
Title 会話型実時間離散系シミュレーション・システム"RISS"

Author(s) 牧野, 圭二

Citation 北海道大學工學部研究報告, 129, 57-68

Issue Date 1986-01-31

Doc URL https://hdl.handle.net/2115/41961

Type departmental bulletin paper

File Information 129_57-68.pdf

Hokkaido University Collection of Scholarly and Academic Papers : HUSCAP



ゴヒ老毎道大学：二E学：部研究幸艮｛昔

第129号（昭和61年）

Bulletin　of　the　Faculty　of　Engineering，

　Kokkaido　University，　No．　129　（1986）

会話型実時間離散系シミュレーション・
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“RISS”：　An　On－line　ReaFtime　lnteractive

　　　　　　　Discrete－System　Simulator

　　　　　Keiji　MAKINO

（Received　September　30，　1985）

Abstract

　　　This　paper　describes　a　GPSS－type　system　simulator　RISS，　which　is　a　subsystem　of

the　multi－purpose　simulator　｝｛OSS　at　the　Hokkaido　University　that　is　opeR　to　re－

searchers．　RISS　is　a　real－time　interactive　system　simulator．　lt　is　characterized　by　a

trial－and－error　process　improved　by　an　on－iine　sirr｝uiation　technique　and　a　man－

machine　cornmunication　iR　the　process　of　simulation．　The　hardware　architecture　is　a

master－slave　system　consisting　of　a　master　processor　and　a　slave　processor　connected

with　a　DMA　interface，　and　the　latter　is　furnished　with　a　special　simulation　console

panel　for　RISS．　The　slave　porforms　cemputatioR　in　the　simulation　controlled　by　linear

sirRulation　time　based　on　its　CPU　clock．　lnput／output　and　controi　operations　are

separated　from　the　description　of　the　program　body　and　are　organized　as　a　series　of

system　comrr｝ands　issued　in　execution．　A　command　menu　guides　the　user　of　RISS．

1．はじめに
　RISS（Real－time　Interactive　System　Simulator）eま，北海道大学全学共同利用施設汎用シ

ミュレータ施設に設置され稼動中である全ディジタル式汎用シミュレータ「高速システム・シミュ

レーション装置（HOSS）」の離散系シミュレーション用のサブシステムである。

　旧システムの時代には主機がハイブリッド計算機であったため連続系のシステムしか取り扱う

ことができなかったが，HOSSの計画2＞においてはその主目的たる連続系シミュレータICOSSの

開発並びに全ディジタル化に際し，汎用シミュレータ施設として今後の多様なシミュレーション

への対応の準備の必要性から本サブシステムRISSの開発が同時に計画され実現された。3）特に将

来における連続系と離散系との混合系のシミュレーションや大規模離散系のシミュレーシ・ンな

どへ対応していくために，ICOSSの並列演算装置PPAでの離散系シミュレーション。プログラ
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ムの並列処理化を含め，それらのシミュレーション技法あるいはシミュレータの研究にも役立つ

