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表紙

色彩図形認識システム

色彩図形認識システムはカラ写真や力

ラ図面などの色彩のある画像データを

認識処理することができるはん用画像処

理システムであり,通商産業省工業技術

院大型プロジェクト「ハターン情報処理

システムの研究開発J の委託をうけて開

発したものである。システムはカラード

ラムスキャナやカラー画像ディスプレイ

などの高性能色彩図形入出力装置を備え

たマノレチコンピュータ構成をしており,

大容量共有メモリを介した並列処理や図

形処理ファームウェアによる高速かつ柔

軟な図形処理能力を実現している。

表紙写真はカラー航空写真の処理結果

の 1例である。時期の異なった 2枚の航

空写真を解析し,比較処理を行うことに

よって土地利用形態の経年変化を検出し

ている検出された変化地域を色わけし

て地形図の上に重ね合せて表尓したもの

である
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色彩図形認識システム

中島英雄・秋田興一郎・辻秀一・深則陽司・久家秀樹

三菱電機技報 V01.55NO.8PI~5

この論交は通商産業省1業技術院大型プロジェクト「パターン恬報処理

システムの研究開発」における当社委託テーマ「色彩図形認融システム

の研究開発」の成果について述ベた。このシステムはカラー写真やカラー

図面などの色彩を右する画像データの認識処理を行うことができるはん

(汎)用的画像処理システムである。木文ではシステムのハードウェア及

びソフトウェア構h艾,1丁長,'いくつかの只イポ的な}、^j1上"例について概説

する。

アブストラクト

MILESTONEコンビュータ利用の教育システム
木村捨雄・吉江森屶・島野佳幸・小A剃東光孝・、占則兄岳

三菱電機技報 V01.55・NO.8P6~ 10

今1川,三菱逃機(株)では,筑波大学の設,汁什様に基グき, CA1システム

を共同開発した。ここにそのシステムのハードゥエア,基小ソフトゥエ

ア,アプリケーションソフトゥエアを紹介する。このシステムの1占」しは,

スタンドアロン形, TSS形CA1を"".予{ご大4ιし,マンマシンインタフェー

スも柔牧かっ豐1'なことにある。このシステご、は筑波人学で,怜縦処艸

教介をはじめとして,火学敦介の小で研究瑞発,共削利川がなされてぃ

る。

音声応惣システム

望月純夫・斉藤幸夫

三蓁電機技報 V01.55・NO.8P19~22

最近,人闇一機械系インタフェースに斉声が手嚇打されるようになった。

ここではその基礎技術としての音声介成技術を紹介し,その応綿機排と

して我々が開発した育}LN'力装匙につき説明する。

延に,この音)LN,力裴置を利用した"プノシュホンによる壱ヲ珂'答シ

ステム"の織能・拙成・ソフトゥエア・応川分野などにつき,説川1する。

新形光学交字読取装置(M2483-N)
上Ⅱ1秀敏・、N11安貴郎・峯川照雄・安j艦沌一・・前川鵬

Ξ菱電機技報 V01.55・N08・P11~14

データのほかに,プログラムシートの統取りも河能とした斬形光学久1

読取裴擢(OCR)について縦告する。新型OCRでは,1行8]1削のシート

を航取れるようにしたこと,システム機能の充災により・・婿イ史いやすく

したことなどのほか,認識辞冉についても計算俄を使用した臼列ル斯汁化

を収1り,認識竹1能のレベルアップに刈する朔問と費川の大幅な知縮を"」

能としている。

CAD用分散形図形処理システム

山詔都政則・佃淌111じ逝・述林晃

三菱電機技報 V0155,NO.8P23~27

近午,1:業界てはCAD/CAMが急速に汗及し,火企業をはヒめ小小企業

においても」n人意欲かおう櫨で,股,汁の白動イヒ＼の川Ⅱぶが大きい。この

ようむlb」易動向の災・川リの小でCAD/CAMシステム分野ヘの進即,の第 1歩

として,{MELCOM 70>を制御裴躍:としたCAD川分散形鬨形処理システ

ご、をⅢ1允したので,システムの槻饗・機能・1凱形処則パソケージなどに

ついて打11',する。

イメージデータ処理システム

苅田正雄・加藤眞名井・1H中久之・太刀掛伸

三菱電機技報 V01.55・NO.8P15~ 18

オフィスオートメーションにおけるイメージ処理の概要について紹介す

るとともに,広くオワイスに・N及しているファクシミリ裴識を人壯サJ裴

擢として使用した'1井1:のオフィスオートメーションシステムにっいて,

その1芋色,桃成,処理リi式, j、^頃Ⅱ列について紹介する。

《MELCOM-COSM0シリーズ》による集中形高性能
データエントリシステム

i度辺 J五・'令オく励'・中十1イ麦J多り卜1魚リ京光予:・小村 1】1;
f 1

Ξ菱電機技報 V01.55・NO.8P28~31

伝票やソースプログラムなどの火11{.の練始データをキーポードから高述

に打けん(鋤)人力し,コンビュータシステムへの人カデータとして磁気

テープなどの媒体を作るシステ/、は,データエントリシステムと呼ぱれ

る。ここでははん(汎)jⅡコンビュータであるぐMELCOM・COSM0シリー

ズ>とインテリジェントな機能を術えたCRT゛揣オく(データエントリワー

クステーション)とで州ル父さ九た<MELCOM・COSMO>データエント

リシステムについてその概饗を綿介する。

北欧自動車電話システム用基地局装置
1、沖貯邱彦'・111本高征・小坂益試見

三菱電機技報 V01.55NO.8P35~38

ゴヒR欠の 4 倒(スウェーデン,ノノレウェー,フィンランド,デンマーク)

が北同で開発した光全自動力'式の自動卓確話システι、は,1981年臭から

災用化に人ろうとしている。力村.はこのシステムに使用される基地局裴

識を曼;上し現泊、製造・納人を行っているが,芥送交信部に周波数シンセ

サイザが実裴されるなど, 1於了・述用の面で優れた特色をもっ裴置であ

るため,ここにその装讃詑びにシステムの概要を紹介するものである。
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Mit$ublshi Denki Giho

An Audio・Response system

by su m io Moch izuki & sachio saito

Speech capabilities have recently been utilized in man・machine
interfaces.1he article introduces the techn010部 ofspeech synthesis,
Which is the basis of this development, and describes voice-output
equipment. Descnptions are glven of the baslc con6guration, func-
tions, software, and 6e]ds of application ofan audio-response system
incorporating a pushphone and the voice-output equlpTnent

55, NO.8,叩.19~22 a981)V01

Abstracts

Mitsubishl De"ki Giho: V01.55. NO.8,即.23~27, a98D

A Distributed Graphic・processing system for computer・
Aided Design

by Masanori Yurube, MasanoTi Fukuzumi & Akira Endo

With the increasingly 、videspread industrial use of computer・aided
design (CAD) and computer・aided lnanufacture (CAM), enterprises
Of every size are eager to apply them to achieve deslgn automation.
In response to this trend, Mitsubishi Electric has developed a
distributed graphic・processin宮 System for cAD using a MELCOM・
70 computer as the conu'ol unit. This marks a new step f0工Ward in
thesystems engineering and applications ofcADICAM systems. The
article gives a general description of the system and reports on the
functions and the graphic・processing P丑Ckage

Mitsubi$hlDenklGiho: V01.55. NO.8,即.1~5 (198D

A C010r・picture Recognition system

by Hldeo Nakヨjimヨ, Kolchiro Akita, Hidekazu Tsujl, Yoji Fukada
&"ideki Kuga

The article describesthe results achieved in R & D on a c010r-picture
recognition system assigned to Mitsubishi Electric by the A且ency
Oflndustrial science and Technlogy ofthe Ministry oflnternational
Tlade and lndustryas partofone ofJapan's majoT R & Dprojects^
PIPS, a pattern-1nformation processlng system.
Thissystem constitutes a general-purpose lmage-processlng system
that enables the recognition and pTocessing of the image data in
C010r picturcs 】ike photographs and design drawlngs. The l〕ardware
and sofいVare con6guTations, special featurcs, and praclica1 3Ppli-
Cations of the svstem are discussed.

Mit$ublshi D朗kj Giho: V01.55, NO.8,叩、 28~31 (198D

A MELCOMCOSMo centralized H喰h・performance
Data・Entry system

by Toru watanabe, Kiyo$hi SⅡ2Uki, Toshihlko Na玲rnuTa,
Mitsutaka ogヨSawara & susumu Nヨkamura

Data・entry systems genera11y provlde for the high-speed keying of
Iarge volumes of source data, including sales and other receipts or
Source programs, their storage in media such as magnetic tape, and
their input to computer systems. The artide provides a general
description of a data-entry system using a MELCOM・COSMO
general-purpose computer and a cRT terminal (a data-en訂'y work
Station) wlth lnte11igent functlons.

M itsu bish i Den ki Glho . V01.55. NO.8,叩.6~ 10 a98D

The Development of the MILESTONE computer・
Assisted lnstruction system

by suteo Kimu『a, Morio Yoshie, Yoshiyuki shlma"0, Mitsulaka ogasawa『3
& Mi13ke Yoshida

入litsubishi ElectTIC, in cooperation 、vith Tsukuba university, has
developed a computer-assisted instruction (CAI) system based on
the univeTsity's design speci丘Cations. The article introduces the
System hardware, and the basic and applications sofいVare. The
System, which supports simultaneously both stand・alone and time・
Sharing cAl systems, providing a variety of 且exible manmachinc
intafaces,is being used in the univcrsity's educatio"alprogra1力S,
PartlculaTly coursesln lnformation processlng

Mitsubishl D肌ki Giho: V01.55, NO.8,即.35~38 a98D

Base・statiorl Equipment for the Nordic Mob"e
Radio・telephone system

by Kunihiko shirahヨta, Takayuki Yamamoto & MおUmi Kosak3

ThefUⅡyautomatic, mobile radiotelephone systemjointlydeveloped
by sweden, Norway, Finland, and Dcnmark wiⅡ be marketed fron)
the summer of 1981. For the system, Mitsubishi Electric is lnanu-
facturlng and insta11ing base・station equipment that achievcs
exceⅡent operab11ity with extreme]y ]ow maintenance requircmen加
by apP1γing frequency-synthesizer techn010gy to each transmitteτ1
receiver unlt. The article discusses the system and the equipmel〕t
11Sed in it.

Mltsubi$hi Denki Giho: V01.55, NO.8,叩.11~14 (198D

Model M2483・M: A New optical character Reader

by Hidetoshl ueda, Akio shlmoda, TeTUO Mineta, Jun'iohi A「1do
& Yoji Maeda

The article reports on a new optical character leader (OCR) that
reads both prograln sheets and dala sheets. The leader can handle
Sheets with 81 丘e!ds per line, and faci]itates operation through im-
Proved system func!ions.1t also estab]ished a Temarkable reduction
in the time and cost Tcquired to achieve high levels of recognition
Performance by lneans of automatic design conceptsthat apply com-
Puter capabilities to the eslabHshment of a recognltion dictioDary

MltsubiS晰 Denki Giho: V01.55. NO.8,叩,15~18 (198D

An lmage・Data・processing system

by MヨSao Kar↓始, Mヨn3i Kヨto, Hi$ayukl Tanaka & shln'ichl Tachikake

The article provides a general descnption of image processlng in
0伍Ce automation and also introduces the con6guraTion, special
features, processing systcm, and application examples of Mitsubishi
Electric'S 0缶Cc automation systeln, which features 、videspread
insta11ation of facsimile units aS 110 devices.
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電気ホイスト用の過負荷検出装置

苗十"廻欠・二川暁美・高嶋和夫・懐島偏j_1

三菱電機技報 V01.55,NO.8P39~43

ンE恪荷市D、ヒの仙飛をっ(吊)り 1'げたとき,Υ,1i市の過負荷状態を検"'し

て,屯気ホイストを仲止させる 2 仟1類の過負荷検即.裴Ⅲ.をⅢ1兆した。 1

つは,紺半左・織造ではん(汎)j1汁生をねらった11iじ、杣力'バであり,他の]

つは,荷而の衣水機能も付加したりング方バである。この縦告では,ま

ず,過負荷検W.裴擢の原到!・楢造・過負荷検印.方式などを述ベ,次いで,

肺荷市,にヌ、1する検N,粘度,動荷重に対するj心?干・1牛,動作粘J愛,動作J,'.(の

安定性,耐久Π1などについて検討したは果を都聯兌する。

アブストラクト

最近の真空スィッチ負荷時タップ七刀換器の動向とその
適用

松木進・',1f川・・'リ尓・、'、、1、HチΠ火・イjH躯兇明・坂木雅W、

三菱電機技報>01.55・NO.8P44~47

汽社かⅢ界で初めて,抵抗式典空スイッチ・負荷哨,ツプ切換排を発太

して↓J、米,約15午経過した。その後貞.空スイッチ木体のイ'1*丘ITもホⅢ$

とは比峻にならないほど向_ヒし,真空スイッチバ負イ都.¥タッブ切換排ど

しても棚当の仙川リ舗女をみるに〒つた。

この論文では,汽礼が獣界で初めて開発に成功したガス絶綜真空スイ

ソチ式負1"'邱丁タッフUj換排を始めとし,最近の動向と辿用上の渚問恕に

ついて"命ずる。

最近の棒銅線材圧延設備用制御システム
火場宏・・・新野修平・介本了・森オ坏川孳・佐々木道雄

三菱電機技報 V01.55・NO.8P52~56

"、釧プラントのなかでも柞釧線1Ⅷ11延詮備は従*H動化が遅れていた分

野てあるが,最近の没備では大形化,島速化,高1"',質化のため"列1述転

システムか祉様的にリy厄されている。汽礼は影数の屯怯",を納人してき

たが,↑桝こ11心鄭システご、にj上ゞ、、を絞り,最近剛発・j、6川さ九ている1斤技

付iにつき況{1fする。

店舗内売上恬報処理システム《MELPOS》 SDPシステ
厶

苧野徳途

三菱電機技報 V01.55・NO.8P48~51

於近の流通業界では1,1論111光_k詰桜をオンラインで収染し,光卜動向分析

を迅速にはq巴)1児することがますますぶ01欠の、のとなりつつある。木

1高では, POS夕ーミナルどのデータ伝送を 2対ケーブルでリξ税するむど

により比皎的靡佃にインラインリアルタイι、1円舗倩縦処卯システムを1呈

供することを、叫'能としたくMELPOS'、 SDPシステムについて,その慥

能・"1jJ父をj心ペる。

水平・鉛直2方向同時加振による耐震試験
高t禽j、父、英・奥津尚宏・水、占健郎・河野111市・宮井鉾地リ}

Ξ菱電機技報>01.55・NO.8P57~61

1嗣震役..1'に鈴仙'1"分をぢ慮する候抽1があるが,2 杣以 bのいN.W川Ⅱ1人力

に1.1t るり.弧七';ド芽の1上術は不 1・分であった。トレ1ネ1.は昭利5二午に水'1ι・

1介Ⅱ'】:2 ガ1f、H長刑J"V顎,艾佛を,生;;4 し,_11 どして変1琶機排を 1寸"{七してり(し5金

した。その慨妾・リι男嫡,';来ど,汁η:七の比收を述ベる。

北繊正怯3波及び実地震波を加えてイ_畍11茶と最火ひずみ価との鬨係な

ゼについて新しい鄭兒を得て変遠披瓣の1吋震牝を奥に向上できるこどに

最近の大容量ディーゼル発電機

1'水祀久屶・猯谷耕太郎・鶴野秀と・森ジ小U、

三菱電機技幸艮>01.55NO.8P62~66

ディーゼル発屯機は,ディーゼル機1瑚の儒*川御司1_とともに半、機容リ:の

増火・商述化による小形様_碓化が進んでおり,航島の常川確源や芥仟引・

常川屯源,役鯆七して矯斐を拡火しつつある。

水文ては「Nのディーゼル発遣織の最新の標凖什11、と火容_址化にヌ、1す

る技術的1剥恕↓'、(及びその解決策について述ベる。
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Mltsubishi D印ki Giho v01.鶚, NO.8,即.52~56 (198D

A Modern control system for Bar・ and Rod・R01Ⅱng

by Koichi oba, shuhei Nlino, Sヨtoru Kuramoto, Ka2Uma MO「1rnoto
& Michio sa訟M

Conventional bar、 and rod-r011ing mi11S in iron and stecl plants a1で
Iagging behind other n]i11S in the degree of automatlon. However,
to meet the need for largeT capaclty and hlghel quality, automatlc-
Controlsystems are being actively adopted. The article introduces
the latest techn010gy based on the exP田'tise acquired by Mitsubishi
工lectlic in the manufacture and instaⅡation of a wide variety of
electric machines, foC11Sing particularly on controlsystems.

Abstracts

Mitsubi$hl Denki Giho: V01.55' N0 8,叩.57~61 a98D

Seismic Tests using Horizontal and vertical Biaxial
Vibration

by Yasuhlde Takahashi, Naohiro okutsu, Tak印 Motoyoshi, Masayuki K0Π0
& Tat$U O M iya m oto

The vertical components of seismic waves are usuaⅡy considered
in aseismic design, but empirical and theoreticaltechniques for
Combinations of vertical and horizontal biaxial or other multiaxial

Vibrations have hitherto been inadequate.1n 1980, Mitsubishi
Elcctric insta11ed horizontal-vertical biaxi且I vibration・test facilities

in a laboratm'y set up primar11y for the testing of transfoTmer-
Substation equipnlent. The article gives brief descriptions of the
tests and compar心ons beいVeen theoretiC且] and expeTimental results.
The teststook into accountthree-cycle sine waves and actualseismic,
、vaves, and spotHghted the relationship between phase diH'erence
and maximum strain. These resu]ts wiⅡ Contributc to further im-

Provemcnts in substation equlpment.

MiⅡS

Mitsubishl D肌ki Giho . V01' 55, NO.8,叩_ 39~43 (198D

An overload Detector for E1巳Ctric Hoists

by Koji Namura, Akemi Futakawa, Kazuo Takashima & shinji Enoshjmヨ

Mitsubishi Elecuic has developed two types of oveτ10ad detedors
designed to slop e]ectric hoists when theil rated loads aTe exceedcd.
One is a general-purpose, simp]y conslructed leveltype, and the
Otheris a ring-type unit capable ofdisplaying the order oflnagnitude
Of the load、 The article reports on the principle of opa'ation, the
Constl'uction, and the precise methods of overload detection, and
descTibes investigations into pick-0丑' accuracy with static ]oads,
response and pick・oa' with dynamic loads, the consistency of tbe
Pick-0丑'point, and the endurance.

Mitsubishi D印ki Giho: V01.弱, NO.8.叩.62~66 (198D

Recent Trends in Lar旦e Diesel Generators

by Kikuo Fukumoto, K0始「o ltani, Hideyuki TSⅡ印no & Naohiro Mori

Inprovements in the reHab11ity of diesel engines have led to an

incTease in the speed and unit capacity of diesel generators, at the
DleselSame time contributing to a reduction in size and weight.

engincs are coming into more wldespread use as colnmerci且I power
SOUTces for renlote islands and for aⅡ kinds of ema曹ency (backup)

The article discusses the latest standard speci丘Cations ofSources

N11tsul〕ishi diesel generators, the technical problems associated with
increases in generating capacity, and the means adopted to so]ve
these problems.

by Norirnasa Kusano

Mitsubi$hiDenkiGiho: V01.55, NO.8,叩.44~47 (198D

Vacuum・switch on・Load Tap changers: Recent Trends
and Applications

by susumu Matsu m010, Kazuya Furukawa, Kazuo Yoshida, Kalsuaki 吐0
& MaSヨhiro sakamoto

Some 15 years have passed since Mitsubishi Electric marketed the
WOTld'S 6rst high・speed resistance・type vacuum-switch on-10ad tap
Changers. The reliability of our vacuum switches has been subjected
to a continuous process of improvement since then, and abundant
6e]d exP巴ience has been acquired with these devices. The article
describes the wor]d'S 6rst gas・insulated vacuum・switch on-10ad tap
Changer, also deve]oped by the corporation, and disC11Sses both
recent trends and the considerations a仟ecting lhe choice of these
devlces fbr particular lnsta]1ations.

The distrlbutlon ind11Stry faces an ever-more pressing need for a
means of establishing online processing of sales data and for rapid
analysis of sales tTends. The article details the functions and con-
負guration of the MELPOS SDp system,、vhich provides onⅡne
real-time data processing for stores at a comparatively modest cost
Using two・pair・cable data transmission to point-of-sale ter111inals.

Mitsubishi De"ki Giho: V01.55, NO.8,叩.48~51 (198D

The MELPOS SDP (store・Level Data・processin底) system



特集

色彩図形認識システム

我々人問が視覚世界を認識・理解するときには対象の村する色彩情

様が極めて有効忙利用されている。計算機による図形や情景の認識

処理忙おいても対象の、つ色彩情報の効率のよい取扱が要求される。

実際にりモートセンシングや阪療などの各種の分野で図形や情景を対象

とした計算機による色彩図形認識の重要性,必要性が高まっている。

このような要求忙こたえるために研究開発されたのがこの論文で紹

介する色彩図形認識システムであるΦ櫛。このシステ△は色彩情報の

高精度な入出力機能,柔軟性を保った高速図形処理機能,カラーディス

づレイによる実時問対話機能を酒った計算機システムであり,更忙,

各種の認識アルづりズムの検証が容易なように,ソフトゥエアライづラリを

完備したシステ△になってV、る。

本文では色彩図形認識システムのハードゥエア,ソフトゥエアの詳細と具

体的応用事例について述ベる。

まえがき

中島英雄、・秋田興一郎、・辻

2.1 基本設計

色彩図形認識システムに要求される基本機能としては,①色彩図形の

高速.高精度入出力機能,②色彩情報の効率のよい解析・処理機能,

③対話形処理機能などがある。当社はこれらの諸機能を実現するた

めに,①③に対しては,ドラムス十ヤナと力う一画像ディスづレイ,②に対

しては,はノVq凡)用性を杉慮してソフトゥエア化の容易な汎用計算機

を備えたシステムを開発した。処理の中核として汎用計算機を用いた

ためソフトゥエアの面で柔軟性が得られたが,処理速度が専用装置に

比ベ遅くなるといった闇題があった。この点を克服して処哩の尚速

化を達成するため,図形処理ルーチンをマイクロづ0グラムを用いてファ

ームウェア化し,更に処醒装羅の複数化(マルチコンビュータ方式)により

図形処理負荷の分担を可能にする計算機システムを実現した。今後

LS1技術の進歩により汎用計算機はますます高性能化し,低価格に

なると考えられ,汎用づロセッサを基Kしたマルチコンピュータ方式をと

る色彩図形認識システ△の費用対効果比は向上する、のと思われる。

2.2 計算機システム

色彩図形認識用計算機システ△の朧成を図 1.に示す。とのシステムの

主要ハードゥエアは後述する色彩図形入出力装置を除けぱ, CPUの2

重系,コモンメモリ,共有ディスク,図形処理ファー△ウェア用 WCS (書換

え可能制御記憶装羅)などである。以下に各装睡の性能及び機能の

概要を示す。

(1)汎用づロセッサン心IELCOM-COSM050の 2台,主記憶256

Kバイト(KB)1CPU, WCS容昂→Kワ-1と(KW)1CPU,浮動小数点演

算機朧ICPU。

(2)コモンメモリ.容量512Kバイト,各CPUで共有可能,図形処理

タスクの制御テーづルや処理画像手一夕がストアされる。

(3)手イスクファイル:各づロセリサ専用の OS及びづ0グラ△ライづうリjⅡに

50 M バイトX 2 台,共有仙Ⅱ象データファイjレj"に 40O Mバイト。

2 システムの構成

LP

中ヲミ女Ξ王重
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(OH 11ne使用)

色彩図形処理忙おいては,大量の画像データの入出力,転送処理

を行う必要があり,これら図形処理以外のCPUの負荷が無視でき

ない。このため,処理装置を複数構成にして,種々の負荷の分散を

図り,これによって全体としての処理効率の向上を得ている。負荷

分散では,入出力動作巴処理との機能分担や手一夕及びづψ'ラムの

分割忙よる処理負荷分担を実現している。

2.3 色彩図形入出力装置

(1)力うードラムスキャナ

航空写真処理などの場合,大画面を十分高分解能で読取る能力が要

求される。大画面の色彩図形を祐度よく入力するには,機械式走査

方式が優れており,入力の高速性を老慮すると回転ドラム形のもの

が最適である。このシステ△で採用した回転ドラム形スキャナは透過形

及び反射形試料の両方が読取れる機能を有しており,その特長は以

下のとおりである。

(a)フィル△上及び紙面上の色彩図形の各画素の赤・緑・青・白

黒成分の各濃度を256段階にディづタル化し入力できる。

(b)読取り領域,読取りモード(単色又はカラー),サンナ」ンづ問

隔などの指定がマニュアル又はづログラ△で容易に行える。

(の読取り桔度は最高25μm まで可能である。

(2)カラー画像手イスづレイ

色彩図形の対話形実時間処理の実現をサボートするものとして,この

システムでは以下の特長をもったカラー画像手イスづレイを肝仔Eした。

(0) 1Mハイトのリフレッシュメモリを内蔵しており,図形表示以外

に,副'算機の外部高速バヅファメモリとして利用できる。

(b)表示画面は最火1,024×1,024点あり,航空写真などのi高分

停朗Ξかつ大領域画面の表示が可能である。

←) 2画jmのトレースメモリ(ピットづレーン)を特っており,衷示画

血K関する複数の付属情慨を蓄稍表示Lたり,必要に1心じて内容

を統出寸こ巴ができる。

図 1.色彩図形認識計算機システムの朧成
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( 1 ) カラーフ'ルムリーグ

資料ガ'ズ

.投ιⅡチ十工、ノレ

・侵農範剛

表 1.色彩図形入出力装置仕様一覧

・検出スポソト

・サソプy γグ問隔

・ドラム回転数

( 2 ) カラー画像ディスプレイ

址大去示仙W1数

・最大表不色数

・弦ホモード

Inax.254 mm X2541nn)

Red. Green, Blue 及び n0Ⅱ fⅡter の 4 チ十ネノレ

逐過光の時0.0~3.OD

反射光の1片 0.0~2,OD

25,50, 100,200μm口(切換)

25,50, 100,200μm (四種)

300,60orpm

・メモリ捻客量

・その他機能

( 3 )

】、024 × 1'024

4,096 色ノノ画11

(0カラー表示 6D白黒表示(註D白黒フりゞカ

(iv)トレースメモリ表示(V)特殊表示

IMB

ジ,イステオックと力ーソル,画面移動,ベクト

ノレ,ノキ十ラクタジェネレータ,フプンクシ,ンキ

カラーフ才ト・プリy夕

・戀光材料

・光源

・スポヅトサイズ

・ドラム速度

・オフライン使用可

(d)ジョイスティック,ファンクシ"ン千一,キーポードを含んだ操作卓によ

リ,表示画面を見ながら対話的な指示が容易に行える。

(3)カラーフォトづりンタ

カラー画像ディスづレイに表示された画面のハード3ビー用として,高解

像度の大画面カラー図形出力が可能なカラーフォトづりンタが用意されて

いる。

ドラムス千ヤナ,カラー画像ディスづレイ,カラーフォトづりンタの性能を表 1.

