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データフリーウェイ装置の開発

The Development of Data Free WaY SYStem

A tot∂lization of function and an exp∂nSion ofthese仙cea｢ea′Whjch｢ep｢esenl

the recent trend of computer controIsvstems.havecaused∂n jnc｢e∂Sein cabling

between st∂tionsin such svstems.havjng made vJi｢1ng Of thesvstem much mo｢e

COmPljc∂ted.Thewirlng COSt nOWSh∂reS∂COnSiderablepo｢tionofthetota】svstem

COSt.

The川tachiData FreeVJav(DF州)svstem has been developed to curtajlthese

jnstall∂tjon and wi｢lng COStS.Thesvstem′in whjch st∂tions∂｢eWired to alooped

COmmOnbus(†reevv∂∨).cangrea引∨reducetheamounto†‾w‥′ing.

The data f｢ee wav svstem js easj】v expandable to a multicompule｢SVStemin

Whjch a numbe｢of compute｢s訓′e COnneCted toa common f｢eew∂∨.Pa｢l忙ula｢lv.

Sjnce this F｢eew∂V dispenses肌巾h a master station which cont｢oIs jnfo｢mation

exchange thereis no fear o†totaIshut-down o†the svstem due to faultsatlhe

m∂Ste｢Station.and acco｢dinglv′ a hig川∨｢el泊ble svstem can be composed.

Attention has∂lsobeenpaidtothecountern′1eaSU｢eStOnOjse.Astothesoftw∂｢e.it

hassuch afe∂turethatprogr∂mmerSC∂nuSeendcomponentdeviceswithouttaking

the Freewavmtoconsider∂tjon.

ll緒 言

計与∋二制御システムは,用途が拡人するに什い,工場全休の

帖報処理を統括制御するMISと紙子ナしたり,広い地土如二散在

する機器を処理対象にするなど,トータル化,Jム城化の傾向

にある｡システム広域化のためには,分了放した機昔即日を経済

的に接続する必要があり,それを可能とする-一手段として新

しい方式によるデータフリーウェイ･システム(以‾FDFWと

略,なお､データ･フリーウェイは日立の商品名で,ライン

シェア】ノング･データ伝送方式の-ヰ巨である)を開発Lた｡

区=は,DFWの概念図である｡本方式は散在する機器間をス

テーションを介して1本のヨヒ通母線(フリー一ウェイ)で接続

し情報転送を行なうもので,システムが広域になるほど,工

事費低減の効一束が期待できる｡

呵 開発思想とと特長

(1)信束副生

制御用計算機は-一一般にプラントと直結Lて他用されるため,

いったん故障するとプラントに与える損害が大きい｡またDFW

は1本の共娼母線を使川するため,その紋障がそのままシス

テム般障につながる場合が多い()このためDFWはイ三相性が非

常に高くなければならない｡また広い範囲をはり巡らすフリ

ーウェイには,工場用動力線などからノイズがi比人すること

が一考えごー)れ,それに対する万全の対策が必要である｡以上の

考-え方を背景とし,DFWの信束副生を確保するため以■卜の手段

を用いた｡

(a)故障の局所化

システム全体に共過のハ【ドゥェアがあると,その部分が

椴障したときシステム故障となるたれ 凹線処理に必要な機

能はすべて分散するステⅥションに持たせ,共通ハードを排

除した｡また各ステーションにはバイパス担柑各を設け,万･

どれかのステーションが故障Lても､他のステーションI‾Hゴの

情報交換はできるようにLた｡
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図I DFWの概念図 散在する機器間をステーションを介Lてl本の共

通母線(フリーウェイ)により棒杭L情報転送を行なう｡

Fig.1ConoeptionalDiagram of DFW

(b) ノイズ対策

フリーウェイとLては,ノイズがi比人Lに〈 く,応速デ【

タ転送に適Lた同軸線を仕用Lた｡回線とステ"ションとの

結でナ部はトランス･カップルとLてさらに耐ノイズ惟と1耐圧

向__卜を図っている｡同線中の信一ぢ-は遠距離､伝送による減衰

と位f【1ひずみに強い位棚変調(PM)による搬送方式を採増し

ている｡また送ノ受信データのエラー･チェックを十分に行な

い､ガーー,エラー発生時にはハードウェアにより自動的にヂ

【タ再送を行なっている｡

*日二在製作所大みか工場 **日J二製作所【1】央研究所
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図2 情報転送方式 情報の起動転送方法には2種類がある,