よう考慮が考慮が払われている。8）従って，RISSは当初からその処理実行体系において連続系シミュ

レータICOSSとの整合性，並行性に重点を置き，シミュレータとは情報処理装置としての性格・

機能を有する模擬実験装置であるとの同一の設計思想のもとに，会話型，実時間系のシミュレー

タとして設計されている。

2．RISSの特徴

　離散系シミュレーションでは対象システムにおける時間の経過に伴って生起する状態変化がそ

れぞれ瞬間的かつ離散的であると仮定し近似を行ってその記述，分析を行うが，そのモデル化の

仕方により多くのタイプの言語がある。RISSでは一般性と汎用性とから，その記述言語仕様を乱

数発生による待ち行列を中心としたイベント型のGPSS（General　Purpose　System　Simulator）1）

に準じたものとしている。ただし通常の汎用大型計算機などのバッチ型GPSSと比較すると，扱

える問題の規模や組み込まれているプログラムeブロックの種類等は一回り小さいものとなって

いる。

　RISSでは，プログラムの作成から実行に至るまでの処理の流れを会話形式で十分欄御できるよ

うに，処理の流れを，大きく，モデル化フェーズ，編集フェーズ，実行フェーズの三つのフェー

ズに分けると共に，編集フェーズで作成するプログラム本体には純枠にモデルのみを記述するよ

うにして実行制御から完全に分離，独立させている。従って，実行フェーズではプログラムを再

翻訳することなくシステム・コマンドのみで解の表示や実行環境の変更をし再試行することがで

きる。このとき，実行状態を直接観察し糊御できるようにRISS専用のシミュレーション・コンソー

ルを用意している。また，シミュレーションの実行が他の利用者や他の処理から独立した状態で

行えるように演算プロセッサを独立させ，実時問あるいはリニア・タイム・スケールでのシミュ

レーションを実現している。

　利用者からみたRISSの持つ主な特徴は次のようにまとめることができる。

　1）　インタラクティブなシミュレーションの実行機能　　実行中の時間スケールの変更，実行

の任意時点で実行を中断して，モデルの状態の観察，モデルの状況に関する統計量の調査，パラ

メータ等シミュレーションの条件の変更が自由にできる。

　2）　リニア・タイム・スケール（実時間）シミュレーションの実行　　シミュレーションの実

行はハードウェア・クロックをベースにしている。

　3）　シミュレーシ・ン実行の高速化　　汎用のホスト・プPセッサに離散系シミュレーション

の実行専用のスレーブ・プロセッサをDMA転送のインタフェイスで結合した階層構造にしシミュ

レーション計算の実行の独立を図っている。しかも利用者はこのハードウェア構成を意識する必

要がない。

　4）　オンライン・デバッグ機能　　シミュレーション・プPグラムを1ステップずつ実行でき

るモードが有りそのつど状態をチェックすることができる。また，実行中状態がシミュレーショ

ン・コンソールに表示されておりシミュレーションの流れを容易に把握できる。

　5）　プpaグラム作成の容易性　　プログラム言語はGPSS系統でありシミュレーション・モデ

ルを記述しやすい。ソース・プログラムの作成と翻訳処理はシミュレーションの実行と並行して

行うことができる。

　6）　シミュレーシ・ン実行の柔軟性　　シミュレーション実行の制御手段としてシミュレーショ
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ン。コンソール上の専用コマンド。キーと通常のキー。ボード（ソフトウェア。コンソール）と

を選択できる。

3。盟SSのシステム構成

　3．1ハードウェア構成

　RISSのハードウェア・システムはマスタ弘レーブ方式を採用し，階層構造を持った機能分散

型の構成である（図1）。マスタ・プロセッサは，HOSSの主計算機レベルのホスト計算機DEC社

製32ビット・ミ＝コンピュータVAX－！！／780をHOSSの他のサブシステムと共用する。スレー

ブ・プロセッサ（離散系シミュレーシ・ン・プロセッサ）は離散系シミュレーション専用としHOSS

の御御プロセッサ。レベルに位置づける。このプロセッサはHOSSの他の演算用あるいは制御用

プロセッサと同じく，DEC社のPDP－11／34と同等の性能及び類似の機械語命令（マクロ命令）

体系を有する三井造船㈱製のマイクロブPグラム演算制御方式を用いた16ビット・ミニコンビ”一

タMAP－16である。
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図1システム構成

　これら両プロセッサ間の処理の分担は次の様である。

マスタ・プqセッサ（マルチ・ジョブ）：実行の前処理，統計量の表示及び実行状態の変更

　㊥L一ザ・プログラムの作成。編集

　醗ユーザー・プログラムの翻訳

　㈱ユーザ　●プVグラムの選択

　㊥実行制御プPグラム及びユーザ・プPグラムのスレーブ・プPセッサへのローディング

　⑭スV一ブ・プロセッサとのコミ＝ニケーション

　㊥システム。パラメータのセット

　㈱実行状態の変更

　⑰統計量の表示

　⑭シミュレーションの終了
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スレーブ・プロセッサ（シングル・ジ・ブ）：シミュレーションの実行