に示す。

279mmX354mm 以下の白黒/カラーフィルム

赤,緑,青の加色同時鰐光方式

25,50, 100μm口(切換)

0.5, 1 0,20,40rps (四種)

MT装置

コモンメモリ(CM)

ユーザー

プログラム

ーご1ーサーインクフェーノーー

0S

前述のシステ△構成をとった色彩1叉リ杉認i哉システムの特長は,マルチコン

ビュータ忙よる並列処理,採リ杉処理ファームウェアによる高速処理,汎

用色彩図形処理ソフトゥエアライづラリの完備などである。以下とれらの

特長について詳しく述ベる。

3.1 図形の並列処理

図形処理における負荷を2台のCPUで分担させることにより,全

体としての処理効率の向上を図ることができる。負荷分担の方法と

しては,データの分告IK画面の分割,フレーム分割など)や処理内容の

分割(五に独立した複数の図形処理に分割する)などが考えられる。

このシステ△では図形処理負荷分担機能を効率よく実現するために,

並列処理スケづユーラと呼ばれるサボートソフトゥエアを開発した。並列処

理スケづユーラにより図形処理づロセスを並列実行させることが可能に

なる。並列処理スケジューラのもつ機能は以下のとおりである。

(1)図形処理づロセスのスケジュ山ルグ

ユーザーカ斗旨定Lた図形処理の並列づロセス(複数のサづづロセスからな

る束恬造をもつ)を鮓釈し,サづづロセスに対応する個々の図形処理

タスクの実行管理を行う。

(2)図形処理タスクの口ード・起動

ディスクファイル内に格納された図形処理タスクをヨ宗酎意に口ードし,か

つ起動する。

(3)ユーザーインタフェース

図形処郡の詑列づ0セス情桜をル列処N スケづユーラに伝達し,並列処

制御の流れ

Ξ二ΣΣ>データの流れ
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タスクスケジューラ

[ 1

システムの特長

0S

サブプロセスA

N

三菱電機技号1. V01.55. NO.8.1981

タスクスケジューラ

十πノ サブプロセスB

宇

図形処理

プログラムファイル

理実行を依頼する。また,並列処理結果をユーザーに通知する。

並列処理スケづユーラは(1)及び(2)項の機能を実現するタスクスケジ

ユーラ(各々の CPU に常駐する)と(3)項の機能をもつユーザーインタ

フェース(ユーザーづ0グラムに内蔵される)の 2つのモジュールからなる。

並列処理スケジューラの動作の流れを図 2.に示す。

並列処理スケづユーラの性能評価のため,基本的な図形処理づψ'ラ

ムを岐列実行させる突験を行った。実験方法は図形データをコモンメ

モリ上忙格納し,1台の CPUで処理した場合と2台の CPUで処理

した場合の各々について処理K要した時問を測定し,処理速度の比

較を行った。実験の結果,約1.8倍の処理性能が得られ,このソフト

ウェアの商効性が確かめられた。

3.2 図形処理ファームウェア

図形処理の処理速度を高速化するためには,専用ハードゥエアづ0セ,,サ

を用いるのがよいわけであるが,このような専用づロセッサは通常特

定の処理形態やデータ配列に対してのみ有効である場合が多く,種

種の図形処理アルゴリズムや画Ⅱ象データを扱う必要のある汎用図形認識

システムにお仏ては必ずしも最適のものとは老えられない。汎用性を

重視した当社のシステムでは,処理速度の高速化のため前述の並列処

理プj式の低かに基本的な原リ惨処理づロセスをマイク0づ0グラΞングし,必

要に応じて WCS に口ードする方式を採用した。これにより,処理

速度は専用づ0セッサ忙比し遅くなるが,通常の図形処理ソフトゥ1ア

に比ベれぱ十分高速な処理が可能になり,かつ種々の図形処理アル

ゴリズムが容易に選択実行できるようになった。

図形処理ファームウェアは色彩図形認識用試算機システムの処理装置

である《MELCOM-COSM0500》のマイクロづログラ△制御機備を用

いて実現されている。ことには 4Kワードの WCS があり,ユーザー

は自分の書いたマイクロづψ'ラムを自由に実装できる。個々の図形処

理ファー△ウェアモジュールは高位言語(FORTRAN)からの制御の受渡

Lルーチン, WCS ヘのマイクロづログラ△の 0ード及び突行管理ルーチン,

セ
B

図 2.並列処理スケジューラの動作
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マイクロづログラムルーチンからなって仏る。すなわち,ユーザーから見た場

合,高位言語の 1つのサづづ0グラムとして機能しており,ユーザー自身

は WCS上でのマイクロづ口づラ△の動きを老慮することなく自分の図

形処理づψ3厶を書くことができる。更忙各図形処理ファームウェアモ

リュールは実行時に WCS上にオーハ'レイされるため,見かけ上多種類

の図形処理ファー△ウェアが同時に実装できるようになってぃる。

図形処理ファームウェアの性能評価実験の結果,処理速度は高位言語

(FORTRAN)に比し,約10~30倍の高速性がえられた③。

256×256 画素の実画像データに対する基本図形処理ファームウェアの

機能分類

表 2・図形処理ファームウェアの性能

色彩解析

CHAR

CLASS

COLRBB

HIKAK

色相・彩度・明霪データによる色度3角
形内での分類

処理速度を表2.に示す。約7割のルーチンが1砂以下の処理速度を

達成している。

3.3 色彩図形認識ソフトウェアライブラリ

このシステ△の開発月的の 1つは色彩図形認識アルゴリズムが容易に実

現できる汎用ソフトゥエアの織築巴いうこと{Cある。このため,種々

の処理ソフトゥエアはユーザーの利用が便利なようにライづラリ化され,

整理されている。とのシステ△で開発された図形処理ソフトゥエアは図

3.のように分類・系統化されており,ユーザーは必要なモジュールを階

層的に用いることによって白分の意図する図形処理モゞルを織成し

実行させることが容易忙できる(各モジュールは高位言語のサづルーチン

形式のものや突行時に必要なパラメータを与えるだけの口ードモづユール

形式のものがあり,ユーザーは必要忙1心じて任意に選択できるように

なっている)。
挨

HIST I

ノぐソドスライス江によるクラス分け

PAVSIG

特徴抽出

訂,

赤・緑・青3成分ペクトルの分類

CLASSB

2つの色彩画像の比牧処凹1

FNIC22

甑

ヒストグラム処牙"

FBIB I

平均分散計算

FBIB2

暖

ノイズ除去

FLAPAB

指定しきい値による2値化

処郵時問
(単位:秒)

THINF4

濃淡徽分(差分)

FHIL

1叫像変換

護淡徽分(8 辿結ラプラシアン)

0.409

FSMTH

浸淡倣分(4速削.ラブラシアン)

0.568

COMPCT

4 迅!斜の知線化

0.572

PSEUDO

8述結の細糾化

画像問演昇

0.859小

KKD 】0

NXN ウイソドウによる平滑化処HI

KTNI0

1.003

データの圧縮(2×2→D を行5

4.システムの応用例

色彩図形認識システムは以上述ベたように高速かつ柔軟な商度の色彩

関形の認識処邸を行う能力を有するが,実際の1心用事例に適用して

その機能を評価するため,「画像処理による国土現況調査」と「眼

底写真の認識処理」の2つの実験を行った。前者ではカラー航空写

真データを基にして特定地域の解析を行い,詳細た土地利用変化を

検出するこ巴を目的としている。ここでは画像データファイルの作成,

航空写真画像の検索,大画面合成,色彩情報・テキスチャ・領域間関

係左どを用いた士地利用分類などの処理が行われる。後者では,氏

用画像の1つで,成人病などの検訟に盛ノVK利用されるカラー眼底

写真忙つ仏て,病状の数値情桜化忙よる診断の客観化,1矢者が注司

する部分の白動検出,対話形処理形態による情報抽出の効率化なと

の処理を行っている。

4.1 画像処理による国土現況調査働

カラー航空写真Kよるりモートセンシングは,衛星曲i像データに比ベ解像

度が格段忙袖K (10~1m/画索),国土の詳細な解析に極めて有効

なデータとなって仏る。カラー航空写真を用仇た特定」也域の詳細な士

地利用解析と変化の検出処理の全体的な流れを図4に示す。以下図

に示した流れの中で,土地利用解析と変化検出について述ベる。

(1)土地利用解析

1つの処理地域をカバーナる航空写真は通常複数枚になる。この複

数枚の航空写真の位置や色調の補正を行って1枚の大画面に合成す

る。大画面に合成されたカラー画像データ(画像度8m/画素)に対

して土地利用解析を行い,次の6種類忙分類する。

住宅地・団地・山林・畑地(草地)・裸地・海

リモートセンシング画像を用いた土地利用分類の処理においては,従来

からマルチスペクトル画像データの画素単位の統計的な処理手法が行わ

れていた。最近ではより補度のよい分類結果を得るため,画素単位

ではなくある一定の大きさの領域単位の処理によるテキスチャ(図形

模様)の識別処理や地形モデルを利用した認識方式も行われっつぁ

る。我々はカラーデータの画素単位による色彩解析,小領域を処理単

位としたテキスチャ処理,影領域と太陽光の力向情報による領域間の

関係処理の3つの識別処理を総合した力'式を採用L,士地利用分類

を行い良好な結果を得た。図 5.は士地利用分類結果を示す。図で

左側はカラー航空写真の現在(上)と過去(下)のもの,右側は各

各の分類結果(色わけされている)である。

(2)土地利用変化の検出

前述の土地利用分類処理を同一地域の過去巴現在の2時期の航空写

0.0】9

ORMASK

注).印仕並列処理を行った場合の処理時問

テーブルち!曜によるデータ変換

色彩図形認識

のソフトウェア

システム

0.フ】1キ

NOTMSK

拡大処理

0.388

EXCLOR

同転処理

1.108虫

2画像問のOR演算

1.008、

2画像問のNOT演井

機能別

0.808'

モジユール

2画欺問のEOR演算

0.623

2.184

1.474ン

入出力制御ルーチン

(ディスク,ディスプレイ,ドラムスキャナ等の画

像ファイル入出力を行うルーチン)

色彩解析ルーチン

(色彩画像のもつ色彩情報を対話的に抽出.表示す

るルーチン)

前処理・特徴抽出ルーチン

住佳音除去,平滑化等の前処理や微分届算等の特徴

抽出ルーチン)

領域三忍識ルーチン

(テキスチャや色ヌ列青報によるクラスタリング等の

領1或識別ルーチン)

並行処理ルーチン

(2台のCPUによる並行処理を実現するための並列

処理スケジューラ等)

大画面処理ルーチン

(バーチャルアレールーチンや,広域航空写真を処

理するルーチン)

画像処理ファームウェアルーチン

(基本画像処理身高速化するためのマイクロフロク

ラムルーチン)

0.206

0.328

1.357'

2.569宝

0.515

0.467

0.570

応用事例_
システム航空写真解析

眼底写真解析

色彩図形認識システム・中島・秋田・辻・深田・久家

図 3,ソフトウェアライづラリの構成図
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カラー紘空写真テータ,地図のデータを

ドラムスキャナより入力する

START

解析すべき地域の指定を行う

対急地域のカラー航空

写真を検索する

玲雫された梅数枚の航空写

古を地図テータを参照して

大画面合成する

土地利用解析

変化領域の検出

コJ 、、ぎ今 J
、、シ,二 j
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ノ}ム j¥、"ヂ'多',,^、^

変化領域内で詳細解析を行う

一註」、'
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図 4,カラー航空写貞処鄭の子順
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交又部位置の推定

'瓢

優

^

知、

図 7.動静脈交叉現象解析の処理手順

に有用であるため,成人病の集団検診に盛んに利用されている。眼

底写真の判読は現在専門賑の目視により行われているが.データ量が

急速に増大しており,画像処理技術を導入した自動スクリーニンづが強

く望まれて゛る。具体的な眼底の病変忙は動脈狭細などさまざまあ

リ,病変仰件斤の自動化には解決すべき問題が多い。ここでは色彩情

桜を利用した図形認識の立場から眼底写真解析の基本処理として,

動静脈交叉現象解析を中心に,血管像の抽出,動/静脈の識別と交

叉部検出,交さ(叉)部での静脈管径言十測について述ベる。図 7、に

計算機忙よる解析の処理フローを示す。

(1)血管像の抽出

浸

交叉部の切出し

ず

'゛

"゛'武'、"》ダ

j二二多サ弩、むJI

、み』

境界線の検出

巡4

、ノ
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姦
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^

境界線の抽出

郷、
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図 6.士地利用変化検出結果

,,ニ'¥玉

懸ヌ

田王

^^

J ノ

図 5.土地利用分類結果

貞に対して行い,結果を比較することにより土地利用変化の検出が

できる。この際,雑音的な小さな変化検出をさけるため,一定量以

上の面積で土地利用の変化が生じた領域を抽出し,その変化内容を

事前知識巴照合して検証を行い,この結果を最終的な変化検出領域

としている。図 6.忙士地利用変化の検出結果を示す。図は変化の

仕力ICよって色わけして表示している。例えぱ水域が埋立てられ住

宅地が広がっているのがわかる。

4.2 眼底写真の認識処理恂

カラー眼底写真は撮影が容易で高血圧症や糖尿病などの診断に非常

4(54の
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宇
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START

U一画像作成

血管像抽出

匹 参

カラー眼底写真

の読取り

血管像の細線化

''

V一画像作成

【___ーー^

東分セクメントへの

動/静脈ラヘル付け

笋長管径計測

STOP

平行ベア線分の

明度による初期

ラベル付け
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(a)境界線の抽出

カラー眼底写真データの色彩解析結果から血管と背景の網膜との区別

には色相情報が有効であることがわかった。更忙,シェーディング忙対

処するため,血管の細長込形状の特徴を抽出する処理を並用した。

これによ切血管部の抽出を行うことができ,雑音除去,細線化,線

分補問などの処理をほどこすこと忙より,血管心線のネットワーク構

造が抽出できる。抽出された血管心線は線分追跡され血管情報がり

スト構造化される。血管像抽出過程の例を図 8.1C示す。

(2)交叉部検出

眼底写真の動静脈交叉現象の解析では動/静脈の交叉部分における

静脈の管径変化が病変の形断に重要む意味を、つてぃる。動静脈交

叉部の検出のためには,(1)項で抽出された血管心線図形の各線分

セグメント K動静脈のラベル付けをして,動静脈の識別を行えぱよい。

ラベル付けのプj法としてち(弛)緩法を用いた方式(pro、a、iliS60L訪e.

Iingと呼ぶ)を老案し,実験の結果動静脈の分部識別に有効である

ことが判明した。

(3)管径計測

血管交叉部が検出される巴その高解像度画像(25μmのサンづりング精

度)を切出し,交叉部静脈の境界を抽出し,血管心線情報を用いて

管径計測を行う。静脈_血管抽出と管径計測の実験結果を図 9.に示

す。

( b )

Im 官'

血管抽出結果

ンの抽出ハ夕

"1,
,

.

( b )

ι重1 ^.うlt

'ノ

t

P

境界線と心線の折れ線表示

叉部静脈の管径計測

(0)血管心線
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(の静脈境界線の抽出と管径の計測

応用例について紹介した。このシステムはパターン情報処理分野忙お

ける色彩図形認識技術の有用性,将来性を示すための実験システ△で

あり,今後の実用化のため忙は個々の応用分野忙おいて処理対象と

目的に適した専用入出力装置,専用処理ハードゥエアをもつ図形認識

システムの開発が必要である。

この研究開発は通商産業省大形づロジェクト「パターン情報処理システ

△の研究開発」の一環として行われたものである。
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特集

MILESTONEコンビュータ利用の教育システム

1.まえがき

コンビュータ利用領域はますます拡大し,コンピュータが直接教える機能

を持つ「コンビュータ利用の教育システム」 CAI(compuleDA器玲ted ln・

跳Ndion)は,既に 1960年代に米国における教育革新の 1つの大き

な担φ手として開発研究され,そして実践的利用が推進され,初等

教育から高等教育Kわたって広く利用されてきた。それらは「個別

教育システム」,「コンビュータによって強化された教育システム」として

15~16年の開発利用の歴史を持っている。日本における教育界ヘの

実践的利用につぃては,1974年,木村らが東京都葛飾区常盤中学校

で実験的利用を開始して以来,筑波大学,金沢工業大学,神田外語

学院などで利用されており,通常利用の CA1システ△の技術的問題,

実践的利用の問題は,抵ぽ解決されているといってよい。しかし,

代替的教育システムとしてのコスト/パフォーマンス,コースウェア開発の問

題から冷静な評価を受け,地道な利用と研究ヘ移行していたが,マ

イクロコンeユータの低価格化と性能の高まりから,1977年頃からマイク

ロコンビュータをべースとしたCA1の時代を迎え, CA1の第Ⅲ段階つま

リ「CA1の普及の時代」に突入したといわれている。欧米日本のみ

ならず世界各国で新しい展開がみられるよう{Cなってきた。

木村'捨雄、・吉江森男"・島野佳幸"、・小笠原光孝、・吉田見岳、

筑波大学は次々と新し込タイづの CA1を開発してきたが,更に今

後の CA1の展望と方向を与えるための MILESTONE CA1システム

を開発するととになった。その背景には,次のようなシステム開発の

動向があり,以下に簡単に示す。

(1) CA1ハードゥエアの側面では,通常利用の CA1の技引舶勺完成を

みた現在,スタンフォード大学の「音声合成形CAI」としてのMISS や

ヨユーリヅク用 CA1など,新たな機能を持つシステム開発がなされると

ともに,マイクロコンビュータ,パーソナルコンビュータをべースにした CA1シス

テムの開発が各種試みられ,実用的利用を拡大している。

(2)ソフトゥエアの側面では,19紡~1970年代までのいわゆる P占

典的 CAI」あるいは「フレー△形 CAI」(Ad・hoo F始me・0亘.nted

CAIAFO)から,コンeユータが自らテキストや応答を生成する生成形

CAI,データベースをもとにあるいは学習機能をもつ人工知能形 CAI,

最適教授モデ1レを組込んだ最適教授形CAI,一部自然言語の処理を

可能にする自然言語形CA1ヘとその機能を高め,より使いやすい,

より機能の高い「コンぜユータによって強化された教育」を実現する方

向に研究開発が進められている。

理

.゛ーー]『^

゛ム゛¥ー.→'゛'異占

、、

゛＼

气.^.

、^゛、j二喜J二、^)'"ノナ J

].Y、J.=」"弐、

一^

'*'.「,,ノー、ナ"ム

'

'.〕'.〕

゛{゛

"批嗹.'圭'

づ武

図 1. CA1端末装置

J゛、ノ゛Y,4

^

影
Oj,゛゛'二毛t

4乳[

片1

J叫ν一J.丁

三菱電機技報. V01.55. NO,8 ・ 1981

^、『^ノ

、、、ー";,

J 凡J、、 J

'、サザ六比ね^タ'..、、、
.ー゛

'夕牲七ージミ
、1・^
J、'ー、三^ JJιIL
イー゛影,、

ノタ、ι'4今ψ、,'ミ尋

了 J

..ι^】+」"'、.ー、ー'

'州

'二 fン'1 '、イ七 支ψ'ル
、りウ、"き才'

゛1ブ,'キ・、.、,

^」.

ザ゛"、.昇,一六'_

二碁ケ1^ト.

6 (542)

尋義凝玉

『,'

゛〒「上ノノ゛ノ.

1弓ljすヲミ

^

五矗

昏

ず粉,』,S4

姦貌・1警

*筑波大学**筑波大学(工博)

^ノ

図 4.情報処理教室

一易き,管゛.ゞ一

図 2. CA1端末教室

ノ

簿咳;弓琴1"ゞ" j翻'C掌ψy四く之ξ匡13"ゞ4 ; j翻'C掌1戸3"ゞ"ミ

詔y

,,、

'^

ノ」

鏡 手

、ιノ'、、,マ七声宅,先 j、

1翻、、ミ,、)懸ミ,之ぎヲ1金含紗

一毛

呉疹熊議

戸一τニエ^'1.^・1、
jノイJ Jイ'、ノイJ Jイ

図 3.ビデオディスク装置

***三菱電機(株)本社
,同計算機製作所

,'゛ノー,,ハノニ1沈1,1fy' qごψノ.

゛、子一J ゛',,

.轟心't

可轟

1＼

^

"弄、ゞ

、一

广'、

^

革」^

^

'1'

/1バ戚、ハ→

ー
ー
灸
多

ノ
.
フ

、
゛
、

＼

,
ノ

尋

.,'1
.

、
一
二
ー

ー
.
ー

一
~

紗

d

?、
ノ

4
考
ゞ
)

イ
三
二

t
"
、

X
兆
之
勇

軍
、

、
言

霞

"ノ

ゞ

゛
゛

、
、
ニ
ー
ー
"
ゾ

"
"
、
弓

ギ

毛
子
メ
'
3
.

心
劇

十
J

=
゛
ル
ψ
'
一
゛
'
ン
ー

,
、
,
 
y
よ
゛
多

二
4
¥

シ
七下

、
÷

+
」
)
'
'
手
J

ノ
ノ
゛

舟
当

,
、
、

゛
」

、
、

1
鎌

1
声
.
;
、

゛
气
一
ユ
宏

,
'

゛
、
ゞ
」
.
ノ

;
 
i
羅
ミ
 
g
イ

ダ
,
亨
y
 
,ヅ

゛
4
ミ
,
X

゛

y
,

"
、
;
゛

、
M

ノ
J

'
゛
t

、
、
、
、
>
 
T
ミ
、
、
、
.
」

"

、
".

、
.
も

急

一
~
一
1



2. MILESTONE CA1システムの基本設計仕様

銃波大学で今年から利用開発をはじめた新CA1システムNnLESTO・

NE CAI (Nlicto computer 且nd LaseT video DisR based stand

Alone/onⅡne cA1の略)は次のような機能的特長を持つように

設言卜されたシステムである。

(1)スタンドア0ン形と TSS 形 CA1を同時な実現するシステ△

(田スタンドアロン形CAL 普及形CA1を目的に,単独で通常の

CA1及び一般計算機機能を実現する CAI。

(b) TSS 形CA上ホストコンピュータのより高込機能を活用して,

生成形 CAI,データベース形 CAI,ゲー△・シュミレーシ,ン形 CA1 など

「コンピュータによって強化された教育」の実現を図ることを目的と

する CA1で高等教育用 CAI。

(2)柔軟で豊富なマンマシンインタフェースを目指j、 CAI。

(幻漢字,特殊図形や文字などの柔軟な文字情報の提示処理

(b)グラフィ,,ク及び擬似アニメーション処理

(C)キーポードのみならず特殊文字の入力処理

(d)指でエリア位羅指定情報を入力するボイントセンサ機能

(3)光ディスクによるカラー動画・静止画の表示機能

(2)項とあわせて,マルチメディア形CA1の実現。

(4) APL言語をべースにした拡張性のある CA1工づゼキュータ, CAI

/APL言語機能

(5)多言語同時使用を可能にするCA1機能

CA1実行中にモード切換え忙よって,多様な計算機の能力を生かし

ながらCA1を実行する機能。

とれらの CA1システムは,筑波大学学術情報処理センターで集中管

理され,センター内での授業や研究利用がなされる巴巴もに,広い大

学牛ヤンパスの各学系学群にー一部分散酉歌置され, TSSで、スタンドアロン

でも同時忙実際の授業の中で使えるようになっている。そしてこの

システムは全学対象の,情報処理教育用システムと合体させ,標準の

TSS のみならずCA1による情報処理教育,統計学などの授業でも

利用できるよらに例所戈されている(図 7.参照)。

ディスフレイ

キーホー→ト

フレ卓ンフル

ー.1主】ヨコ'゛^

主滞1鄭吾3

位

8ビノトMPU

ROM 4KB

.1

RAM 60KB

矛」用辛

CAIM(二 1)

出力釜置

制御部

回,
インタフェース

8ビソト MPU

ROM 2KB

スタンドア0ン形CA1は基本的にCA1端末装紐だけで動作するモードで

あり, CAIMオペレーティンづシステムのもとでCAIM/API"で記述され

た言語に従い実行の制御がなされる。とれがTSS端末として利用

される巴きは,インテリづエント端末となるように設副'されている。

3.1 CA1端末装置ハードウェアとその機能

CA1端末装置のハー1{'ウェア術成図を図 5.に示し,その仕様を表 1

に示す。

CA1端太装置本体は,スタンドアロン形といえども高度な処理を行ら

ために,主演算処理装置(MPU)を2つ用意L,ーカで主突行制御

と一部の入出力制御,イ血ガで出力装置制御を行らよら設計されてい

る。前者は,演算制御,ファイjレ制御,千ーポード制御,回線制御及び

ボイントセンサ制御を行う。後者は,グラフィ、,クや.塒.表示などの CRT

手イスづレイ制御,光ピデオディスクシステ△制御及びランダムアクセスオーディオ制

御を打ってV、る。

両系はパラレルデータバスで結合されており,相互にデータの授受を行

いつつ装置全体の機能を実現している。

以下にその特長を記す。

(1) CAU揣末装置本体は,12インチモノク0 CRT,両面倍密度フレ牛

RAM 48KB

「ートブーフル

フ"ントRAM

ビテプ'RAM

CA1胤二2)

インクフ1ース

ヒデオ

図 5. CA1端末装置ハードゥエア描成(スタンドアロン形/
パーソナルコンeユータ)

表 1. CA1端末装置の仕様

1 へッドホン
ユ壮二で士丁

ミキサ

ランダムアクセス

オーディオ衾置

サブシステム1 装

3 スタンドアロン形CAI

両制郡部持合路

主制御部

置 須

出力讐擬都御部

プロセソサ

メモリ

ウロック膨期

V0弦弧
バスインタフτース

端氷祉羅

(本体)

昌

プロ七ツサ

メモリ

クロソク 1県期

フ、ー スプレが部

8 ビソトぐイゥロプロセッサ

ROM 4KB, RAM 60KB

4Mnz

ポ4ソト七ン田'

(デースプレ'部)

仕

CRT

表示モード(弦示

容五り

8ビソトサイクロプロセッサ

ROM 2KB, RAM 48KB

4 NIH乞

キ

様

方式

K ード部

12 寸γチモノクロ

英数文字(80字X24行)

漢字,特昧図形(40字X24行)

グラフ'ツク衷示(640 ドッ 1、×480

ドプト)

MIL酪TONEコンビュータ羽蜘1の教育システム・木村.吉江・島野・小笠原・吉田

フレキシプルデ

'スウ

キー斬頴

光線し气・斯式

20(桝) X ?4(縦)

ヨ川回綜制御

?f 量

.英数文字キー(カナ, AP工含む、)
・10キー

.プログラマプノレキー(64 キー)

.フブソウシ"γキー(20 キー)

ギ均アタ七ス時問

ビデオディ

フ(543)

スウソスラ

麺信方式

遡悟述堤

ゼデオデ'スウ

冉生註縦

】 MB/ドラ芥ブX2

(UNFORMATTED)

76ms(平場シーク)+83ms(平均

毎1転待)+50ms(ヘソドロード)

力式

媒体

媒体記録客量

企2重翻歩岡期式

1,20o bls

,モ

動作{ード

ラングムア

クセスオー

デH オ發置

ポイン 1・センサ

(モニタ断D

検密JI、1珂

光学式

金属苅膜蒸統円板(追加霄込可能)

博止西のみで24,000 コマ,動画の

みで20分(混在可)

動画再生(正,逆,遅),静止画再

也,早送り,コー送り

斗ξ均 1,2秒

1 チ十才、ノレ

夕
CRT

ピデオ1,1号方式

シづルゞイスク装置を装備したパーソナルコンeユータの形態をもち, FLD K

漢字英文字フォントをもつことができ,実行時にメモリに転送できる。

(2) CRT 表示は CRT表示用 RAM39Kバイト(KB),牛卞ラクタモ

ードで RAN1フォントメモリ,コードメモリ合計 30Kバイトをもち,づ0グラマ

生裴擢

メソシュ

'、、 ン

媒体

ドホン

14河ンチカラー

NTSC力式

フナー,ツト

方式

光鞍しゃ断方式

20(Hり X 24(縦)

オーディオカセットqe鉄は専用機

で行う)

可変長(指定可能最大ブドレス39の
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づルに英数文字(160文字), APL文字(1釦文字),漢字(560文

字),特殊図形四6文字)を扱えるぱかりでなく,グラフィヅクモードで

640×480 画素のグラフィックディスづレイとしても動作し,破線・マークの

表示ノノ消去をはじめとする数々のグラフィック処理機能がある。

(3)光ビデオディスクシステムは,静止画であれぱ 24,000コマ,動画で

あれぱ20分間再生可能である。静止画・動画の混在、自由な光ピ

デオディスク原盤を用い,カラー画像及び音声の再生を端末装置側から

制御できる。光ビデオディスク再生装置は検索機能を備えており, ワン

ダムに指定された画像を騰時忙検索しモニタTV 忙表示することがで

きる。また遅送り・逆送り・コマ送りなどの特殊再生機能をも備え

ている。

(4)ランダムアクセスオーディオ装置は,媒体として通常のオーディオカセヅ

トテーづを用いており信Ξ録は専用機を用いる),ランダムに指定された

音声づ0ツクを検索して再生することができる。

(5)ボイントセンサと称する画面上の位置を指で示して X・ Y位置情

報を入力できる装置(ライトペンの代わりに指を使う)が,端末装置

の CRT及び光ビデオディスクのモニタTV に取付けられている。

(のづログラマづル牛ーポードの採用により,漢字・特殊文字・特殊図形

などの入力が可能である。

(フ)また,上位計算機の TSS端末,つまりインデJづエント端末と

しても到J作するよう設計されている。

3.2 CA1端末装置のソフトゥエア

(1) CAIMの機能

CAIM は CA1システムのために開発されたオペレーティングシステムで2台

のMPUを制御し,多様な入出力処理,コード処理の高速化,また

ファイjレアクセス処理の容易な実行を可能とする機能的特長をもつ。

入出力動作の制御はウェイトモード,パスモード,チェ',クモードの 3種が可

能であり,各機能k対して次の特長をもつ。

(a)多様な入出力処理

既忙述ベたように,重奘備の入出力装置を処理するための1/0

ハンドラを用意し,多様な入出力制御を実現している。

(b)特殊コード処理

APL で処理司能なコード体系はもとより, APL で取扱うことの

難しいパイナリデータも,補助づロセッサ巴呼ぱれる APL 内部サづルー

チン(アセンづラ)を利用して処理を行い,漢字・特殊文字などの標

準以外のコードを,内部コード・特異コード体系を構成して処理で

きるようにしている。

(C)ファイルアクセス処理

ファイルディレクトリ数を 1,024 まで拡張し,かつラベル検索(キー検索)

