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間処理を実現することができるInmo与  

社の並列処理マイクロプロセッサ  

TraJ）SPtrEer T呂00と並列処理言語0亡Carn2  

を．また，センサ回路にはこの研究集  

会の資料番号1丁4－2で述べたpMを用  

いている．   

今までのシステム ■1礼…では，抵抗  

形センサ素子（サーミスタ）を用いた  

センシンダシステムについて，  

Comp甜止Orの断線，及び高温での再構  

成実験を行ったが．時間的制約を持つ  

システムとしての実時間処理ソフトウ  

ェアは完成していない．   

本稿ではこれらのソフトウェアにつ  

いて，①タスク配分．②ハード・リア   

1．はじめに   

センシンダシステムはセンサを計測  

したい場所に置く性質上，人間が近づ  

けないような場所（高温，多湿，腐食  

ガス，高圧．水中，宇宙空間，放射能  

環韓など）．あるいはシステムを修復  

するのに時間がかかるような場所に置  

かれることもある．   

適応構成型センシングシステムは，  

計測環境の変化や構成要素のフォルト  

に対して自己のセンサ回路を自動的に  

再構成し，センサとしての一定機能を  

維持するシステムである．   

研究・開発の初期段階として，実時  
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ルタイム環境におけるスケジュール閉  