　OPタイマの管理

　㊥ユ…ザー・プPグラムの実行

　㈱実行制御（START，　HALT，　STEP等の処理）

　㈱統計量の積算（ロギング）

　㊥マスタ・プロセッサとのコミュ＝ケーション

　さらに，離散系シミュレーション専用のコンソール・パネルを用意し，ホスト・プPセッサを

介さずに，スレーブ・プロセッサでの実行を直接監視・制御する機能をまとめている。これらは，

シミュレーションの条件や処理の進行状況を表示する液晶ディスプレイ，実行を直接制御できる

コマンド’キー，タイム。スケールをダイナミックに変更できるクロック選択スイッチ（TIME　SCALE）

やクロック調整ホイール等である（図2）。

R工ss

（Plas撹a　Desplay　Panei，　　32ch×8）

T謙E盆
hNマ

T1岡E盆

qEq

BZ

匝］回

@　　　　回

囲瞥≡当・

@　　　　　　　　71囲ESCALE

@　　　　　　l／1・回1

図2　コンソール・パネル

　3．2　ソフトウェア構成

　RISSのソフトウェアは，大きく，＝ディタ，トランスレータ，実行制御プログラムの三つの部

分からなっている。

　エディタはRISS専用エディタであり（付録1），　RISS完成後利用経験をふまえて利用老の一

人である本橋聖一氏と共同で新たに開発したものである。各プログラム・ブロックの記述フォー

マットやアーギュメントの使用法などを編集の実行中に参照することができるヘルプ・コマンド，3）

1ステートメントを入力する毎にその記述フォーマットのチェックを行い誤りがあれば即座に修正

を求めてくるローカル文法チ＝ック機能などが付いている。

　RISSトランスレータは，　RISSが有する21種類のプログラム・ブPック（付録III）を，スレー

ブ・プロセッサの実行管理プログラム・モジュールが管理・実行可能な形に翻訳，展開しP一ド・

モジュールを作成する（付録II，　IV）。

　RISS実行制御プmグラムは，シミュレーション・クPックの管理や統計量の収集などを通じて

実行を制御すると共に，実行時に利用者が入力するシステム・コマンド（付録V）を解釈し，そ
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の種類，すなわち，実行制御コマンド，解表示コマンド，システム・パラメータ・セット・コマ

