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画像応答システムのソフトウェア
Software of Video Response SYStem

画像応答システム(VRS)は,テレビジョン受像機及びプッシュホンなどを端末と

したCenter to End形の画像,音声による新しい情報サービスシステムである｡

VRSのセンタは,コンピュータ制御により,オンラインリアルタイムで多数の

端末からの要求入力を受け付け,解釈し,画像及び音声ファイル装置を駆動して要

求内容に応じた情報を出力する｡

これを制御するソフトウェアは,入出力情報形態,端末,センタのハードウェア

などが,従来のオンラインリアルタイムシステムと異なるため,VRS専用に開発

したソフトウェアシステムである｡この論文は,VRSソフトウェアの特徴,構成

及び機能について述べる｡

11 緒 言

画像応答システム(VRS:Video Response System)は,

家庭用テレビジョン受像機とプッシュホン又は簡易な入力装

置(キーボード)を備えた複数端末に対して,画像センタか

ら個別に画條及び音声による情報をオンラインリアルタイム

で提供する,いわゆるCenter to Emd形の情報システムで

ある｡

VRSは,‥般のデータ処理用のオンラインリアルタイム

システムに比べて,下記のような特徴をもっている｡

(1)利用者は専門の訓練を受けたオペレータでなく,-一般の

人々を対象としている｡したがって,家庭の主婦や子供でも

簡単に操作できるシステムである｡

(2)端末への送出情報は,家庭用テレビジョン受像機への画

像及び音声である｡

(3)番組提供者は個別要求,個別応答形式の会話形情報サー

ビスの内容を,サービスプログラム(サービス内容記述プロ

グラム)として簡単に登録できること｡

この論文は,これらの特徴をもったシステム機能を実現し,

システム機能の効用を調査する目的で開発したVR Sのシス

テムプログラムについて述/ヾたものである｡

囚 ソフトウェア設計の背景,要求諸条件

VRS用ソフトウェア設計の背景となったシステムの機能的

条件を,表1に示す｡システム機能は,端末サービス機能,

サービス登録機能及びシステム運用機能に分類され,それぞ

れがソフトウェア機能に密接に関係する｡

システムの性能及び規模を決定するシステムトラヒッタ条

件を表2に示す｡

これら.のシステム条件から,ソフトウェアに要求される特

徴的な項目を以下に列挙する｡

(1)リアルタイム性

広帯域伝送路の特徴を生かし,放送用テレビジョン番組に

慣れた利用者に不満を与えないよう,できるだけ速い応答性

能を要求きれる｡

(2)サービスプログラムの実行

複合静止画サービス内容を記述した各種サービスプログラ

ムを,多数の端末に対して同時に制御実行する｡
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(3)サⅦビスプログラムの記述性

サービスプログラムは,ソフトウェアに余り詳しくない人

でも,専用言語(VRS言語)を用いれば,簡単に記述するこ

とができる｡

(4)端末機能符号

端末操作を簡単にするため,複合静止画サービスなどでは

表l システムの機能的条件 VRSシステムの機能的側面である｡

シ ス テ ム 機 能 内 容

端末サービス横能

複合静止画サービス

静止画,動画,音声による個別

要求･個別応答形式の会話形悌

報サービス

リクエスト形 個別要求･個別応答形式による

動画サービス リクエスト形動画サービス

同報形動画サービス
多端末同報形式による動画サー

ビス

サービス豊実緑機能

複合静止画用

サービスプログラム登蕃桑

複合静止画サービスのサービス

内容記述用専用言語の】是供と,

コンパイル及び登金蔓

GCG図形文字登録

GCG(図形文字発生装置)から

発生させる簡易図形,文字画面

の作成,及び登録

L-Pテーブル●:リクエスト動

画サービス素材メニュー同妻板動

画番組時間表などのサービス用

データの登三録

サービス用データ登藻

システム運用機能

運 行 制 御

オペレータコマンド及び運行時

刻表によりシステムの運行状態

を制御

障 害】昔 置

障害発生時の障害装置の切離

し,サービス内容規模の自動変

更及びオペレータへの障害報知

ジャーナル取得

実験システムとして必要なシス

テム応答性能.端末利用者習性.