が可能なMult卜Active方式とLている｡ (a)Mu仙-ActlVe方式
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DFWでは任意のステーションの情報転送
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(b)フリーウェイ接続

図3 入出力機器接講読方式 同一機器構成のシステムで直接接続と

とフリーウェイ接続の2種三桓の場合があり,右もに工事費との見合いで決め

られるが,両接続方法に対Lてほとんど共通のソフトウエアがイ吏用できる｡

(a)直接接続 (b)フリ】ウェイ接素売

Fig･3 Connection of =叩∪ト0utput Devices

(2)経i斉性

広〕戎システムの場合,並列直接配線をする方法に比べて経

済的に有利でなければならない｡経済性を確保するため機器

間の接続線,すなわちフリーウェイは､最少本数(同軸線1

本)としている｡またステーションは他の機器(日立HIDIC

シリーズ製品)と実装のマッチングをとっており,他装置と

の`定子原の共用化,同一-･キユーピクルへの実装可能など経済性

を重視した設計となっている｡

(3)Multi-Active方式

一一般にフリーウェイ内の情報転送経路としては,任意のス

テーション間の転送が可能な方さ去(Multi-Active方式)と,

中心となる親局と他の複数子局間のみ可台巨な方法(Single-

Active方式)とがある｡両方式の概念図は図2に示すとおり

である｡DFWでは,一つのフリーウェイに複数の計算機を

接続する場合が多いため,前者のMultトActive方式としてい

る｡
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(b)

J′･0

(41 ソフトウェアの互換性

DFWの登場により,HIDICシリーズの向-一一機器が,DFW

を経由する場介としない場合が出てきた｡たとえば図3は,

同一一の機昔旨構成についてDFWを使用しない場合(a)と,使用す

る場合(b)を示Lている｡ハードウェナ構成は明らかに異なる

が,(b)の計算機内システムソフトウェアにDFW管】翌プログラ

ムを追加することにより､アプリケーションプログラムの互

操作を持たせることができるよう考慮Lた｡

田 ハードウェア･システム

3.1 システム構成

DFWシステムは図lにホしたように信号伝送路である同軸

線と､送ノ受信およぴその制御を行なうステーション(ST)と,

接続対象である各種機器によって構成される｡おもな接続対

象機器は次にホすようなものである｡

(1)HIDICシリーズ計算機本体(CPU)

(2)リモート･プロセス入出力装置

(3)設:右想および操作盤

(4)低速入出力装置(タイプライタなど)

(5)ディスプレイ装置

(6)他社の同上製品

3.2 ステーションの基本構成

1本の同軸線によI),任意の‾∴つのステーション間の会話

を可能にする方法として,図1に示したようにフリーウェ

イはループ橋成としてある｡信号の流れは一方向で､情報の

発信局と′受信局以外のすべてのステーションは単に信号を増

幅整形して通過せしめるリピータとして動作する｡この方法

によれば適イ言線路が1本でよいことのほかに,送信データは

ループを･巡して実豆時間で送イ言ステーションに戻ってく るの

で,チェックのためにも便利である｡

図4はステーションの基本ブロック図である｡フリーウ

ェイを過ってきた信号は入力絶縁トランス,′受信アンプ,PM

(位相変調)復調器を過ってディジタル信号になる｡信号切

換ゲートではステ【ションが･受信モードであるか,送信モー

ドであるか,または信号通過モードであるかにより信号ルー

トの切換が行なわれる｡信号通過モードのときは上述のよう

にステーションは単なるリピータとなる｡切換ゲートを通っ

た信号はPM変調され,送信アンプ,出力トランスを通って

出力側フリーウェイに送出される｡ステーション論理部で
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は後述の優先制御,転送手順制御,エラ【処理などを行なうと