を可能とするワアイルアクセスを実現して,大量のCA1ワアイルを処理

できるように改善している。

(d)回線制御

RS232Cインタフェースを持つ回線に対してデータ送信/受信を可能

にしている。

(2)ソフトウェア

パーソナルコンビュータとしてのソフトゥエアと CA1ソフトゥエア(後述)があ

る。以下パーソナルコンeユータの特長をまとめる。

(且) CA1端末装置上でAPL言語により,各入出力処理が可能

て、ある。

(b)英数字.カナ文字・ APL文字・漢字σIS 第1水準)を標

準的にサボートしダイナミ,,クなワオントメモリの書換えも可能となって

いる。 JIS 第2水準エリアに特殊記号・特殊文字・図形パターンの

制御系^CRTディスプレイハンドラ GI'aphic

キーボードハンドラ^標準キーボードジ
特殊交字キーボード「二'_、

フレキシブルディスクハンドラ A/N交字

8 (544)

CAIM

ランダムアクセスオーディオハンドラ

ボイントセンサハンドラ

回チ良ハンドラ

ブリンタハンドラ

光ビデオディスクハンドラ

言語

INlf長紗脈叢二E難男
ユーティリティリンクローダ

エデイタ

テ'ノくツカ、

媒体変換ユーティリティ

バックァップユーティリティ

ファイル管理ユーティリティ

追加・変更も容易忙実現できる。

(0)パーソナルコンビュータとしての利用を可能として, APL ・ BA、

SIC・FORTRAN . ASSEMBLER などの各言語も利用できる。

(d)ボイントセンサ機能を利用した,パターンジェネレータのづ口づラム、

用意されている。

言語ユーティリティは図 6,を参照されたい。

図 6.スタンドアロン形ベーシックソフトウェアの体系

TSS形CA1は,基本的には《MELCOM-COSM0700Ⅲ》で動作

し, UTS/VSオペレーティングシステムの、とでUTS/'APL で記述され

た言語に従って実行の制御がなされ, CAIM/'APL I/0 ライづラリ

で実行処理されるデータ転送により端末入出力装置を動作させてφ

る。

4.1

4. TSS 形 CAI

ドウェアノ、^

筑波大学学郁汁青報処理センターでは CA1端末41台,一般端末28台,

開発用端末4台の集中管理を行っている。このうち, CA1端末は

14台が各学群ヘ分散配置され,モデム経由で接続されている。センタ

内では,情報処理教育が行われ, CA1端末においては CA1教育

と共に情報処理教育巴ファイルを共有した相互乗入れが実現されてい

る。

CA1開発室には,日本語端末,グラフィ,,ク端末(夕づレット付き),

APL端末(テレタイづ形), CA1端末各1台ずつが用意され,漢字デ

ータの作成,図形データの作成などが行われている。

更IC,《MELCOM-COSM0700Ⅲ》はりンづハ'スを通して,他の

はノV(汎)用計算機忙接続されている(図 7.)。

4.2 ソフトウェア

TSS形CA1は UTS/VS TSS機能の上で実現されている。すな

わち, CA1端末は一般端末としてUTS/VSに接続され,端末のイ

ンデJジェンスを利用して UTS/'VS とのブータ受信を行い,各種の入

出力装置の制御を行っている。特長としては, CAIM/APL のソー

スステートメン1、を UTS/VS 倶仂、ら送出すると, CA1端末はそれを

APL インタづりタに実行させることができ,データ交信のづ0トコルが非

常に容易に設定できるよう設計されている。以下にTSSサボートソフト

ウェアを記す。

(1)フリーラン端末
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システム

制御
処1里装置

中央処理
装置

ノユテム
コンソール

捻色カラー)
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主記憶装置
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1C

三ミ蓑鼠
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二?

=3

美

U气『う..

111

1こメヨf
乞1

丑?

Jに裂

情報処理教室

;美字;昆集

ノユ〒1.ミてセι
ミ1;痴ブ1長

、宝

両面佶密度
1.OMB

480ob/S

CA1開発宝

『一.、

M2310
キ十ラウタ
ティスツレイ
=1

M6

=2フテ"スブレイ

UTS/'VS オペレーティンづシステムに RS232C インタフェースで接続され,

ターミナル宣言を変えることにより,英文字/英小文字端末,カナ端

末, APL端末として利用できる。

(2)ファイル転送

UI'S/EAIT で作成したファイルのマイク0コンビュータ側フロ,,ピディスクヘ

の転送,あるいはその逆の転送,フ才ントファイルの転送なども可能で

ある。これは両コンピュータ冏忙簡易づ0トコルを設定し,その実現を

可能とした。刈象となるファイルは両コンビュータのファイル管理の違い

から,現在ではづ口づラムソースデータ,フォントデータて、ある。

図形縞隻

敗g亘

R付}

M4013

蓄1孟*コクラフノニク
デ"ニプレイ

〕レ

Z 80

2台

コースウェア作iΞ一ーー]

M4960

CA1端末会置

M2311A
キ、ラクタ
ティスフノ"
fAPU7)ノ、^、

図 7.筑波大学CA1システムの全体構成

コキニ

CA1の実戰的利用には,膨大な時問

と労力を要するコース作成作業が必

要であり,コンピュータの機能を活用し

て,その作業を極力軽減し,かつ正

確なコースウェアを完成させるための

コース開発援助サづシステムが必要であ

る。

学習づログラムは,づログラム本体,

表示用メヅセージデータ部分に大別され,

このサづシステ△では,それらの作成

をパ,,チ的にも会話的にも行え,編

集・デバッグも容易に行えるように設

引'されている。

(幻多様なコード体系からなる

画面データファイルの作成編集画面デ

ータについては,漢字,特殊文字

を表示する文章データ,図形を表示

する図形データがある。文章データ

は,ひんぱんに利用されるものを

襲羅

120ob/SX30

CA1開発室

120ob/SX I0

学術情報処理センター CA1教室

イ

^

ー*堕金刀一一Π
[.・・」'・」

CA1が有効に機能す知・ルDには,言うまでもなく,学習者とコンビュ

ータとの会話忙おいて,より質の高い教育識能及び学習機能が発揮

できる側面,つまり CA1突行機北がなけれぼならないが,その低

かにも学習づログラムのづログラミングの作成を容易にする AuthoHng機

能など次に示す4つのサづシステムから1苛成されなけれぱならない。

それらを現実の制約のヰ・.で,新しい観点忙立った機能を加えながら

体系的に開発してきた。その朏成と機能的特色を簡単に列挙する。

(1) CA1実行サづシステム(S加dont subsys[em)

CA1による学習を展開するには,ユーザーカ珂虫白に作る学習づ0グうム

を容易にづログラミングできる特別のCA1言語が必要であり,更にシ

ステ△は内部でユーザーのその CA1言語づログラムの展開を効率よく,

かつユーザーが意識するととなく,その教授学習過程を管理制御する

CA1エクゼ千ユータが必要である。との両者を APL で惜築することに

より,ユーザーが容易により機能の高い,またより特殊な CA1教育

機能を作成・追加・拡充できるようにその柔軟な拡張性を用意して

いる。

(a) CA1エクゼキュータ

化) CAI/APL言語(CA1言語)

この機能的特色については,後述する。

(2) CA1コース開発援助サづシステム(Auth0丘ng sob.y駈em)

^

^

光ヒテオ

訂二,L'

キャンハ'ス内各学群CA1教室

CA1の機能的特色

始めとして属性をイガ扣したメ,,セー

づファイルとして,ブータづール化される。とれらをコース作成者が容

易に結合,編集して使用するツールが用意されている。図形データ

は APL I/0 ライづラリて信己述されたサづルーチン形式をとっており,

づログラ△本体忙記述してもその実行が成されることに特長がある。

すなわち,画面記述部分を APL関数として作成できる。

(b)づψ'う厶本体を生成するコースゼネレータ

コースゼネレータにより簡単なパラメータ記述でCAI/APL言語仕様に

もとづいたコースづログラムを作成できる。ゼネレータ内部忙は,テキス

トゼネレーションを行いながらづ口づラムを生成するロジックが含まれて

いる。

(C)ゼネレータ機能を活用したデバッグ

学習づログラムのデバ,りづには,デバッグ用ライづラリを用意し, コース

のテストラン時にダイナミックな入替えを実現している。更忙画面デ

ータコースマッづの出力機能などのツールも用意されている。

(3) CA1管理サづシステム(Ma伽geme址 Subsystem)

学習づログラムは64個までのサづコースに分けることができ,それぞれ

のサづコース問の制御を SST (student soheclule Ta吋e)テーづルを利

用し行える。 SSTテーづルは他に,学習づ0、,ク制御テーづルも持ち,

学習者のレベルに応じた学習制御を可能としている。

(4) CA1評価サづシステム(Eval゛ation sub町Stem)

学習づψ'ラ△実行中に学習過程の評価情報が抑ルと出力されている

が,その情慨をもとに SPSS などの統訓・パッケージによるフィールドバ,,

クを行い実際の学習の評価を行う。

5.1 CA1エクゼキュータ機能の特色

エクゼ千ユータは,各学習者コースごとに作成される学習者学習スティタ

ス制御情報(SCB)を、とに,学習者の登録,コースの進行,づログラ

ムの実行管理や学習の中断再開の処理,学習過程の評価計算はもと

より, CAI/APLから他言語づロセッサの CALL とそれからの CAI

モードへの自動復帰などCA1学習の実行過程の管理卸1御を行う。そ

れらは機韮的には,次の4つから構成されている。

(1) EXEC I0(学習開始/再開の準備実行管理)

学習者学習ステータス制御情報(SCB)をファイルから口ードし, CAI

MILESTONF"コンピュータ利用の教育システム・木村'・吉江・島野・小竺原・吉田
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コースの開始/再開及び他づロセリサからの Ret山n cA1半11

定処理を行って,学習づψ'ラム忙依存しな込形で管理し,

刻々変わる再現不可能な学習ステータス情郡の近似的オー

トリカパリの機能、持っている。

(2) E江C 20 (サづコース実行管理)

学習単位の 1つであるサづコースの決定とサづコース定義フ

レームの実行を行い,サづコース渡りの実行管理を内部で処

理する。

(3) EXEC 30 (フレーム実行管理)

学習の最小単位であるフレームの実行管理をする。つまり,

学習履歴スタ.,クなどの作成参照をし,実行すべきフレー

ムの制御と決定を行うのみならず,フレームのづログラムの

途中から他のワレームへの分岐,当該フレームへの復偏・,画面データの

白動的表示などの処理をし, CA1づψ'ラム上にない学習展開過程の

管理制御を行う。それと巴もに,フレー△半.位の API"ワークスペースの

自亜カオーバレイ,メモリ,管理も行う。

(4) EXEC 如(中断/終了処理)

学習の流れの中で発生する学習中断に対して,学習の継続再開が可

能なように,その環境を SCBファイルに格納し,学習評価情報を表

示する。

5.2 CAI/APL言語(CA1言語)の機能的特長

CAI/APL言語は,一般ユーザーが学習づログラムをフレーム単位(オー

バレイ単位)でづ0づラミングするために, APL をべースにして作られ

た記述言語で,CA1で必要になる教授学習評価過程の制御を記述し

やすいよう忙設割・された特別な言語である。その特長の 2,3 を次

忙あげる。

(1)豊富な 1/0ステートメントの用意

前述したように, CAU揣末忙河鄭寸けられたマンマシンインタフェースを改

善する多様な入出力処理を簡単K起動させることができる。

(2)厳密かつぁいまいな学習者}心答データの処理機能

CA1においては,当然のととながら,完全な正解から意味不明の誤

答忙対する正誤判定基準を与えるのはもとより,上述のような多様

な応答の文法的,かつ教育的な意味解析が必要忙なる。自然言語処

理が不可能な現在,1心答処理速度を落せない現実の制約の中での妥

当な解決が必要になる。

われわれは1'答処理機能を大きくは2段階,つまり学習者から入

力される原始心答データを梨形するナJづロセス機能と,正準鰯響との

一致度をみるイクザクトマリチング巴,あφまいさを許容するファズマ,,チ

ングを実行する階屑的}心答処理機俄を用意して,それに文丁処するよ

うに試みた。

MELCOM・COSM0 700Ⅲ UISIVS
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グラムを作成するアづ口ーチから, 口

図 9.づログラ△例それらを分酬して記述,アクセ

スすることが可能であり,テ

牛ス陀'ネレータを組込むことも容易でこれまで以上のより高い教育機

能,コース作成の柔軟さ力圷倒呆できる(図 8.,図 9.)。

図 8.スタンドア0ン形 TSS 形 CA1システム

M四60 CAIM

CAIMmpL

TSS影CA!

TSS形CA1システム

光ビデオ
デイスク

ランダム
アクセス

オーディオ

シリアル

プリンタ

び

スタンドアロン形CAI

ー(a)づりづ0セス関数糊1;

1 ・,・ー""ー(b)マッチング関数靡

6 む

これらは単に遂文字的な処理のみならず,十一ワード,許容範囲不

等式,単_位つき数値処理,そして同薦語処理や白由なサづストリンづ使

用を許す上での処理、可能にするとともに,誤りの程度と状態を返

すエラーステータス情報も与えるように作成されている。

(3)他言語利用を可能kするモードチェンジ機能(開いたCA1言語機

能)

これまでのCA1言語の多くはCA1言語の中で閉じているのが普

関数靡^EXACT MATCH機能

-FUZZ MATCH機行毛
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今1可開発した MルESTONE CA1端末は重装備システムであるが,

光ビデメディスクやボイントセンサ装羅などを取除いたシステムは手幌な漢

字ベースのパーソナルコンじユータとして利用可能なよ 5 に設副'されてお

リ,その1心用範鬮,利用範囲は広い。

終わりに,日頃有益な御教示をいただいた筑波大学学術情報処理

センター長・中山和彦教授殿並びに同センター各位に深く感謝の意を表

する。また,この開発にあたり,ティアヅク(株)殿,三菱づレシ1::.ン

(株)殿並びに三菱電機(株)応用機器研究所メモリデバイス開発部の関

係各位から多大の協力をいただいたことについて感謝の意を表する

次第である。
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特集

新升多光学文字読取装置(M2483・N)

1.まえがき

コンビュータシステ△ヘのデータ入力装羅として OCRが出現して以来,飛

躍的な性能の向上と低価格化忙よって急速な普及が進み,その適用

業務も製造業・流通業・金融業・サーeス業・官公庁・地方自治体な

どあらゆる分野に及んでおり,ユーザーが入力装置を検討する場合忙

は OCR の導入をまず第1忙杉えるまでになってきてぃる。

当社は昭和54年4阿発表のM2483形OCR山により本格的に

OCR市場忙参入してきたが,このたび上位モデルとして機能.性能

を大幅に強化した M2483-N形OCRを開発した。主な特長は以下

のとおりである。

(1)読取データのデューづや登録データのエミゞト機能など各種データ

編集機能を充実し,記入手一夕を簡略化できると同時に記入者の負

担を軽減することができる。

(2)見やすい大形のディスづレイを採用し,見出し機能やけ込(罫)

線の表示によって,入力帳票イメーづでの手一夕表示を司能としてお

リ,入カデータの修正や変更が極めて容易である。

(3)入力帳票の読取りと,読取不能文字の修正を並行動作させる

ことにより,スルーづツトの向上を図っており,読取不能文字が少な

い場合はデータ修正時問を無視することができる。

(4) 1行81欄帳票力蔀涜取可能であり,一般データのほかにづログラ

ムや設計ゞータの入力が容易忙なり,利用分野を拡大して込る。

(5)ドロッづアウトカラーを豊富K用意し,帳票の管理を容易忙した低

か,市販のポールペン文字を統取るモデル玉用意L,複写の必要な業

務や改ざんを1坊止したい業務にも, OCR を利用できるよう{Cして

いる。

(6)ドット文字の統取りを可能とし,更に文字セット指定機能ICよ

リ,ユーザーが使用する文字セットをフィールドビとに任意に定義でき

るなど,読取機能を更に充実させている。

(フ)出力フォーマ,,ト編集機能により出カコードや冬踵付力川青桜を任

意に定義可能とし,ホストコンビュータとのインタフェースも柔軟忙とるこ

とができる。

以下に,との装置の描成,機能などと共に開発した技術の概要を

紹介する。

上田秀敏、・下田安告浪「ぴ

Jtlj

dn

ジψ 、^

、

'ンノ゛、らyヨ゛、

X、_七二γリ弓導、'・三1参.,、'、
,ノ,、魯.^

ノ

2.装置構成と仕様

図 1.にM24綿一N形OCRの外観を,表 1.1C主な仕様を示す。図

1.の装置外観中,右側の部分を「読取部」と称し,帳票搬送機拙

.光学走査機機・文字認識ユニ"及びシステ△制御ユニ介などから

構成されており,左側の部分を「操作部」と称し,キーボード,ディスづ

レイ及び2台のフレキシづ1げ'イスク装置などから構成されている。以上

が基本構成であるが,オづシ.ンとしてフレキシづルディスク装置の増設

(合計4台)及び出力機器の選択(表 1,参熈りが可能となってい

る。

仕様の面では従来の M2483形OCR と比ベて下記に示ナような

巡;フレキシブルデ'スナ(] MB)/J.

オブシ,ン:磁気テープ UIS 8 単位/EBCDIC,800

,/1,60O BPD

紙テーブσIS 7 単位十 1 パリテ',60

字/秒)

カードパンチ(26士2枚/分,六ソパ,ノスタッカ約 500

枚)

通信回線 0ユ00~4,80o bls, BSC 方式)

二

」

形

.

づ,

帳票サイ

図 1. M2483-N形OCR
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式

表 1. M2483-N形OCR仕様

ズ
( 1 )

( 2 )

( 1 )

ページ式(多数行読取り)

1廿C

通 0'帳桑:89×89~3"×297(mm)

81 欄桜雰i:297×420(mm)

取文

*計算機測乍所朴本社

暖ヲ

r杣

( 2 )

胱取文寺」数

淋川手占文字

JIS OCR-B

Ⅲ OCR-B

JIS OCR-K

407

ドソトブリン1

イノLチ・フ'ソト

'C

( 3 )

数?」,英'子,カナ,,1d野

(26 杣)

数字,災字,紀り(24 肌)

数字,央字,紀ι}(21 師)

力ナ

取

(1)通欝帳票

→上

IUι

气゛

イ丁

取

(2)創欄帳栗

数

ホッパ/スタッカ

ク

速

( 1 )

( 2 )

置

度

通常袈票:最大40行(1/3 インチビッチ)

81槻帳票:25行

乎i井 54字/行(最火)

(最大)

印字/行

外

(】)

( 2 )

故才σIS OCR B,Ⅲ

OCR-B,407)

形

通備帳票

81 欄帳票

源

法

出

ホッパ 300枚/スタソカ 300枚X2

37枚/分(最闘)

カード換算平均50枚/分

力

AC 】0O V,50,/60H毛 1'okvA (古g本拷成)

i円字96字/行

蛾

幅]、50OX 奥行 1,270 X 高さ】,】70(mm)

¥*
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性能の向上を実現してぃる。

(1)帳票搬送機騰.帳票サイズの拡張で81欄帳票の読取りを可能

にした。

(2)光学走査機騰.センサの一眼化忙より,使用部品点数を減少さ

せた。

(3)認識ユニッドドット文字の読取り,]ーザー指定文字セヅト機能

(読取文字種を文字単位に任意定義可能)を追加し,更に文字わく

(枠)指定をフィールド単位に,文字種指定をサづフィールド単位K拡張し

たとと忙より,認識性能が格段忙向上した。

(4)制御ユニット.システ△メモリを拡張したことにより,新規開発の

専用モニタによる読取り/修正の並行動作を可能にした。

(5)手イスづレイ.14 インチ(2,000文字)を採用した。

(のフレキシづ」げイスグ両面倍密度(1Mパイト(MB))化した。

3.光学走査機構

光学走査機構を図 2.に示す。走査方式はス予,ビングモータで用紙を縦

ソj向に送りながら,横方向には半導体のラインイメージセンサ(2,048ビヅ

ト)で電気的に走査する方式を採用している。けい光灯を光源とし,

用紙上の文字をミラー及びレンズにより集光してイメージセンサ上に結像

させ,ステッビングモータで 1ステッづずっ用紙を送るのと同期して横方

向に走査を行っている。

走査系は従来512ビヅト(512、)のラインイメーリセンサを 4個組合せて

2,048ビットの走査を行って仏たが,この場合光学系及びイメージセンサ

の駆動.増幅回路が各4組必要となり,それを合成して1列の連続

したラスタとして取出す必要がある。現在では LS1の集積技'術か進

み2,048ビットのイメージセンサが量産され安定した供給が可能となった0

M24船一N形OCR では 2,048ビ,ワトのイメージセンサを使用した光学系

を開発し,走査系の大幅な簡素化を図ってぃる。これ忙伴い従来の

光学系に比ベて1つのレンズでの視野が4倍Kなった点及びイメーづ

センサの画素ビリチが約半分となり倍率が更に小さくなった点から,

レンズのひずみ(歪)率及びレンズとイメーリセンサとの位置決めに局精

度を要求される。このために,高性能のレンズを開発し,高度の生
伸j産技術を駆使して実現した。レンズは焦点距齢35mm,倍率0・1,

角 40゜,周辺光量比70%以上,歪率士0.1%以下,更に画角内にお

いてケラレ(口径食)がないというのが主な仕様である0

光源は一般のポールペン.サインペン・万年筆などの筆記用具で書かれ

た文字の読取りが可能な従来の赤色けい光灯の低かに,文字枠なと

の印刷に必要なド0ツづアウトカラーを多く提供するため忙近赤外発光け

い光灯を開発した。とれを図 3.で説明する。一般K ドロ,,づアウトカラ

の反射率は図 3.から分かるように波長が70onm以上(近赤外)

で高くなってぃる。このため,近赤外で発光する光源を使用すれば

多くのドロヅづアウトカラーが使用できることが分かる。タングステンランづ

でも可能であるが,効率及びイメーリセンサの分解能の点で近赤外発光

けい光灯が有利である。このけい光灯は図 3.に示すようにスペクト

ルのビークが 740nm Kある。これによりドロヅづアウトカラーは従来の

レッド・ビンク・マゼンタ・オレンジなどK力Πえパーづル.パイオレリト'セeア'づ

ラウン・づルー・グリーンなどが使用可能となる。

4,スキャナ系

イメージセンサから得られた信号は電気的に処理され,認識部ヘ出力さ

れる。図 4.にその処理づロック図を示す。以下,その説明を簡単に

述ベる。

イメージセンサの出力は差動増幅器を用いて信号成分のみを増幅ル,

サンづルホールドした後 AID 変換される。 AID 変換は,クロックレートが

約 IMH.と高いため,既存の AIDコンバータ1Cを用いると非常K局

価な、のとなってしまう。このため,高速DIAコンバータ1C とディづ

タル1C及びりニア1C との組合せによりコストと精度の両面の協調を

得ている(図 5.参照)。

AID変換された信号は光学系のシェーディング,イメーリセンサの出力の

各ビ.ワト問の不均一性,光源忙よる紙面照度の不均一性,光源ある

イメージセンサ
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ー、、、、、ー
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ノ
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図 2.光学走査機構
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図 3.分光感度特性
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＼

入力

高速D/A
コンノくータ

クロノク

セ才レーノ

いはイメージセンサの経時変化などを補正するための回路により補正さ

れるが,とれらの回路はすべてディづタル1C によって擶成されており,

補正は 1ピットビとに行われる。とれは従来のスキャナ系(当社)が

アナψ'レベルでC, Rの調整により単調変化パターンを用Ⅵて補正を行

つていたのと大きく異る点である。また,ブイジタル処理を行うこと

忙より補正回路の温度変動などの変動を老慮する必要が無いので,

この部分が完全無調整となっているのも大きな特長となって込る。

補正された信号は,認識部とのインタフェースのために, DID変換

される。これは,補正処理には精度を保っために1%程度の分解能

が必要とされるのに対し,認識処理では 1.0の 2値信号(1ピット)

でよ仏ためである。実際には2値化ナる際の処理のために8レベル

(3ビット)の信号に変換している。この場合,全領域を 8分割する

のでなく, PCS (PTint con廿a虻 Signal) 0.5 以上の領域の情報は認

識率忙は抵とんど影糾しないという統計から, PCS05以下の領域

を 8分割して弁別するととにより 3ピットの信号を得てぃる。この

3ピ,,トの信号は認識部の前処理回路忙より最終的に2値化処理さ

れた後,認識づロセッサにより認識処理される。

また,上述の文字信号処理とは別に,2,048Eツト内の特定の領域

の信号のみをある一定の濃度レベルで弁別する回路によりラインマーク

の検出を行っている。

逐次近似

レジスタ回路

図 5. AIDコンバータ回路既念図

高迭コンバレータ

十

て、きた。

5.2 動作モード

①即時修正モード,②バッチ修正モード,③バッチ処理モード,④エントリモ

ド,⑤ディスづレイモード,⑥サーチモード,⑦トランスファモードなどの従来か

らある弱J作モードのほか{C,下記のモードを追加することにより,全

体の処理時問の短縮及びょり多様なユーザーのシステム形態ヘの対応が

可自皀になった。

⑧文字パターン蓄積モード:読取不能文字パターンをデータとしてシス

テムメモリ内にとり込み(従来は HIW で直接画面に表示していた)蓄

積するモードで,「即時」と「バッチ」の 2通りがある。概念図を図

6・に示す。即時蓄積修正の場合,文字パターンをシステムメモリに蓄積

ナること忙より,従来のように文字パターン表示中に読取動作を中断

する必要がなくなり,読取りと修正の並行動作が可能となった。パ

ツチ蓄積修正の場合,との文字パターンを更にディスク K記録すること

により,バッチ修正時Kも読取不能文字の表示が可能になった。

27855千円

OCRを評価する際に重要な項目

として,認識性能とともに入力装

確としてのシステム性能を見逃して

はならない。 OCRの宿命である

統取不能文字や誤読文字の対策な

ど他の入力装置とは比較にならな

い程の膨大なチェックシステム機能が

必要なだけでなく,昨今のユーザー

の多種多様な要望忙即座にこたえ

られる装置でなければならない。

これらを満足させるために, M

24綿一N形OCRでは以下に示す

諸機能を備えている。

5.1 操作性

使用フレキシづ1レディスクを I Mバイト

化したことに伴い,システムファイル

住忍識ファームウェア,システム制御フ

アームウェア,フォーマットづ0グラムなど)