サービス素材評価などのジャー

ナル取得

i主:書 Logi()aトPhysical変換テーブル;サービスプログラム内で使用する素材

論理番号と,その素材のファイル実在位置の対比表
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表2 システムのトラヒック条件 VRSシステムの性能的側面であ

る｡

項 目 通常偶 最悪催

複合静止画サービス

同時接続回線数 10 17

平 均 保 留 時 間 30分 15分

平均端末応答間隔 20秒 10秒

システム応答時間 5秒

リクエスト形動画サービス
同時接続回線数 2 6

平 均 保 留 時 間 30分 15分

同報形動画サービス
同時接続回線数 10 20

平 均 保 留 時 間 30分 3D分

｢後退+｢復帰+などの端末機能符号が用意されている｡これら

の機能符号に対する応答処理及び要求に応じた出力制御は,

サービスプログラム作成の労力を軽減するため,システムプ

ログラムによって行なう｡

(5)非標準多種入出力装置の制御

VRSセンタは,図形文字発生装置,フレームメモリ装置

などの多種の非標準入出力装置から構成されている｡

ソフトウェアは,これらの装置を効率よく制御することが

要求される｡

田 処理系の構成

VRSセンタの処理装置の構成を図1に示す｡

処理装置は,

(1)処理装置間連絡のオーバヘッドはあるが,単一処理装置

の場合より,多端末サービス時の耐過負荷性に優れている｡

(2)ビルディングブロック形式で,経済的なシステム規模の

拡張が図りやすい｡

などの理由により,内部メモリ32k語のミニコンビュータ

(HITAClOII)二式を縦続接続する構成とした｡

CPU(中央処理装置)の機能分担は,0系CPUはサービ

スプログラムの実行制御,センタ状態,サービス状態の管理,

コマンドによるオペレータ交信及びジャーナルの管理を行な

≠0系” "1系〟

CPU

H什AClOIl.32k語

データ交換

制御装置

コンソールタイプライタ

磁気ディスク

4.gM語

ラインプリンタ

カード読取機

磁気テープ装置

紙テープリーダ

CP〕

HITAClOII,32k語

VRSセンタ

各種非標準

入出力装置

コンソールタイプライタ

磁気ディスク

4.gM語

磁気

ドラム

65k意

紙テープリーダ

図l 処理装置構成図 VRS実験システムでは2台の処理装置を縦続

接続Lて用いた｡
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図2 システムプログラム構成図 プログラムの階層的構造である｡

い,システムのメインプロセッサとして動作する｡

1系CPUはVRSセンタの各種非標準入出力装置に接続

され,これらの装置を制御して端末からの入力信号の取り込

み,画像及び音声ファイルの制御などのⅠ/0(入出力)コント

ローラとして動作する｡

CPUの機能配分と対応して,0系の磁気ディスクはサー

ビスプログラム,ジャーナルデータなどのファイルとして使

用し,1系の磁気ディスクはL-Pテーブル,GCG(図形文

字発生装置)用データなどの画像及び音声ファイル制御データ

のファイルとして使用する｡

才滋気ドラムは,1系磁気ディスク上にあるデータのバッフ

ァファイルとして用い,1系磁気ディスクへの必要Ⅰ/0回数

を減少させ,システム応答性能の向上を図っている｡

田 システムプログラムの構成

VR Sのシステムプログラム構成を,図2に示す1)｡

システム制御プログラムは,システム資源の管理及び標準

的な入出力制御を,各業務プログラムへ提供する中核プログ

ラムである｡

業務プログラムは,限られたメモリ資源を有効に生かすた

めに,端末へのサービス実行状態で動作するオンラインシス



テムプログラムと,センタクローズドのパッチ業務を行なう

オフラインシステムプログラムに大きく分類される｡

サービスプログラムは,サービス内容を記述したもので,

サービス時に会話制御プログラム及び動画制御プログラムの

もとで動作する｡サービスプログラムのうち,複合静止画開

始手順プログラム及びリクエスト動画開始手順プログラムは,

それぞれ複合静止画及びリクエスト動画の着信要求時に動作

して番組案内を行なうもので,アセンブラレベルで記述され

ている｡他のサービスプログラムは,原則としてVRS言語

で記述される｡

VRSでは,縦続形式の二式の処理装置.を用いているため,

図2のプログラムもまた二式の処理装置へ機能分割されてい

る｡各プログラムの処理装置間分担を図3に示す｡

システム制御プログラムは処理装置間で独立であるが,業

務プログラムは3章で述べた処理装置の機能配分に従って機

能分割されている｡また,使用頻度の低いプログラムは磁気デ

ィスクから一オーバレイを行ない,メモリ効率を上げている｡

0系システムプログラム 1系システムプログラム

オーバレイ部

複合静止画サービス

開始手順プログラム

サービスプログラム

常 駐 部 常 駐 部
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図3 処王里装置別システムプログラム機能分割図 図2のプログラ

ムが,二つの処理装置上に機能分･担されて存在Lている状態を示す｡
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■l システム制御プログラム