ともに,ステーションに接続される各柏機器との側に情報の

転送を行なう｡またステーションには故障検出う竿があり,紋

障検汁iでリレーを働かせてフリー･ウェイの一言号をバイ′ヾス

表l仕様一覧表 日立データ･フリーウェイは,特懐中の優先制御方

式により親局が不要であるほか,誤り制御の充実,ソフトウエア完備によるノ優

し､易さ等多くの特徴を有する｡

TablelSp()Cification Table

No. 項 目 イ士 様 備 考

l 使 用 電 源 同軸線

2 電 線 本 数 l本

3 伝 送 速 度 100Kビット/S

4 規 模

MAX256デバイス/′計算機

MAX16ステーション′･′ルーフ

MAX8デ/ヾイス′/ステーション

5
ス丁'-ン′ヨン

間距離
2km

6 優 先 割 込

回デ線が空いていれば任意のステー

ションが任意のタイミングで割込

み可能

Ma】tl-ActlVe方式

7 変 調 方 式 PM変調

8 誤 り 制 御

パリティ 十反転2運送

(り同期ずれ.デー

タ言呉りの両方に

(エラー発生時ハードにて自動再 有効

〕去) (2)仝信号のチェッ

ク可能

9
ループ橋成方

ン去
/ヾランスタイプ

ループ監視用ハー

ドゥェア不要

10 フレーム構成 固定長右よび可変長(オプション)

=

12

データフォー

アドレス,データのほかに,コマ

ンドや相手機器情報(コンテアィシ

マット ヨンコード)などのシステム情報

をr司一フレームで送出

システム

DFW管‡里用ソフトにより

川フリーウェイの機器の同時処王里

ソフトウェア (2)フリーウェイの機器のエラー処

≡哩の管王里を行なう(1

｢‾:入力

｢
一■‾一‾一‾‾一‾ ‾ ‾‾`‾‾一‾■‾一一-■-■

させ､自Jdの放障で他局間の情報伝送を妨害しないようにす

る(1

DFⅥJのステ【ションはIC.MSIを主体に構成される｡設置

する場合には入出力機器i別御回路用のキユーピクルやデスク

の
一郎に谷易に実装可能なるよう考慮されている｡表1はDFⅥ

の仕様概略を示すもグ)である｡

3.3 優先制御の原玉里

フリーウェイ内の各ステⅥションは,カニいに独立であるた

め,フリーウェイが空(あ)き状態にあれば,任意の時点でフリ

【ウェイ占有要求(REQ)を発生できることが必要となる｡

しかしフリーウェイは共通に1本しかないので,REQ信号灯

交過整理(俊先制御)を行ない混信を避けている｡優先制御

グ)旗本ル【ルは以下のとおりである｡

第1ルール:先にREQを発生Lたほうを優先する｡

第2ル【ル:同時にREQが発生した場合は,REQ信

号に付随しているコード(具休的には

送イ‾ニステー【ションのアドレス)の若い

はうを使先するfユ

図5はステーション内ク刈雀先制御に関係のある部分を抜き出

Lたブロック間である｡′壬仁アンプと送イ言アンプの間にある

切換ゲーートは,使先制御期間中閉じていてデータの流れに閥

係ないため省略Lてある｡使先制御の手順は,前記一族本ルー

ルに従い以‾卜のとj-iり行なわれている｡

(1)フリーウェイ占有要求のあるステーションは､′乏イi-iイ言号

をち与丁こ視L､フリーウェイの空きを検出

2

3

4

送イi三コード(A)

′乏イiiコ【ド(B)

