+など

特殊な異常検出機能を備えており,検～寸1後のあと処王里につい

ても,警告メッセⅦジの出力,異常発生タスクの処理スキッ

70など,システムダウンをできるだけ避ける機能を備えてい

る｡

また,いったんシステムダウンになったときは,システム

ダウン時の各椎レジスタの内容,OSの入出力装置の管理テ

ー70ル,タスクの管理テーブルなどをi東結して異常修復のた

めに使えるようにするとともに,異常原因発生から検出可能

な現象の発生までには,すでに数段階の処王里が行なわれてい

ることが普通であることから,その原因追求にはそれまでの

処手堅経過の記録をとっておくことが重要となる(HIDIC-OS

ではこの機能をDHPと呼ぶ)｡

以上の機能により,ソフトウエア,ハードウェアを含めた

異常の早期検出を行なうとともに,修復に必要な十分なデー

タを残しておき,それを用いて修復期間の短縮を図っている｡

2.3 ト‖DIC用OSの構成

制御用OSの基本的な構成と機能を2.2で述べたが,各種

の適糊システムをカバーするには,この構成では不十分であ

る｡HIDIC【OSでは,幅広い制御用計算機システムの適用範

囲をさきえるため,図3に示すような各種のOSと,各種の

システムモジュールとを用意している｡

(1)O S

次の4椎のO Sが用意されている｡

(a)基本O S

基本的な機能を備えたOSで,最も多く用いられており,

他の3柁のO Sの基本部となっている｡

(b)高信頼度システム用O S

より高い信綿度を日ぎすシステムに適用されるOSであ

り,高禄(か)動率を臼的とするデュプレックスシステム用

のO Sと,出力の高信頼度を目的とするデュアルシステム

用のO Sがある｡

(c)大処理能力を要求するシステム周OS

2台の計算機を用いて,互いに情報の連絡を行ないなが

ら負荷を分担するシステムで,高処理性を要求されるシス

テムに用いられる｡

(d)自己増殖形システム用OS

制御用のオンライン処理のあき時間を利用して,プログ

ラムの作成､デバッグ,科学技術計算などのオフライン処

理が可能なO Sである｡

(2)システムモジュール

システムモジュールとしては次の2椎が用意されており,こ

れらは上記4椎の各OSに必要に応じて結合され用いられる｡
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(a)ファイル制御用モジュ【ル(DMS:Data Management

System)

大容量情報を扱うシステムに用いられ,ディスク,磁気

テープ,カードリーダその他の入出力機器で用いられるデ

ータを統･一的に扱う手段を提供している｡

(b)データ伝送制御用モジュール

通信回線制御用のプログラムで,制御対象あるいは端末

が遠隔地にあるときに用いられる｡

l田 高信頼度システム

制御用計算機が,制御対象とl郎吉して使用される場介,計

算機の故障は直接生産の低下,停止あるいは事故につながる

場合が多く,システム全体に及ぼす影讐苧も大きい｡このため,

高い信頼性を持つ計算機システムを構成することが非常に重

要になってく る｡

計算機システムの信頼性を上げる方i去とLては,

(1)単体としての信頼性を向上させる｡

(2)ン亡民構成をとる｡

という二つの方向がある｡HIDIC-OSでは,向･-のハwドゥ

ェア生産技術で比較的容易に高信頼性を達成することができ

る各椎二重系システムのサボ【トを行なっている｡

3.1 二重系システム

待機予備系を持つデュプレックスシステムと,並列運転を

行なうデュアルシステムに分けられる｡

(1)デュプレックスシステム

デュプレックスシステムとは,いずれかの系がニーi､三系となっ
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匡13 川DIC-OSの構成