を 1枚のディスクにまとめたことに

より,装置の電源投入から帳票読

5,システム機能

帳票^

①読取データ経路

②交字パタンデータ経路
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5.3 画面編集機能

図 7.忙読取データのゞイスづレイ表示例を示す。図からも分かるよう

に読取結果だけでなく帳票レイアウトと等価の画面(罫線,標題,項

目欄など)を漢字を含めて自由に表示できるようにした。

5.4 データ処理機能

(1)エラーチェック

従来の「フィールド内チェック」,「フィールド問演算チェック」の機能を充

実強化するとともに,「りミ."チェ,,ク」(例えば年月日などの範囲があ

る手ータ)を追加した。

(2)データ編集

「出カデータ編集機能(図 6,参照)」1てよりユーザー任意のデータコード,

出力形式を作成するとともに,手ユーづ,レビート,インクリメント,エミット

(固定手一夕のセ,,ト),キー入力フィールド,キー入力禁止フィールド機能

を追加した。

6.文字認識

OCRの認識性能はまだまだ人問には及ぱず,限りなく人間の認識

性能に近づけることが要求されている。人問の認識機構が明らかで

ない現在,との要求を満たすため忙は多量の文字パターンを収集して,

これが十分に認識できるよう忙OCRを作らねばならない。特忙手

書文字では記入者による変形が多く,変形パターンを含めた種々の基

準パターンを記憶する認識辞書を効率よく設計する必要がある。この

ためには,計算機を用φて設計を自動化することが重要であるが,

部分的には人問の判断力を生かすことも効率を上げるらえで重要で

ある。

そとで今回,自動化に適するよう文字認識方式を一部改良し,認

識辞書設計の自動化を図ると共に,人問が容易忙介入して認識性能

を上げることのできる文字認識辞書設計システ△を作り上げ,高い認

識性能を実現させた。

6.1 認識方式

認識方式はM2483形OCR の輪判御獣斤法②を一部改良して用いた。

特徴抽出は図 8.忙示すように文字パターンの怜郭を追跡して怜郭

線及びルーづを検出し,更如愉新沫泉の形状を調ベて端点部,へこみ

部及び突部の冬線分を検出する。次に輪郛線,ルーづ及び上記各線

分の位置,大きさ,方向及び形状を求め,これを文字の特徴として

用いている。

決定は認識速度の高速化と認識辞書設計の自動化を考慮して,3

段階に分けて行っている。第1段階では輪郭線数,ルーづ数及び上

記各線分を出現順にコード化した輪郭線分列(1汝辞書)を用いて大

分類を行う。第2段階では特徴のディづタルマ,,チングを用仏て候補文字

を絞る。とれは入カパターンの各特徴を 1,0の2値で表現し,1,

0, Don't 鳳N の 3値で表現された基準パターンの各特徴(2次辞

書)とマ,,チングを行う方法である。第3段階では距雜の概念を遵入

し,入カパターンと基準パターン(3次辞書)との距部によって最終決

定を行っている。

6.2 認識辞書設計

1次辞書と2次辞書は完全に自動的に殻計し,3次辞書の設計には

一部人問が介入し,半自動的忙設計する。

図 9.に3次辞書設計フローを示す。まず与えられた特徴群から有
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特徴選択

辞書設計

言忍,i註テスト

パターン目視チェック

効な特徴を選択して自動的忙辞書を設計する。次に認識テストを行

い,誤読文字や読取不能文字がある場合は人問がその文字パターンを

チェ,,クし,必要に応じて新たに肩効な特徴を作成して再殺計する。

このために,文字パターンから右効な特徴を直接かつ容易に求め得る

特徴作成用言語をも開発した。

フ.むすび

以上述ベたように, M2483-N形OCR は豊富な機能と高い性能を,

優れた経済性で実現した分散処理指向のOCRであり,広範囲な分

野で利用仏ただけるものと信じている。

最後にこの装置の開発に御協力いただいた関係各位忙謝意を表す

る。

特徴作成

三菱電機技報. V01、 55. NO.8 ・ 1981

ΞiL

図 9.3淡辞書設計フロー
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特集

イメージデータ処理システム

コンビュータによるイメーづ処理はかなり以前から取組まれており,目

視検査の自動化あるいは阪療システムといった分野で実用化が進んで

いる。一方,近年オフィスの生産性を高めることを昌的としたオフィ

スオートメーシ.ンシステムが脚光をあびて込るが,オフィスにおける情報に

は文字,数字を主休とした文書と図,表,グラフといったイメーづ情

報が混在して仇るため,オートメ化の推進忙はイメージ処理が必すG助

であり,各種の技術開発が進められている。ここでは,オフィスオートメ

ーシ.ン(OA)忙おけるイメーづ処理の概要について紹介するとともに,

広くオフィスに普及しているファクシミリ装置を入出力装置として使用

した当社のオフィスオートメーションシステムについてその特色,描成,処理

方式,応用例について紹介する。

1. まえがき

2. オフィスオートメーションにおけるイメージ処理

オフィスにおける作業は人問の感覚器管に密着しており,オフィスで扱

う情都は大別すると視党に関係する文書情報と聴覚に関係する音声

情報がある。実際のオフィスにお゛ては特に丈書情報の重要性が高く,

また艮的に屯多い。オフィスにおける文書情報を分類すると次のよう

になる。

(1)報告書など文字を主体巴した情報(文字情報)

(2)伝票,帳票など数字を主体とした情報(数値情報)

(3)図,表,グラフなどイメージを主体とした情報(イメージ情報)

これらの情報のうち,数値情報は数値をコード化するととにより

コンピュータ処理が容易であり,既に EDP業務として広く普及してお

リ,文字情報についてもカナ,漢字をコンピュータで扱う日本語情報シ

ステムの出現やワードづロセッサの出現によりオートメ化が普及しつつぁる。

ープj,イメーリ処理については,データが可変長のビットデータであり,

データサイズも膨大(8ドット/mm の密度でA4版て・約50OKハ'イト)て

あることなどから,コンじユータ処理上の制約が多く,オートメ化のネッ

クになっている。

オフィスオートメーションシステムで要求されるイメーリ処理には,ψぐの、の

がある。

(1)ブータ圧縮処理

イメージデータを単に白黒のピットデータで管理することはコンピュータにお

けるファイjレ容量やデータ伝送時問に大きな影縛を与える。一方,イ

メージデータでは隣接する画素問に相関関係が強くあり,冗長性が高い

ため相関性忙着目したデータ符号化方式が考えられており,こらL

たデータ符号化によりデータ圧縮を行うととが考えられてぃる。

(2)図形編集処理

コンeユータからの出力の様式を見る人の要求に合わせた見やすぃ形

に図形編集するととが要求される。代表的な処理としては次のもの

がある。

(幻線図形発生処理

グラフィ,,ク処理で扱われて込る線分,円弧などの図形データを画素

苅田正雄、・加藤眞名井"・田中久之、・太刀掛伸一、

パターンに変換する。

(b)幾何学的処理

図形の移動,回転,拡大,縮小などを行う。

(C)作図処理

数値データを見やすくするため,棒づラフ,折線クラフ,円づラフな

どに変換する。

(d)画素数変換処理

出力する端末の分停前E 休泉密度)に1心じてイメーづ手一夕の画素数を

変換する。

(3)合成編集処理

オフィスで扱う文書では,文字,数字と図,グラフ,表といった図形が

混在ナる場合が多゛。したがって文字,数字などのコード情報と図,

グラフ,表といったイメージ情報を合成,編集する機能が要求される。

代表的な処理としては次のものがある。

(a)イメーづの切り出し

イメーづ情報の任意の部分を切り出す。

(b)イメージの合成

2種のイメージ情報を重ね合わせる。

(0)文字データの変換

文字コードからフォントパターンに変換し,指定の部分に配列する。

(4)認識処理

手書文字や任意の図形をコンビュータ側て、認識,解析し,コンeユータ処

理のデータに変換する処理である。手書き文字についてはOCR装置

の認識アルゴリズムを応用した、のが老えられるが,言忍識精度の向上,

フリーフ才ーマ.,ト,認識処理時問の高速化が当面の課題となろう。

3.《MELCOM》 OA システムにおけるイメージ処理

*計算機製q乍所

3'1 特色

当社でははん(がD用コンビュータ《MELCOM-COSM0 シリーズ》及び

ミニコンビュータ《MELCOM 70シリーズ》の両シリーズにおいてイメーづ処

理を可能にLている。当社のイメーリ処理の特色巴しては次のことが

あげられる。

(1)汎用ファクシミリの使用

イメージの入出力忙使用する端末として高速ディジタルファクシミリ装置を

使用しており,しかもコンビュータ端末用の専用機ではなく,電話回

線で使用する汎用のものを使用している。このためコンビュータ端末

として使用するほか,端末相互問の直接通信にも使用できる利点、が

ある。端末として使用するファクシミリの仕様を表 1.に示す。

(2)各種のイメージ処理装置の採用

イメージ処理を CPU の負荷をかけずに容易に実現,ーるため,マイクロづ

ロセッサを内蔵したイメーづ処理装置を使用して仏る。イメージ処理装置

ではワアクシミリに合せた画像データの圧縮伸長及び画像の合成編集,

文字フォントの植込みを行う。

(3)標没ハードゥエアの使用

イメージ処理装置を除いて,ハードゥエア機器は通信制御装濯を含めナベ

巧(551)



機種名 ME工FAS FA-550

シリーズ項目

電送時間

表 1.ファクシミリ端末の仕様

最大原稿幅

約20秒(B 4版標準原

罪り

府効読取幅

297mm(A 3版主で)

MELFAS FA-300

シリーズ

記録紙サイ

ズ

256mm(B 4 版立て・)

釣20秒(B 4版標準原

稿)

走査線富度

(本/mm)

257mln 怜 X loom 巻

ロー"πノ郵モ

297血m(A 3版まで)

MELFAS FA-850

シリーズ

記録方式

8×フ.7 8 ×3.85

選択仞換

256mm(FA-300/33の

296 mm(FA-350138の

帯域圧縮方

式

約20秒(A4版標準原

稿)

感熱紀録方式

257mm 幅Xloom巻

ロ^ノし鼎モ

伝送速度

MH(】炊元)方式及ぴ

MR(2欧元)方式

297mm(A3版立て、)

8×8 8×4

選択釖換

282tnm

9,60OP、20014,80012,400

bpS 自動選択

形

形

乾式静電記録方式

297mm 幅Xloom巻

ロー円ノ劃ミ

4 ×4

槌

帯域圧粕方式

儲

子測分割符号化方式

(2次元遂汰処理)

送受一体自立タイプ

式

ライソ画素数

表 2.画像圧縮伸長装置の仕様

】2× 12(白黒)

】2×12(ハーフトーン)
6×6 選択釖換

9,600/4,80obpS 自動選

択又は 4β0012,40obps

自動選択

て汎用品て斗悼成されており,システムの導入を容易にしている。ファク

シミリ装置とのインタフェースはファクシミリ通信専用のモ手ム(FAXモデム)

を使用しており,ファクショリ特有の伝送制御はFAXモデムとソフトゥエ

アでサボートしてV、る。

3.2 イメージ情報処理システムの構成

イメージ情報処理システムの擶成としてミニコンビュータ《MELCOM 7の

によるシステム1PS-70 4MAGE PROCESSING SYSTEM-7のを

例に説明する。図 1.にシステム楢成図を示す。

イメーリの入出力を行うファクシミリ装置とは通信回吊喫を経由して接

続される。コンビュータ側のモデ△はファクシミリ通信用の専用モデム(FAX

モ手ム)を使用する。イメーづ処理用装置としては画像圧縮伸長装置と

画像編集装置が接続されて仏る。画像圧縮伸長装置はファクシミリ装

置の画像データ圧縮伸長方式に合わせて,画像データの圧縮・伸長を

行うものであり,ファクシミリのタイづ別に用意されている。表 2.に

仕様を示す。画像編集装置は非圧縮状態にある画像データ(白=0,

黒= 1のビ,,トデータ)に対して画像の切り出し,別画像との合成及び

文字フォントの植込みを行らものである。表 3.に仕様を示す。画像

圧縮伸長装置_画像編集装置とも《MELCOM 7ののDMAチャネル

'

GⅢ規怖適合械

圧

ソ

処理時問

(原画 1 画索当たり)

2欧元予測分割符号化方式

乾式節電記録方式

B 684】-1

ιJ、

木官、

縮

送受セパレート形卓

上タイブ

最大 3.072 画素

数

多値予測分割符号化方

式

迹応フ丁クシミ
'オ

任意

ν5~ν8 (平均)

接

9,60017,20014,80012,400

bpS 自動選択

]~3 μS (平均)

モディフブイドハフマソ(MH)方式及

ぴモデ'フプイドリード(MR)方式

MELFAS FA-3001350

MELFAS FA-3301380

送受セパレート形

立タイプ

数

最大 3,072 画索

B 6841-2

最大2台/CPU

形

任意

多値ディザ方式による

ノ、ーフトーγ記録可高

解像痩4イプ

ν5~ν8 (平均)

機

官

】~3 μS (平均)

表 3,画像編集装置の仕様

式

MELFAS FA-550

その他GⅢ規柘適合機

ライソ画素数

最大2台/'CPU

kE

げ

処

文字フォγ卜の植込み(フォγトパターン内蔵)

7すールドの切出し

フーーノレドの合成

緯線,羅線引き

ネガ・ポジ相互反転

接

:ノ

、 1

総

」三

に接続され,ソフトゥエアの介在なしで直接主メモリをアクセスしており,

イメーづ情報処理における CPU の負荷を軽減して込る。

3.3 処理方式の概要

(1)イメージデータの入力

イメーづデータの入力にはファクシミリ装置(高速ディづタル機)を使用する0

画像データはファクシミリ装置によりν5~V8 に圧縮されて伝送され

る。コンビュータ側では画像データをいったん主メモリ装置に受信し圧

縮された形のままディスクに保持する。イメーづ手一夕処理時に原始デー

夕として使用する場合には画像圧縮伸長装羅で伸長し,黒=1,由

0の 2値ブータとして処理する。^

時

数

B 6842-1

問

最大 3'456 画素

ファクシミリ端末

数

任意

1~3μS/画索

最大2台/CPU

ファクシ
、L-」ー

而二「

兎吊」コ

加入電話網

NCU

同制御

装置

16 (552)

(1)イ〆ージの切出し

AX

MELCOM 70

CPU

図 1.1PS-70システム構成図

CCU

通信制御

装置

中央処理装置

並兎テイスク

DISK 奘置

画像圧縮
伸長奘置

画像縞集
装置

(2)イメーシの合成

一「一ーー,^ 区ZIZZ

+歴Z区ヨ

(3)文字フ寸ントの植込み

ーーーーーー^

区ニニニニ>

図 2.イメーづ編集の概要
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(2)イメージデータの編染

イメージデータの編集は,ソフトゥエアによる方式と画像編集装置による力

式の2方式がある。画像編染装置を使用する場合には次の処理が実

打できる。

(a)イメージの切り出し

原画より特定部分を切り出し,別画像データとする。(図 2.参照)

(b)イメーリの合成

原画の特定部分に別画像データを重ね合わせる。(図 2.参照)

(0)文字フォントの植込み

画像編架装置に内蔵された文字フォントを原画の指定された場所に

植込む。(図 2.参照)

4.システム応用例

4.1 音声応答を組合せたシステム

づヅシュホンを利用した音声応答システムと組合せ,づツシュホンから入力

された要求に対する応答,処理結果をイメージ合成処理により生成し,

ファクショリ装置に出力することができる。具体例巴して,1980年情

報処理連合展に出展された家庭電化品販売管理システ△につぃて紹介

する。システ△構成図を図 3.に示す。とのシステムは家庭電化品販売

店(電器店)から流通業者に対する家庭電化品(以下家電品と略称

する)の注文から商品の発送手配までの自動化を実現している。家

電品を注文する場合はづツシュホンにより流通業者の事務センター(コン

ピュータ)に電話し,音声によるガイダンスに従い,店コード,商品コー

ド,個数をづツシュホンのづ,,シュスィッチにより指定する。事務センター

のコンピュータは注文をうけると,イメーづ合成処理により配送用地図

の入った納品書,旨青求明細書を生成し,配送センター,営業所のファ

クシミリ装置ヘ送信し,発送手配を完了する。注文から発送手配完了

までの流れ図を図 4.に,イメージ合成により生成した納品〒井を図 5.,

言青求明細書を図 6.に示す。

4.2 帳票発行システム

帳票,伝票類を発行するための出力端末としてワアクシミリを利用し

たシステムは各種の業務分野に適用できる。その1偶ルして地力自治

体の帳票発行システムにつφて紹介する。地力自治体の窓口業務で扱

ら帳票類は漢字による衷示が必須であり,字体・様式上の制約があ

るため,一般のブータ端末を使用してコンじユータにより白動化するこ

とが困難であった。そとで出ブ"揣末としてファクシミリ装置を使用L,

帳票はコンビュータ側のイメーづ合成処理で生成すること忙より問題'点

＼

①注女伊長売店)

販売店よ1上克通災者の事務センターへ電話器

(プッシュホン){こよりダイヤルする。音声応

答による会話モードで店コード,商品コード

個数をブッシュホンより入力する。

巨注文の受付(事務センターMELCOM 70)

店コード.商品コード_個数を解読し,在庫

状況を確認、した後,注女を受付けた旨の音声

工さ、答を;反す。

吾、発送手配,晶ホ書作成(事務センターMELCOM 7の

販売店の地図入りの納品書をイメージ合灰仁

より生成し配送センターに送伝する、また代

全を徴収するための誥末明細杏をイメージ合

成により生成し営災所に送信する

ブッシュホンによる発注

④配達価Ξ送センター)

ファクシミリで受信した地図入りの納品谷に

より商品を販売店に配達する,

コンビュータによる

自動受注

巧代金請末(営業所)

え曲災岩*務センター

ファクシミリて受信した詰ホ明細告により代

金を話求する'

M且COM 70

E^1
1 1 '〕

地図入り納品霄.舗求番の

自動作成及び転送

"、Ξ菱冗ートメ化冗フィス

図 4・家庭電化品販売管理システムの処理の流れ
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イメージデータ処理システム・苅田・加可塞・田巾・太刀掛

品

フソシユホン

図 3.家庭電化品販売管理システムの構成
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発行業務

表 4.窓日で発行する証書,証明書

戸籍謄本

名

戸籍抄本

身分証明書

住民票写

不在証明書

称

印鑑証明書

税

所得証明書

課税証明書

痛

納税証明書

非課税証明轡

身分を明碇にナる戸籍簿より発行(複写)
ナる。(戸籍法第]0条 1)

地域住民であるこ巴,立たはたいこ主を
証明する。(住民基本台帳注第】2条)

扶養証明書

備考(用途その他)

関

土地訓価証明譜

宗屋評価証明書

固定資産評価証朋書

係

届出された印影を証明ナる。

資産証明書

土地公課証明書

國民健康保
険関係

宗屋公課証明書

公租公課証明牲

国民年金保
険関係

靜価額IC

関する亀

の

軽自動車税納税証明書

ホ庫証明書

国民健康保険証

地方税法第ユ0条 10
弁護士法第23条2 の 1
国民年金法第 103条
公営住宅法第23条2
その他

国民健康保険納税証明

国民年金乎桜

国民年金保険料納付証明

本庁

税額に関

ナる亀の

コオ

公庫・公団申込

福祉関係申諸用
狩猟免許申告用たど

住ι
7

ホストコンピュータ

窓口端末より住所.氏名を入力する。

1A
イ
畏

MELCOM

COSMO

住民情報ファイルを検索し,帳票生灰に必要な情籔

を抽出する。

(本庁内窓口)

漢字CRT

FAX

イメージファイルから帳票のわく組などの同定イ〆ー

ジ情報を取出し,メ千リ上に展開する,

イメージ処理

システム

住所,氏名などの女字を画像瓶集装置により所定の

位置に植込む。

＼

イメーン、';玉

ワワイル

帳票わく組
印昌

帳票の合成が完成すれば,画像圧縮伸張装置により出力す

るファクシミリ裴置に合わせて画像データを圧縮する。

FAX
オフライン用

f

ーノノでキ

支庁 支庁

図 7.《MELCOM》漢字住民情郁システムの構成

FAX

加入電話網

帳票をファクシミリ装置に出力する。

戻字CRT

を解決したのが《MELCOM》漢字住民情報システムである。図 7

にシステム拙成図を示す。また窓口で発行する各種証明書を表4.忙

示す。このシステ△の特色を次に示す。

(1)高解像度ワアクシミリ装置の採用

帳票の出力端末に12本/mmの高解像度を持つ《MELFASFA-

85のを使用しており,ハーフトーンの表現屯可能であるため印影の表

現が可能であり,印鑑証明書の発行にも使用できる。

(2)文字フォントの集中化

漢字などの文字フォントをコンピュータに集中することができるため特

殊な字体の管理が容易であり,住民台帳に記載された字体と同一の

字体で帳票が発行できる。《MELCOM》漢字住民情報システムによ

仁

"堕即

図 8.帳票発行の処理の流れ
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る帳票発行の流れを図 8.に示す。また,このシステムにより発行し

た住民票(写)の例を図 9.に示す。

5.むすび

今日のオフィスでは文字,数値情報を中心にEDP化が普及している

が,イメージ情報についてはコンEユータ処理kよる自動化がまだまだ

立遅れている。しかし,最近の LS1技術,づロセ,,サアーキテクチャ,通

信ネットワーク技術の進歩は目覚しく,それらに科巧ソフトゥエア処理技

祐jと相まって,イメージ情報を扱うオワイスシステ△は今後着実にかつ加

速的に発展していくものと思われる。今回紹介したオフィスオートメーシ

.ンシステムは汎用のファクシミリ装置を端末に使用するなど,システムの

導入の容易性に重点をおいて開発されており,実用システムとして今

後更に機能拡充,性能向上を図っていく予定である。イメージ情報処

理システ△については手書文字の認識,オフィスネ,,トワークとの結合,

電子ワアイルの導入などが今後の課題である。

2 '薪tl

図 9.住民票(写)の例
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特集

音、声万芯答;システム

1,まえがき

最近,機械系と人問巴のコミュニケーシ.ンの手段^いわゆるマンマシ

ンインタフ.ース^として"音声"が注昌されつつぁる。

マンマシンインタフェースとしての音声には次のような特長がある。

(1)機械より遠距雜に込る人忙対し,大げさ義装置を使用せずに,

効果的に情蛾を流すことができる。

(2)他の作業をしている人に対し,注意を喚起するのに適してい

る。

(3)視覚(表示装置)よりも指向性が少ない。

(4)音声による機械との情報交換は人にとって最も自然である。

このような特長を持つ音声がマンマシンインタフェースとして利用され

るのが遅れたのは次の理由によるところが大きいであろう。

(1)音声を副'算機が処理しやすいよう K コンパクトなゞータに圧縮

し,逆忙良質の再生音を得る技術の難しさ。

(2)機械による音声認識の難しさ。

(3)両者を実用化ナるハードゥエア素子技術。

長年の努力の結果,最近いくつかの技術開発が進み,既{て・一部が

実用化されている。すなわち,音声出力(合成)技術の応用では,

鉄道のホームにおける放送を行うアナウンシェータ,エレベーター室内での

案内を音声で行うアナウンシェータ,人問の問いかけに対し音声で解答

する「しゃべるオフコン」などである。また,問屋の小売店忙対する

オーダーエントリシステ△,交通機関の座席予約システムなどに対してはづ

ツシュホンを荊リ司した音声応答システムが実用化されつつぁる。

音声入力(え裂識)技術に関しては,特定話者用(音声入力者の声

をあらかじめ吹込み,特徴を学習させる力'式)の入力装置はほぽ実

用の域托逹しているとみてよい。最近では,最も難かLいとされる

通常の確話機からの入力による不特定話者用の認識装置が日本確信

電話公社をはじめ各社で競って進められているところである。

以下には最近の音声出力技術の一部を紹介し,その中における当

社の音声出力装置の概要忙っ仏て説明ナる。更に音声1'用システムの

一伊ルして,づツシュホンを利用した音声応答システムについて紹介す

る。

形 式

媚集形

表 1.音声合成法の比較

紬"郷1-,加
索片鯛染形

合成形

分析合成形

音飾,単語

】ビッチ波形

記

PCM

デノレタモジュレーショγ

憶

注則合成形

単語,文節

形

音声波形,零交差波,イソ

パルス施答

式

2.音声出力方式

2,1 音声出力技術の現状

音声を出力する場合の基礎技術として,次の2つがある。

(a)音声分析^音声波形をできる限りコンパクトなディジタルデー

夕に圧縮する。

(b)音声合成^分析された音声のディジタルデータを音声波形忙

逆変換し,できる限り原音に忠実な再生音を得る。

音声分析及び合成技術は互いに逆変換の関係{Cあり,組合せて使

用される。表 1'に音声合成法の分類を示す。更忙この中で良く利

用されている合成方式の概要を表2.に示す。

音声技術の発達は最近特に著しく,これ以外にも低ビヅトレートの

周波数スペウト九包粘情報

帯域炉波器

ホノ1,マγト

總形予測係数

PARCOR係数

戸道断面穂

駆動音源情報

音飾,単音

比

表 2.現在よく使用される音声合成方式の概要

分析・合成方式

一1

較

網

DPCM

19 (555)

音山波形をそのま立 AID 変換

し,音)"データとして蓄秘ナる。

とれを DIA 変換L,音声とナ

る。 6矼くbls ( 8 ビ,ト X8,000 デ

ーヂ/秒)とデータ量捻多φが,

音質壯良い。

概

DHferenti丑1
←畿N血")

,ノ

舛!

差

△

ADPCM

1 1;

分 PC入1

AdaP6Ve
(W晋盡兜)

音Nサンブル値を求める際,直

的のサンプル値との差を AD 変

換ナる方式。 PCM より鳥データ

任銘が可能である。

*計算機製作所

適膳差分 PCM

形

必要ビット風

DM

Delta
Modulatioo

偕巳の振幅により最子化の楯を

変える方式(侶号の謀幅により是

子化幅を変化させ,佶号の変化に

追舶させる)と DPCM とを棚朋

したブj式。

圧・伸付き

司月

64K b/S

デルタ変翻

ADM

Ad且Ptive
(。逑加四)

サンブリング瑚波数を十分大き

くナることにより,隣接Lたサγ

プル位の差分を】ビ"ト(士1)て

表す。

適

32K b細程皮

LPC

応

Linear predictive
Coding

信号の振幅により量子化の姻を

変化させ,信号の変化に追舶させ

る DM方式である。
DM

線形予側符号化

糸勺 15~32 K b/S

PARCOR

有(無)音声源信号をパルス(白

色雑音)で模擬ナる。声道の特性

壮.全極形ディジタルフ H ルタ

(線形係数8~】2個)で躍換ナる。

その他ビッチ周波数,音声振幅な

どのパラメータが必要。

Autoc0ττe1丑tlon

子勺 50~80K b太

優官己相関

音声合成技術,例えぱLSP (Line spectrum pair)方式など次々と

開発されている。

0偏自己相関係数を利用L,上記

ιPC のプイルタの安定性を良

くLた生のである。

0音質良好。データ量が少ない。

約 10~32K bls

約 2.4~】OK b/S

約 2'4~9.8K bls

斉藤幸夫
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2.2 音声出力装置

ミニコン《MELCOM-70 シリーズ》による音声1心答システム(3 章参照)

の音声出力装羅忙は,録音編集方式の1つである ADM力'式 C商用

形定差変調)によるディづタル化力式を採用した。このガ式を採用し

た主な理由は下記の点κある。

(1)録音編集方式は・一般に音声の登録が簡単なため,フィールドで

の吹替え力r可能である。

(2)録音編集力、式で採用される PCM DPCM などのディづタル化

方式に比較し, ADM力式(註)は 15~30K ビット/秒(KW今程度の

低い eツトレートにおいて再生音質が良い。これは音声K含まれる主

要スペークトラムが釦0氏~1.5kH. K集中しており,高い周波数成分

の振幅が少ないため過負荷現象が起こりにくいととによる。

(3) DM, ADM 方式は 1サンづりング当たり 1ビットであるためフ

レーム同j翊の必要がなく,アナログ/ディづタル変換器(符号器・復号器)

が簡畄であり, PCM, DPCM方式より経済的である。 ADM方式

の 1チッづの符号.復号器(CODEC) LS1が市販されている。

以上のようにADM方式の利点は多いが, PARCORなどの分析

合成方式忙比較する巴ビ,,トレートは3倍以上は多くなる欠点がある。

同方式を音声応答システムに適用する場合,磁気ディスクなどの外部

記憶装羅を使用すれば,メモリコストの影轡はほとんどないが,はん

(汎)用OSの下で多回線同時制御する場合に技術的制約が生ずる。

次に,本文で紹介する音声応答システ△に採用して込る音声入出力

装置(音声入力/出カデータセット)の主要諸元を示す。

B6821 音声出カデータセ,り卜仕様

(3)音声入力 マイク入力,最小 2mv,3kΩ

300~3,40O HZ

最火 1入入7,4~16Ω音、J盲11_1 /J

(スじーカー接続)(モニタ用)

接統インタフェース(計算機佃D

O CCITr-V24//V28

(EIA RS-232 C)

0半2重又は全2重通信

019.2K ピリト/秒

0 8単位/10 ユニヅト調歩符・号

0無手順

( 4 )

( 5 )

(1)変調方式

三菱電機技報. V01.55 ・ NO.8 ・ 1981

( 2 )

( 3 )

サンづりングレート

音声出力

(4)づツシュホン入力

ADM(適応形定差変調方式, LSICODEC使

用)

15.4K ビット/砂

最大 odBm (600Ω)

300~3,40OH乞

4×4 又は 4×3, MF信号

(押ポタン互イヤル)

( 5 )

ことでは,前節で紹介した音成合成技術の応用システムの1伊ルして

音声応答システムをとりあげて説明する。

3.1 概要

図 1. k音声応答システ△の構成図を示す。づツシュホンは通常の日本電

信電話公社規格の込のであり,音声応答システムの端末としての機能

を果す。

接続インタフェース

(a)計算機側 O ccrfT-V24/V 28

(EIA】RS-232C)