システム制御プログラムは,ハードウェア資手原,ソフトウ

ェア資源の管理及び他業務プログラムへ入出力制御手法の提

供を行なう中核プログラムである｡ここでは,VRSシステ

ムプログラムの概要について述べる｡

(1)タスクスケジュール

割込などの外部イベント,業務プログラムからのスーパー

バイザコールを契機として,タスクのレベル,70ライオリテ

ィに従って処理装置を割り当てる｡

(2)資源管理

VRSは数多くのハードウェア資源,ソフトウェア資う原を

もち,多数のタスクがこれらを共通利用する｡画像及び音声

ファイルなどのⅠ/0資源では,装置によって速度性能が大き

く異なり,これらの資源管理.方式がシステム応答性能に影響

をもつ｡

VRSで用いた資手原管理方式は,資源ごとの資源要求をプ

ライオリティ付きの待ち行列に並ばせ,プライオリティ順,

先着順に資源を要求タスクに割り当てている｡

資源要求の70ライオリティ付けは,

(a)リアルタイム性を必要とするタスクほど優先

(b)資i原占有時間の短いタスクほど優先

(c)要求資手原を与えることにより,要求源が既に占有して

いる他資i原を早く開放できるものは優先

などの原則に従って行なっている｡

(3)非標準入出力処理

VR Sセンタは一般のコンピュータセンタと異なる数多く

の非標準入出力装置を用いている｡

入出力装置の制御方式は,割込による方式とプログラムに

よるルックイン方式がある｡VRSは,この両方式を併用し

て使い分けている｡

ルックイン方式を採用したのは,下記のような場合である｡

(a)割込解析オーバヘッドによる処理遅延が問題となるよ

うなリアルタイム性を強く要求される処理

例えば,端末押しボタン信号の取り込みのための,回線

スキャン処理

(b)ハードウェアに入出力命令を出した後,入出力の終了

を監視してハードウェアのロックを検知するⅠ/0パトロー

ル処理

(4)CPU間の7pログラム同期

図4に示すように-,業務プログラムが二つのCPUに分割さ

れている場合,互いのプログラム同期が必要となってくる｡

VRSでは入出力制御プログラムがサポートするDXCINマク

ロとDXC OUTマクロにより,DXC(データ交換制御装置)を

介して対となる業務プログラムが互いに交互に動作するイン

ターロック形式により,プログラム同期をとっている｡

呵 会話制御プログラムとサービスプログラム

VR Sの主サービスである複合静止画サービスの処理方式

と会話制御プログラムの構造とを図5に示す｡

会話制御プログラムは,サービス制御7Pログラムと言語処

理サブルーチン群及び入力処理プログラムと提示出力制御プ

ログラムから構成され,前二者は0系CPUに,後二者は1

系CPUに存在する｡0系CPUには,他に2面のサービス

プログラムオーバレイエリアと回線対応のサービスプログラ

ム用のワークエリアとが用意されている｡

番組提供者は,演算,判定分岐,提示などの命令機能をも
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GP〕0側業務プログラム

DXC OUTマクロ

(電文送出)

DXCINマクロ

(待 機)

CPUl側業務プログラム

DXCINマクロ

(待 機)

DXC OUTマクロ

(電文送出)