テムモジュールの関係を示す｡

=Dat8 Management SYStem

=BasIC Communication Access Method

=Exterlded Comnlu山catrorlAccess Method

二Tlme Sha｢lng Exec]=ve SYStem

基本OSであるPMSを中心に,各OSと名-シス

Fig.3 Configu｢ation o†HIDIC-OS

てオンライン処理を行ない,もう一方の系は,主系障二吾時に

備えて待機する方式の二重系システムである｡図4はその基

本構成を示すもグ)である｡

待機予備系は単に予備となる場合と,プログラム作成など

のオフライン処理を行なう場合がある｡主として稼動率(ア

ベイラビリティ)向上をねらいとしたシステムである｡

(2)デュアルシステム

デュアルシステムとは,】‾i了卜一の処理内容について並列運転

を行なうシステムである｡図5はそグ)基本構成を示すもので

ある｡

輔系で行なわれる処理内容を,比較し突き†ナわせることに

より,Hl力情報の正確さ(フェイルセーフ性)が保証され,

いずれかの系に障害が発生した場fナでも,オンライン処手堅の

連続性は確イ来される｡

(3)デュプレックス,デュアル両システムの評価

表1はデュ7Dレックス,デュアル両システムの信頼性に関

連のある各要素についての評価比較を示すものである｡

3.2 二重系システムのサポート

ニ重系システムのサボMトを行なう場で㌢,高信根性を達成

することはもちろんのことであるが,このためにシステム設

計,プログラム作成の手順が複雑になることは避けねばなら

ない｡HIDIC-OSではこの点,使いやすさ,コンパクト性に

重点をおいた設計がなされている｡

(1)デュプレックスシステムのサボ州ト

デュプレックスシステムにおいては,障害発生時の系切換

えに備えてニヒ系の処理進捗二状況を残しておくことが重要なポ

乙_…
-■■

オンライン轟
｢†ニーーL一-1
l′､懲輝子傍系 I

L:ニー-｢---+

l

_.__.____+

出力

図4 テざユプレックスシステムの構成

構成する二つの系の処王里の〉売れを示す｡

デュプレックスシステムを

Fig.4 Confi9Uration and Data Flow of DUPLEX System

入力

オンライン菜

図5 デュアルシステムの構成

系の処理の)売れを示す｡

出力

デュアルシステムを構成する二つの

Fig.5 Configuration and Data Flow of DUAL System

S3



表lデュプレックスシステムとデュアルシステムの比較評価

デュプレックス･デュアル両システムの信頼性に関する各要素についての比較

評イ西を示す｡

TablelPe｢fo｢ma=Ce Eva山atio=between D=P■ex System and

DualSystem

評 価 デュプレックスシステム デュアルシステム

稼 動 率
2/J2十2人〃

〝2＋2Å〃
2′`2＋2ノl〝＋〝2

〃2十2-1〃＋人2

M T B F
2′l＋〃 3ス＋〟

人2 2ス2

フェイルセーフ性
情報の正確さについては, 比較照合を行なうため,情

一重系と同じである｡ 報に高い信頼性が得られる｡

処‡里の連続性 ある程度の処王里中断は避け
られない｡

並列運転を行なうため.ほ

ぼ完全な処理の連続性が確
保される｡

処 理 性
待機系を有効に使用するこ 2台の計算機で同一の処理
とにより.処王里性の低下は を行なうため,処理性は落
避けられる｡ ちる｡

注:i=MTBF.⊥=MTTR

イントとなる｡OSでは次のような処理を行なう｡

(a)運転制御

正常運転状態,待機系運転状態および切換運転状態に対

する管理を行なう｡

(b)バックアップ制御

デュプレックスシステムを構成する各装置が故障した場

合,システム構成を変更してバックアップを行なうための

処理を行なう｡

(c)系切換制御

障害発生時の系切換および定期点検時の計画切換のため

の処理であり,待機系のスタニトアップ処理,入出力装置

の切換えおよび系切換に備えての情報複写処理などを行な

つ｡

(2)デュアルシステムのサボ【ト