ンド，終了コマンドのそれぞれに応じ，実行順序の管理，統計量表示，システム・パラメータの

設定，終了処理を行う。また実行形式プmグラムのスレーブ・プロセッサへのダウン・ロードも

行う。実行は任意の時点で中断でき，その時点でシステム・コマンドを入力することができる。

いずれのコマンドも，そのコマン礎発行後，プPグラムを再ロードせず実行を再開できる。

　3．3　シミュレーション時間の管理

　RISSは実跡取型シミュレータであり実時間あるいは実時間に比例したリ＝ア・タイム・スケー

ルでシミュレーションが実行される必要がある。このためシミュレーション時間の管理は，基本

クロックをハードウェアで発生させこのクロックを基に一定間隔でシミュレーション・クPック

を進める単位時間方式を採用している。以下に示すように，このクロックのスケールはソフトウェ

アとハードウェアの両者により可変となっている。

　1）　タイム・ベース　　タイム・ベースとはシミュレーション実行のためにハードウェアにより

発生される基本時間クPックのクロック聖跡のことで，CPUクロックをクロック割込発生機構に

通すことにより生成している。クPック・レートは10μsecと100μsecを選択でき，割込みは1～4095

個の間隔で制御できる。従ってタイム・ベースは10μsecから409．5msecまでの範囲で設定可能

であり，その設定はそれぞれ離散系シミュレーション・コンソール上のクロック選択スイッチと

クロック調整ホイールとを用いて実行時にダイナミックに行うことができる。

　2）　ユニット・タイム　　ユニット・タイムとはシミュレーションの実行で実際に用いられる

クPック聞隔のことで，タイム・ベースにユニット・タイム係数を掛けたものである。ユニット

タイム係数の値の範囲は1～32767であり，実行直前にシステム・コマンドの一つであるシステム・

パラメータ・セット・コマンドで設定される。

　3）　シミュレーション・タイム　　シミュレーション・タイムはシミュレーション開始時点か

ら経過したユニッy・タイムの個数で表す。表現できるユニット・タイムの最大個数は32767で

ある。従って，実行時にシミュレーション可能な階間範囲は，ユニット・タイムで正規化した時

聞で1～32767である。

4．RISSの実行手順

　RISSではモデルの作成から実行まで以下の三つのフェーズに沿って進められる。3）

（1）　モデル化フ歩一ズ（シミュtr・一ショソ・モデルの作成）

　シミュレータを使用する前の準備段階であり，対象システムの分析や仮定の設定などを通して

対象システムをシミュレーション言語で記述できる概念で記述，表現を行う段階である。

　RISSのようなGPSS型のシミュレータでのモデル化1L3｝は，態象システムを大きくその対象シ

ステムの有する主に時間的なサービス機能を表す静的な要素と，このシステム内を通過しながら

サービスを受けていく物を表す動的な要素とに分けて考える。その上で動的要素が静的要素から

サービスを受ける順にその間の関係をブPック・ダイアグラム（機能ブロック園）で表す。

（2）編集フェーズ（シミュレ‘ション・プログラムの記述と入力）

　モデル化フェーズで作成された対象システムのモデル記述を実際にプログラムとして入力し，

実行可能な形に翻訳を行う段階である。

　ソース・プログラムの入力，編集はRISSの専用エディタで行う。RISSの各プログラム・ブロッ

ク文は，一般にプログラム・ブロック番号部，オペレーション・コード部，アーギュメント部，
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注釈部の四つの部分からなり，1行で記述される。モデルからプログラムへの変換は，ブロック・

ダイアグラムの構成要素とプログラムeブPックのオペレーション・コードとが一対一に対応付

けられており容易である。3＞

　プログラムの最終行としてEND文を加えた後，トランスレータを起動して実行形式プPグラム

への翻訳，交換を行う。このときプログラムのグローバル文法チェックが同時に行われる。

　（3）実行フェーズ（プPグラムのロードとコマンドによる実行）

　編集フ＝一ズで作成された実行形式プログラムを実際にプロセッサヘロードし，システム・コ

マンドを用いて実行環境を設定し実行を行う段階である。

　実行形式プログラムをスレーブ・プPセッサヘダウンP一ドした後，システム・パラメータ・

セット・コマンドで実行に必要な各システム・パラメータの初期値を設定する。

　その後実行制御コマンドで実行を進めるが，実行の制御はコンソール切換コマンドで切り換え

ることによりユーザー端宋から行うこともできる。実行の仕方はプログラムの完成度などに応じ

て次の3通りの実行方法が選択できる。

　a　シングル・ステップ・モード：1プPグラム・ブロックの実行終了毎にホールト

　b　ブロック間実行モード：ウェイト・プログラム・ブロックに達する毎にホールト

　c　制限条件無しの実行モード

　またシミュレーション実行中の任意の時点でシミュレーションを中断（ホールト状態）でき，

この状態においてすべてのシステム・コマンドが実行できる。従ってその時点で解表示コマンド

を用いるとそれまでの実行結果やその時のモデルの状態などを表示させることができる。実行時

におけるシステム・コマンドによるシステムの状態の遷移を図3に示す。

．1　（program　l　oad＞

RESE’r

PARAM
　SET

〉

〈

SET

〉

INITIAL

HALT

INQUIRE

Q

　　　　　　　　　ゐ　　　　　　　HAじ『　　ST鰍T
（walもpregr∈L嗣block）

　（HAじ『　i　nstrUCもlon）

　　　　　　　　　　〉

A

RUN

S工NGしE

STEP

　STATEDISPLAY
Exx’r

（end　もi曙e）

（STOP　i　nstruetlon）

》［END］

図3　システム状態の遷移

5．　お　わ　り　に

　本論文では，北海道大学全学共同利用施設汎用シミュレータ施設で設計，開発し，現在設置さ

れ稼動中である全ディジタル式汎用シミュレータHOSSのサブシステム，会話型実時間離散系シ

ミュレータRISSの概要について述べた。

　従来，計算機の能力の発展にもかかわらず，ディジタル・シミュレータの開発，改良が当初の

シミュレータ・モデル開発時のCPU効率を重視したバッチ処理方式のまま，操作性よりもモデル

記述の面にのみ向けられる傾向があった。1＞RISSはこの点の反省からオンライン処理化を進め，離
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散系シミュレータとしては他に例をみない，利用者の側に立った会話型，実時間系のシミュレー