0半2重通信

0192K ビット/秒

08単位/10ユニ,寸訓歩符号

0無手順

仏)網制御装置側 0日本電信電話公社技術基準

NCU-9

O eンインタフェース

OMA形又は AA形

B認22 音声入カデータセット(音声登録装置)仕様

3.音声応答システム

ニンソーJI -ー^

( 1 )

( 2 )

・・- B2253

512K/、 n

変調方式

サンづりンづレート

(注) ADM (Adaptive Delta ModU1且tl0訂,適応形定差亥翻方式)

通常の DM(Delta ModU1且tion)は,隣接サγプリング値の差分が倣小差:ど("辻

のの大小を比較し,大であれぱノリレス"】"を,小て、あれぱパルス" 0"を発生

させ,信号の「傾斜符号化」を行う。このため,急激義振幅変化を伴ら音JΞ入力が

あると,符号化が正しく追従できない「過負倚」が生ナる。 ADM 方式で仕,急

激な振幅が継蒜しているときは,上の畿小差:ゴを大きく,振幅変化が少ないと

き壯小さく,ある時定数で「適応時」に変化させるため,入力音声に対ナるダイナ

ミソクレンジが拡大される。またこの時定数は, 1音節(syl】able)の継続時冏に

1ミぼ等しく 10~25m5 に避定されるので SyHabic compandet(cclnpTessot/

Expander)と玉言われる。

r-7ご「、ニー、

L'_」コマイク、
一『一'一]^^ー」Z宝ι

、'1_._ご"
日68?2 、、ースヒーカ_ノ
」・;テ,一左>ネ÷埀委'宅

ADM

ピット/秒15.4 K

図1 音詞心答システム締成図(図中,音詞'答そ直接関係の
無い入出力共置は省略した)
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ン' スプ

販売管理システム

厶名

預金残商照会システム

3 音声1心答システムの1心用

払込通知システム

コード化された二ーザー名,品名,数量たどをプッシュホ

ンから入力し,人力の碇認と金額(あらかじめ登餅Lてあ

る単価に数呈を掛ける)などを音声で出力する、のである。

機

交通機関の窪席予約シ

ステム

陪証番号や口座番号をブッシュホンで入力L,音声で預金

残高を知らせる亀のである。金融桜関の瀕客サービスと省

力化に右効である。

能

預金口座に払込みがあった場合,自動架電と音声出力によ

つて,払込み先や金額などを知らせる玉の。金融機関の省

力化に右効である。

n療予約システム

概

宿泊やレジ十一機関の

予約システム

希望の列卓名,乗車日時,出発到倍駅などをプッシュホソ

で入力し,音声で座席番号などの予約情雑を知らせるシス

テムである。

要

不動産照会システム

あらかじめ登録されている思名冨ードをプッシュホソで入

力し,.療,日時などを音声で知らせる、の。病院に力け

る診療予約の省力化に有効。

宿泊なだについて,予約希望条件をプッシュ永ソで入力

し,音声で予豹情報を知らせる玉の。

土地や建物たど不動産に関ナる問合わせた条件を,ブ"シ

ユホγで入力し,音声によって答える鳥の。

との場合,フ丁ツウスと結合した複合システムとすれ

ば,一眉村効である。(図面送付等)
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操作者はづツシュホンの掘""タンを

操作するこ巴により数字(又は特

殊千ヤラクタ)を入力し,その帝占果

の確三忍と炊のオペレーションガイダンス

を音声で受けるものである。

とのような音声応答システムの1'

用分野は種々考えられるが,その

主なものを表 3.に示,・。

3.2 音声応答システムの特長

音声応答システムの一般的な特長は

次のとおりである。

(1)理解しやすさ

計算機からの出力(入カデータの

確認,誤操作の指摘など)が音声

で与えられるので,機械に不慣れ

な人でも理解しやすい。

(2)使いやすさ

.づツシュホンがある場所ならばど

こからでも入プ井剰乍が可能であ

る。

・計算機の出力音声によりオペレー

タガイダンスも行えば,初心者にも

容易に操作できる。

(3)コストの低減

.一般に使用されて仏るづ.ワシュホ

ンをそのまま剤'算機の端末とし

て利用できる。

・冠話機経由のオーダー受付業務に

適用すれば,エンドユーザーが訓・算

機に直接データ入力すると巴に

左り,これまでの電話受付業務,

オーダーデータの力ードパンチ作業な

どの中問作業がすべて不要とな

る。

3.3 音声応答システムの機能

音声応答システ△の応用範囲は広く,

その動作形態、様々であるが,こ

1'r }J 二1 ・、レ、・・ク 1_玉勺 1、{11

表 4.オペレータ採作そ音声応答システムの出力(@.ステータス番号を示す)

Jk リ fl/1,1心;介ンア、フ'ご、に

flj.1Ⅱ[-1、,)。

2

U'1.番りプ〕人jj)

判!ホタンによリj占ゞド弓

5'及び二を<ノ」する。

3

(U'1],',',コートのノ、ノ」)

契1ホタンによ日Ⅱ取',1,コー

1-3"及び二を人力1る、

4

住で,;.のフ、/J〕

ギ1し1イタンによリ次1,1

々び=を<力3、ノ上

1/1吐1,しおり b・どうございモ J、。

ただノ゛かしMELCOM貼i小か, 1即辻文に二フ゛

ノ_します.店コートで共1して下でぃ、 ビ 0 そ

く N、μΠ'1.二与んンフ、,子厶上,j ブ) fljU ノノ・ヒー

共ゞ1'が」1・二七の」勺弁

セ 11,コード"5"" M,11虻別よ"打、てーrj゛,1絢',',コー

ドキギ11して、1、さい L コ,ご。

5

},、"1 _

('1_又のまどめ)

判1ボタンにより=を<力

150

ム[併j,ゞ,コード"3""クテガタコン永"で;ね。
釜、<{'を糾1し一C 卜さ1、。どコ,C。

区コ

勲:i1 に"150"て丁ね' jn 知かあ九1上!m,','.コー

ドを共{して、ドさい,むけjし!;二を艸 Lぐ卜さい_

豆!,1.コード"5"" 1*1Π心」1'i「" 1工の引」;i.文 1;, 1き」
,',',コード"3""タテガタコンホ"Σ{1」:" 150"単

仙は2ガ刈,イ>.a'拝"30σガ1,」",商,Y'コード

攻゛は

ジ出jD

,.1
・- 1特除処理

サブル・・・チン

1?Π

(ホスト計算横で実行

される場合もある)

図 2.音声応答システムのソフトゥエア概念図

,桑イ乍力',呉りの」り1?

ン1ホンノ)'ミ

ユーティリティ

0テ【フルフブイル

姦保守フロクラム

0駿気テーブ遅選フ

ロクラム等

音声応答システム・望月・斉藤

下工戸.テータ

玉{三; 1'1tミ

けします。

ファイノレ

.辺
唾亘ヨ
駐三
固定ディスク裴透

す)概念図を示す。同ソフトゥエアは次の3種に大別される。

(司運用の前準備として,音声を登録するための"音声登録/

再生づログラム"

化)運用時忙づツシュホンからの数字入力に対して,音声で応答

する"音声応答汎用づログラム"

(0)各種ユーティリティ

次に,これら各々につやて記述tる。

(1)音声登録/再生づ口づラム

音声登録/再生づログラムは,マイクロホン又はテーづレコーダーから入プJさ

れる音声を音声入力手ータセット(図 1.参照)により,15.4K ビット/

秒のディリタルデータに変換する。入力,変換された音声手イジタルデータ

は文節・単語・音声素片*のいずれかに分けて,各々のファイルに蓄

種される。

*(一般に音声データの量は多く,一方ディスク容量には制限がある。

遇勘1辻いで、f。 U'コードをオ平

して、トさい。どう;÷。

り士.にぱ

円です。ご江.交は玉血、お届

ありカfどうごさいました。

こでは"小売店の問屋に対する商品オーダーエントリシステム"を例にとっ

てその動作を説明する。

図 1.のシステム構成図にお込て,各づツシュホンは小売店が所右し

ているものをそのまま使用ナるが,音声応答システムの本体は問屋に

設置される 0

小売店の操作者(以下オペレータと称す)が商品を問屋に注文した

いとき,づツシュホンの送受話器を取り,音声応答システムを呼び出す。

音声応答システムは音声でメ,セーリを返し,次の操作指示を与える。

オペレータは指示に従ってづツシュホンの押ポタンを操作し,数字などを

入力する。システムはそれに対し音声で回答する。この問のオペレータ

とシステ△の交信の状況は表 4.に示すとおりである。ナなわち,オ

ペレータの押ポタン操作による数字入力に対し,システムは音声で入力

を確認するとと、に,次の操作指示(オペレータガイダンス)を与える。

3.4 音声応答システムのソフトウェア

図 2・に音声応答システ△のソフトゥエア(以下音声1志答ソフトゥエアと略

再生フロクラム

マイク

Q0

{豆膨辻いで,、。 1冉品1,コード立
抑して下さい。ゼ・]そ。

テーフ、
レコーダー

スビーカー

⑦朧'上いで・上。攻:゛を"1しぐ
1、:1、、。 1二、うぞ。

システムテーフル

ディスク

討'取りタスク

区ヨ

区図

区ヨ

区ヨ

⑨M1述いで・上。二を判1し、t、ト
さい。どう;E。
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したがって,音声データを文節・単語・音声素片忙分けてファイル

に入れ,各データが重複することを避け,手一夕量を極力少なくす

る。)

(2)音声応答汎用づψ'ラ△

音声応答汎用づψ'ラムは実時問でづツシュホン巴の交信処理を行う、

のである。すなわち,づツシュホンからの数字を入力し,それに対し音

声で回答する機能を有し,一連の処理の結果,商品のオーダーデータを

収集する。このデータはユーザーズづ0グラムによりまとめて帳表作成な

どの処理が施される。ユーザーズづ日グラムは音声応答システムで実行され

ること、あり,また別のホスト計算機で実行されること、ある(ユー

ザーズづψ'ラムの説明につぃてはここでは省略する)。音声応答汎用づ

0づラムはづツシュホンコード入カタスク・応答処理タスク.ディスク読取り夕

スク及び音声出カタスクの 4タスクより構成されている。一般的にこ

れらのタスクはシステムビとに処理手順,内容が異なり,各システムに

対し新たに開発するか改修するととになる。

このシステ△では,同ソフトゥエアを設計するに当たりできる限り汎

用化し,システムご巴にカストマイズする部分を極端に少なくし,かつ

変更しやすくするように特に留意した。すなわち,図 2.中のシステ

ム固有部分(2重わく(枠)で示した部分)のみ変更し,他の部分は

そのままで,種々の音声応答システムを構築できるようにした。

各々のタスクの機能は次のとおりである。

(a)づツシュホンコード入カタスク

づツシュホンからの数字を入力,編集し,応答処理タスクに与える。

化)応答処理タスク

入力された数字をシステ△テーづルの情報のもとに処理し,音声デー

タファイル(固定ディスク装置内)から音声手一夕を取出ナ際のインデッ

クス(以下ID と略す)列を求めてディスク読取りタスク忙与える。

(C)ディスク読取りタスク

与えられた ID列に従って音声データファイルから音声データを読出

し,音声出カタスク K与える。

(d)音声出カタスク

音声データを音声出カデータセット経由づツシュホンに出力し,音声に

変換する。

(3)ユーティリティ

システム構築,その後の実運用,保守作業をサボートするづログラ△群で

あり,主なものは次のとおりである。

(a)テーづルファイル類保守づログラ△

化)磁気テーづ退避づログラム

""'TO

等々が究極の目的であった。

音声技術は日進月歩であり,次々と新しい方式が開発され,実用

化されている。

我々は今回ADM方式を採用したが,将来的には次々と開発され

る新技術の中からもっと有効にデータ圧縮できる分析合成力式(例え

ばPARCOR方式など)を採用することも謝'画している。次に,今

回開発した音声応答システムにっいて気のっいた点をまとめてみよ

う。

(1)音声応答システムはこれまでのシステ△と異なり,オペレータの操

作に対し音声で応答し,合わせてオペレータガイダンス(次の操作指示)

も行うものであり,初めて操作するオペレータに巴って操作しやすく,

理角早しやすぃが,その反面少し慣れてくると音声メッセーリが煩わし

く冗長なものに感じられてくる。

したがって,オペレータの操作経験のレベルにより簡略化した音声メ

ツセーづを出力できるようにするなど工夫が必要であろう。

(2)音声応答機能だけではオーダーデータ入力結果のハードコe一信d

録したもの)が残らな込。したがって,計算機処理結果を出力して

オペレータへ送付,確認するなどの付加機能が必要であろう。例えば,

日本電信電話公社で販売してぃる「データテレホン」などの利用が必要

となろう。

(3)このシステ△はづ四シュホンを利用している。しかし,づツシュホン

の普及率はまだ通常の電話機に比較して低いため,できれば通常の

電話機の利用が望まれる。その場合忙は,づツシュホンの押ポタン入力

に代わって音声で数字などを入力するととになり,計算機側に不特

定話者用音声認識装置が必要となる。

我々は今後このような点を漸次検討し,改善を加える予定である。

音声利用技術はいまだその緒に達した段階であり,今後更に開発

され,発展することとなろう。今回の音声応答システムはその一環で

あり,我々はとれを手始めとして種々の利用技術を追求したいと考

えている。

過去音声分析及び合成技術は音声波形を手イづ夕」げ一夕に変換する音

声分析装置,逆忙ディづ夕}げ一夕を音声に逆変換する音声合成装置の

理論・方式・装置開発技術が中心であった。

すなわち,①音声をできるかぎり少量のディジタルデータに圧縮し,

また逆にそれを音声忙再生する。

②再生した音声はできるかぎり白然音声に近づける。

③装置のコストを低減する。

④装置の小形化・軽量化・消費電力を少なくする。

4. む す び
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( 2 )

( 3 )
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藤崎,板倉他.音声合成技術とその実用装置,電子技術,22,
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報出版)
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特集

CAD用分散形図形処理システム

1.まえがき

近年,工業界では CAD (compota Aidod D磯ign)/CAM (com・

Pute, Aided Monufaotodng)が急速に普及してきた。これはハード

ウェアの低価格化,性能向上とともに使いやすいソフトゥエア開発に支

えられており,各企業の導入意欲もおう盛である。

多様化するユーザーの二ーズや技術革新の速いテンボ忙文打書するには,

設計,製・造部門の効率的向上策による設計製造能力の強化が特に重

要である。特忙,機能殺計,生産設計などは業務が複雑で多岐にわ

たっており,取扱う図面,情報量が多く,自動化ヘの期待は極めて

大きく,フレキシビリティ K富んだ CAD/CAM システムカ珂金く要請され

ている。

CAD は,設計者が人問とコンビュータの双方の特性をうまく生かし

ながら設計を進める技術又は技法であり, CAM は生産技術者がコ

ンビュータを利用して,生産準備や生産工程の設計・制御を行う技術

又は技法である。それぞれの応用範囲は前者が開発設計,見積り,

機能設計及び生産設計であり,後者は工程設計,作業設計,治具準

備及び製造である。また, CAD/CAMのシステム形態は大形計算

機直結形,ワークステーシ.ン形,スタンドアロン形の 3つの形態に分類で

きる(図 1.参照)。

分散処理システム指向の中忙あって,ワークステーション形の形態が設

計者とコンビュータとの文栃舌性,応答性,処理能力とも優れており,

かつ設計部門の二ーズも柔軟に対応でき,大形計算機問と設計情報

の一元化を図ることも期待できるので,今後ネ,,トワークシステムの発展

とともに急、速に伸びると老えられる。

このような期待にこたえるため,スーパミニコンピュータ《MELCOM

70》モデル釦をワークステーシ.ンコントローラとした IDS-70 (《MELCOM

70》 1址a'active DeS喰n system)分散形図形処理システムを仔月発し

た。

以下この論文では IDS-70 システムの概要,機能,特長などについ

て紹介する。

由留部政a小・福隅正

2,1 概要

IDS-70分散形図形処理システムはホスト計算機のりモートワークステーショ

ンシステムとして位置づけられ,ホスト計算機の図形手ータペースより1

部分の図形データをもらい,設計者とグうフィックディスづレイ装置や座標

読取装置を介して,対話的に図形編集処理を行い,その図形データ

をもとに自動製図機ヘの作画処理も可能なシステムである。

IDS-70 の機能としては図形編集処理,オンライン自動製図処理の低

か, NC テーづ作成,チェック処理,ホスト計算機との R皿(Remote

Job En仕y)処理, TSS(Time shoring system)処理,そしてパッチ

処理を同時併行運転することができ,分散処理システムの構築を容易

にしている(図 2.参照)。

IDS-70 システムの適用範囲としては,船の船かく(殻)設計をはじ

めとして,機械部品設計,機朏設計などの機械設計の分野,ナルト

基板設計,回路設計,盤設計など電気設計の分野のほか,建設, 電

カ,ガスといった幅広い業種の設計分野ヘの適用を考えており,部

品編集,図面編集,図面入力と込った図形処理に必要な基本機能を

今後充実させていく計画である。

2.2 特長

IDS-70 システムは《MELCOM 7のモデル 60 を制御装置として次の

特長をもっており,分散形図形処理システムを構築する上での基本的

なハードウェア,ソフトウェアのツールを提供している。

(1)多1欠元処理機能をもった強力な分散処理オペレーティングシステム

である。

UOS(unive玲al opaating system)のもとで,図形編巣処理,自

動製図処理, Rル処理, TSS処理,そしてパヅチ処理を効率よく運

転し,コンeユータ資源の肩効活用が図れる。

(2)コアシステム準拠のグラフィヅクディスづレイライづラリの採用。

分散形図形処理システムの概要と特長2. 1DS.70
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米国「ACM/'SIGGRAPH CORE-'79 グラフィック

標準計画委員会」で立案されたづラフィヅクソワトゥエアラ

イづラリ SIGGRAPH CORE-'79 に準拠しており,ホ

スト計算機システムや他のシステムとの問で図形編集処

理に関するづ0グラムの標準化が図られ,づ0グラムの

相互利用の抵か,ソフトゥエアのはん(汎)用性を高める

ことができるグラフィ,りク手イスづレイライづラリである。

(3)ラスタスキャン形局性能カラーグラフィ,ワク手イスづレイ

装置の採用。

M4383 グラフィヅクディスづレイ装置はツィンピーム方式を

採用し,画期的な 1,024×1,024の高分解能で,4,096

X4,096 のアドレッサづルボイントを持ってぃる。また,高

インデNエン"'ラフィ,,クスとして座標変換機能,円弧補

問等をグラフィックターミナル側で行うととができ,ワーク

ステーションコントローラの負荷i峰減を図り,コストパフォーマ

ンスの優れた操作性のよいグラフィヅクディスづレイ装置で

ある0 また,づラフィックディスづレイ装羅は TSS 夕ーミナ

ルとして,づ0グラム開発にも利用できる。

(4)ユーザーメモリ空問の確保で大きなづログラ△が作

成できる。

クラフィワクディスづレイライづラリはレづデントづ0グラムとして,

ユーザーメモリ空問(88K パイト(KB))とは別の領域で

実行されるため,他の 16 ビ,ワトマシンに比ベてユーザー

づψ'ラム領域は大きく疏'保できる。

(5)大形計算機との接続が容易である。

大形計算機との接続は IBM 370/303X シリーズを

はじめ巴して,ユニバック U 1100 シリーズ《MELCOM

-COSM0 シリーズ》の抵か国産各社の大形計算機と

豊富な接続実纖を誇っており,大形計算機と一貫し

たワークステーションシステム判'築が容易となり,より広い

応用処理が可能である。

(の自動製図機メーカー各社(東洋電機製造(株),

武藤工業(株),吉沢ビづネスマシン(株)など)と既κ製

図機接統の実績が豊富であり,ミニコンピュータとのイン

タフェースのハードゥエア,ソフトゥエアが用意されている。

B2531

浮動小数点
演算機構

MELCOM 70/60

TSS夕ーミナル

M2311-A

B2553

主記世裴置
128KBX6

M4410
PTR P

基本処理奘置

戸.

M521

CR

300枚ノ分

システム制御発理斐置

マjVチフレクフ

M4630-2

LP

GD

フログラム

昌一ー.ユ1

B6001

多重入出力
制御装置

M4383-2

タブレノ f

450行ノ分(カナ付)

GD M4謁3-2

主記造制御

チャネル

タフレノト

r 7

1ディジタイサ
と__y
^^

1ディゾタイザ
ι___ノ

B2501

DMA

チャ才りレ

9600 ビットノ秒

主記憶合計IMB

B6402

シリアル入密力

檀1蒜

3.システム構成

3,1 ドウェア構成ノ、^

IDS-70 システ△はスーパミニコンビュータ《MELCOM 70》

モデル 60 を制御処理装置巴して,主記憶装置IMパ

イト(最大 2MB),大容量固定手イスク装置(60MB

X2),グラフィックディスづレイ装置X2 台,座標読取装

置,自動製図機,紙テーづ読取/せん孔装置,カード

読取装置,ラインづりンタ装置などより構成されており,

グラフィ,クディスづレイ装置は最大4台まで可能である。

また,1DS-70 システムをオンライン自動製図処理,

NC テーづ作成チェ,,ク処理に使用する場合,《MEL

COM 70》モデル 30 又はモデル 40 を制御装置とし,

コンバクトにワークステーションシステムを構築できる。 1DS

ーフ0 のハードゥエア構成例を図 3.に,機器仕様を表 1.

に, M4383 グラフィックゞイスづレイ装置の仕様を表 2.

に示す。

B6233

同定ディスク
制御装謬
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磁気テーフ
制御装匙
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蓑置

機

処郵装証

1d

図 3.《MELCOM 70/60》ハードゥエア構成図例
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M2894
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通信制御凌置
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裴置
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表 1.機器仕様

モデル 60

B 2501

3

名

タブレットデ'ジタイザ

4

J'ーー'

モームーー゛ーー

B6431

テや才、ル 1/F
喪戯

システムコソソール

モデル 40

B 24】1

'、^

5

蓄本識成に主記憶 256KB,システムコソソール含む。主記億
最大 2MB,サイクルタイム 60ons/4パ'ト,乗算 1.7μS,
除算 4.1 μS

固定デースク装置

モデル 30

B 231】

M 4383-2
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概

6.磁気テープ装置

主記億最大 5】2KB.サイクルタイム 550ns,
除算 8.2 μS

主記憶最大 256KB,サイクルタイム 550ns,
除算 8,2 μS

7

略

フレキシプノレディスウ共置

20イソチ CRT,表示方式:ラスタスキ+γ,丁ドレスサプ
ルポ井ソト 4,096 ×4.096,7 色カラー,ドラギγグ,ノズーミγ
グ等のイγタラクテ'ブ楼能あり

8.妖テープ赴取/せノν孔装識

M 23】1

一A

M 2883

仕

9

分解能 0,1 箕lm,右効読取純囲 914× 1,219mm

カード統取共置

システムコンソーノし巴しての棧倉E を玉っ てい

2,000 字,14 インチ CRT,】28 字種

】0.ラインプリソタ讐殴

様

M 2751

N12883 固定デH スク装置に捻 20MB,和MB,60MB の 3
種があり,それぞれ平均アウセスタイム約相mS転送速痩498
K 語/S

M 2894

転送速皮 72KBIS (160O RPD,36 KBIS (80ORPD, トラッ

ク数 9 トラウゥ,使用リール是大 10-ーイγチ・リール 2,400

乗算 6.0 μS,

M 4410

U.シリアル入出力機構

フ'ート長

乗算 6.0 μS,

記憶客量 985KB,転送速度 62KB/S,使用ディスクシート片
面,両面,両而倍密度,1BM 交換性あり

12.通信制御装羅

M 521

読取速度400字/秒,せん孔速度50字/秒,
交換テープ

M 4610

M 4620

託取速度 300枚/分,600枚/分, 12列X80欄標染パソチカ
一ド

M 4630

る。表示文字

64字種3卯行ノ分(M4610-】)
128 宇種]50 行/分(M 4610-2)
"字種600行/分(M4620-])
128 字種3卯行/分(M4620-2)
"字種900行/分(M4630-1)
128 字種 450 行/分(M4630-2)
64 字種 1200 行/分(M 4640-1)
128 字種 600 行/分(M4640-2)

M4640

B 6402

B 6810

RS2能C,回線速度 MAX38K ビプト/秒,4 ライソ/桜構

2.400~9,6Ⅸ)ビット/秒,2 ライソ/装霞, SYN 同期

JIS 8 単位情報
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右効画面表示

名

ツ

ラスタ本数

夕

ク

去

グラフ'ツウキーラウタセット

機

荷

デ'スプレイプロセクサ

色

0"

チーネルプロセッサ

(mm)

表 2. M4383 仕様

アドレッサブルポ'ソト

機

直線発生方式

M4383-1, M 4383-2 共通

ディジタルビデオメモリ

表示述度

ラスタスキ十ン形20寸ソチ RBG超残光けい光体ブラウン管

・11

の

セグメソトノCツフフ

275 ×275

冬

冊隷補問機焼

綜数 1,125 本可視領域】,024 本

座榛変換桜能

入力裴貿 GR-2]ユーザ定縫キー.エデHツトキー付JISキーボード

コミュニケーシ,γインタフュース RS-232-C 300~20K ボー認歩同期

( 1 )

JIS 157種ストローク方式

様

他

村"

8色指定4色同時表現

Z 8002 1 基(16 ビソト倍精座乗算器付)

の

外形寸淡(本体)

Z 80

他

重最(本体)

(】)図形定裟領域訟,768×32,768

機

環境,条料

1苫

MOVEベクトルクリップ機能付2点輝度変翻DDA

芥

τ電コ

1ρ24 ×】.024 ×4 ビット

梢費電力

20ons/PIXEL (キ十ラクタ),400加/DUAL PIXELS (ベクレレ)

力,

入

(】)コソソール楼能

ぶし機能

32KB (標準)

1好

(mm)

新

コミュニケーションイソタフ.ース

円/円弧

(kg)

出

(2)マルチカラーパターン表現

(】)拡火/縮小ノ回転ノ平行郡動

(゜C)

3.2 ソフトゥエア構成

分散処理システム指向のオペレーティングシステムで強力なシンピオント機能

をもつ UOS モニタシステムを中核として,コア仕様のづラフィ,,クディスづ

レイライづラリ,ディジタイザライづラリ, Rルパッケージよ畊張成され,製図機

メーカーより提供される製図機コントロールづ口づラム及び《MELCOM

70》標準ソフトゥエアとともに,利用者が CAD 了ナJケーションづψ'ラム

を製作する上での基本的な図形処理パッケージを提供して込る(図4

参照)。おも左 IDS-70 のソフトゥエア仕様概要につ込て以下に述ベ

る。

3.2.1 GDL・2 グラフィックディスプレイライブラリ

(1)概要

GDL-2 が SIGGRAPH CORE-'79 に準拠した仕様であることは

前述のとおりであるが,その基本概念は図形表示のために基本的か

つ普遍的な機能を規定し,図形づ口づラ△並びに図形処理の知識,経

験の共通化を図ろう巴するものである。近年この思想が尊重され,

グうワイックソフトウェアの標準仕様として注詞されており, U)S-70」二で

実現した。

GDL-2 の基本的な機能は作成データ出力,データ入力,そして座

標変換の3つによって構成されており,機能の実現レベルとコア巴

の対比を図 5.で示す。詳細は(2)項の GDL-2 の機能と実現力式

で述ベる。なお, GDL-2 は SIGGRAPH CORE-'79仕様のサボー

トを続け,より広範な互換性を実現Lてゆく予定である。

(2)機能と実現方式

M4383 グラフィヅクディスづレイ装置はマイク0づ0セッサ内蔵で図形処理忙

セレクテ'ブイレーズ機能

機

ノ」

デスクトップ形

(W)

540(W)×6(冷(D)×580(H)

装

66

J・1二

使用1越皮髄剛 5~40

( 1 )

M 4383-1

(2)可視領域 4,096×4'096

AC I0OV土10% 50/60HZ 共用

鎧

(1)グラフ
ラウション

500 立1大

1 (1) BSC 同娚方式(2)長距難オプティカルリソク (3)その他

H ソグ犠焼(2)イ yグリソシュタイブ'ソスト

(3)如14 エミュレート桜雄

ヂプレソト GR-10~13

(2)ウィソド・ビニー求ート変換

M 4383-】

オづション

(2)ハードコピー GR-60

(1)イソタラウティプ機能

ヒットテスト,パソニソグ,ズーミγグ,

ノぐーノ{ソド,イソキソグ,ドラッギソグ

GR-10 タブレット

( 3 )

