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計算機制御用プログラミングシステム
Programming SYStem for Computer ControI

Thjs articleintroduces a non-PrOCeSS mOnitor svstem for comp川ng∂COnt｢OI

program for use with Hjtachj contro=ng computer H旧IC se｢ies(HIDIC

150/350/500/700)and a support svstem-MCS(M∂什M∂Chjne Communic∂tion

Svstem-tO be used for tuni=g-debugg-=g COmPiled p｢og｢∂mS･These svstems a｢e

desig=edwithemphasiso=f∂C川tvo†compo引ngO山i=e｢ea川mesvstems･

l】 緒 言

克之近の計算機制御システムの規模とその過Jtj車包囲は人きく

拡張されてきており,一方ではシステム完成までの期r壬恥ま技

術革新のテンポに(ナわせて如くすることが要請されている【-

Lかし規模が大きくなるほど,その仕様ブ央走に日割吉日がかかり,

この要請をi満足するためには仕様がi央左した以降の上質な作

業であるプログラミングをし､かに能率よく触期間に行なうか

がますます重要な課題となってく る｡

特に,計算槻f別御用プログラミングシステムは,単に個々

のプログラムを作成するという狭義のものだけでは不足で,

個々に作られたプログラムを俊敏佃結合し,さらにすンライ

ンシステムとして組み1二げるまでのすべての過程を酪率よく

サポートするものでなければならない｡以下,二のような観

点にたって､HIDICシリーズのプログラミングシステムの仝

谷について述べる｡

なお,図1はHIDICシリーズのオペレ∽ティ ングシステム
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におけるプログラミングシステムの位置づけをホすものであ

る(つ

臣l 制御用プログラミングおよび

プログラミングシステムの特徴

制御用プログラミング作業の大きな特徴として下記が巧-え

られる｡

(1)制御用呂十算機はプロセスデータ,マンマシンデータをオ

ンラインリアルタイムに拭うため,この処理特有の言語表現

が必安である｡

(2)個々に作られたプログラムを結f干し,さらにそれらのプ

ログラムをオンラインシステムとして組み上げる作業が必要

である｡

(3)オンラインシステムとして組み⊥二げられたフ‾ログラムグ)
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きをモニタするPMSから成り,プロクうミングシステムの大部分はNPMSに属Lている｡
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以下,二れらのおのおグ)についてその詳細を述べる｡