図4 CPU間のプログラム同期 CPU間が機能分担Lて存在する各業

務プログラムの連絡手順を示す｡

つVRS言語2)を用いて,上記サービスプログラム用ワークエ

リアを作業領域としてサービスプログラムを作成する｡

VRS言語コンパイラは,ソース形式のサービスプログラ

ムを,命令語対応の言語処理サブルーチンをコールするサブ

ルーチンコール命令の形式に変換し,更に512語単位にべー

ジ化する｡言語処理サブルーチン自体がリロケータブル形式

となっているため,コンパイルされたサービスプログラムの

ロードモジュールもリロケータブル性をもつ｡

このような方法により,サービスプログラムは作成者が特

に意図する必要はなく,多重使用可能及びオーバレイ可能な

形式となる｡

オンラインサービス状態では,入力処理プログラムがTRK

IOCS(交換機入出力制御プログラム)及びPBRIOCS(PB

信号受信制御装置プログラム)を用い端末入力を周期スキャ

ンニングして取り込み,その結果を端末入力テーブルに作成

する｡サービス制御プログラムは,端末入力テーブルを参照

して端末要求を解釈して,必要なサービスプログラムをオー

バレイして制御を渡す｡箱り御を卓度すポイントは,入力要求に

よって異なる｡例えば,着信であれば開始手順プログラムの

先頭であり,提示に対する回答であればその提示を指示した

提示命令の直後であり,後退要求であればその端末が利用し

た一つ以前の提示命令である｡

VRS独特の後退機能を実現するためには,サービス制御

プログラムはサービスプログラムの実行履歴に従って,実行

された提示命令のアドレスと,その時のサービスプログラム

が使用するメモリ内容を,最近の数ステップ分(システム規定

数による)だけ常に更新しながら記憶している｡

回答入力の場合,サービスプログラムは端末入力テーブル

を参照して,入力判定及び内部論理処理を行なった後,次期

の提示内容を提示内容テーブル上に,画像及び音声ファイル

種類と素材論理番号によって記述し,提示出力制御プログラ

ムへ制御を渡す｡

提示出力制御プログラムは提示内容テーブルを参照し,素

材論理番号を物理アドレスに変換した後,入出力制御プログ

ラムを用いて出力用ハードウェアを駆動することにより,画

像及び音声を端末へ送出する｡
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提示出力制御プログラムにより出力動作を一括処王里するこ

とは,以下の目的による｡

(1)画像及び音声ファイル,出力スイッチ,フレームメモリ

と続く複雑な出力ルートの制御を,サービスプログラムでは

意識する必要がない｡

(2)出力系のハードウェア資源,ソフトウェア資源を-一括管

理して,効率の良い動作を可能とする｡

提示出力制御プログラムにより提示動作完了後は,入力処

理プログラムに制御が移り,再度端末入力待ちの状態となる｡

複合静止画サービスは,以上のサイクルの繰返しにより実

行される｡

t】 他システムプログラムの概略機能

図2に示した70ログラム構成のうち,6章及び7章で述べ

なかったプログラムの機能について簡単に述べる｡

(1)動画制御プログラム

リクエスト動画の端末入力の取込み解釈,リクエスト動画

開始手順プログラムの制御,定時同報形動画サ【ビスの番組

表に従っての時限起動,動画ファイル提示出力の制御などを

行なう｡

(2)運転管理プログラム

オンライン時で,システムの運行制御,障害発生時のシス

テムの再構成,ジャーナル取得及びオペレータコマンドのサ

ポートを行なう｡

(3)障害処理プログラム

オンライン中の障害発生時に,オペレータへの障害内容報

知と,運転管理プログラムの運行状況変更に必要なハードウ

ェア状況を示すデータの作成を行なう｡

(4)ジョブ管理プログラム

オフライン時に,コマンド指示によってバッチ形式で実行

されるVR S言語コンパイラなどのオフライン業務プログラ

ムの制御と,各オフライン業務70ログラムへデータアクセス

手法を提供する｡

(5)GCG変換プログラム

GCGを用いて発生させる簡易図形,文字画面を表現する

図形文字記述コマンドを,オンラインで処理しやすいGCG

用データに変換し,ディスクヘファイル化する｡

(6)ファイルユーティリティ70ログラム

L-Pテーブル,リクエスト形動画サービスメニュー表,

同報形動画サービスの番組時刻表などのサービス用データの

登銀･変更及びファイル保守用のプログラム群である｡

(7)ジャーナル編集プログラム

運転管理プログラムが,オンライン中にディスク装置に記

録したジャーナルデータを,利用目的に応じた見やすい帳票

形式に編集出力する｡

表3 VRS実験システムプログラムの諸元 プログラム絶規模は約108

k stopであり,多くの運用.管三哩用の多数のオペレータコマンドを用意Lている｡

プログラム規模

システム制御プログラム 約12kst8P

オンラインシステムプログラム 約37kstep

オフラインシステムプログラム 約50kstop

機 能 諸 元

VRS言語命令数 42命令語

端末機能符号 26種(蒜蒜謎欄)
オンライン時運用コマンド 31種

オフライン時バッチ処理コマンド 62種



lヨ システムプログラムの性能

実験システムのシステムプログラム規模及び機能諸元を表3

に示す｡

実験サービスでは,表1,2に示す条件を満足しているこ

とが確認きれた｡

端末入力

テーブル

会話制御プログラム

画像応答システムのソフトウェア 831

オンラインニ状態でのCPU使用状況を,ジャーナルデータ

を元にプログラムリストにより算定したものを表4に示す｡

同表でCPU使用の固定分とは,オンライン状態にあるだけ

で必要とするCPU能率であり,単位は,一定時間内に使用

したCPU時間のパーセントで表わしてある｡

複合静止画サービスの1応答当たりのCPU RUN時間は,

(回線対応)

成
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ヽ
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テーブル

ジゾ
順縁対応)

サービスプログラムライブラり

サービスプログラムA

1ページ
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磁気ディスクファイル(0系)
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語
コ
ン
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図5 複合静止画サービスの制御 サービスプログラムのオブジェクト構造,会話制御プログラムの構

成及び動作を示す｡
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TRK IOCS

PBR IOCS

GCG IOCS

FRM IOCS

端末入力信号

--一･■
出力制御信号

注:IOCS=入出力制御プログラム

TRK=交換機トランク

P8Rニ=PB信号受信装置
ノ GCG=図形文字発生装置.