AとBを比較L､

出LたステMシ≡

(5)A幸Bのときは,

を送出

を一之イ言

A=Bのときは他に】lfJ時に占有要求を

ンはなかったことになり占有成功｡

1祁寺に橡数個のステーションが占有要

求を山しているので,第2ルールに従し､,A<Bのとき

は(白ステーションのはうが俊先ばが盲11い)コートA

を再送L,逆にA>Bのときは(自ステ【ションのほう

が使う日生が低い)コードAの再送をやめ､コードBをH

Lたより俊先性の.ミ1し､ステーションに制御を糎す｡

｢
‾‾‾_‾‾‾一‾一‾‾一‾‾‾‾‾‾一‾■‾‾‾‾1
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図4 DFWステーションのブロック図 ステーションは回路素子をできるだけ減らすとともに,

絶縁. エラー処理,故障時バイパスなど,信頼性向上を最重点とLた設計になっている｡

Fig.4 Btock Dia9ram Of DFW Station
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図5 優先制御の原理 フリーウェイを占有Lたいステーションは.回

線が空きLだい,自局コードを送出L,そのコ¶ドの返送結果により占有成功,

再送.占有失敗の判断をLている｡

Fig.5 PrincIPle of Priorlty Control

以上の機能により,特に節3のハードウェア(たと､ぇば監

視･装置)を置くことなく,Multi-Active方式を実現Lている(特

許r壬1囁｢†1)