2.1制御用として必要な言語仕様

制御梢として要求される言語仕様は,

(1)必壬J`i項目として,

(a)ビット単イ立のデータが拭えること｡

(b)各性のオンライン用人出力機器が扱えること｡

(C)システム共通エリアを参照できること｡

があり,

(2)あれば能率よい項目とLて,

(a)構造形式データの記述

(b)コアメモリと補助メモリを似想的に同一テ【タ空｢iりと

して扱えること｡

(C)各位のⅠ/0に対する‾i圭子二式一日ilj御機能

(d)言語レベルでのマクロな各椎デバッグ機能

かある｡

このうち,(1)の必壬fi項LJを満たすものとLて,アセン7､う

言語があり(1)と(2ゆし､ずれをも満たすものとして,プロセス

制御言語(PCL:Process ControILanguage)(1)がある｡

2.2 複数プログラムの結合と組み上げ

個々に作られた比較的小さなプログラム(デック)を校数個

結合し,全体とLて一つの人きな機能を持つプログラム(タ

スク)に戌止させるものとしてバインダという言[治サポート

プログラムがある｡ここでデックとはHIDICプログラミ ング

システムNPMS(Non Process Monitor System)の鼓小処理

単位であり,タスクとはHIDICオンライリアルタイムモニタシ

ステムPMS(Process Monitor System)の処理単位である｡

オンラインシステムは,二のタスクがさらに数十佃から数

打個協調しあって動くものであり,このオンラインシステム

を作り上げていくためにこれらのタスクF判の和互関連や,メ

モリ割付けをしながらタスクを計算機システム(主メモリと

補肋メモリ)の中に装荷していくものとして,ロー¶ダという

サポートプログラムがある｡

2.3 オンラインシステムのチューニングデバッグ

オンラインシステムとして組み上げられたシステムを運転

調整しながら完全なものとしていく作業がいわゆるチューニ

ングデバッグであるが,このとき個々のタスクやデータエリ

アの内容を見たり修正したり,またプログラムの特定の場

所でその実行をとめたりする必要にせまられる｡二れらの作

業を能率よく,かつ操作ミスを少なくするようにするため,

MCS(Man Machine Communication System)というサポー

トプログラムがある｡

二のようにして組み卜げられたオンラインシステムは,そ

の後プラントの増設あるし､は機能の拡張という以外は変更さ

れないので,---一般にこれらのシステムを収容するハードウェ

アは単なる｢入れもの+と考えられ,機能を満足するのに必要

なものだけあればよいとされる｡ニのためどうしてもハ【ド

ゥェアにかける費用は制限きれ,個々のプログラムもコンパ

クトに作ることが要求される｡二のプログラムのコンパクト

性に特に重要な影響を与えるのが,言語処理部である｡言語

処理部としてはアセンブラとコンパイラがあり,アセンブラ

は作成者の能力さえあればハードウェアの能力をぎりぎりま

で生かした鼓適なプログラムを作ることができ,コンパイラ

は作成者の能力にも依存するが,それ以上にコンパイラの性

能に大きく左右される｡HIDICシリーズに用意されているPCL

コンパイラはこの点に特に留怠Lて作ったものであり,その

性能は従来のコンパイラに比べて格段の進歩をとげている｡

なお70ログラミング言語として,アセンブラを選ぶか,コン
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パイラを選ぶかコスト血からの目安は下記の式によって与え

られる｡

アセンブラを川し､た楊合のプログラム作成費梢をj㌔,所要

メモリ費用を此,とし,コンパイラを用いた場ナナのプログラ

ム作成費川をP｡,巾要メモリ費用を放とLた場合,

P4十〃4>Pぐ十脆……(1)ならば,コンパイラ

P4十〟4<Pc十肱‥…･(2)ならば,アセンブラ

をそれぞれ選ぶのがよい｡

PCLコンパイラの場合他/〟4 =1.15～1.25であることが

碓.i.どされているので,一最悪値をとって〟〔/他=1.25として上

L言亡ク〕1⊥じに代人するとコンパイラを選ぶノ占準は,

たl-PL,>晋‥‥‥‥･…=…‥･……(3)

となる｡

すなわち,アセンブラによるプログラミング費用とPCLによ

るプログラミング費偶の差が,アセンブラを用いたときに必要

とするメモリ費偶の%を越えれば,PCLのほうか有利といえる｡

二の3式の目一左は,プログラミング費用の大半を占める人

件費の上井とメモリ費用の技術進歩による低‾Fを考えると,

その､ド衡点はますます規模の小きい計算機の分野に移行して

いく ものと考えられる｡

同 言語処‡里システム(2)