デュアルシステムをサポートするため次のような処理を行

なう｡

(a)同期制御

両系に同一の処理を行なわせることと,障害の早期検出

および障害発生時処理の連続性を確保するため,両系のタ

スク処理の同期がとられる｡

(b)比較照合

フェイルセーフ性の確保のために行なわれる｡エラーを

検出した場合,再試行を行なうことによって聞けつエラー

時のシステムダウンを防止している｡

(c)診断処理

比較照合結果において両系に差異が生じた場合,障害系

を確定するために行なわれる｡診断ハードウェアによって

検出能力の高し-診断を行なっている｡

(d)異常処理

障害発生時その内答を分析し,系切換,入出力装置の切

換えなどを行なって,処理の連続性を確保するための処理

を行なう｡

(e)運転制御

運転モードの管理を行ない,同期運転への復帰時は,コ

アコピー機能によって両系状態の一致化を行なう｡

(f)コミュニケーション制御

両系で行なわれる各種交信の制御を行なう｡
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q データマネジメントシステム(DMS:Data

Management system)

4.1DMSの機能上の特長

ファイル管理でねらっている機能上の特長は,倉庫管理,

生産管理などで必要とされる多種,多量のデータ管理に適す

るよう下記の機能が用意されていることである｡

(1)多椎のキーワードによるアクセス(リード,ライト)機能

(2)目的に応じた各棺のアクセス法の用意

(a)SAM(SequentialAccess Method):順序的に並んだ

データを能率よく管理する｡

(b)SCAM(Scheduled Access Method):あらかじめ決

まった種類のデータを記録密度高く,かつ能率よく管理す

る｡

(c)RAM(Randamizing Access Metbod):データの種類

が-一定していない場合に各データ均等にサービス,管理す

る｡

(d)PAM(Partitioned Access Method):主としてライ

ブラリを扱う｡

(3)制御用に適するよう特にファイル管理の処理時間の短縮

(4)ファイルの定義や保守に必要な各椎ユーティリティの提

供

(5)データベースを指向した各柁の機能

(a)信 頼性

(i)パスワードによる機密保持

(ii)ファイルの排他的制御による二重更新の防止

伍ii)二重系ファイル

(iv)ジャーナル用マクロの提供

(v)リングプロテクトによるファイルアクセス権のチェ.ッ

ク

(b)操作性

(i)ファイルのカタログ機能の提供

(ii)世代ファイル機能の提供

Gii)デバッグを容易にするダミーファイル機能の提供

(6)ファイルの定義や保守に必要なユーティリティの提供

4.2 DMSがサポートする機器

DMSでは,ファイル管理機能を単に大形ディスク装置のみ

ならず､カードリ【ダ,ラインプリンタなどの入出力機器へ

も拡張して適用できるよう考慮されている｡このため,入出

力機器の管理が格段に容易になっている｡

サポートしているおもな機器は次のとおりである｡

(1)大容量ディスク

(2)磁気テープ

(3)カードリーグ

(4)ラインプリンタ

(5)紙テー70リーダ

4.3 DMSの全体構成とデータアクセス法

図6はディスクを対象にしたDMSの全体構成例を示すもの

である｡本図によりDMSの全体構成およぴデータのアクセス

法について説明する｡

MAMはデータの論理アドレスを物理アドレスに写像(Mapping)

し,あわせてHeadの位層づけを行なうための管理ルーチンで;

SAM,RAM,SCAM,PAMはこれらの写像方式の大分類を

示すものである｡BAMは MAMで物理アドレスに変換され

たエリアのデータを実際に読み書きし,あわせてデータの処

理属性をチェックする機能を持っている｡この機能はすべて

のアクセスメソッドで共通に用いられる｡BAMのうち管理マ
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図6 DMSの全体構成図 DMSを構成する各要素の有機的なつながりとタスク群との関係を示すr