RS-232-C 】200~】50K ボー同期式HDI.C

クリッビソグ

M4383-2

(1)やルチカラーパターソに上る多角形.円.爾のハ,チソグ,

ぬりつぷし機能

UOS

( 1 )

( 2 )

理フ

GR-20 テソキー付 ASCΠキーポード

GR-11~】3 タブレット (3)ハードコピー GR-60

(1) BSC 同甥方式(2)長距離オブテ'カルリソク(3)その他

ク 厶

ポジショニング,ラ

M4383-2

モニタ

7二ノ

モ二

CAD用分散形図形処即システム・H怜q部・福隅・遠藤

王

フンノ

シス^'、ジ

SSジ 7

厘亙ΞΞ^恒亜亙^

テータ

アルタイムジヨフ 1C.1型 18M HASP方式ノSNA SDLC UNIVAO

十ートハソチジ・,フ;?理 FDR方ゞ

テータペース管理(DMS-70)

通1言管

1クスク管1,、プログラム管理,王記億管理

入出刀誓理.タイマ管理.賣嘉管理、TSS營理

フ

王

里

ノノセス;立

索引順次アクセス,相対アクセス"

サービスフロクラム

FORTRAN7

マクロアセンフラ

アセンフラ

図形処理ライフラリ

テ'ータペースー

処理フログラム[丁

会話形FORTRAN-E

BASIC- E

リンクロータ

UOSエティタ

アフりケーション

フログラム

ファイルユーティリテ.f

ノートノマージ

EAP(デバソガ)

ゆP-70紋゛話形データペースフロセソサ)

テータペース管理ユーティリティ

三Ξ思ニントロールブログラι

NCテーフテ1ノクフログラム

CAD7

GDL-2グラフィノクライフラリ

ティジタイサライフラリ

L_

クラム

GDL一丁CSグラフィノクライブラリ

XYフロッタファンクショフ'ルサブルーチン

図 4.ソフトゥエア構成図
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沌戸ジム,4Z/レ大ル1 ノレペル?レベル3

レペル1 DRAW MOVE・丁EXTなど

基本機能

2 セグメントイ乍成,削除

セグメント図形の画面消去/表示

3 図形のダイナミソク・トランスワ

オーメーション(回転/拡大/移動)

^.、、゛^

,母能秀y
/レベル1 ノお

.一レ2ノレベル3
レペル1入力機能なし

2 同期a/0完了待)方式入力

3 非同期(V0要ホのキュー)方式入

力とデバイスのアソシエーション

(図中斜線部が実那轟亘囲を示す)

図 5. GDL-2

レペル2

追加機能

必要な機能(例えぱウィンドクリ,,ビング,回転,拡大,セグメントパ,,ファ,

図形のヒットなど)を口ーカルに処理できる高級インテリリェントディスづレ

イ装置である。したがって, GDL-2 はこれらのデバイスの機能を積

極的に利用しソフトゥエアの負荷を転減して性能を上げることを念頭

において以下のようにして各機能を実現した。

(司作図データ出力(出力づりミティづ)機能

図形表示に必要な基本機能で,線(8種実線,破線,鎖線など),

文字(サイズと回転は任意に指定可能)データを生成し表示する。手

ータ中の座標値は絶対座標と相対座標の2種がある。各種の線衷

示,文字表示,座標値の解析はM4383で処理されるので, GDL

-2 では各機能のサづルーチンに対応する M43船ヘの作図コマンドを

生成するだけでよい。

化)チータ入力機能

コア仕様で規定されている 0づカルデバイスは M4383 のオづションで

あるキーポードと夕づレリトを使用して同期ブj式で実現している。そ

の対応は以下のとおりである。

M4383 キーポード・キーポード

M 4383 夕づレ,ワト.ハ'りユエータ

M 4383 夕づレ,ワト.0ケータ

M4383 夕づレット及び M4383 内ファームウ'ヒ,ワク

工ア

特忙図形編集処理の対話性を考慮し,図形の移動,拡大,回転を

夕づレットに連動させ(コア仕様のエコー機能)ダイナヨ,,ク k行える点。

更にとのダイナヨ.,クな変形は M4383 の口ーカル機能で実現されて

いる点が大きな特長である。

(のセグメント機能

コア仕様に従いテンボラリセグメントと,りティンドセグメントを実現してい

る.りティンドセづメントは M4383 のセづメントバッファを使用している

ために,一度セグメントを生成すれぱセグメント名を指定するだけで

M4383側で表示,消去ができる。この機能により化)で述ベた

ダイナミックな図形の変形が実現されている。

セグメントの名前は 1~9999 の整数値力斗旨定可能であり,ビヅク属性,

検知(ディテクタピー庁イ)属性,動的変形@イナミ,,クトランスフォーメイ

シ.ン)属性を、つている。

レベル12D(2次元)庄標図形

2 3D(3次元)

(d)座標変換

GDL-2 の AO0版では,座標は2炊元座標がサボートされている。

M4383 は座標変換についてもハードゥエア機能を、ち,ウィンドビュー

ボート変換,クリッビング処理,スケーリング,回転などを処理する0 よ

つて, GDL-2 は各々の機能を制御するスィッチ類のオンノノオフを行

仏,座標値としてはユーザーの与えたワールド座標系の値をそのま

ま M4383 に送出するだけでよく, CPU の負荷が軽減されてい

る。この点を考慮して AO0版では,2次元レベ}レの座標処理に

とどめた。

(e)ユーザーインタフェースとドライバモづユール

コア仕様は汎用化された手バイス独立性のために,非常に多くの属

性制御のサづルーチンを持ち,デパイスの特性を積極利用していない。

そのためにメモリサイズがかなり大きく,16 ビリトマシンのアドレススペ

ースである 128KB の空間でユーザーづ口づラムと共存するのは無理

が生じる。したがって, GDL-2 ではユーザーインタフェースとドライバ

モジュールの 2つに分割し,両者問は 3モンパ,,ワア経由で情報を受授

して仏る。とうして 16 ビリトのヨニコンではドライバモジュールを別夕

スクとしてアドレス空間を別にとり,ユーザーづログラムのづログラムスペー

スの拡大を図った。一方 GDL-2 を 32 ピ,りトマシンにインづりメント,、

るときは,ドライバモづユールをユーザーと同一空問にあるサづルーチンと

して分岐すれぱよく,共通忙使用できるように考慮している。

3.2.2 ディジタイザライブラリ

IDS-70 ディジタイザライづラリはサマーづラフィック社製ディジタイザをサポート

する FORTRAN コーラづルサづルーチンパ."ケーリである。これらのサづ}レ

ーチンはディジタイザに村属するキャラクタディスづレイ装置を使用し,設計

者と対話的K処理を行うととができ,基本コマンドメニューの処理はサ

づルーチン内で行っている。各サづルーチンの名前と機能を表 3.に示

す。

ESCAPE(,財栗凖機能呼出し)機能ラスタ・

スキャン方式グラフィック・ディスプレイ

サボート METAFILE(ファイルによるデー

夕交換)接能

AO0版実現範囲

名

TABiNT

TABI"ET

TABZR

TABMSG

TABKiN

TABOFF

TABCTL

TABMEN

TABOUT

TABERR

GETPNT

TRSPLi

"1」

26 (562)

表 3.ゞイづタイザサづルーチン

サブルーチソ内変数の初期化

入力点の読取りと解析

CRTのブザーを鳴らナ

CRT士にメッセーヅを出力する

CRTのキーポードから入カナる

仙用終了を宣言する

入出力の制御を行う

基本コ,ソドメニュー処理を行ら

CRTヘの出力

エラー処理を行ら

ディジタHザからの入力を行う

ディジタイザの入出力を行う

機

項 目

ホス 1、計釘桜

育,

表 4.ホスト計算機との インタフェース

三菱電機

HOST RJE

サプシステム

《MELCOM

-COSNI0シ

ンリーズ

伝送制御手願

ス

IBM

370/330 X

シリース'

卜

HASP

計算機

エミニレーシ

ヨン端末

BSCマルチ
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(HASP-1D

日 立

Mシリーズ

]ES 2

メ
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JSS 3

、才

SYSTEM3

U 1100

シリーズ

RJEPⅡ1

同左

ACOS

ンリース'
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E 600

FDR
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3,2.3 RJE ソフトゥエアパッケージ

RJE ソフトゥエアパッケージは《MELCOM-COSM0 シリーズ》を初めとし

て,1BM, UNIVAC などのホスト計算機の RJE端末として接続が

容易に行えるよ 5 に各種のエミュレータが完備されてぃる(表4.参

1娯)。

今後の開発巴しては,1BM の SNA(system Netw0永 Akhit.0

tUた)下の RJE サボート及び UNIVAC の GIP (G凱Phic lnteH.ce

P印k篭田づロトコルをそれぞれ1982年初めまでに開発する計画であ

る。

4.システムの運用機能

4,1 バッチ処理, TSS 処理

UOS のもとで,フォートランコンパイル,実行などのバヅチ処理と並行し

て, TSS 端末からスクリーンエディタを介してソースづログラ△の入力編染

を行い,バッチ処理と同様にコンパイル,実行を行うととができる。

4.2 RJE 処理機能

ホスト計算機の RJE通信管理のもとで,通信回線を介して,ディスク

上のソースづ0づラムデータ及び図形ゞータなどをホスト計算機に送信し,

ホスト計算機での処理結果の出カデータであるナルトデータ,自動製図

機ヘの製図データ, NC テーづデータのほかホスト計算機上の図形マスタ

データの一部を受信し,所定のデータ形式で格納し,それぞれのアづ

リケーシ.ンづ0グラムに受渡す機能を屯っている。

4.3 作画処理機能

自動製図機ヘの作画処理はディスク上に格納されているホスト計算機

からの製図手ータ,1DS-70の図形編架処理で得られた図形データ,及

び NC 工作機ヘの NC テーづデータをもとに,システムコンソールからのオ

ペレ・夕指令により行われる。また,ホスト計算機と IDS-70 問の通信

回線障害のバックァッづのために,ホスト計算機とは磁気テーづを介し

て製図データを得て作画処理が行われる。

4.4 図形編集処理

図形編集処理は図形データをホスト計算機上の図形マスタファイルより

一部(部材)データを IDS-70 上のディスク図形ファイルに格納L,そ

の1刈形データについて設計者が M4383 づラフィヅクディスづレイ装胃やデ

イジタイザを介して弁恬割内に図形編集処理を行うととができる。図形

編染処理が行われた図形データは確認のため自動製図機ヘの作画処

理を行い,ホスト計算機にその図形データを送信し,図形マスタファイル

の更新を行うことができる。

4,5 NC テープ作成,チェック機能

ホスト計算機で生成された NCテーづデータを得て, EIA コードで紙テー

づに出力する。出力された紙テーづにパンチミスやフォーマヅト1ラーがな

ター;つー,レ

"'".目、、、 N "・目・{ヌCR I 、ノごτ,ー'ーンι',.- 1 LP

UNIVERSAL OPERA丁ING SYSTEM

ヘース

いかチェ,,クし, NC工作機に送出する前に白動製図機に作画し,チ

エ,ワクするととがて、きる。

以上の IDS-70 システム運用機能のづ0グラ△及びコントロールゞータの

流れを図 6.に示す。

厘ヨモ三ヨ

,フロクワム

フロクラム

、E'a {_.戸,゛コノ 10ールー",ーム三、

ノ

図 6.づログラム及びコントロールの流れ

NCテープ

5.むすび

IDS-70分散形図形処理システムは,まずはじめに,船の船殻設計,

配管設計に適用され,設計期問の短縮,高信頼性の確保,ホスト計算

機の負荷蛭減,設計部門の省力化が期待されている。今後ますます,

CAD/CAM システムの需要が増大する中で,《MELCOM-COSMO

シリーズ》の 32ピットマシンによる CAD システム巴図形処理パッケーづの

共有化を図り,ワークステーシ.ンシステムの下位クラス機種として,コスト

パフォーマのよいシステムを目ざし,基本図形処理機能を標準ソフトゥエ

アパリケーリとして充実させ,適用分野の拡大を図ってゆきたい巴考え

ている。

最後にとの IDS-70システムの開発から完成まで,種々祖1指導,御

恊力を賜った三菱重工業(株)技術本部技術計算センターの各位及び神

戸造船所生産技術課の各位に対し深く謝意を表する次第である。

CAD用分散形図形処理白ステ△・由留部・福隅・遠藤

( 1 ) 高西,高松ほか:産業機械工場におけるCAD/CAMシステ△

の適用,日立評論, V01.62, NO.フ(昭55)

図形と画像.1980,12, V01.1( 2 )

参考文献
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特集

《MELCOM・COSM0シリーズ》ι二よる集中升多高性首皀データ
エントリシスラム

1.まえがき

コンピュータシステムにヌ寸するイ云票データやソースづ0グラ△などの原始データ

の入カノj法は古くて新しい問題である。

とのデータエントリシステムは,大量の原始データを訓練されたオペレー

夕によりキーポードから高速k打けん(鍵)入力する方法を提供してい

る。

とのよらなシステムは従来KEY TO DISK システムと呼ばれ,

コンと 10~30 台程度の CRT とで構成されていた。

このゞータエントリシステムはとれらの機能をはん(汎)用コンeユータで

ある《MELCOMCOSM0 シリーズ》にもたせた点に特長がある。最

近のマイクロづ0セッサやメモリなどの IC技術の発達と低価格化忙より,

従来ミニコンで処理していた打鍵ブータの検査・編集機能を CRT端

末(ワークステーシ,ン)にもたせることができるようになったことが,

このデータエントリシステ△の技術的背景となってφる。

とのように,このシステムは計算センターなどのキーパンチ業界や銀

行の車務センターのように大量の伝票データを入力する必要のあるユ

ーザーや通常の EDP処理マシンとデータエントリマシンとを兼用した使い

方をするユーザー向けに開発された。

との稿ではこのシステムの概要について説明する。

2,システムの構成と特長

2.1 システムの構成概要

システムの拙成概念図を図 1.に示す。

とのシステ△は汎用コンビュータ《MELCOM-COSM0 シリーズ》(700

S/Ⅲ,80OS/Ⅲなど)とデータエントリ形ワークステーシ.ンか劇苗成さ

れる。

ワークステーションと計算機本体とは頂小岫ケーづ1レによって接続され,

高速なデータ転送を行うととができる。ワークステーションにはマイクロづ

ロセッサが内蔵されており,ゞータエンドJ 業務に必要な打鍵データの検

査と編集を行うととができる。このよ 5なインデJづエントな端末装置

1度辺 透、・鈴木 中村俊彦、・小笠原光孝、・中村

き

、」

'

」Ⅱ1.**
口

嵯一'全ト.゛丈'゛島

瓢゛惑之
.人'字ノ

;響f一三y弍

'゛史、毛ナ.ご

',ニゞ

,

t

ゼゞ
'1

}、

都..ξ
、松向ず

図 2.データエントリ形ワークステーシ,ン
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への機能分散忙より, CPUの負荷を幌減し高速な応答性能を実現

している。

また,ワークステーション忙は金融機関の手形業務などで使用される

MICR (M且gnetic lnk char且Cter Recognition)エンコーダを接続する

ことができる。

ワークステーションの外観図を図 2.に示す。 MICR エンコーダ付ワークス

テーシ,ンの外観図を図 3.に示す。

2,2 システムの特長

このシステ△の特長を以下忙述ベる。

(1) EDP 業務とデータ1ントリ業務の統合化

汎用コンeユータ上にデータエントリシステムを描築したものであり,従来

のパッチ処理主体のEDP業務処理とデータエントリ業務を統合できる

ので,システムの管理と操作の一元化が図れる。

(2)操作性の追求と高速な応答性能

ワークステーシ,ンに内蔵されたマイクロづロセッサの機能により,打鍵入力

データの検査と編集がただちに行われ,適切なガイダンスをオペレータに
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図 1.システ△構成概念図

!_

図 3. MICR付ワークステーション
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指示するのて中劉乍性が非常によいと同時に,計算機本体のCPU負

荷を嵯波するため,高速な応答性能を実現してぃる。

(3)高度な打鍵データの検査と編集機能

ワークステーションによる充実した打鍵データの検査・編染機能に加え,

CPU側でマスタファイル突合検沓や拡張演算によるより複雑な処理を

行うことができる。

(4)容易な適用づ0づラム作成機能

データエントリ業務記述言語としてパラメータブj式で必要な項珂を記入す

るだけでよい「DE/SIMPLE (Dat且 Entry system lMmediately

Programable Longuage)」が提供される。

(5)充実したシステ△運用管理機能

オペレータやジ,づビとの作業統計データの採取やシステ△運転状況の監

視機能など充実したシステム運用管理機能がある。

3 ドウェアの構成ノ、^

3,1 《MELCOM・COSM0 シリーズ》

1伊ルして《MELCOM-COSM070OS》の.熟仕様を表 1.に示

,-0

高度な半導体技術と実装技術を結集させ,本体部分のコンパクト化

を実現し,高速ハ'スで各種づロセ,,サを接続した描成をとる信頼性が

1勗い高性能なハードゥエアである。

ワークステーションの制御のためには,ディスづレイ制御装置を必要とし

最大126台までのワークステーションが接続できる。また,2重系システ

ムの構築のため,端末切換装置を使用できる。

ディスづレイ制御装置は本体の汎用入出力処理装置に接続され, ワ一

クステーシ,ンの制御及びデータの送受信を仲介する。ディスづレイ制御装

置の概略仕様を表2,に示す。

端末切換装置はワークステーションを接続している系を切換える奘置

で,負荷分散及び本体故障の場合に切換えを行う。端末切換装置の

概略仕様を表 3,に示,・。

その他
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表 4.ワークステーシ,ンの概略仕様
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MICR エンコーダの概略仕様

表 1.《MELCOM-COSM070OS》のハードゥエア概略仕様

ジ十ーナルプリンタ

図 4.ソフトウェア体系
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明

3・ 2 データエントリワークステーション

ワークステーションはステーション制御部・表示部・キーポード部より構成さ

れている。特にステーション制御部には 116K バイトのメモリをもった

マイクロづロセヅサにより,入力手一夕の検査,編集,その他の諸制御が

なされ,高速打鍵時kお仏てもシステム性能忙大きな影轡を与えない

よう考慮した設計がなされてぃる。

また,装置全体にわたり熟練したオくレータに異和感を与えないよ

うきめ細かな配慮がなされている。との装置の概略仕様を表4.に

示す。ワークステーシ.ン接続できる MICRエンコーダの概略仕様を表 5

に示す。
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表 2,ディスづレイ制御装置の概略仕様
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4.ソフトウェア構成

このシステムのソフトゥエア体系は図 4.に示すように,《MELCOM-

COSM0 シリーズ》のサづシステムとなってぃる。
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明

続ポ
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表 3.端末切換装置の概略仕様
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4.1 データエントリ業務制御プログラム

とのシステ△は QUTREX (Quick Data En廿y sy.tem)と呼ぱれる

制御づψ'ラムにより運用管理される。 QUTREX は,次の4種類の

づ0づラム群から構成される。

(1)スケジューラ

マルチタスキング,づログラム管理,バ、りファ管理,マクロ命令のりンクなどの

機能をサボートする。

(2)ファイルアクセスメソッド

マスタファイル(VSAM ファイル編成)と,トランザクシ.ンファイル(入カデー

夕の蓄積用ワアイル)の高速なアクセスをサボートする0

(3)コマンド処理づログラ△

QUTREXの動作状態のダイナミ,クな監視機能をオペレータ忙提供す

る。

(4)サボートづ0セ,,サ

QUTNXが運転される前後において,システム動作環境の設定・オペ

レータの管理・トランザクシ.ンファイルの生成/整合/保存/回復.づ口づ

ラムの登録/更新などの機能をサボートする。

QUTREX のスケジューラはオペレーティングシステ△から見ると 1つの大

きなジ.づ巴して構成されており,図 5.に示すよらな構造になって

いる。

DE/SIMPLE コンパイラ忙よって作成された適用づ0グラムはスケジ

ユーラにより QUT郎X内のづ口づラム領域に読込まれるが,複数の

端末より同一づ0グラムを起動した場合には,データ部のみが端末ごと

に読込まれ,ロジック部は各端末で同一のものを共用して用いる(図

6.を参照)。

処理性能を上げるため,これらの読込まれたデータ及び 0ジヅク部

は処理が終わるまで常に主メモリ上に存在する。

多数の端末をサボートするためには,づログラム領域及び V0 バッファ

領域として大きな、のが必要である。とのため QUTREX ジ.づは

最大 16Mバイトのサイズのものまで作成することが可能である。

4.2 データエントリ言語

データエシトリ業務を記述する言語として DE/SIMPLEが提供され,

以下にその特長を述ベる。

(1)記述形式

DE/SIMPLEは仕様書とよぱれる次の3種類のコーディング用紙に

必要な記入事項だけをパラメータとして記入すればよい。

(a)ジョづ定義仕様書σ仕様書)

エントリ画面の順序を指定し,ジョづを定義する0

化)ゞータ定義仕様書(A仕様書)

画面様式とフィールドに関する機能,トランザクシ.ンワアイル/マスタファイ

ルの形式の定義を行う。

(0)演算仕様書(C仕様書)

拡張演算機能やマスタファイルの入力指示の定義を行う。

(2)機能

次のようなデータエントリ業務に適応した高度な機能をもつ。

(司フィールド単位/レコード単位/バリチ(レコードの集まり)

単位に高度な検査/編集/演算が行える。

(b)多様な実行モードをもつ(ENTRY, VERIFY など)

(のきめ細かな作業統計(キーストローク数,レコード数,経過時問,

マーク付レヨード数)が巴れる。

データ
エントリ
Jヨ、えー、

オペレーティングシステム

5.システムの操作と機能

テータ
エントリ
"ーワニ「ミ
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図 5. QUTREX システムの描成

-1-ーー

テーブル部

.マスタファイルアクセスメソット

.トランザクションファイルアクセスメソソド

.DE/SIMPLEライブラリ

QU丁REX
ジョフ

スケジューラ

f凾、.、.'
1アプ,片ーン,, 1 テータ式'
1 プロロシψ羣に耳夫一4
ーーーーーーノ 1

1 テータ部アフりケーンヨン
1 一芙爪一5 プロニソ,ノき'

アフ'り 6-^3ノコンー,1

DESIMPLE ライフラリ

、、_ノ

アプリケーションー2

上

5.1 データエントリオペレーシ.ン機能

データ1ントリ業務は図 7.に示されるような操作フローによって行われ

るが,以下忙各操作について説明する。

(1)サインオン

業務の開始に当たってオペレータはサインオンと呼ばれる操作忙よりオ

ペレータ1D とパスワードを入力する。サインオンによりオペレータの資格検

査と作業統計情報(打鍵数など)が始まる。

(2)モード/づログラムの選択

づψ'ラム実行開始時には炊の様な実行モードを選択する。

. ENTRY Eード:入カデータをディスクに書込む。

. VERIFYEード:入力したデータのべりファイ検査を行う。

. UPDATEEード:入力したデータの更新を行う。

. RERUNEード.オペレータ介入なし忙づログラ△を再実行させ,エラ

ーレコードを検出する。

(3)パッチ名の指定

入力されたデータはパッチと呼ばれる単位でディスクファイルに格納され,

それぞれにバッチ名を与えるととができる。

(4)づ口づラムの実行とデータの打鍵入力

30 (56の

ブロクラム

之亘」段

トランザクションファイル

マスタファイル

リ0バッファエリア

図 6, QUT郎X ジョづのメモリ配置

厶

理
ル

テ
告
イ

ス
'
ソ
迎
フ

、
ー
リ
一

j
々
/
/
/

,

ラ
,

ι
ユ

ノ
,
,

/
ケ
ノ
ス
,

t
ノ

ノ
イ
j
/
、
/
ア
ク
セ
ノ
ス
メ
ソ
,

/
y

/
Q
U
 
,
,

ー
ケ
y
1

"

,

ノ
!
ノ

/
Z
、

ド
ノ
/
/



雷源;窒入
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Edlt

Release

合計アキュム

1 レータの式示

KA

]3

原始データの打堂

入力を行う。

QU比

KB

14

AUI0
DUP/

1

KC

KANA

AUTO

図 7.ゞータエントリ操作フ0-

Seヨrch
End of

D3稔1615

CHG

2

づログラムの実行が始まるとレコード単位で様式化された画面が表示さ

れるので, F丘L-1N-T1正一BLANK方式でデータの打鍵入力をす

る。

打鍵データは文字・フィールド・レコード・バッチの単位で次のような検

査と編集を行うととができる。

(1)ワークステーションでの検査機能

データタイづ検査,自己検査,比較検査,範囲検査,テーづル検査,類別

検査,右境界検査,カレンダー日付検査,シーケンス検査,ハ'ランス検査,

入力必須検査,全けた(桁)入力検査,づランク検査など。

(2)ワークステーションでの編集機能

右寄せ,ゼロ充てん(損),そう(1雨)入,置換,複写,補助複写,りシ

ーケンス,算術演算,チェリクデジット生成,バイパス,スキッづなど。

(3) CPUでの拡張検査編集機能

マスタファイル突合せ検査,拡張演算忙よる複雑な検査など。その他,

オペレータの操作を支援する汝のよ 5 な機能牛一が用意されてぃる

(図 8.参照)。レコード削除,レコード挿入,各種レコードサーチ,画面様

式の連鎖と選択,レコード後退,ハ3ンスレジスタ表示など。

5.2 スーパバイザオペレーシ,ン機能

データエントリ業務の運営を管理するスーパバイザオペレータやシステム管理者

のために次のようなユーテ加庁イやづロセヅサが用意されており,円滑

なシステム運転を行うことができる。

(1)オンラインコマンFユーティリティ

・システムの運転状況(端末寸剰乍員・ファイjレ)の表示

・適用づ0グラムの登録・更新・削除と表示

.バ,,チのりネーム及びバッチ名のりネーム

(2)バヅチオペレーションユーティリティ

・バッチのステータス・内容の表示と印刷1

・バヅチデータの磁気テーづへの出力

・オペレータやデータ区分 W.づ)に関する作業統計の表示と印刷

・各種ログリスト(べりファイ修正データなど)の表示と印刷

(3)ライづラリオペレーシ.ン
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・各種適用づ0づラムのソース作成

.適用づ0グう厶のコンパイルリンクと登録

(4)システ△管理づロセ,ワサ

・システム運転管理情報の定義・更新・表示と印刷

・オペレータ管理情報の定義・更新・表示と印刷

.トランザクションファイルの生成と保守

.マスタファイルの生成と保守

・適用づψ'ラムの登録・置換・削徐などの管理
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このシステ△の適用例を次に紹介する。

(1)銀行の事務センター業務

銀行の事務センターでは各営業店から集められた次のようなデータを

このシステムで打鍵入力し,磁気テーづの形でホストコンピュータに渡し,

一括処理を行う。

(a)為替業務

給与振込などの総合振込や登録振込などのデータを各種マスタファイ

ル突合方式により鮭率よく入力する。

(b)手形業務

手形の依管・期日管理や交換所持出し処理のため,手形現物デー

夕の入力と同時に, MICR エンコードを行う。

(2)言1算センターにおけるキーエントリ業務

各ユーザーの伝票データなどを打鍵入力し,磁気テーづの形で納入す

る。漢字データの場合はカナ 2文字で漢字1文字を表す連想方式で

入力し,カナ漢字変換処理後,磁気テーづに出力する。

AL丁

6.適 用 例

《MELCOM-COSM0 シリーズ》による集中形高性能データエントリシステム・i凄辺・鈴木・中村(俊)・小笠原・中村(晋)

以上《MELCOM-COSMO》データ1ントリシステムの概要について紹介

した。

女性オペレータを対象とするシステムだけ忙製品の設計・製作にあた

つては特に操作上の面で細心の配慮が払われた。

残された課題として,年々増加する漢字データの取扱いの問題や

エントリチータをバリチ処理づログラムで扱う場合のデータ構造との融合化

の問題があげられる。今後とれらの問題につφて,より充実したゞ

ータエントリシステムの製品化に努力する所存である。

最後に,このシステムの開発にあたって,多大な御指導と御支援を

いただいた(株)三菱銀行殿をはじめとする関係者各位に深く感謝の

意を表する炊第である。
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登録番号

1236451

1236452

名

電磁粒子クラッチの冷却装置

1236455

消弧装置

1236456

赤外線ランづヒーターより成るオイ

ル点火装置

セバレート形空気調和機の据付装

f '