2.で述べたHIDICシリーズの各緒言語処理関係プログラム

r臼+の処雌の流れは,図2にホすとおりである｡以下,HIDIC

シリーズ言語処J型システムを構成する各プログラムについて

その概要,特上主,などについて述べる｡

3.1 アセンブラ

HIDICシリーーズのアセンブラは.アセンブラ言語で善かれ

たソースプログラムをふ▲こみ込み,バインダの人力プログラム

(バインダ語7ニログラム)をそのオブジェクトとして山力する

ものである｡二のアセンブラは,下位機稚から上位機椎まで

すべて同一思想で作られており,し､ずれいノースプログラム

を2同朋べるいわむノ♪る2パス方式をとっている｡すなわち第

1L司めはソ【スプログラムを読み込んでラベルのアドレス付

けをし,第2【叫めでは再びソ【スプログラムを読み,第2同め

の情報を川いてオブジェクトプログラムを作成するものである｡

二の方J℃はすブジュクトプログラムにいっさいのむだな命令

やデ【タかはいらず,コンパクトにできるので制御用として

は克之過である.｡

一一般に二〝〕‾方∫(は芽ミ2山めの処理にイ備えて,ソースプログ

ラムおよび第1L口lめの処理結氷を覚えるためにかなりの記憶

谷占圭を必要とするが,これを避けるためHIDIC150のような

小形機杵では節1【l+めの処坤結米のみを記憶しておき,ソー

スプログラムは計算機の中に記憶せず2回計算機に読み込ま

せるようにLている｡

アセンブラ言一浩は,慌1減給令とアセンブラ命令からできて

おり前者はハ【ドゥェアの命令と1:1に対応しており,複

名はラ主数定義J存分やエリア確保命令,エリア完三義命令などの

-:i二言百計令とサブルーチンリンクのためのコール命令とから成

つている｡二れらの命令にjういては,下位機椎の命令は__1二位

機純のそれのサブセ･ソトとなっており,特に機械命令につい

てはしゝずれもたとえハMドゥェアにない命令を‾iiト､てもアセ

ンブルし,実子f時には疑似命令としてソフトウェア的に処J理

できるようになっている(〕

3.2 コンパイラ

HIDICシリーズではJISに畔拠したFORTRANコンパイラ
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区12 ト=DICシリーズに右ける言語処王里の;売れ PC+語プログラムはPC+コンパイラにより,フォートラン語

プログラムはフォートランコンパイラにより,またアセンフう語プログラムはアセンブラにより,それぞれ変換されて

同一形式のバインダ語プログラムになり,バインダにより自由に結合される｡結合されたプログラムはローダにより機

械言吾に変換されて実行される｡

Fi9･Z Skeleto=Flow of Lang=age P｢ocessi=gi=H旧IC Comp=te｢S

およびFORTRANをベースにPL/Ⅰ的要素を加え,さらに制

御用として必要十分な機能と性能を備えた,制御用言語PCL

グ)∴つを用意している｡

(1)FORTRAN

HIDICシリーズのFORTRANコンパイラは,FORTRAN

言語で善かれたソースプログラムを読み込み,バインダの人

力プログラム(バインダ語プログラム)をそのオブジェクトと

Lて出力するものであり,HIDIC500に対してはコア16kWド

ラム128kWで動くJIS5000レベルのものか用点されている｡

(2)PCL

PCLコンパイラはPCL言語で苦かれたソースプログラム

を読み込み,バインダの人力プログラム(バインダ語プログラ

ム)をそのオブジェクトヒLて.■lリノ■㌻るもグ)であり,オンライン

リアルタイム用プログラムのすべてを,コンパイラ言語で作

ることを目的とLて開発されたものである｡このPCLはHIDIC

150,同350,｢t+500,同700に対Lて他用でき,言語形式とL

てはFORTRANをベースにしている｡従来､オンラインリア

ルタイムシステムとし､えば,アセンブラというのが常識であ

ったが,これは従来のFORTRANが主として科学技術桶に作

られており,オンラインリアルタイムシステム用のプログラ

ムを表現する機能がなく,無理に表現しようとすると作業能

率,実行能率のいずれもが非常に悪くなり実用的でなかった

ためである｡

以下にPCLグ)言語上の特技について述べる｡⊃(3)(4)

(1)整数形データを使いやすくした宣言文

IMPLICIT文の導入によI)Ⅰ･J･K･L･M･N以外で始まる文字

に対しても暗黙的な整数形の扱いができる｡

(2)構造指定による階層形式データの記述

特に数ワードから成るテーブルの中を数ビットずつに分割

しそのおのおのに名自了Jをつけ,その名前を用いて各種の演算

が行える｡また同種のテーブルについては全体を一つの集でナ

城詰プログラム(タスク)