FRM=フレームメモリ装置

VRS言語により記述した

各種サービスプログラム

∧【ム

ス

■フ

ピ
グ

ー
ロ

サブ
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表4 システムのCPU使用状況 オンライン動作時のCPU使用内容について算定Lたものである｡

項 目
0 系 C P U 使 用1犬 況 J系 C P U 使 用 状 況

平均 使 用 率 内 容 平均 使用 率 内 容

固 定 分

基本オーバヘッド,
約Il%

●タイマ,クロック処理

●システム監視
約12%

●タイマ.クロック処理
時限起動処理 ●り○パトロール

●ジャーナル取得

●l/0パトロール

回線スキャンニング

(19回線実装時)

,

】0～18%
】

●TRK10CS,

+pBR10CSの

;回線周期スキャンニング

トラヒッタ依存分

複合静止画の

l応答当たり

CPURUN時間

18～30ms

(6-10kst8P)

●サービスプログラム制御

●サービスプログラム走行

●ディスク10CS 言-ご子ごste｡,巨;誓冠書芸芸

一端末の入力開始からセンタの応答終了までに必要なプログ

ラム走行時間の総計である｡リクエスト形動画サービスの場

ノ針ま,複合静止画サービスよりプログラム走行時間は小さい

が,近似的に等価と考えられる｡

オンライン最繁時の平均入力呼び間隔は,表2から約0.5s

である｡回線スキャンのため,CPU能力の固定的オーバヘ

ッドの多い1系CPUでさえも,応答当たりのCPUタイム

の総計は20～42InSであり,30%の固定オーバヘッドを考慮し

てもCPUタイムは余裕があることが分かる｡

将来の多回線システムに対しては,回線スキャンニングを

外部のマイクロコンピュータなどで行ない,処理能力の固定

オーバヘッドを軽減する方向である｡

臣】結 言

VRS実験システムは,現在,CAI(Co皿puter AidedIn-

曳

struction),情報案内,ゲームなどをサービス番組として,

実験サービス中である｡実験を通じ,端末利用者習性,追加

すべき機能,効果的な番組の内容展開方法など,今後のソフ

トウエア設計に有益なデ叩タを収集中である｡これらの貴重

なデータを生かし,いっそうVR Sのソフトウェアの機能及

び性能を向上させたいと考えている｡

終わりに,このソフトウェアの開発及びサービス実験に御協

力をいただいた関係各位に対い亨く謝意を表わすi欠第である｡
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バイポーラ半導体集積回路

正木 亮･久保征治･千葉常世

特許査定済み(特公昭52-23715号)

本発明はバイポーラ半導体集積回路に関

するものである｡図1iこ示すように,エミ

ッタ①,ベース②,コレクタ③から成るnpn
トランジスタ④及びエミッタ⑤,ベース⑥,

コレクタ⑦から成るpnpトランジスタ⑧並

びに入力端子⑨,出力端子⑲,⑪,電i原端

子⑫,⑬とをもつ回路を集積化する場合,

従来,トランジスタ④を垂直に構成し,ト

ランジスタ⑧を水平に構成したものがある

が,この場合,電源配線をチッ70表面で行

なわなければならないので,チップ表面が

大きな電源パターンで占められることにな

ってしまう｡

本発明は,図2に示すように,npnトラ

ンジスタ④の構成は従来と同じであるが,

pnpトランジスタ⑧は水平構成ではなく,
基板の最下部に設けたp型半導体をエミッ

タ⑤とし,n型半導体⑥及びp型半導体⑦

をそれぞれべ【ス及びコレクタとした垂直

構成で形成されており,電源端子⑫は貴下

部のp型半導体⑤に接続される｡また,pnp

トランジスタ⑧を効果的に構成するために,

n型半導体(丑の･一一部⑩が他の部分⑮より薄

12

桓)-

～＼嶺
仙一⑭

10

11

図l半導体集積回路の等価回路図
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く形成されている｡上述した構成では,電

源配線を最下層部分で行なえるので,チッ

プ面積を有効に利用することができる｡

⑭(吏⑭ ⑪

,⑦

15 14 15

12

,㊥

川-･+耳

図2 半導体集積回路の構造図