Fig.6 Configuration of Data Management System

クロは主としてDCIi(Data ControIBlock)やFDB(File

Define Block)などのコントロ【ルテーブルの処理を行なう

もので,人山力処理マクロは主としてデータグ)人山力処理を

行なう ものである｡

4.4 DMSのユーティリティ

区16にホすユーーテイ】jティには次の3仰のものが川音され

てし､る｡

(1)基本ユーティ りティ

DMSが†か‡]する各抑テーーブルを納期化するユーティ りテイ

(2)保守ユ∽ティリティ

データセ･ノト,ポリユ】ムの保′､1:を円滑に進めるためのユ

〉【ティ り テイ

(3)ローディ ングユーティ りティ

タスクやサブルMナンをデータセット と Lて登録するため

のユーティリティで,動的なタスクの牛J戊,消さ城に用いられ

る｢､

計 算 横

CLC-P

デ
ー
タ
セ
ッ
ト

■】 データ伝送管理

データイ云送には,伝送する対象,デMタ伝送の適性,距離

などの要素により各穐の方式が必要となる｡HIDIC用のデー

タ伝送管‡里にはこれらの要求を満たすため,図7に示すよう

な3柿の伝送プ了式が用意されている｡各方式のf耽略機能とそ

の特徴を次にあげる｡

(1)パラレル転送方式(CLC-P)

計算機間のデーータ伝送に用いられる｡ 伝送距離は短いが,

高速伝送が可能である｡OSでは-一般人出力装置と同一一一処理

を行なっている｡

(2)デ【タフリーウェイ方式(DFW)(2)

計算機間あるいは各柁端末,プロセス人山ブJ装置のデータ

伝送に梢し､られる｡伝送距離は比較的束子いが,高速イ去送が可

能であるこ,

アクティブリソースである処理装置とパ､ソシ【ブリソース

夏空_､で㍗芯:十三つ′､
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主怒､姿‾三て､託､;ち責∧:監敦賀…ミ;た:宗野三霧:､≒こ繁;盗;で′′′だ､買
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蒙
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計算 穫

注:CLC-P=CommunLCa=0n Llnkage Cont｢0】Pa｢a｢eFI

CLC-M二Communicat10n Llnk8ge Co[t｢0- M]lt】C佃nnel

DFW =Data F｢ee Way

=各種端末装置または制御対象

図7 データ伝送管‡里プログラムがサポートする伝送形態 HIDIC用データ伝送機器と,それをサ

ポートしている制御プログラムの関係を示す｡

Fig.7 Various Data Communication Method

データ フリーウェイ
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である各種端末が統一一的に扱え,しかも処理装置に直接結合

されている機器の駆動と同じマクロ命令が使用できる｡また,

機器の指定をロジカルに指定可能なため,接続の形態(複数

ループ,1ステーションに複数台の機器が接続)を意識する

ことが可能など椎々の特長を備えている｡(なお,日立評論第

55巻6号(昭48-2)にハードウェア,ソフトウェアの詳細な仕

様を掲載しているので参照されたい)｡

(3)一般通信制御方式(CLC:Communication Li｡kage

Control)

-･般の通信回線を使用する伝送方式て;単独回線用のCLC-S

方式と,専用処理装置を用いた多重回線用のCLC-M方式が

ある｡計算機間あるいは計算機と端末間でおもに長距離のデ

ータ伝送に用いられる｡データ伝送速度は遅い｡

これらの伝送方式は､ベーシックモジュールと二つのシス

テムモジュールによってサポートされているが,その特長は

次のとおi)である｡

(a)制御用システムに要求されるリアルタイム性をささえ

るため,高速処理性を追求した設計となっている｡

(b)多様性のある各椎の端末に対して,ユーザーからはで

きるだけ統一した手段でデータの伝送が行えるようにして

し､る｡

(c)異常処理の標準化 信束副生,拡張件に対して重点をお

いた設計となっている｡

これら4棺のデータ伝送方式のうち最も多く用いられてい

る一般通信制御方式について5.1でより詳細な説明を行なう｡

5.1一般通信制御方武

一般的には,単に｢通信制御+と呼ばれる方式である｡5.