とし)､丁も扱える｡

(3)_豊吉なヒット処理機能

BIT DIMENSION文,BIT DATA文,DECISIONIF文､

DECISION DATA文などのビットに関する豊富な機能があ

る｡

(4)タスク間にまたがるデータに対する宣言文

主メモリ上のタスク間共通データに対してはGLOBAL文,

補助メモリ上のタスク間共通データに対してはBULK文があ

る｡

(5)仮想メモリの概念を持つデーータ

FORTRANでは主メモリ上のデータのみが,その演算対象

であったが,PCLでは図3に示すように補肋メモリ上のデー

タも主メモリ上のデータと全く同様に･扱え,特別な人山力処

理をユwザーは考える必要がない｡

(6)システム交信文の組込み

PMSとの交信命令を使いやすくするために,ステートメン

トとして組み込んである｡

(7)豊富な拡張性のある人出力機能

C/R,L/Pなどの一般Ⅰ/0はもとより,AI,DI,AO,DOなど

のプロセスⅠ/0やカラーCRT(ブラウン管ディスプレイ装置)

までもか同一形態のステートメントで簡単に扱える｡

(8)アセンブラ言語で書かれた既製プログラムとの容易な結

合性

一般にアセンブラとコンパイラではその引数処理に追いが

あるが,PCLではどのような引数処理の行なわれているプロ

グラムに対しても容易に結合ができる｡

(9)豊富なデバッグユ冊ティリティ

言語レベルでのダンプやトレⅥス機能を行なう,DEBUG

VALUES文,DEBUG FLOW文,オフライン処理とオンラ

イン処理のステートメントを切り換えるCOMPILE MODE

文,使用サブルーチンを切1)換えるRENAME文,また配列

S9
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図3 仮想メモリデータ空間の概念図 主メモリと補助メモリを区別

せずに,全体を一つのメモリ(仮想メモリ)空間と考えてデータの処玉里ができる｡

Fig･3 Concept of Virt=alMemory Space

添字のオーバーフローチェックを行なうDEBUG SUBSC-

RIPT文などがある｡

上記,特長のうち使いやすさという点から特に画期的なの

は(5)の仮想メモリデータ処理であり,これにより従来よく行

なわれていた,システムエンジニアやプラントエンジニアが

作成Lたプログラムを計算機のメモリ構成にあわせて作り直

すとし.､う作業はなくなるとともに,一般の70ログラミング作

業においても大幅な労力削減が図れる｡(5)また,PCL コンパ

イラとしては,下記のものが大きな特長としてあげられる｡

(1)16ビットマシンを生かした効率よいオブジェクト

HIDICシリーズのハードウェア命令は,すべて短語形式(16

ビット命令)と長語形式(32ビット命令)を持っているが,でき

るだけ短語形式で済むようにオブジェクトを生成している｡

(2)補助メモリの効率よい利用を目ぎしたオブジェクト

初期値を持たない配列エリアは,本来ワークエリアと考え

られ,これは実行時にのみ主メモリ上にあればよいものなので,

補助メモリには確保しないようにオブジェクトを生成している｡

(3)入出力処理プログラムのタスク化

入出力処理70ログラムを独立したタスクにすることにより,

CPU(中央処理装置)と入出力機器の並列処理を行なわせ,同

時に主メモリに常駐化することなく複数のタスクから共用で

きるようにした｡また,入出力データの受技をバッファリン

グすることによr),低速入出力機に対する一時的な高トラフ

ィック処理要求をユl三汁Hヒしている｡

なJj,PCLコンパイラは,HIDIC 500/700につし､て｢土ターー

ゲ､ソト.汁算機を川いてコンパイルでき,HIDIC150/350につ

いてはホスト計算機(HITAC 7250,HIDIC700/500)を川い

てコンパイルかできる.ようになっている.コ

3.3 バインダ

バインダはアセンブラやコンパイラのオフ∵ジュクトである

バインダ語プログラムを複数個読み込み,1個のローダの入
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カブログラム(ローダ語プログラム)をそのオブジェクトと