タとして実現されている。

　RISSでは，ハードウェア構成においてマスタースレーブ方式を採用すると共にシミュレーショ

ン・タイムもハードウェア・クロックに基づくリニアなものとし，実行操作はコマンドに主体を

置き，メニュー選択，ガイドライン表示方式を採用している。処理実行体系は，HOSSのサブシ

ステムとして同様な立場にある連続系用のICOSSと同一の設計思想を貫き，並行性，整合性を持

たせている。このこともあって，RISSはICOSSの並列演算装置PPAを利用した離散系シミュレー

タの並列処理化や処理方式の研究などにも活用されている。51“”7）
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付録1　テキスト編集CUマンドー覧

＃ADD
＃CHG

＃DEL

＃DEND
＃DISP
＃END

＃HELP
＃LIST
＃MOVE

1　C，　m）

1　（，　m）

（blocfe－name）

（1，　m）

1，　m，　n

行番号nの文の後に文を挿入する文挿入モードになる。

行番号nの文を再入力する。

行番号1〔からmまで〕の文を削除する。

“＃ADD”による文挿入モードを終了する。

行番号1〔からmまで〕の文をCRT端末に表示する。

現在のプログラムについてテキスト編集を終了する。

ブロックの種類，記述フォーマットなどをCRT端末に表示する。

プログラムのリストをPR／Pしに出力する。

行番号1からmまでの文を行番号nの文の後へ移動する。

付録II言語仕様

1　文の種類

1．1　プログラム・ブロック文（シミュレーシ・ン・モデルの各ステップを記述する文）

　（一般形）　Pxxxx　　OP－CODE　　ARGI，　ARG2，…，ARGn∫〈任意の文字列〉

　プログラム・ブロック番号部：先頭に“P”を付けた数字列（文番号に対応し必ず必要）

　オペレーション・コード（インストラクション）部：機能を表す名前

　アーギュメント部：実行に必要な情報（一般に，次に実行するプログラム・ブロックの番号を

含む）

　注釈部1セミコPンで始まる任意の文字列（省略が可能）

1．2END文（プログラムの終りであることをシステムに指示する文）

　（形式）　　　　　　END

1．3　注釈文（単なる注釈であり実行にはなんら影響を与えない文）

　（一般形）　　；〈任意の文字列〉

　必ずセミコロンで始めなけれぽならない。

2　プログラムの構造

　（一般形）　Pxxxx　GENE　G，　T，　R，　Pyyyy，　A　　　；〈任意の文字列＞

　　　　　　　　　　　　s

　　　　　　　　　　　END

　プログラムは，一般にプログラム・ブロック文のGENERATE文で始まり，プログラム・ブロッ

ク文及び注釈文が続き，必ずEND文で終らなければならない。また，諺文ともに継続行は許され

ず80文字以内でなければならない。

付録IIIプ目グラム・プロッター覧（ニモニック・コードは先頭の3文字でのみ識別する）

（ニモニック・コード）

ADVA　（advance）

ASM　（assemble）

CAN　（cancel）

（意　　味）

トランザクションを指定時間滞在させる。

SPLITしたトランザクションを集合し一つにまとめる。

指定したトランザクションを消滅させる。
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CIN
CNTR
COMP
COUT
DBW
FNC
GATE
GENE
GOUT
GSW
GTST
HALT
NOP
PORT
SPLIT
SRC　｝I

STOP
TERM

会話型突時間離散系シミュレーション・システム“RISS”