冷媒圧縮機用密閉容器

テレビ受信機のダイヤル表示装置

自動目盛マーキング装置

電磁連結装置

管の接続装置

排気パイづ取付枠

ヨシンの油洩れ防止奘置

1236461

1236463

1236464

1236465

1236471

1236472

1236473

称

当社の登録実用新案

^

小林良治

木村雅夫・中沢俊郎

西進静隆

^

1236474

慶野長治・後藤完

1236476

1236482

1236483

1236487

1236489

1236490

1236493

1236494

1236497

1236498

1236501

1236502

1236513

1236514

登録番号

高橋克己

旺整1旨暑呈

1236558

榎戸保・青木清明

日野照幸

井上隆之

小林良治

川合輝・ー

前川登

本田英三・藤田次朗

機関点火時期制御装置

両面づりント配線板

部品移送装置

ヘアーカーラー加熱器

昇降機三わくの固定装置

遠隔操作用送信器

1レベータ用パネル

電磁連結装置

左右開き兼用扉

電気分解形計時装置

加熱炉の耐火壁

冷温水機の水位表示装置

排気ガス再循環制御弁装置

回転電機の回転子接地検出りング

速度発電機の結合ミス防止用接

柱

とんろ等の加熱装置

表示装置

蒸気暖房製置用の電気式空気抜

き裴置

蒸気暖房装置用の電気式空気抜

き装置

1236559

名

湿式多板形電磁連結装置

1236565

1236569

定置式オイルフェンス

1236571

半導体ウェハ方向揃え装置

電磁づレーキ

1236573

1236575

1236578

1236579

称

燃焼器

IU本一智・佐藤吉正

士井研

武田武房

鳥山健夫

加藤博士

三橋康夫・西谷芳久

福嶋務d川藤久夫

小林良治

小泉鯲一・田中毅

藤田順

新見明彦

八木敏明

浅山嘉明

福吉拓雄

高周波調理器

高周波調理器

ヒートボンづ式冷暖房装置

複合形ダイオード装置

小林良治

矢野勇・木名瀬武男

田山寛三・北古賀秀敏

小倉正久

1236580

1236520

1237840

1237842

案

1236581

1236522

1236523

熱交換器

者

1236583

1236588

1236592

1236593

1237788

1237789

1237792

ヒートボンづ装置

牛越諒・樋田勝

高相泰幸

1236524

冷却装置

半導体装置

半導体装置

冷蔵庫の露受構造

PT逆充電防止装置

バッテリスイ,,チの制御装置

電気掃除機の集塵袋

高橋恒夫

高橋恒夫

上田和弘

八尾敏男

1236525

1236527
{心

大久保貫一・辻本斐明

畑中靖通

辻 H召克己

1236528

1236529

1236534

1236536

1236544

木ノ内達夫・木戸斉

右野一夫

岩崎善彦・渡辺靖

河原隆夫

1237793

問欠移送装置の制御奘置

飛岡正己

1237801

1237803

1237804

1237805

回転電機

コイル.ウエ,ワシインサータ

半導体装置

電圧制御装置

展望用エレベータのかご室

電気掃除機の塵落し装置

敷義

崎渉・伊藤昭子

鉄野治雄

的場敏昭

平井義行

望月雅之

久保修造

石橋光雄・高

武井久夫・加

試験用端子装置

縦型油ボンづ

環状螢光灯の包装箱

渦電流電機

1236545

八代勝雄・吉田整司

1237809

1236547

八代勝雄・吉田整司

鉄心支持スペーサ

1237818

1237819

1237820

1237821

1237825

1237826

1237827

油水分籬装置

誘導電動機の二次短絡装置

32 (568)

超音波探傷装置

線型加速管

密閉形回転圧縮機

誘導加熱装置

管路形導体の接続装置

ガス絶縁開閉装置

非消粍性電極自動アーク溶接装置

武井久夫・加

南日国伸

児玉美喜雄・服部孝敏

山下信

小西寛示

桜井宏

酒井政幸・長谷川博一

平松伊豆雄

森貢・井上員成三

白石初

安東孝・平井祥治
1237828

左中英夫

大日方興信
石井昭二・辻

藤岡泰治

1237829

1237830

1237832

木名瀬武男・猪熊

矢野勇

電気掃除機

隈部彬裕・大窪純治

河野勝美

橋口年春

越桐喜一

藤室雅司

稲村彰一・大沼昭栄

高塚袿

鵜飼順・平松正毅

元・福田興司

安

長嶺元・福田興司

松田節之

稲村彰一・大沼昭栄

ホース格納式電気掃除機

流体絶縁電気機器

部分的ガス絶緑変電所

縮小形ガス絶縁開閉器用開閉装

1 、'

密閉形電動圧縮機の潤滑油炉過

器

携帯式道路標識塔

搬送紙設定装置

1237834

洋
1237835

者

.
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洋
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二
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特許と新案川棚W側川《何》削W川則川

この発明は,テレEジ,ン受像機における水平直線性補正回路K関し,

水平直線性(S)補正用コンデンサに共振回路を並列接続して画面上に

おいて良好な水平適線性を得るものである。

従来,図 1,に示すように水平出カトランジスタ(1)に水平偏向コイ

ル(2)と S補正用コンデンサ(3)が接続されており,容量CのS補正

用コンデンサ(3)に電流 i(ι)を流した時,このコンデンサ(3)に生じる

電圧 V①は, V①=(11C)ji(') dιとなる。今 i(ι)=at なる電流

(αは定数)を流し込むと, V(ι)はαが12C となり,バラポラ電圧が

発生する。

このパラボラ電圧で,水平偏向コイル(2)に流れるのこぎり(鋸)歯

状波を変調して, S補正を行込画面の中心部の縮み,左右部の伸び

を補正しているが,との補正量を増すためには, S補正用コンデンサ

(3)の容呈Cを減らして, V①の振幅値を増加させる力法しかな

かった。

しかし,この従来方法では,電圧V(力を増加させるに従って,

この電圧V(力の立上り・立下りは急になり,最大電圧付近におい

てはいくら電圧を嬉仂Πさせても勾配は急にならず,画面上では左右

最両端部のみが極端に縮み,画面中央付近では相変らず縮んでぃる

ような補正しかできない。

この発明は,図 2.に示すようにコイル(4)とコンデンサ(5)からな

る共振回路をS補正用コンデンサ(3)に並列接続したものであり,こ

の作用を図 4.で説明すると,コンデンサ(3)によりパラポラ電圧(8)

が発生するが,コイル(4)及びコンデンサ(5) kよって直列共振を行い,

電圧波形(9)を発生させる。

従って,確圧波形(8)と(9)の介成電圧波形(1のを得て,この合

テレビジ.ン受像機の水平直線性補正回路(特許第兜6322号)

発明者戸室泰太

成電圧で図 3.の水平偏向電流である鋸波電流(6)を変調すれぱ,

水平偏向コイル(2)に流れる電流は図 3.の電流波形(フ)となり,画

面の中央で縮むことのな仏,直線性のよい補正をすることができる。

なお,コイル(4),又はコンデンサ(5)の値を可変にすることにより

共振の振幅又は周波数を変え,水平偏向電流の変調電圧波形を適当

k選ぶととにより,画面上での左右側伸びを押えることも可能であ

る。

この発明は同一軌条上に複数台のホイストを行列して走行させる,行

列運転ホイストの衝突防止装置に関するものである。

図におφて,1,2,3は三相電源に接続され,全区問にルーづ状

に張設された電源トロリー線,4は複数個所K, L, M点において電

気的K区分された区分トロリー線 4MK,4KL,4LMからなる制

御トロリー線,100 は第1 のホイスト,101,102,103 は集電子,104,

106,108,110 はダイオード,105,107,109,309 は継電素子,105a

は継電素子105の常開接点,1Ub は継電素子309の常閉接点,200

は第1のホイスト100 と同一拙戊の第2 のホイスト,211b は継電素子

2

行列運転ホイスト衝突防止装置 (特許第94町83号)
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吉彦・榎島発明者峰松 言^.

109の常閉接点である。

とこで,電源スィリチ(図示せず)を投入すると,直前の制御トロ

リー線部分に先行ホイストがない場合,電源トロリー線 1 →ダイオード

110→常閉接点 111b→区分トロリー線4LM→集電子 103→ダイオード

104→継電素子105→集電子102→電源トロリー線2からたる駆動回路

が形成されて,継電素子105が付勢され,常開接点105a が閉成さ

れて,継電素子107が付勢され,第1のホイスト100 は矢の方向ヘ進

行する。また図のように区分卜0リー線 4LMの区間内に第1のホイ

ストがある場合は,電源卜0り一線2 →集電子102-ーイオード106→集
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1寺言午と来斤案川川川肌胤側Ⅷ胤Ⅷ《団》)W訓川川川川川川

電子103→区分トロリー線 4LM一珠鑑電素子 109-ーイオード108→電源

ト0リー線1からなる停止回路が形成され,継電素子109 を付勢し,

直後の区分卜0リー線 4KLに接続されている常閉接点2Ⅱb を開放

するため,駆動回路に相当したものが形成できず,区分トロリー線

4KL内にある第2の電気ホイスト200は停止したままとなる。次に

第1のホイスト100 が,区分トロリー線4LMの区間より 4MKの区間

に進行した場合には,区分トロリー線4LM間の停止回路が形成され

なくなると同時に,区分トロリー線 4KLの区間内にあった第2のホ

イスト200は,駆動回路が形成されるととによって矢の方向ヘ走行を

はじめる。とのように,ホイストの進行方向に対し,直前の区分卜0

リー線内に先行のホイストがあれぱ,この直後の区分トロリー線内にあ

る後続のホイストは白動的に走行を停止し,前区問のホイストが前進

して区分点を越えると後続ホイストは自動的に前進を開始するため,

追突事故は完全に回避できるとともに,集中制御としても利用でき

る。

この老案は液面計,特に冷凍装置の受液器などのような密閉圧力容

器の液面を測るに適した液面計に関する。

従来,この種の装置としては液中反射式液面計が使用されている

が,(イ)液面直視のためガラス等の透明な材質を使用するので,耐圧

を吉慮する必要上構造が複雑になる,(ロ)ガラス指示板のシールパッキ

ングが直接冷媒にさらされるので経年変化によるガス洩れの心配が

ある,(ハ)直続式であるため遠隔指示ができず,又,液面変化に対

する警報,標示,それによる運転制御などのような自動化ができな

いなどの欠点があった。

との者案は従来の液面計の上記のような欠点を除去しようとする

、ので,図 1.に示すように,受液器(1)内に収納される液面検知部

(2)と,とれを受液暑号(1)内忙支持し受液器(1)の取付部(4)とは

0りング等を介して密閉される密閉蓋(3)と,液面検知部(2)と導

線(6)を介して接続され冷媒液面(5)の変化を電気量として表示す

る指示計(8)を備えた電源指示部(フ)とにより描成されている。そ

して上記液面検知部(2)は,図 2.に示すように,多数の円盤状サ

ーミスタ素子(10.~。)を導電性のスペーサ(11)によって問隔を保ち,

刺1線上にテフロンチューづ(12)により中心の軸棒(13)から絶縁して形成

したもので,軸棒(13)は最下端のサーミスタ素子(10Dと電気的に接続

され,上端はねじによ弊色縁座(15)を介して支持枠(14)に締付けー

体化され密閉蓋(3)に固定されている。また,電気的な接続はサー

ミスタ素子の両面に銀を蒸着した電極(10')があり,スペーサ(11)を介し

て直列に接続され,最上端のスペーサ(11)に接する端子(16)と軸捧

(13)の上端に接する端子(17)とはそれぞれ導線(18)(19)を介して密

閉端子(2のに接続されている。次に作用を説明する。まず受液器

(1)内に冷媒液が存在しな込場合,各サーミスタ素子にはその静特性

309

.-1-

X支

4MK

面

仁==茎=>

211b

108

^

4KL

1*
_j御[ー

(実用新案第1339171号)

110

10

101

＼

111b

109

103

老案者神頭徳治

曲線の山を越える電流が流れ,自己加熱の発熱が周囲の冷媒ガスと

熱平衡して比較的低い抵抗値となり,指示計(8)にはこの回路て最

大の電流が流れ液面0の状態を示す。次に,受液器(1)に冷媒液が

溜まり液面(5)が上昇して最下端のサーミスタ素子(10')が冷媒液につ

かる液面(5')の状態になると,熱放散常数が増し回路電流が減少す

るので指示副く8)は液面の上昇を検知する。以下,液面が上昇する

とサーミスタ素子はスペーサ(1D よりの熱伝導で順次冷却されるので,

液面上男・忙比例して抵抗値が増加し回路電流もこれに比例して減少

するので,指示計(8)は液面が1頃次上男'するのを逐次検出するとと

4LM

1怖

105

101

M

100
107

34(57の

が可能になる。

このよう忙,液面高さはこれに応

じた電流値で示されるから,とれを

警報の発生,自動制御のための信号

として応用することができ従来の液

面計の欠点は解消される。
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北欧自動車電話システム用基地局装置

近年,我が国をはじめ世界各国で自動車電話システ△の実用化が進め

られており,北欧の4か国(スウェーゞン,ノルウェー,フィンランド,デンマー

ク)においても 450MH.帯を使用した完全白動ダイヤル方式による

自動車電話システムが計画され,1981年の夏には運用が開始されよ

うとしている。との北欧の自動車電話システ△は,上記4か国の通信

省が共同研究を行い開発したみステムで,4か国で全く共通の仕様※

に基づき運用されるものである。

当社はスウェー手ンにおいて現在運用さそてぃる半自動方式の自動

車電話システムに使用される移動局装置などを数年問にわたり多数

納入してきたが,その技術実績が認められ今回の新白ステムの基幹装

置である基地局装置を受注し,現在生産納入を行ってⅥる。

この基地局装置はチャネル用各送受信部にシステムの全チャネ1レを力

パーできる周波数シンセサイザが組込まれていると巴,また各チャネルご

とに独立したチャネル制御部を有するなど機器の保守,運用の面で優

れた特色をもつために,他のシステムの基地局装置としても広く応用

できる、ので,ことにこの装置の内容について紹介ナる。

なお,とのシステ△で使用される移動局装置にっいて、,当社では

既に開発を完了し,その量産体制に入ってぃる。

まえがき

白幡邦彦、

・一般加入岩用
電話機

北欧凶動車電話システムは,まえがきで述ベたよう忙,4か国内で

共通の仕様で運用されるため,移動局加入者は4か国内であれぱと

とにいてもシステムを利用できる。システムの橘成は図 1.に示すよう

に移動局装置,本稿で紹介する基地局装置及び自動車電話用交換機

から成る。自動車電話用交換機は更に一般加入電話用の交換機に接

続されており,一般電話加入者と移動局及び移動局相互の通話が可

能である。

基地局装置は無線ゾーン(システムのスタート時は大ゾーン方式である

が,人口の密集した都市部では加入者数の増加にともない小ゾーン

方式ヘ移行する)の中心に設置され,移動局巴の間の無線回線を拙

成するとと、に,移動局からの信号強度の測定及び自動車電話用交

換機との問で制御信号の授受を行う。ダイヤル信号などの移動局と自

動車電話用交換機相互問の信号及びチャネ1レ指定信号など,基地局と

自動車電話用交換機相互問の信号にはすべて 1,200ビット/秒(WS)

のMSK ディづタル信号(たたみ込み符号方式による誤り訂正符号)

が使われて仏る。

通話中に移動局が他の無線ゾーンに移動しても,通話が途切れる

ことがないよう忙基地局で常時通話中の移動局からの信号の信号対

山本高征、・小坂益規、

2, 北欧自動車電話システムの概要

一般加入老用

電話機

?

図 1.北欧自動車電話システム

表 1.北欧自動車電話システム主要諸元

加 入者客量

ビスエリア

続方式

号方式

(注)※印客先仕様として炊の4種類の仕槻書が出されて仏る。
(1) NMT SYSTEM DESCRIPTION DOCUMENT N。.1

(2) NMT TELEPHONE EXCHANGE DOCUMENT NO.2

(3) NMT MOBILE STATION TECHNICAL SPEC. DOCUMENT
NO.3

(4) NNIT BASESTATION TECHNICAι SPEC. DOCUMENT N。.4

十

十

1地域 10万加入

北欧4か国全城

発諮信完全自動接毓

デH ジタル信号方式(1,20ob/S. MSK)

線

才

ノレ

ル問

ゾ

規将,機能

雑音比を測定してその結果を交換機ヘ通知してぃる。その値が一定

の値以下になる巴,交換機からその基地局及びその周辺の基地局に

対し,電界監視用の受信機を使って,そのチャネルでの電界強度を測

定するように指令が出される。交換機は,それら基地局からの測定

結果の中で最も電界の強い基地局を選び出し,その基地局の空きチ

十ネルを使って移動局の通話が続けられるように,移動局に対してチ

ヤネル切換えの指令が出される。

表 1・に北欧自動車電話システムの主要な諸元を示す。

出

450MH.帯(送受問隠 10MH.)

180 チ十ネル

25RHZ セパレーショソ

郊外大ゾーン,都市部小ゾーン

基地局 50W,移動局 15^

*通信機製作所

等

位殿窒録による一斉呼出L方式

地城コード検出による自動位羅窒鉄

通話ホのチ十ネル切換えを行ら桜桃

3,1 基地局装置の構成

自動車電話用基地局は,ここに紹介する基地局装置の抵かに送信共

用装置・電源装置・空中線などによってシステムが構成される。

基地局装置は,各都市の人口密度によって必要なチャネル数が異な

るため,図 2.に示すようにそれぞれ8,4,2チャネル専用の架を開

発した。

8チャネル架は最大8台のチ十ネル送信部が実装され,その出力は送

信共用装置を用込て,送信空中線ヘ給電される。一方,専用受信空

中線からの入力は受信共用器で8台のチャネル受信部及び電界監視

3 基地局装置の構成と特長
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4.1 送受信部

基地局装置に使用される送信部,受信部の特長はそれぞれにシステム

内の任意のチャネル周波数にその周波数を切換えることのできる周

波数シンセサイザを実装してぃることである。そのために,送,受信

部はいずれも 6MH.以上にわたり広帯域な特性をもっように設計

されてぃる。自動車電話システ△においては,各基地局には一般にそ

れぞれ異なった周波数群が割り当てられるが,との送受信部のよう

忙周波数シンセサイザを実装した広帯域の送受信部を採用するととに

より,すべての基地局に対して全く同一の送受信機を用意すれぱよ

いことになり,機器の調達上から、,また機易号の製造,保守の上か

らも非常に好都合でかつ経済的である。

4.1.1 送信部

送信部の外観を図 5.の写真で,また送信部のづ口,,ク図を図 6,に

示す。送信出力は 50Wの大出力でかっ連続動作であるため,架上

に設けたファンによる強制空冷を行い,連続動作時の放熱フィンの温

度上昇が15度以下となるように設計されている。

送信部のシンセサイザは低雑音性能を得るため,30MH.帯の VCO

(電圧制御発振器)を用いており,送信出力周波数は 50MH.帯の

VCXO (電圧制御クリスタル発振器)の出力周波数を 8逓倍したもの

とこの 30MH.帯のシンセサイザ出力とを混合して得ている。また,

送信変調回路巴しては上記VCX0 を使った PLL, FM変調器を採

用し,データ及び音声の伝送忙必要な広角度で低ひずみ(歪)の変調特

三焚電機技靴. V01.55 ・ NO.8 ・ 1981
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図 3.基地局装置づ口,,クダイヤグラム(8 チャネ1レ用)

各チャネル制御部より

4.各部内容

ミ

是二1 幽

用受信部に分配される。

この基地局装置は,とれら送信部及び,受信部のほかに,高周波

ルーづ試験部・試験用操作部・チャネル制御部・電界監視制御部及び

架上端子部などで構成される。

4チャネ1レ及び 2チャネル架は,空中線系を送受信共用器忙より接続

し,その他の各部は8チャネル架内で使用する機器と共通化されてい

る。図 3.に 8チャネル基地局装置のづロックダイヤグラムを,図 4.に 8

チャネル架の外観を示す。

3.2 基地局装置の特長

3.2.1 構造

架構造は完全バヅクッウパック方式の採用,各部のづラグィン方式の採

用により,ユニ汁交換による 1次保守を可能とした。

との装置はシステムの性格上,ユニ汁交換時に架の電源を切るとと

が許されないため,ユニ,汁そう入時ユニ汁の破損防止に十分の配慮

をはらっている。

3.2.2 機器配置

この装置内発熱量は 8チャネ}レ実装時約 1.5kW でありその抵とんど

匝墾n蔭1妾陰
'.ゞζ

>つ力つうツ)
J ノ

.'鼻1.1.1'1'1,1
套互註妾女1恋'
、'

1・i
画事

毎
'

'声

'一

が送信部で発生する。したがって,送信部は架上部に実装し,温度

センサによって架上部ファンを起動して冷却する構造巴Lた。とれに

よって送信部の放熱板温度上昇は 15゜C以下となり,また制御部,

受信部などは架の中央に配置して,送信部よりの影縛を防止した。

一方,電源部はスィッチンづレギュレータからの雑音による送信部ヘの

影響を防止するため,架下部に配置した。

架上部忙配置した架上端子部は交換機からの通話,制御線及び外

部からの警報信号入力が接続されている。通常は空中線系用のコネ

クタ接続、すべて架上で行うよう設計されているが,局舎構造によ

リ,この端子部及び同邨ゆネクタはすべて架下部忙も移せるような構

造とした。
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性を実現している。

4.1.2 受信部

受信部の外観を図7.の写真で,また受信部のづロック図を図 8.に

示す。チャネル用の受信部と電界監視用受信部は,チャネル用受信部が

周波数シンセサイザを実装しているため,全く同一設剤・となってぃる。

受信部の周波数シンセサイザは,送信部の周波数シンセサイザと同様に,

低雑音性能を得るため 30MH.帯のVC0を採用し,第1局発周波

数は 50MH"帯のクリスタル発振器出力を 8逓佶したものとこの 30

MH.帯のシンセサイザ出力とを混合して得てぃる。

送受信部の周波数シンセサイザの周波数の設定は,自動車電話用交

換機からの指令にもとづき基地局のチャネル制御部を通してなされ

るが,基地局の局部操作によっても設定が可能となっている。

4,2 制御部

4.2.1 チャネル制御部

チャネル制御部の機能は大別すると次の3種類に分類される。

(1)無線通話路制御

(2)保守目的制御

(3)異常監視制御

無線通話路制御とは自動車電話用交換機の指令による送受信部の

チャネル設定,送信起動又は停止などの無線通話路設定に関する直接

的な制御であり,とれにより発呼者と被発呼者の通話路を形成する。

保守目的制御とは,通話目的ではないがそれら通話目的機器の動

作状態を調ベる目的の制御で,主に信号ルーづ方式となってぃる。

例えば,ヲヤネル送信部出力の一部を周波数変換してチャネル受信部に

ルーづしながら,送受信部各所の状態監視を行い,各部の異常を容

易かつ早期に発見する。保守目的制御には自動車電話用交換機を経

由して行う遠隔制御と基地局現場において後述する試験操作部より

北欧自動車電話システム用基地局装置・白幡・山本・小坂
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図 6.送信部づロックダイヤグラム

図 8.受信部づ0、りクダイヤグラム

50W
出力

一

行う制御があり,各々の目的に応じて適正に制御

項目が分配されている。

異常監視制御は基地局設備全般に対する異常監

祝を常時行っており,何らかの異常が発生すると即時自動車電話用

交換機を経由して通報される。また,この異常監視は異常検出のり

セ,,トと再検出,再通報という動作により実時問での異常監視が遠隔

でも現場で込行えるよら設計されている。検出される異常には自動

車電話用機器異常はもちろんのこと,基地局での停電・火災・落

雷・不法侵入者の有無など設備保全に係るあらゆる異常が含まれて

いる。

チャネル制御部のとれら制御は,制御部にとう(搭)載されたマイクロ

づロセ,,サ(8085)を中心.した回路によって行われており,自動車電

話用交換機との交信はすべて電話回線を経由してたたみ込み符号化

された 1,200ピット/秒の MSK信号によって行われている。

回路枇成上はマイクロづロセッサを素子の安定最大速度で動作させ最

大の制御能力を発揮できるようにする一方,回路のほとんどを占め

る残りの部分を低消費電力で熱設計不要のC MOS素子を使用す

るために低速動作させる工夫がなされている。

ソフトゥエア構成上はモニタ部の圧縮を図り,実処理時問の拡大によ

る制御能力の向上を図っている。また,かなりなメモリ部分は保守

用にさいており,後述の試験用操作部巴組合せてマイクロづロセッサの

出カイメーづや実時問データをモニタすることができ,送受信部を含

むチャネル機器の総合的な内蔵システムデパヅガとして動作するよう設計

されている。チャネル制御部の外観を図 9.に示す。

4.2.2 電界監視制御部

電界監視制御部の機能は大別して次の2種類に分類される。

(1)指定チャネルの受信電界監視制御

(2)異常監視制御

指定チャネルの受信電界監視制御は自動車電話用交換機経由の電

界監視指令信号により起動される。自動車電話システ△の通話品質は

'ノ兇"ノ、゛゛.岳,

図 9.チャネル制御部
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車の移動Kより劃R変化するため,通話中は常時音声帯域外に通話

品質監視用トーンを流して監視してぃる。との監視は前述のチャネル

制御部において行われ,通話品質の劣化は検出と同時に自動車竃話

用交換機は通報される。

自動車電話用交換機は通話品質の劣化通報を受けると,その車の

所在する近隣の基地局に向けてその車の通話中チャネルの通話品質

を調査する目的で,同ヲヤネルの各近隣基地局での受信電界監視指令

を出す。次いで各近隣基地局よりの同チャネルでの受信電界測定結

果報告を、とに,通話路を他の基地局経由忙切換えて通話品質を維

持する。前述の電界監視指令はこのように通話品質維持動作の過程

で発令され,電界監視制御部は電界監視用受信部を指定されたチャネ

ル忙設定し,同チャネルの受信電界を測定報告する。この電界監視指

令巴結果報告は,回線の故障を考慮して,肉動車電話用交換機から

電界監視制御部ヘの直接回線経由のほかにチャネル制御部経由でも

伝達されるよ5設計されてⅥる。

電界監視制御部の異常監視は電界監視用機器の異常監視に限られ

ている。自動車電話用交換機との交信方法・回路構成・ソフトゥエア

構成上の特長はチャネル制御部と同様である。

4.3 試験用操作部

試験用操作部は,自動車電話用基地局設備の現場における保守に必

要な主要項目モニタ機能を備えている。この現場におけるモニタの目

的は部品又は回路の経時的劣化の発見による1璋害発生の防止と,実

際忙障害が発生した場合の故障箇所の分析にある。

送受信部の重要な箇所の電圧は直接電圧計により読むととができ,

経時的に測定値を比較するととにより劣化を発見する。また,通話

路上の信号として音声及び通話品質監視用トーンがモニタできる。

制御部に対する操作部からの制御指令にほ,自動車電話用交換機

からのほとんどの指令が含まれており,現場忙おいて交換機側から

の必要支援をほとんど皆無として仏る。また,各制御部と試験用操

作部を組合せることにより,その制御部に入出力される実時問のデ

ータがモニタできるため,制御部だけでなく送受信部を含むチャネ1レ

機器の内蔵システムデパッガとして重要な機能を果たすことができる。

この実時問データのモニタ機能は保守人員の保守能力の向上に合わ

せて使用することにより,限りない保守情報の提供源となる。一定

の保守レベルと一定の手順を想定した従来の保守機能には見られな

仏特長である。試験用操作部の前面パネルを図 10.に示す。

4.4 その他の回路

4.4.1 高周波ループ試験部

この装置は,高周波ルーづによる折返し試験を行らために 10MH.