して出力するものである｡

この場合,バインダ語プログラムにおける未決の項目のう

ちデック間の相対位置のみ確定すれば,決定する項目につい

てその情報を作り出す｡

このバインダがあることにより,一つのタスクの中でアセ

ンブラ言語で書かれたプログラムとコンパイラ言語で善かれ

たプログラムの混合使用ができるようになり,また作業単位

をタスクではなく,デックとして小さく設定でき,作業能率

を向上させることができる｡

3.4 ロ
ー ダ

ローダはローダ語プログラムを読み込み,機械語プログラ

ムをそのオブジェクトとして出力するものである｡HIDICシ

リーズには,ローダとしてNPMSのもとで実行させるものと,

PMSのもとで実行させるものの二つがあり,後者のものは特

に区別してオンラインローダ(OLL:On Line Loader)と称

している｡

ローダの役割はローダ語プログラムにおいて末i央となって

いる項目のすべてを決定することであり,そのおもなものは

実行先頗番地を作用させた絶対アドレスの決定およぴタスク

聞共通データエリアアドレスの決定である｡

OLLの場合,オブジェクトとしてタスクを出力するため,

ローダ語プログラムのはかにタスクの識別番号や優先レベル

などをパラメータとして与える必要がある｡OLLの役割は通

常のローダの役割に加えてタスク間共通サブルーチンやタス

ク間共通データエリアのりンクアドレスの決定と相互参照状

況管理テーブルの作成およびメモリのあきエリアの管理を行

ない,またロータ盲吾プログラムをPMSの管理下にお〈ために

必要な制御管理テーブルの作成を行なっている｡

これらローダの役割の中でもタスク間共通サブルーチンや

タスク間共通エリアのリンクアドレスの決定は,プログラミ

ング作業の労力軽減に大きな効果をあげている｡すなわち,

コーチング作業時に,タスク間共通エリアやタスク間共通サ

ブルーチンのアドレスはいっさし､意識せず,その名前ですべ

ての参照,史新リンクができるからである｡

また,タスク間共通エリアやタスク間共通サブルーチンの

相互参照状況管理テーブルの作成により,組合せ試験中やオ

ンライン運転中にバグが発生したときの対一策,あるいは内答

帽正したときの確認範拘の把(は)将に非′fii一にイJ一利である(丁.

さらに､メモリのあきエリアの管理を行なっているので,

タスク自身やタスク間共通エリア,タスク間共通サブルーチ

ンのアドレス割付けをユーザーは考える必要はない｡この結

果,アドレスの二重割付けとし､った誤りはいっさい発生せず,

一一方システム取りまとめ者は従米かなりの仕事量となってい

たメモリマップ管j翌作業から開放されることになる｡

田 ライブラリシステム(6)

ライブラリシステムはジョブ間で共通に使うサブルーチン

をライブラリとして登録する機能で一一度登録すると以降の呼

び出Lは,CALL命令の中でその名前を指定するだけでよい｡

このライブラリサブルーチンはすべてバインダ語の形態で

記憶されており,メインプログラムとの結合はバインダによ

って行なわれる｡

田 ジョブ制御システム

いくつかのジョブをアセンブル,コンパイル,パインド,

あるいは実行させるとき,一つ一つのジョブごとにオペレー



計算機制御用プログラミングシステム 日立評論 VOL.55 No.5 531

タが介在することなく,連続的に処理できるようにするのが

ジョフ滞り寺卸システムである｡

ジョブ制御システムはさらに,各ジョブの中で使われる各

種の言ま吾処理プログラムが円滑に処理されるように倍音度しも

行なっている｡図4はジョブ制御システムを用いたときのプ

ログラムカード配列例を示すものである｡また,このシステ

ムはハードウェアやソフトウェアが異常を起こしたときの異

常処理やセンター運営に必要な装置の切換処置などをオペレ

Ⅵタに要求したりあるいはオペレータからの各種オペレーシ

ョンに答えたりして,システムの運営が円才骨に行なえるよう

になっている｡

田 デバッギングシステム(7)