居について検討している．  

Comp打出Orのみとすることで，Fig．ヱに  

示すような回路構成を取っている．   

また，センサ機能としては，00c～  

100℃の温度範囲で±1℃の確度で測  

定することができる．  

2，適応構成型センシングシス  

テム   

PRM  

H レベルモニタ  
本システムは，センサ回路の主要構  

成要素であるpMを構成する等価群，  

それらの接続を行うクロスバー・スイ  

ッチで構成される相互接続回路網  

（ICN〕とその制御回路，PRMの出力  

パルスのオン時間Ton，オフ時間¶圧  

をディジタル量に変換するカウンタ，  

及びモニタ回路を，2個のInmo5 T各00  

からなるコンピュータシステムで組織  

化している．システムブロック回を  

Fig．1に示す．  

L レベルモニタ  

Co■paT■tOrが3甘以上のときの直l路1■虎〔初期状♯）  

『■  

Co■p■ratローが1個のときの回哺構成  

Figユ センサ回路の構成  

3．ソフトウェア  

3．1ソフトウェアの構造   L■■－－qトコ●●■つ暮t■■聖＝±  

Fi岳，1システムブロック回   

測定弄境の変化や，構成要素のフォ  

ルトに対してセンサとしての一定機能  

を維持するためには，センシングを行  

いながら，センサ回路の状態を監視し，  

フォルトが検出された場合，すぐにセ  

ンサ回路の再構成を行う必要がある．  

そのためには，センシング機能の他に，  

自己監視槻能及び，回路再構成機能が   

PRMを応用している理由は，①回  

路が簡単でディジタル処理に向く．②  

安全確認を行いながら動作させるため  

である．ヨ個の Compa血Orを用いて，  

それぞれPM，一肌のComp打出rの状  

態を監視する肌レベルモニタ回路と  

して用いるが，再構成対臭素子を  

－2－  



並列に動作している必要がある．   

本システムには，2個のTmlSput亡rが  

接続されているが，Tr孤叩ut班には，  

センシンダ機能，自己監視機能，回路  

再構成機能などシステムとしての動作  

を，T柑爪印ut亡rlには，カウンタ，ICN  

などの各ハードウェアの制御を分担  

し，各ハードウェアからの信号に対し  

てリアルタイムに応答できるようなタ  

スF配置にしている．各TrzLnSPuterの  

タスク配置をFig．3に示す．  

3．2．2 画面表示機能   

センシンダデータを実測値に変換し  

た値や，現在のセンサ回路を構成する  

等価群のICNへの接続状態を画面表示  

する．  

3．2．3 自己監視機能   

PMの出力パルスをカウントして  

いるカウンタのオーバーフローや，  

PMの出力電圧の異常を監視するⅠ廿L  

レベルモニタの出力を，サンプリング  

周期よりも速い一定周期で監視するこ  

とによりセンサ回路のフォルトの検出  

を早期に行い，誤りがセンシングに与  

える影響を最小限する．  

Fig．ヨ T皿1印血汀のタスク配置屈  

3．2．4回路再構成機能   

3．2 主なタスクの概要  

3．2．1センシソダ機能   

センサ回路のフォルトが検出される  

と．直ちにICNを制御することで等価  

群の接続を変更し，利用できる  

Comp…皿亡Orの個数に応じてセンサ回路  

の再構成を行う．ICNと等価群をFig．4  

に示す。  

一定のサンプリング周期（1s）ごと  

にカウンタから，PMの出力パルス  

のジッタの影響をできるだけ抑えるた  

めに，センシングデータを10個平均  

にしたデータを受けとる．   

また，個々のCompa血Orの特性や回  

路構成，あるいは抵抗型センサ素子の  

抵抗値などによって，出力パルスが  

Tbn＝Toぽ■となるバイアス電圧が違う  

ため，Tom＝To圧となるようにバイア  

ス電圧の調整を行う．  Fig．4ICNと等価群   
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によって変更される．   

‡■m■u叩  
例として，3個のComp肌【8rが接続  

されていて，P且Mとして使われる  

Comp描址OrOのフォルトが検出されたと  

きの再構成をFig．5に示す．  

Fig．6 タイムスケジュール  

4．l．1センシング機能によるタイムス  

ケジュールの変更   

pRMのパルスをTon＝ Toぽ’とする  

ことでセンシンダを行っているが，測  

定県境の変化によって，Ton＝Tロぼで  

はなくなったときに，バイアス調整を  

自己監視機能よりも優先させて処理を  

行う．バイアス調整が終了した復．通  

常のタイムスケジュールの戻るように  

する．   

バイアス調整にかかる時間は，次の  

サンプリングの前に終わるようにサン  

プリンダ間隔を調整する．  

弓■叫抽叫  

lRM  

H レベルモ＝タ  

Fig．5 センサ回路の再構成例  

4．実時間設計  

4．1タイムスケジュール   

通常．各タスクがFig．6のような一  

定のタイムスケジュールに沿って並列  

に協調動作することで，システムの制  

御を行う．   

タイムスケジュールには2つの一定  

周期があり．1つはセンシンダのため  

の周期，もう1つは．自己監視のため  

の周期である．ただし，センシングと  

自己監視が重なった場合は，センシン  

ダを優先して行う．   

しかし，このタイムスケジュールも  

フォルトなどセンサ回路の状態の変化  

Fi旦．7 タイムスケジュールの変更1  

4．1．2 自己監視機能によるタイムスケ  

ジュールの変更   

自己監視機能によってフォルトを発  

見した場合，フォルトの発生位置によ  

り2つの場合がある．   
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1）次のサンプリングまでに回路の再   

構成を終えることができる場合  

自己監視よりも回路の再構成を優先  

して行い，再構成が終了した壊，通常  

のタイムスケジュールに戻るようにす  

る．  

S■叫血■  

Fiが タイムスケジュールの変更ヱ  

ユ）次のサンプリンダまでに回路の再   

構成を終了できない場合   

StatcofTr研itin＆1T且bL6  

Tl：初期設定  
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T4：データの異常  
Tj＝D叫血yとの同期  
TG：バイアス制御開始  
丁丁：Di甲1且yとの同期  
T‡：カウンタ制御即＝拍  
丁甘：馳血喝終了  

TlO：鮎山℃h餌k開始  
Tll：カウント開始  
Tlユ：フォルト判定  1期  
T15：鮎此h亡血路丁  

開始  
D軸との同期  

mO：画面表示  
y終了  

フォルトの検出が次のサンプリング  

に近い場所で起きた場合で，サンプリ  

l ングや自己監視よりも回路の再構成を  

優先して行い，再構成の終了した時点  

を新しい基点とするタイムスケジュー  

ルに移行する．  

Fig．10 ペトリネットモデル  

Fiが タイムスケジュールの変更ヨ  5．おわりに   

4．2ベトリネットによる表現   実際にプログラムを作成して動作さ  

せてところ，フォルト検出から回路再  

構成にうまく移行することができなっ  

た．自己監視機能から自己再構成機能  

への処理の受け渡しがうまくいってな  

いためと思われる．   

また．並列に動作している各タスク   

4．1で述べたタイムスケジュールに  

ついてベトリネット ヰ）・叩を用いてモデ  

ル化を行った．  
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のスケジューリングなどを実験を行い  

ながら再検討する必要があると思われ  

る．  
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