で述べたように,本方式には単独回線の制御と多重回線の制

御があるが,ここでは後者を中心に述べる｡

多重通信制御モジューールは,データの送受信を行なうため

の命令を中心とした-一群のマクロ命令の集合であり,その送

受信処理に対するサービス件のレベルによって二つのアクセ

ス法を用意している｡それらは"BCAM”"ECAM〝 と呼ば

れ,表2はその特長と提供される機能をホすものである｡

(1)BCAM(Basic Communication Access Method)

BCAMは回線入出力の基本的な手段だけを提供するもので

あり,特にきびしいリアルタイム性を要求されるシステムに

使用される｡後述(2)のECAMは一般的に使用される機能を標

準化しているため,アプリケーションの中には標準機能を俊

才‾ljできないもの,あるいは標準的な処理では効率的に損失の

あるものが存在する｡BCAMは回線の入出力機能だけを備え,

ユーザーはこの基本的な機能を使用することによってアプリ

ケーションに最適のシステムを作成することができる｡

BCAMのおもな仕様は次のとおりである｡

(a)ユーザーはBCAMが提供するマクロ命令を使用して,

回線単位に入出力を実行する｡

(b)ユーザーからの入出力要求は,回線の入出力動作と同

期してし､る｡したがってユーザープログラムでWAITマク

ロ命令を用いて入出力の終了をチェックする｡

(c)ユーザーの取り扱うデータフォーマットは,全く一般

のデータと同様に取り扱ってよい｡制御コードの付加･削

除,ブロッキング･デブロッキングはBCAMで行なってい

る｡

(d)バッファリング管理は行なわない｡
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(2)ECAM(Extended Communication Access Method)

ECAMは入出力の単位として,プログラム上では物理的な

回線,端末には関係せず,ECAMの中で作られる入出力待ち

行列に対してアクセス要求するという,待ち行列管理機能を

持ったアクセス法である｡

ECAMのおもな仕様は次のとおりである｡

(a)ユーザーはECAMが提供するマクロ命令によって,人

力においてはECAMで作られる入力待ち行列の優先順位に

従ってデータを取り出し,出力においてはECAMで作られ

る出力待ち行列の中に登録され,その優先順位に従って処

王聖される｡入出力マクロにおける回線指定には論理端末番

号を用いる｡

(b)ユーザーからの入出力マクロ命令発行と実際のデータ

入出力とは一般に非同期である｡

(c)ユーザーが取r)扱うデータフォーマットは,全く一般

のデータと同様に取I)扱ってよい｡

(d)ECAMは,コア上で待ち行列管理を行なっている｡ま

た,ダイナミックバッファリング方式を採用しているため

コアの使用効率が高い｡

表2 アクセス法の比載 BCAMとECAMについてアクセス法のおもな

仕様について比重交を行なう｡

Table 2 Eva山ation of Access Met｢10d

アクセス･

項目
メソッド BCA M ECAM

適 用 実時間 実時間

特 徴
回線単位に入出力マクロを
発行する｡

キューイング機能を有L,

ロジカルレーヾルでのアクセ

ス･メソッド使用可｡

アクセス･マクロ CRE∧D,CWRT CGET,CPUT

/ヾソファリ ング な し
ダイナミック･バッファリ

ング

キ ュ
ー イ ン グ な L コア上でのキューイング

お も な 機 能

=)回線単位の入出力およ (り 論理端末単位の入出力
び再言式行 および再試行

(2)エラー処理 (2)バッファリング
(3)資源管理 (3)キューイング

団 結 富

以上,制御用OSに要求される機能と,その要求にこたえ

るために用意されたHIDIC用OSおよびその機能について述べ

たが,今後,制御用計算機の適用分野はますます広まり,制

御用計算機のハードウェアおよぴOSに対する要求も多様化

してくるものと思われる｡これに対処するため,HIDIC-OS

の柔軟性および拡張性をベースにして,よりいっそう機能の

充実を図り,使いやすいOSとしていく所存である｡
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