いわゆるデバッグといわれるものには,単体のプログラム

をジョブとしてNPMSのもとでデバ､ソグする場合と一応単体

‾としてデバッグの済んだものをPMSのもとで実際のハードウ

ェアと組み合わせてデバッグする場合とがある｡

後者の場合は,デバッグというよりもハードウェアとソフ

トウェアのインタフェースを合わせる作業が主体となりチュー

ニングデバッグともいわれる｡

以下,HIDICシリーズで提供しているおのおののデバッグ

サボ【トプログラムについて述べる｡

6.1オフラインデバッグサポートプログラム

オフラインデバッグを能率よ〈進めるための機能として【卜

記がある｡

(1)メモリダンプ機能

実行途中や実行結果の内容を,アセンブラに対してはアド

レスレベルで,PCLに対しては変数,配列名レベルで印字す

る｡

(2)トレース機能

プログラムの実行過程の7売れをアセンブラに対してはレジ

スタレベルで,PCLに対しては変数,配列,文番号レベルで

ト レースする｡

(3)テストデータの自動セット機能

テストデータやプログラム分1岐条件を人手を介することな

く,被テストプログラムの中にセットし,指て志した回数だけ

連続的に処理する｡

(4)タスク間リンケージの模擬機能

⊂コーク戸吉吾
フ■ログラム

デック3

ノヾインダ言吾
フロロク√ラム

アセンニrラ育吾

7戸口クーラム

デック1

PC+言吾

70日:グラム

デック2

タスク閉りンケージを模擬するため,NPMSのもとでジョ

ブ間共通エリアを確保できる｡

このエリアには必要に応じて初期値が設定でき,この初期

値を用いて実行した結果のうち,他のジョブにi渡すべきデー

タについては再びジョブ間共通エリアに格納され,次のジョ

ブによって使用される｡

この一連のリンケージ確認により,等価的にタスク間リン

ケージが確認される｡

図5はPMSにおけるタスクの動きとそのリンケージを,図

6はPMSもとでのタスクの動きとリンケージを模壬疑したジョ

ブの動きとり ンケージを示すものである｡

(5)入～11カシミュレータ

プロセス入出力装置や,タイプライタ,CRT,トークンC/R

などのオンライン用人出力装置の処理をソフトウェア的にシ

ミュレートする｡

6.2 チューニングデバッグサポートプログラム

チューニングデバッグ時には,プログラムは計算機に組み

込んだ形で行なうため,オフラインデバッグ時に比べて,そ

のデバッグ形態はかなり異なっている｡

オフラインデバッグ時には入力指示は主としてカードリー

ダであるが,チューニングデバッグ時には,入力指示は主と

してキーポⅦド入力による｡

臼_1力装置も特に印字量の多し､ものを除いては, コ ン ソーノレ

出力装置が主である｡

ニのチューニングデバッグを能率よく進めるために用意さ

れているMCSの機能として下記がある｡

(1)メモリ内ニプ綿]字帽正機能

メモリの内容を印字し,必要に応じて修正する機能である｡

人力方法としては,絶対番地指定のほか,タスク名,チェ【

ン名を指示したあと,相対番地指定によって行なう方法もあ

る(ここでチェーンとはタスク内のオーバレイプログラムをい

う)｡

(2)プログラム修正機能

プログラムの内容をアセンブラ形式で修正する機能である｡

(3)スナップショット機能

プログラムの実行途中の内容を印字したり,実行途中で止

めたりする機能で,キMボードから,タスク内の相対番地指

定で指定できる｡

ジョブ召

図4ジョブ制御シネテムを用いたときのプログ

ラムカード配列例 ジョブ制御システムを用いると

復改ジョブの処理が達耗に行なわれ.また各ジョブの中

は各種のデックから成っていてもよいb_

Fi9-4An ExampleローProgram Card Layout

urlderJobControISy革tem
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デック4

ジョブ1
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図5 タスク間リンケージ タスク0は計算機外から入力lを取り込み,