3.4 誤り制御の原理

設置環境により､フリーウェイにノイズが結己入し誤動作の

原因となることが考えられるため､ハードウェアで万全の対

策を行なっている｡

3.4.1 チェック手順

池′～ii■上く行なわれるチェック干順は,送イ‾iiデr一夕にノJ亡上主比

を持たせ､そのデ”タを一三信側でチェックL,チェック結果

(正常または異常)を送信側にアンサーバックする方法であ

る｡二の場でナ,アンサーパックコードに混入するノイズ亡こ対

する対策が必要とな1),-･般に伝送手順が複雑になる｡DFW

では,フリーウェイがループ状になっており,送信デ【タが

ループを･･巡して架細別司の後再び送信ステーションに戻って

くることを利用した簡単な返送チェック方式を採期している｡

図6はエラーチェック回路を示したものである｡′受信ステー

テ一夕使用不可 チータ使用可

異常

返送データ1

r ‾送信∴

■･∨一_.アンプ≡1

受痩‾■_･･
アンプ‾

__I
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ションは､送信データをチェックすると同時に送信側に返送

し,これを送信ステーションがチェックしている｡両方のチ

ェック結果により,川とおりの場合がありそれぞれについて

以下の処理を行なっている｡

(1)ともにチェック結果が正常なとき｡

正常に送信終了したことになる｡

(2)ともにチェック結果が異常なとき｡

′受信側はその回のデータを採用しない｡送信側は同‥データ

を再送L,正常な再送動作にはいる｡

(3)′受信側は正常,送信側は異常を検出したとき｡

′受信側は今回のデータを採用する｡送信側は(2)と同様同一-デ

【タを再送するが,再送データを′受信側は無視している｡再

送データには再送フラグを1にセットしてあるので,′受信側

で判断叶能となっている｡

(4)′三信側は異常,送信側は正常を検出したとき｡

･受信側は今回のデータを採用しないが､送信側は正常であっ

たためデータを再送してこないことになり,データの転送が

とぎれてしまう｡実際には,送信データと返送データ両方に

ノイズが乗り,しかも送信側に-一一巡して戻ってきたときには､

止常に子廷】日Lている場合だけこのエラーとなるので確率は非

常に′J､さく,無視できる範囲である｡なお万一,データがとぎ

れた場合には,タイムアウトチェックにかかI),ソフトウェ

アに報告している｡

3.4.2 チェックパターンと効果

フリーウェイにノイズがi比入すると,送′受信信号が乱れる

が,ノイズのはいる場所によりその影響がデータ誤りとなる

場合と,同期ずれになる場合が考えられるため両方をノ考慮し

た対策を行なっている｡すなわち,1回でまとめて転送する

単位をフレームと称するが､すべてのフレ【ムは同期信号部

(0001の4ビット)データ部(送信アドレス,′受信アドレス,

コントロールデータ,送受信データなどから成る｡詳細パタ

ーンは後述する)で構成される｡ここで同期イ言号部にノイズ

がはいると同期ずれを起こし,データ部にノイズがはいると

データ誤りとなる｡DFWでは,データ部のすべてのコードを

8ビットごとに反転2油送およびパリティチェックを付けて

いる｡この装置をビット誤り確率が10‾7,2ビット連続言呉り確

率が0.3×10‾フ程度の環J菟で佐川した場†ナ,誤り姐のがし率は

10‾11程度となり,通常の使用率なら､10年に1回以下の誤動

作で実用上問題ない範

囲である｡(エラー率.汁

算の詳細は参考文献1

チェック

回 路

正常

ナナ 受信データ

(受信ステーション)

受信苧

‾｢
受ナ善

アンプ

(送信ステ】ション)

チェック

回
.一路

正常
異常

迷信データ

_+
転送終了

図6 エラーチェックのブロック図 エラーチェックは送信,受信の両ステーションで行なわれる〔

Fig･6 B】ock Diagram of Error Check
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送信データ

を参押)一 一方,同期信

号は0から1の変わり

めをスタート位置とし

て検出しているため,

同期信号部にノイズが

のり,0が1に誤ると､

スタート位置が前にず

れ,1が0に誤るとあ

とにずれる｡両方のず

れに対し,エラー検出

が可能となっている｡
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データ出力指令
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◆ cD ▲

DCW,DW DSW

小 爪
データ出力開始

図7 データ出力のフロー

Fig.7 Flow of Data Output

データ出力終了

データ出力のフローで,1語転送に2フレーム必要である｡

3.5 データ転送手順

3.5.1 フレーム構成

デⅥタ転送の単位がフレ【ムで,標準フレームは156ビット

から成っている｡そのl勺訳は表2に示すとおりである(､川期

仁‾ぢ-以外はすべて1データが18ビ･ソトであるが,これほ前述

のとおリ8ビットのテ㌧-タに対L反転2連送およぴパリティ

の冗上主を持たせているためである｡二のうちほとんどのデー

タは,送信側から′乏イi吉例へ送る情報であるが,コンディショ

ン･コMドだけは一乏イ‾._三伯りから主引L音作りに対する返送帖拗で′皇†‾し‡

側機着岸の状態(コンディション)を向一一フレーム内に送†.言側

に匁]らせている｡

3.5.2 データ転送のフロー

l‾一戸欠処理装置(CPU)と人出力機器riりの典型的劇作フロー

につき述べる｡なお,このはかにCPU間データ転送があるが

省略する｡

(1)データ山力のフロー(図7)

図7は,1語(16ビット)CPUから端末にJll力するための

フローである｡川ノJデータ転送に1フレームおよび出力終了

報告に1フレームで∴十2フレームが必要である(⊃ 出力終了を

報告する先はデⅦタを送ってきたCPUなので,l朽フレーム♂)