（check　in）

（counter）

（compare）

（checl〈　out）

（data　block）

（function）

（gate）

（geRerate）

（gate　out）

（gate　switch）

（gate　test）

（halt）

（no－operation）

（portion）

（split）

（search）

（stop）

（terminate）

セクションの入口を定義する。

カウンタの内容を更新する。

二つの指定パラメータを比較し，分岐先を決定する。

セクションの出口を定義する。

トランザクション発生の時間分布のテーブルを定義する。

パラメーータの四則演算，転送を行う。

トランザクションの進行を制御する（待ち行列を作る）。

トランザクションを指定時間分布で発生する。

ゲートの出口を定義する。

ゲートの開閉を行う。

ゲートの開閉状態を調べる。

シミュレーションを一時停止し，オペレータに制御を渡す。

何も行わない。ダミー・ブロック，分岐先変更等に使用する。

指定確率に従って分岐させる。
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カレント・トランザクションのコピーを行い並行する流れを作る。

トランザクションの中から指定した条件を満足するものを探す。

シミュレーションの実行を終了する。

カレント。トランザクションを消滅させる。

付録W　システムの容量

　　（項　目）

Program　Block

（Program　Block　Size

TraRzaction

Section

Facility　（Gate）

（Capacity　of　Faciiity

Counter

　（容　量）

1，000個

　　5kW

　600個

　100個

　102個

　599イ固／gate

　512個

付録V　システム・コマンF“とその表示項目

l

l．

＄START
＄HALT
＄RESET
＄SSTEP
　＃〈reeurn＞

　＃EXIT

＄OPCON
　＃DC

（備　　考）

実行形式オブジェクト・サイズ）

システム内に同時に滞在できる最大個数

セクションの入れ子は認めない

一つのゲートに滞在できる最大個数）

システム・コマンド（＄）及びサブ⊇マンド（＃）一覧

1　実行制御コマンド

（start）

（hait）

（reset）

（single　step）

（STEP）

（exit）

（operator　console）

（discrete－system　simulation　console　；　command　key）

シミュレーションの実行の指示

シミュレーションの実行の一時停止

シミュレーション’プmグラムの初期化

シングル・ステップ・モードでの実行

シミュレーションの1ステップの実行

シングル・ステップ・モードの終了

　　実行制御コマンドを入力する操作卓の選択

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　（ディフオールト）
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1．