その結果を丁亡にセットしてタスクlを起動する｡タスクlはこの丁亡のデータを参

照して処王里を行ない,結果を再びT亡にセットしタスク2を起動する｡タスク2はタ

スクトと同様に処‡里を行ない,その結果0を計算機夕い二出力する｡

Flg･5 Li=kages among Tasks under PMS

.NPMS

‡-…‾凍≡表≡‾一評嘩舞漣車瑠アニー襲e‾≡∫_-
;つ

賀､;≦∫
ーん_⊂も‾言･l

ノ､‾‾イ､⊃少._-一之ミ

‾./

籾

‾を泌トーー､ヽノタスク2に
､感触一 夕スク1に 露‾腰謡寸応するジ

初期データ1

設定ジョブ

フ1

軸恥
出力0

ヨ フ2

図6 ジョブ閉りンケージ ジョブ0は入力】に代わって初期データを

J⊂にセットする｡二のジョブが終了するとジョフて削御システムによりジョブlが

動き,Jcのデータを参照して処理を行ない,その結果を再びJ⊂に格納する｡続い

てジョブZが動き,ジョブlと同様に処理を行ない,その結果0を･計算機外に出力

する｡

Fi9-6 Linkages amon9+obs under NPMS

8 上位機種および他機種によるプログラミング

HIDICシリーズの70ログラムを作るためのシステムとして

は,その機種に用意されているNPMSを用いて行なうが,下

位の機種は上位機種ほどには機能は豊富でない｡したがって

下位機種(HIDIC150/350)に対しては,上位機種(HIDIC500/

92

上位椀種

他機種

例:

Aロー●B=Aの計算機を用いてB計算機用のオブジェクトがでる(使用可能言語はアセンブラ,PCL)｡

A●B=Aの計算機を用いて日計算榎用のオフージェクトがでる(使用可能言語はアセンブラ)(

図了 上位機種,他機種によるプロクうミング H旧IC150/350は

上位機種,他機種によってプログラミングでき,上位機種の場合には言語として

PC+をイ吏うことができる｡

Fig･7 P｢Og｢amming Using Upper Grade Mach山es and/0r Diffe-

rent Machines

700,HITAC7250)でデバッグができ,ローダ語出力もでき

るようになってし､る｡また,他機椎を用いてHIDICシリーズ

用のプログラムも作成できるようになっており,使用可能ヰ幾

程として,HITAC8300up,HITAC8350up,IBM360/370が

ある｡ただし,他機種を用いる場合に使用できる言語はアセ

ンブラである｡図7は,これらの関係を示すものである｡

t司 結 言

以上,HIDICシリーズをささえているプログラミングシス

テムについてその概要を述べた｡このように利子卸用計算機の

ソフトウェアを作るにあたっては,非常に多くのサポートプ

ログラムが必要になる｡

このプログラミングシステムの全体的な体系は,一般の計

算機システムのそれと似ているが,細かい部分では制御用計

算機,あるいはオンラインシステム特有の部分があり,この

細かし一部分の機能の良否によってプログラミング労力は大き

く左右される｡

HIDICシリーズの70ログラミングシステムは,特にこの点

を重視し,いわゆる｢かゆいところに手の届く+システムをめ

ぎして,従来から開発,保守にあたってきたが,今後,さら

にこの点にいっそうの努力を払う所存である｡
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