送イ‾iiアドレス(SA)があとフレームの′壬イ言アドレス(DA)と

なっている｡褐数台のCPUがある場†ナは,八一･方でデータ=力

rPに別のCPUから新たなJl_けJ指ホがでることがあるが,コン

ディション･コ【ド(CC)により機器二状態を返送Lているの

でf比イ言するおそれはない｡さノブに
一正期間,イt二法のCPUが†[

憑グ)機器を占有Lておく制御 いノザ【ブ機能)も可能である｡

(2)データ取込みのフロー

データ出力と卜司様,1[由Jの転送に2フレームか必要である｡

般初の1フレームで人ノJ取込ふ指ホを行なし､,あとの1フレ

ームでデータ取込みを行なうし⊃

(3)プロセス判込みのフロⅥ

プロセスからの湖込み入力はいったんフリロセス側にある端

末割込みフリップフロリブ(R-ILSW)で記憶し,フ

ィが空きしだいCPUの割込みフリップフロソプへ同

転送Lている｡転送完了時は､R-ILSWの内容をリセ

ニ欠回の割込み発_′l三に備えている｡割込みだけは17

リ ーウユ

ーl勺`存を

ソト L,

レームで

1回の転送が終了する｡

上記フローに共通の特長は,フレームとフレーーームの問はフ

リーウェイが空くため,褐数機矧弼の時分渕同叫処+理が可能

なことである｡

一

一

]
+
州

竺
京
十

f
t
仙一丁叩ニ

ー

一

一

入出力

機 器

表2 フレーム構成 フリーウェイに右けるデータ転送の単位をフレー

ムと称L,標準フレームは156ビットから成っている｡本表ほフレームのビット

構成を示したものである｡

Table 2 F｢ame Composition

No. 信 号 名 略 称 ビット数

l 同 期 信 号 SYNC 4

Z 送 信 ア ド レ ス SA 18

3 同 期 信 ｢守 SYNC 4

4 受 信 ア ド レ ス DA 】8

5 同 期 信 ち SYNC 4

6 制 御 コ
ー

ド CD 18

7 コ ンディ シ ョ ン･コ
ード

CC

8 制 御 デ
ー

タ(上位) DCW

または

DSW9 制 御 デ ー

タ(下位)

10 丁 タ(上位)
DW

ll テ ク(下位) 18

一△ 計 156

【lソフトウェアシステム

デー1タフリーウェイをサポートするソフトウェアシステム

は,付し､やすさに弟点をおいたシステムである｡デMタフリ

ーウェイに接続される各柁入出力装置,70ロセス入出力装E琵､

処雌装讃とのデータ転送には,一一般に遠隔設置機器の制御に

安求される待でナせ管理､特殊なエラー処用をユーザーがする

必安があるが,本システムはこれをユーザーかJ〕角半枚Lあた

かもこれらの機器が処増装置に直一接結′トされてし､る人H-_1力装

置であるかのように他州できるようになっている｡

二♂)システムはモジューール化されており,HIDICシリーズ

の缶モニタに､システムプログラムの ∴部として組み込まれ,

ユーザ【 とのリ ンケージはモニタマクロによるリ ンケー1ジと

ノよ■っている｡

二のシステムの特1主は次のとおりである｡

(1)サMビス作

(i)結丁㌻形態を二弦諭させない統一イ1勺処稚

処珊巻き■;凱二直接結′ナされている槻器とItiJじマクロ命令,

卜iJじパラメータ形式でデータ転送が吋能なため,ユーザー

は機器の結でナ形態を意識することなく,デ∬タフリーウェイ
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表3 データ･フリーウェイ制御マクロ命令一覧 データ･フリーウェイ制御マクロ命令には,デー

タ転送用の10REOと回線に接続されるCEのイニシャライズを行なうRES巨TとマルチCPUシステムに右けるデバイ

スの占有,解除を行なうHOJD.OHOLDがある｡

Table 3 Data Free Way ControIMacrolnstruction

名 称 機 能 リ ン ケ
ー

ジ パ ラ メ ー

タ の 説 明

10REO

フリーウェイに接続されるすべてのアクティブ/パッシブ･リソー

スに対する入出力処至里を行なう｡

入出力装置の同時処王里およぴプログラム並行処理を行なう｡

CAJJ10REO

DCC

DCDCW(DCWA)

DCN

DCADDR

C:制御情報

転送方式,入力と出九デバイス･

ナンバーを指定

DCW:入出力装置に対する制御情報

N:データ転送語数

ADDR:データ･アドレス(コアtメモリ

上のアドレス)