＄INQUIRE　（inquire）

　＃XACT　device，
　＃SECTION　device，　m，

　＃GATE　device，　m，
　＃COUNTER　device，　m，

　瓶XAMINE　table，　Noリ
　＃DEPOSIT　table，　A［o．，

　杷XIT
1．　3

牧野圭二

　　　　　　　　　　　　　離散男用専用コンソール・パネルのコマンド。キーの指定

＃SC　（software　console；　any　terminal）

　　　　　　　　　　　　　ソフトウェア・コンソール（任意端末のキー・ボード）の指定

2　解表示コマンド

　シミュレーション結果の表示または修正

mode　　　トランザクション（ザクト）に関する統計量の表示

n　　セクションに関する統計量の表示

n　　ゲートに関する統計量の表示

n　　カウンタ情報の表示

offset共通テーブルの衷示

offset共通テーブルの修正

　　　解表示コマンド・モードの終了

システム。パラメータ。セット・コマンド

＄SET
　＃S　PB

　＃WPB

　＃UTM

　＃STM

　＃ETM
　＃E　XIT
l．　4

＄EXIT
＄＠

2

2．　1

　　device

シミュレーションの実行を制御するシステム・パラメータの設定

スタート・プログラム・ブロック（GENEブロックに限る）の番号の指定

ウェイト・プログラム・ブロック（ホールトするブロック）の番号の指定

ユニット・タイム係数（タイム・スケール）の指定

スタート・タイム（シミュレーシ・ン開始時刻）の指定

エンド・タイム（シミュレーション終了時刻）の指定

システム・パラメータ・セット・コマンド・モードの終了

　終了コマンド

　　　　　　現在のシミュレーション・プログラムの実行を終了

　　　　　　離散系シミュレーション（RISS）の終了

解表示コマンドにおける解表示項晟

　解表示装置と表示範囲

mode

m，　n
table

解表示装置

TT　　ユーザー。ターミナル（TTxx：）

LP　　　プリンタ・プPッタ　（LPAO：）

トランザクション。モード

CEC
FEC
QUE
ADV
MCH
ALL

Current　Event　Chain

Future　Event　Chain

Queue　Mode

AdvaRce　Mode

Matching　Status　Mode

All　TransactioR

テーブル番号mからテーブル番号nまで

共通テーブル名

SYS　System　Parameter　Table

XAC　Xact　（Transaction）　Table

SEC　Section　Table

10
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　　　　　　　　GTE　Gate　Table

　　　　　　　　CNT　Counter　Table

　　No．　　　テーブル番号

　　offset　　項E番号

2．2　ザクト（トランザクション）・テーブルの表示項目

1）SCAN　iRdicator　　　　　　O：スキャン可，　　　　　　1：スキャン不可

2）DELAY　indicator　　　　　　O：次のブPックへ進める，　1：次のブロックへ進めない

3）CHAIN　indicator　　　　　　ザクトのチェイン状態

4）　FXNO．

5）　BXNO．

6）　PBNO．

7）　BDT（Blocl〈　Deqarture　Time）

8）　QTIME

9）　STIME

10）　SECNO．

11）　XTIME

i2）　STSI

13）　STS2

14）　PRI

15）　GTIMn，　GNOn

16）　MSTS

17）　ASXNO．

EMPTY
CEC
FEC

QUEUE
ADVAN

空テーブル

Current　EveRt　Chain

Future　Event　Chain

CECでQueue　Mode

FECでAdvance
先行ザクト番号

後続ザクト番号

現在のプログラム。ブロック番号

アドバンスしたザクトが再び動き出す時聞

キューに入った時間

セクションに入った時間

セクション番号（1～10e）

ザクトの発生時間

ザクトのステータス

　GNR　　　ザクトがGENEブロックで生成されてFEC

　　　　　　　にチェイン

　ADV　　　ザクトがアドバンス中

　F．0　　　カレント・ザクトがファシリティの外にあっ

　　　　　　　て進行中

　F．Q　　　ザクトがファシリティーにキュー

　F．S　　　ザクトがファシリティーに滞在中

　F、A　　　ザクトがファシリティの中でアドバンス中

ファシリティ（ゲート）番：号

（特にSTS1がF．　Q，　F．　S，　F．　A，の場合のみ表示）

プライオリティ　（0～255）

（1≦n≦4）GTIME　ザクトがファクシジティに進入した

　　　　　　　　　　時間

　　　　　　GNO　　　ゲート番号（ファシリティ番号）

マッチング。ステータス

　0：マッチング状態

　1：アセンブリ・ブPックで棺手側のザクトの鋼着待ち

スプリット・ブPックでセットされる棺手側のザクト番号
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18）WAIT　indicator　　　　　　O：ノー・ウェイト，

1g）PARAn　　　　　　　　　　　　　＠＝！，2．3）パラメータ

2。3　セクション・テーブルの表示項目

1）　SECTION　NO．

2）　TOTAL　XACT　COUNT

3）　MAX．　STAY　TIME

4）　AVE．　STAY　TIME

5）　STAY　XACT　COUNT

6）　MAX．　STAY　CeUNT

2．4　ゲート。テーブルの表示項目

1）　GATE　NO．

2）　MAX．　QUEUE　TIME

3）　AVE．　QUEUE　TIME

4）　ZERO　ENTRY

5）　MAX．　STAY　TIME

6）　QUEUE　COUNT

7）　STAY　COUNT

8）　MAX．　QUEUE　COUNT

9）　TOTAL　XACT　COUNT

10）　CAPACITY

ll）　MAX．　STAY　COUNT

12）　AVE．　STAY　TIME

1　ウェイト状態

セクション・テーブル番号

セクションに入ったザクトの総数

ザクトのセクション内での最大滞在時間

ザクトのセクション内での平均滞在時間

現在セクション内に滞在しているザクトの個数

ザクトのセクション内での最大滞在個数

ゲート番号

最大待ち時間

平均待ち時間

待ち時間なしでゲートを通過したザクトの個数

最大滞在時間

現時点での待ちザクトの個数

現時点でファシリティに滞在しているザクトの個数

最大待ち個数

ファシリティに入ったザクトの総数

ファシリティのi容量（1～32767）

最大滞在個数

平均滞在製図
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