HOLD
フリーウェイに接続されるCPU間共有デバイスに対L,その占有 CALL HOJD

DN:ロジカル･デバイス･ナンバー
を行なう｡ DC DN

OHOJD HOJDでなされた予約を解除する｡
CAJJOHOJD

DC DN
DN : ′′

RESET
フリーウェイに接続される各ST-CEのイニシャライズおよぴHOJD CALL RESET

DN :ロジカル･デバイス･ナンバー
二状態の強制解除を行なう｡ DC DN

)主,ST-CE:Station-ControIE】ectron10S

に結合された機器の使用が可能である｡また,対象機器が

アクティブリソースである処理業置とのデータ転送につい

ても,バッシ【ブリソースである一一般機器と全く同じ指走

で処理可能なため,ユーザーはデータ転送の対象機器の椎

頬を意識せず使用‾可能となっている｡

(ii)待合せ管理

同時に榎数台の機器の処理を行なうため,ユーザ【が機

器この使用要求を出Lた時点では必ずしも直ちに使用できな

い場介があるか,本システムでは得でナせ管理を行なってお

り,機器が使用可一姫な二状態になると直ちに他用を開始する

ため,ユーザーの機器使用待f㌣せ管理が簡略化されている｡

尽iカ異常処理の標準化と機能の追加

異常発生時のエラ【情報の編集,バッブアリング,エラ

ーメッセージの出力などについては,標準異常処理プログ

ラムが用意されているほか,ユーザー特有の異常処理につ

いても,サブルーチン形式で寄易に追加IJ+一能な構造となっ

ており,ユーザーは復姓な異常処理プログラム作成から解

放されている｡

(2)信束副生

(i)タイムアウトチェック

ハードウェア的には音別御回路により機器のJ芯答時間の監

視を行なっているが､ノブーーのハーlドゥェア放障のバックア

ップとLて,ソフトウェアによりデ【タフリーウェイ,制

御L自柑各,機器を含めて一一式三時間内にんむ答が返ってくるかど

うかをチェックしており､ハードウェアの異常発生の早期

検出が行なわれている｡

(3)拡与良性

(i)機器のロジカルデバイスナンバーによる管理

複数ループのデータフリーウェイに接続される機器を接

続ループを意識することなく統一一的に扱えるよう,ロジカ

ルなデバイスナンバMで機器の指定を可能としている｡ま

た,処f里装置間のデータ転送に関しては,単一一の処羊里装置

に2椎のロジカルデバイスナンバーを1到り付けることによ

り,入力と出力の処葦里を同時に可能としている｡

(ii)複数処理装置システムのサポート

複数個の処理装置が結介されるシステムでは,各機器が

どの処理業置からでもアクセス可能であるため,ダイナミ

ックな機器の占有.解除が必要となるが,そのためのマク

ロ命令,HOLD,QHOLDが用意されている｡また,タイ
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プライタ,カードり【ダなど占有,解除が常に必要な機器

に対しては,自動的に占有､解除の処理を本システムで行

左■っているため,ユーザーはデータ転送のためだけのマク

ロ命令を発するだけでよくなっている｡

本システムでサポートするマクロ命令一一覧表は表3に示

すとおりである｡

B DFWの応用

DFWの主要臼的は工事費の低減であるが,共旭母線に校数

のCPUや人山力機器が接続できることかノJ広い応用範1井lがあ

るこ,その具体例につき列挙すると以一卜のとおりである｡

(1)ハイアラーキシステム

小心となる‾モミ汁尉幾と各プロセスごとにある衛星計算機間

をDFWにより接続する｢ニ

(2)バ･ソクア･ノブシステム

DFWには2子音のCPUと複数台の入山力機器が接続されて

いて通常はうち1子iのCPUで仝休の制御を行なっているが､

そのCPU故障時は,直ちに他の1台のCPUでバックアップす

る｡

(3)ロードシェア(負荷分配)システム

(2)とl･+様の帖成で,2台のCPUが処坪内答を分担Lあうもの｡

l訝 結 言

データフリーウェイシステム(DFW)は,システムのトー

タル化､広域化に対処Lて開発されたもので,広域システム

における+二奉賛低.i成に特に有効である｡高信頼化を目的とL

てチェック方J(を完備しており,オンラインデータ伝送用に

娘過である｡共通母線に複数個のCPUを接続できるなどの機

能により新たな応用面が期待される｡本装置はすでに所期の

性台巨を満足L好調に稼動をしているが,今後はフィールドデ

ータク)蓄積を行なって製品に対するフィードバックを図ると

ともに,さらに広い分野への適用に努力する所存である｡終

わりに,本開発に対してご指導とご協力を賜わった関係各位

に深く謝意を表する次第である｡
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