の発振器を内蔵し,送信部出力の一部分(周波数測定,変調指数測

定などに、使用)を混合して受信周波数に変換するものである。ル

ーづ試験の指令は専用交換機又は試験用操作部より行うことができ

る。との装置は8チャネルで共用するように設計しており,高周波ス

イッチには電子スィ,,チを使用して,各チャネル問のアイソレーシ,ンを約

如dB とした。

4.4.2 受信共用器

との装置は受信空中線からの入力を8チャネルの受信部及び電界監視

用受信部に分配するものである。6MH.の通過帯域と60dB以上

の送信周波数除去ができるハ'ンドパスフィルタ,低雑音指数(6dB 以下)

の高周波増幅部,10分配器及び高周波ルーづ試験用30dB結合器な

どにより構成される。増幅部はシステムの信頼性向上のため2重系と

し,ハイづり,'回路によって結合している。 10分配器はづりント基板

図 10.試験用操作部(前面)

ノ ＼

'

図 11.基地局専用試験装置

上忙 10分配用多段結合回路を、ち,出力側の各チャネルのアイソレーシ

ヨンを 25dB 以上硫保ナることができた。従来のハイづりツド結合回

路に此ベて非常に低コス1、のものを提供して仏る。

空中線入力端子から各チャネjレ受信部の入力端までの総合利得は

1士ldB に設計されている。

4.4,3 電源部

この装置は基地局装置に供給される AC 220V/50H.又は DC 48

Vを各部回路忙必要な電源電圧に変換している。システ△で要求され

る電源部ヘの規格は安全規格,雑音規定及び出力容量の点で厳しく

定められており, SEMKO, NEMK0などの規格を十分に満たすも

のである。

AC 220V入力の〒習原部は商用停電時に約0.4秒問CPU に電源

を供給する回路を付加しており,チャネル制御部から停電信号を送川

することができる。

4.4.4 基地局専用試験装置

これまで説明してきた基地局装置を試験するための装臘も基地局装

置と併せて開発された。この基地局専用試験装置は,基地局装置の

動作確認の上で必要な肖動車確話用交換機の最小機能を有した専用

試験装置である。具体的には自動車電話用交換機から基地局ヘのす

べての指令信号の発生機能と基地局から交換機ヘのすべての信号受

信機能をもってぃる。また,この受信機能の中忙は所定時問内に受

信されたかを判定する時問検定機能と受信信号の中に含まれるビッ

トの誤り検出機能を含んでいる。

この装置の操作パネルを図 11.に示す。

5.むすび

以上,北欧の白動車電話システム忙使用される基地局装置についてそ

の内容の紹介を行ったが,この装置は昭和55年6月にスウェーデン,

ノルウェー両国通信省による厳格な型式検定試験K合格し,昭和弱年

未忙は第1回目の量産機の納入を完了した。本年度屯引き続き大量

の発注を受け鋭意製造を行っている。この装置はシステムの基幹機器

であり,高い信頼性と高い性能を実現する要があり,その開発並び

に量産化忙おいて各方面から多大の御指導,御恊力をいただφた。

特に,両国通信省の技術者各位には一方ならず御指導をいただきと

とに厚く感謝の意を表する次第である。

三菱電機技報. V01.55 ・ NO.8 ・1981

膨

ム'、

、点

'」

、0

,,,

一弔

、^

..

.→

38 (574)

住
゛
才
.
1
 
ξ
き
,
ー
'
'

N
 
,
"
ム
,
}
j

ー
ノ
ノ
 
j
{
」
/
y
 
/
、
、

点
ゞ
'
 
y

.
弓

'

'
.

陛

一
一
ぎ
゛
一
,
J

.

V

一
、

、
一
、
'

゛
、
,
'
、
 
J
 
」
ノ
.
ノ
^
、

/
 
J
」
ム
エ

、
'
、
」
、
ノ
、
,

y

ノ

、
」
、

Ⅱ
乱

、
一

繊
洲
、
'

一
1
 
1
一

1
"

J
1

畷
智
、
恐

゛
ノ

ノ
N

W
.
J

J
、
ノ
、
ノ

,
鷲
一

J
<

一
一

、
ノ
゛

=
ι
言
毛
轟

、
、
、
゛

-
 
J
 
"

'

,
,

/
罷

毛
<
毛
一



電気ホイスト用の過負荷検出装置

1.まえがき

電気ホイスト忙は,安全性・信頼性・操作性などが要求される。特に,

安全性は人身事故の発生を防止する観点から最屯重要である。電気

ホイストを用いた荷役作業では,未知ゆ荷重をつ(吊)り上げるので,

定格荷重を大幅に上まわる荷重を吊り上げる場合がある。この場合,

電気ホイストの各部に非常忙大きな応力が生じ,その信頼性に大きな

影讐を及ぽすことが懸念される。

そこで,ワイヤローづの張力を直接検出するプj式を用いた 2種類の過

負荷検出装置を開発した。 1つは描造が簡単で,はん(汎)用性に適

した偏心朔1方式であり,他の1つは過負荷検出に加えて荷重の表示

機能も備えたりング方式である。まず,この報告ではこれらの2種

類の過負荷検出装置の原理・構造・過負荷検出方式などを述ベ,次

に静荷重に対する検出精度,動荷重に対する応答性,動作精度,動

作点の安定性,耐久性などについて検討した結果を概説する。

2,過負荷検出装置に要求される条件

ワイ卞口一づの張力を直接検出する方式の過負荷検出装置は,安全装置

であるとともに,ホイスト構成部材の一部である。このため,この過

負荷倹出装置は炊の要件を満たす必要がある。

(1)荷重の検出精度が商いこと。

(2)繰返し動作に対し,動作点が安定しているとと。

(3)荷重の繰返し作用に対し,故障のないこと。

(4)温度などの環境の変化が動作点に影轡を及ぽさないこと。

(5)操作が簡単であり,点検,保守が容易なこと。

(6)橘造が簡単で,小形,軽量であること。

3.過負荷検出装置の概要

＼

苗村'康次、・ 川暁美艸 嶋和夫、ー・榎島信

腕ノ＼"、>＼
ばね曾"///

調整ねし

3.1 偏心軸方式

3.1.1 原理

この方式の過負荷検出装置はてこ(梃子')の原理を使用したもので,

図 1.はその原理図である。荷を吊り上げると,ワイヤ0一づの張力に

よりつり合い滑車を取刊サた偏心河岫のA点に荷重が作用し,0点ま

わりのモーメントを生じる。このモーメントがB点忙作用する圧縮ばね

の初期ばね力による0点まわりのモーメントと偏心軸の回転部の摩擦

カ{てよる0点まわりのモーメントの和よりも大きくなると,腕が回転

し始める。すなわち,式(1)の Wを超える荷重がA点に作用する

と,腕は回転を始める。

D

δ01→

ストッノく

/

39 (575)

C

B

,ノ

マイクロスイッチ

A1

^

*中央研究所**中央研究所(工博)

r1

0

、

11'

図 1.偏心軸方式の過負荷検出装置の原理

( 2 )

釣合い滑車

( 1 )

r

応用機器研究所一福岡製作所***

ここで,μν偏心軸を支持する勵受の内輪での動摩擁係数

マイクロスィッチがδ=δ0 で作動するよう忙すると,式(1)及び(2)

より,マイクロスィ,,チの作動点は任意の荷重忙比例して設定できるこ

とがわかる。

3.1.2 構造

との方式では,偏心.1"の偏心軸につり合い滑車を取付け,偏心軸

を0点に殺けた岫受で支持する。偏心可如0岫端に腕を取付ける。腕

と圧縮ばねの問には,圧縮ばねのばね力をB点で確実に腕に伝える

ため,接触片を入れる。そして,スト,,パのD点で腕を支持する。初

期ばね力は調整ねじのねじ込み量により変える。また,マイクBスィ,,

チは, C 点で腕に変位δ0 が生じたとき作動するように,スト,,パに

取付ける。

過負荷検出には,荷の吊り上げ時のワイヤ0一づの動的張力が設定

値を超えるとマイクロスィ,,チが作動L,電気ホイストの動作を停止する

方法,すなわち,ピークカ,ト方式を採用して込る。この力法では,荷

がわずかに浮いたときの過負荷状態が検出できる。

3.2 リング方式

3' 2.1 原理

リング方式の過負荷検出装置の原理図を図2.に示す。りング方式で

は,ワイヤローづと電気ホイストの問に弾性りングを入れ,ワイヤローづの

張力による弾性りングの弾性変形量を差動トランスで検出して過負荷

を検出する方法を採用した。この方式は疲労試験機などで荷重を検

出するのに広く利用されている。図 2.に示すように,弾性りングは

長円形りンづである。長円形りングの中央の両側の A 点と A'点に

荷重 Wが作用する場合を老える。長円形りンづの板厚hが半径R

δ=(4一ι竺r) C'1W
- h2.た

ここで,ツ.0 点てイ肩心叫岫を支持する軸受の内輪半径

μ0.偏心軸を支持する軸受の内輪での静摩擦係数

腕の回転によって生じる C点での腕の変位をδとすると,荷重

の増分dW とおの問Kは式(2)が成り立つ。

W=^/。
4一μor

偏心軸
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1干

/

C

,

リンづ方式

ー'ー~~

＼
＼

A B

トランス

、、、

C

リンク箸"

に比較して薄く,長円形りングの曲げ剛性が一様のとき, AAT町の

変位ε冗は式(3)で与えられる。

＼

A

＼

図 2.りング方式の過負荷検出装置の原理

21

＼

B

40 (576)

1'

ノ

ノ

ノ

ことで,"1=UR

五,長円形りングの縦弾性係数

21:長円形りングの直線部の長さ

'.長円形りングの幅

式(3)より, AN 問の変位δ況は荷重 W'に比例するので, AA'

問の変位を検出すれば荷重 Wが判明する。

3.2.2 構造

リング方式の過負荷検出装置の構造は取付部と直線部をT字形のー

体村'造にし,とれにりング部を B, C, B及ぴ C 点で溶接して構成

している。りングの中央の AA丁司の変位δ丑は長円形りングに組込ん

だ差動トランスで検出し,差動トランスの出力と荷重の関係から荷重

を求める。差動トランスはフルスケールで士1%の精度の屯のを使用し

た。長円形りングの応力は,1, R, h,'などのパラメータの組合せで

大きく左右される。そこで,これらのパラメータを種々変化させて繰

返し計算を行い,強度が高く,かつ変形が検出しやすφように長方

形りングの寸法を決定した。また,不確定要素を含む溶接部につい

ては,破壊力学を応用して疲労設計を行い,より高い信頼性を確保

するようにした。更に,差動トランスの制御回路はヒートパランスする

よらに配慮し,温度変化に伴うドリフトを防止した。なお,りングカ

式も偏心軸方式と同様に,過負荷状態の検出にはピークカ汁プj式を

採用した。

長円形のりングは荷重に比例して変形するので,荷重の変化を連

続的に取出すことができる。そこで,この方式は過負荷検出だけで

なく,荷重計としても使用できるよらに配慮した。

4.信頼性の評価方法

4.1 供試過負荷防止装置

偏心軸方式及びりング方式ともに,3t用電気ホイストに使用する定

格荷重1.5tの過負荷検出装置を用いて試験をした。供試した過負

荷検出装置の外観を図3.に示す。
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4.2 実験方法

4.2.1 静荷重に対する検出精度

偏心軸方式の過負荷検出装置に対しては3,oookgまでの静的荷重を

数回繰返して負荷し,マイク0スィ,,チの動作点と荷重の関係を測定し

た。また,接触片の変位と荷重の関係を測定し,各部の摩擦が動作

点に及ぽす影響を検討した。この実験では,マイクロスィ,,チが耐H乍す

る荷重は 1,50okg とした。

リング方式の過負荷検出装置に対しては 3,oookg までの静的荷重

を数回繰返して負荷し,差動トランスの出力と荷重の関係を測定し,

両者の関係の再現性やドリフトを調ベた。試験は差動トランスの電源

を投入後,直ちに実施した。

4.2.2 動荷重に対する検出精度

実験は 300~3,oookg の荷重範囲で,周波数23~27H.の正弦波荷

重を過負荷検出装置に負荷して実施した。

偏心軸方式の過負荷検出装置に対しては接触片の変位,マイクロスィ

ツチの動作と荷重の関係を調ベた。接触片の変位は圧縮ぱねのひず

みをひずみゲージで検出し,別途静的試験で求めた接触片の変位巴

圧縮ばねのひずみの関係から問接的に求めた。この実験では,マイク

ロスィ四チカ唖川乍する荷重は 1,50okg とした。

リング方式の過負荷検出装置に対しては,長円形りングの変形量,

差動トランスの荷重表示用出力及びりレー用信号出力と荷重の関係を

調ベた。長円形りングの中央の AA下珂の変形量は,長円形りングの

ひずみをひずみゲージで測定し,あらかじめ求めておいたひずみ巴

AA〒司の変形量の関係から求めた。この実験では,りレー用信号は

1,50okg で発生するようにした。

とれらの測定信号から,応答性は偏心軸方式の過負荷検出装置に

ついては圧縮ばねのひずみ変動に対する時問遅れから検討し,また

リング方式の過負荷検出装置については長円形りングの変形量と差動

トランス出力の時問遅れから検討した。

更に,設定値K対する動作精度は,動{ノ肖言号が発生したときの荷

重の信号を高速フーリェ変換装置で解析し,検出荷重のひん陟助度分

布で標準偏差3σに対する値から求めた。この測定ば 10゜回ビとに

4回行い,1回の測定でのサンタルづ数は200と Lた。

4.2.3 耐久性

電気ホイストは一般に最高て・1時間に如0回の動作が繰返される。

このため,電気ホイストの寿命を 10年とすると,6×10゜回の動作が

繰返されるので,過負荷検出装置はこの繰返し回数に対し十分耐え

る必要がある。

( b )偏心軸方式

図 3.過負荷検出装置の外観
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偏心軸プj式の過負荷検出装置では,構成部材にマイクロスィヅチや軸

受を使用している。マイクロスィ,,チが破損するまでの動作回数はマイク

ロスィッチの押込量により大きく左右されるω。また,軸受の寿命は

軸受荷重により大きく左右される②。そこで,1が回の繰返し到H乍

に耐えるように,マイクロスィヅチの押込み量を定め,また軸受の種類

を選定した。したがって,耐久試験では,これらの部材の信頼性を

検証するため,4.2節と同じ試験方法及び条件て、1伊回の繰返し数

主で繰返し荷重を負荷した。

リング方式の過負荷検出装置では,長円形りングの疲労強度を検証

することが重要である。そこで,静的荷重と動的荷重の2種類の負

荷試験を行った。静的荷重試験では,溶接部の応力をは(把)握して,

応力の計算結果の妥当性を検討し,更に破壊力学的観点から溶接欠

陥の大きさと亀裂の進展上の関係を検討し,超音波探傷法などで品,

質管理を行ううぇでの基準を検討した。また,動的荷重試験では_に

記の検討結果を確認し,更に溶接部以外の部材の耐久性を調ベるた

め,4'2 節と同じ試験力法及ぴ条件で,1が回の繰返し数まで繰返

し荷重を負荷した。

4.2,4 ホイスト装着時の動作

荷役作業時にワイヤローづに生じる張力の動的荷重係数ΦLF)は 1~

3になる③。そこで,過負荷検出装置の耐H乍点を定格荷重に設定す

ると,定格荷重以下の荷重を吊り上げたときも過負荷検出装置が動

作する。このため,過負荷検出装置の動作点は, DLF を考慮して,

定格荷重以上の荷重を吊り上げたときだけ確実に動作するように設

定しなければならない。そこで,地切り時,中吊り起動時,寸動運

転時などの種々の荷役作業条件でワイヤローづの動的張力を測定し,

この動n躬長力と過負荷検出装置の動作点巴の関係を調ベた。実験で

は,胸H乍荷重を変えたときの過負荷検出装置の動作状態を調ベるこ

巴を意図し,初期ぱね力を 3段階に,また荷重を 2,50okg と 3,000

Rg の2段階に選定した。ワイヤローづの張力は口ードセルで検出した。

゛,

図 4.では,荷重と腕の B 点での変位の関係を式(1)及び(2)か

ら求めた結果も実線で示す。また,1回巴2回の荷重を負荷した場

合のみの結果しか示していないが,更に数10回繰返し荷重を負荷

しても腕のB点での変位と荷重の関係にはよい再現性が見られた。

この結果,静荷重に対する検出精度は2%程度であり,この精度で

動作点を設計段階で定められることが明らかになった。

リング方式の過負荷検出装置ヘ負荷した荷重と差動トランス出力の

関係を図 5.に示す。図 5.から,両者の問忙はヲF常によい線形関

5.1 静荷重に対する検出精度

偏心市11方式の過負荷検出装置ヘ負荷した荷重と腕のB点での変位及

びマイク0スィ,,チの動作の関係を調ベた 1例を図 4.に示す。

5
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図 6.繰返し荷重の負荷時の過負荷検出装置の動作状態の1例
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係があること,りづルはないこと,静荷重に対する

検出精度は初期ドリフトを含めても1%程度である

ことなどが明らかである。

5.2 応答性

図 6.(a)に,偏心軸方式の過負荷検出装置の圧縮

ばねのひずみ及びマイク0スィリチの信号巴荷重の変動

状態を記録した 1例を示す。図 6.(司から,変動

荷重が設定荷重 1,50okg に達する時点巴マイク0スィ

ツチの動作時の荷重レベルを上ヒ較すると,マイクロスィ四

チの動作に約2m.の遅れが見られる。この実験で

は変動荷重は約271しで負荷したが,電気ホイストの

荷役作業ではワイヤ0一づの動的張力の変動周波数は

数H.程度であるのて,③,この時問遅れは更に小さ

くなると考えられる。

図 6.(b)にりング方式の過負荷検出装置の長円形

リンづのひずみ及び差動トランス出力と荷重の変動状

態を記録した 1例を示す。図 6.(b)から,荷重の

変動とりングの変形はよく対応していることがわか

る。一方,変動荷重が設定荷重1,50okgの水準に達

する時点と差動トランスのりレー信号の ON-OFF 時

点を比較すると4mS程度の遅れが見られる。この

時問遅れは,差動トランス回路の時定数による凾ので

ある。

電気ホイストの巻上げ速度を 9mlmin とすると,

4mS では荷重は 0、6mm しか吊り上がらないのて、,

両方式の過負荷検出装置ともに十分な応答性を保有

すると老えられる。

5.3 設定値に対する動作精度

偏心軸方式の過負荷検出装置に対して,負荷試験の開始直後

と繰返し荷重を 3×100 回負荷した後の動作荷重とサンナ」ング

数の関係を求めた結果を図 7.に,ヒストグう厶を図 8、に示す。

図 7.から動作点の中心値はほとんど一定であること,図 8.

から30 に対する動作精度は7%であること,繰返し荷重を

3×100 回負荷した後込耐Hノ畔肖度はほとんど変化しないこと,

などが明らかである。

リング方式の過負荷検出装置に対する同様の結果を図9.に

示す。図 9.から,3σに対する動作精度は 5%であり,3X

106回の繰返し負荷後も動作桔度はほとんど変化しないとと

が明らかである。

この実験では変動荷重は23~27H.で負荷したが,電気ホ

イストの荷役作業ではワイ・ヤローづの到伯躬長力の変動周波数は数

H.程度であるので御,動作精度は5%以下であると老えら

れる。

5.4 耐久性
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図 8.動作荷重のヒス"'ラム(偏心伸.ブj式)
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偏心軸方式の過負荷検出装置については,300~3,oookg の範囲の

荷重を 107回まで負荷した耐久試験で,構成部材に損傷のないこと

を確認した。一方ールづ方式の過負荷検出装置では強度問題が重要

であるので,ここではそれを検討する。

いま,図 10.に示すように,表面に深さ d の半円形の表面欠陥

がある板厚五の板に引張応力aσが作用する場合を考える。との

欠陥部での応力拡大係数ゴK,は式(4)で表される御。
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図 10.溶接欠陥の力学モデル
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た過負荷検出装置の動作荷重を, DLF を老慮し,2,oookg とおく

と,図 11.からゴ0=5.7kglmm.となる。主た,他製進展下の下限

界1心力拡大係数ゴK仇は鋼の場合 19Rg・mm一互である御。そこで,

συ=30kglmm0働, J&=dK加とすれぱJ皮労他裂が進展する最小

の溶接欠陥の半径は 72mm となる。とれに対して,現在のクく1焔検

出技術は長円形りングの板厚程度で超音波探傷法により3mm程度

の欠陥まで検出できる。 Lたがって,もし溶接欠陥が生じた場合で

も,超音波探傷法で地製が進展しない範囲までの欠陥を容易に発見

できる。供試した過負荷検出装置では欠陥がほとんど発見されなか

つたが,その信頼性を確認するため,定格荷重の 2倍の 3,00田熔ま

での繰返し荷重を1が回の繰返し回数まで負荷して耐久試験を行っ

た。その結果,溶接部に損傷が発生していないことを確認し,上記

の検討結果の妥当性を確認した。

5.5 電気ホイスト装着時の特性

3,oookg と 2,50okg の荷重を吊り上げた巴き,ワイヤローづの張力と

偏心軸方式の過負荷検出装置の設定荷重,初期ばね力の関係を求め

た 1例を図 12,に示す。同図の斜線部は設定荷重がワイ卞口一づの張

力より大きく,過負荷検出装置が動作しない領域を示す。図 12.

から,ワイ卞0一づの張力は嫉ぽ一定であり,供試電気ホイストでは運

- 3000
.

転条件にかかわらずDLF はほぼ一定と老えられる。

この結果から, DLF 及び動作点のばらつきを考慮して,ワイヤロー

づの張力が斜線部に入るように過負荷検出装置の動作荷重を設定す

ると,定格荷重を超える荷重を吊り上げたときだけ確実に動作でき

るととが明らかである。筆者らは電気ホイストの各機種忙ついて蓄積

した DLF と動作点のばらつきに関するデータに基づき,過負荷検出

装置の設定荷重を適切に設定するようにした。

6、むすび

開発した編心軸力'式とりングカ式の過負荷検出裴揣の原理・朧造と

過負荷検出力式を述ベ,静荷重に対ナる検出祐度,動荷重にヌすする

1心答性,動作精度,耐久性などを検討した結果を紹介した。

これらの過負荷検出装置は確気ホイストを使用した荷役作業の安

全性の向土に大きく貢献する巴硫信する。
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最近の真空スイyチ負荷時タップ切換器の動向とその適用

真空スィッチを負荷時タガ切換装置の電流開閉要素として使用すれ

ば,接点寿命が長い,絶縁油の汚損がないなど従来の方式に比ベて

飛躍的に電気的及び機械的性能を向上させることができる。近年の

真空スィッチ本体の信頼性向上に併い山,真空スィ,,チ式負荷時夕りづ

切換器(以下VS・LTC と称す)は急速に普及しつつぁり,当社だ

けでも既に50台以上の納入実績を有するに至った。既にとの VS・

LTCについて,実用化する上での基礎的問題及び当社製品の概要

を報告したが②,その後更に VS・LTCのもつ特長につき各方面の

認識が深まり新たな展開を見つつぁる。

との論文ではその例として,最も需要の多い多ひん(,動度開閉L

TC及び当牡が世界で初めて開発に成功したSF6ガス絶縁抵抗式V

S.LTC③を主巴する当社VS.LTCの各種適用方法あるいはその

問題点及び解決策,また実用化にあたって必要な真空スィ,,チの異常

検知方式について報告し,大方の御参考に供する炊第である。

1. まえがき

松本 進"・古川 弥、.吉田和夫、.伊藤克明、・坂本雅弘、

当社製VS・LTC は,真空スィッチが本来持ってφる,①しゃ断能

力大,②接点寿命が長い③周囲媒体を汚損しないなどの特長を、

ち,かつLTCとして大幅な保守点検頻度の軽減及び多頻度開閉用

LTCの実現を目的として製品化された、のである。

実際の適用においては,上記の特長に着目し次のような事項を目

的として, VS. LIC が採用され始めた。

(1)電力用変圧器における保守の簡易化

近年特に熟練した保守要員の確保が難しくなる傾向忙あるため,機

器の保守簡易化の要求が強く,負荷時タッづ切換器もできるだけ点

検ピヅチを長くすることが求められ始めた。当社VS・LTC は多頻

度開閉を目的として開発されたものであり,動作回数が此較的少な

い電力用としては抵とんど保守の必要がない。海外の電力会社ユー

ザーの中には変圧器を購入するにあたり, VS・LTC を適用するこ

とを条件として提示する巴ころも出始めた。国内電力会社ではまだ

普及していなφが,込ずれ近い将来には同様な目的で多用されるよ

らになるものと思われる。

(2)多頻度開閉用LTC

電気炉あるいはアルミ電解炉のように 1日に数百夕,,づ切換えないし

千数百ヌ,づ切換えを必要とする用途がある。当社VS・LTC は多

頻度開閉ができるように設計・製作された凾のであり,この種の用

途には不可欠な製品となってきた。

(3) SF6 ガス絶縁 VS ・ LTC

SF6ガス絶縁変圧器は防災性に優れていること, GISと直結して変

電設備をコンパクト化できるなどの特長を有し,近時注目を浴びつつ

あるが,その容量の増大に併って負荷時電圧調整機能を有すること

が望まれるようになってきた。

SF6ガスは優れた絶縁耐力と消弧性能を有しているので,従来の

並切形負荷時タガ切換器をガス中に浸し(漬)して使用することも

考えられるが,次のような問題点がある。すなわち, LTCの電流

開閉要素はしゃ断器など電路開閉装置と異なり少なくとも1日数十

回ないし数百回のしゃ断を繰返す必要があり,アークによる SF0 ガス

の分解成分(Arced sF。)による絶縁性劣化あるいは材料の腐食な

どが無視できなくなる。この点でVS・LTC はアークが周囲媒体と

接触しないので, SF,ガスが分解されるおそれがなく信頼性が高く,

取扱いも容易であると仏うことで注目を浴びつつある。

(4)不燃性変圧器(乾式及びシリコーン油入)用 LTC

ガス絶縁変圧器と同じく防災上の観点から,モールド, H種乾式変圧

器あるいはシリコーン油入変圧器が使用されている。この種の変圧器

にも LTCを付けられないかという要求がある。これらの場合にも

VS・LTC を乾式で使用するかシリコーン油に浸漬するととで容易K

解決できる。

(5)高絶縁耐力上TC

直接接地系の連系用として,超高圧・超超高圧1次変電所などには

単巻変圧器が賞揚されるが,この巴きLTCは中圧線路端に置くの

が最も経済的である。しかし, LTCの電流開閉要素部には常時対

地運転電圧が印加されるという問題がある。

従来の油入LTCでは,アークで汚損した油中でしかもタヅづ切換

えビとに絶縁油の分解ガスノサ'ルが発生するという悪条件の中で,上

記電圧に耐えねぱならない。 VS・LTC はとの点でも,アークを外に

出さないため従来の油入並切形LTC におけるよらな心配はなく,

最近に至り最凾注目を浴びている分野の1つである。

以上のような VS・LTCが有用と期待されている分野のうち,最

近特に注目を浴びつつぁる多頻度切換分野及びSF0ガス絶縁分野忙

おける VS・LTCの当社製品における展開法につき報告する。

2,1 多頻度開閉用 LTC

当社におけるVS・LTCの開発はまず従来の方式では実現不可能な

多頻度開閉用LTCの実現をねらって行われたもので,その製品展

開の概要については既に報告②恂したので省略する。この項では主

として多頻度開閉用LTCに必要な真空スィ,,チの駆動法につき当社

の研究成果の一端を紹介する。

リアクト}レ式LTC あるいは抵抗式LTC の区別なく,多頻度開閉を

実現するためには真空スィッチ本体の信頼性が高く,かつLTCの用

途に適した構造・性能を有していることが必要不可欠である。当社

では昭和如年代当初より真空スィ,,チの優れた性能に着目し,真空

スィ.,チ管製造部門との緊密な連携づレーのもとに研究を進めた結果,

LTC用途として十分信頼性の高仏真空スィヅチを入手できるように

なったaX幻{6〕。

また一方では,真空スィッチ管の操作方法も重要な問題であり,両

者が十分よくかみ合うことが必要である。真空スィッチの操作機構は

真空スィリチを単に所定の速度で所定のスト0ークを開閉させるだけで

なく,それをできるだけ低衝撃で行うことが重要である。

表 1.及び表2.に真空スィッチを開閉極させるために検討した各

2 適 用
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が1動仏ていない時に真空スィ,,チが閉極状態にある常閉形,表 2.は

逆に駆動ブJが働かな仏時に開極状態に常開形の真空スィ',チの駆動ブj

法を示す。この2種類の区分の中にそれぞれ真空スィ,,チの可動部を

画接駆動源に連結するのか,あるいはぱねなどを介して関接的に駆

動するのかなど複雑な組合せが老えられる。これらのらちいずれ

の方法を選択するかは,使用する回路・使用する真空スィッチの諸特

性.可動部の重冕,慣性あるいは真空スィ,庁の取付力法などを十分
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処することも考えられたが,変圧器との保守・取扱いの一元化を図

るため SF。ガス絶緑方式とした。また,全体の構成は図 1.及び図
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開発に先立ち,切換開閉器の竃流開閉要素として真空スィ,,チを使

うことでA比od sF6 による問題は除去できたが,更に次のような

問題が懸念された。
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吟味・勘案Lて決定することが多頻度開閉VS・LTCを実現する上

で特に重要な問題である。当社では,とのような点にっいて長年の

研究のすえ,十分信頼性の高い優秀な多頻度開閉用LTCを開発す

ることができた。

2.2 SF。ガス絶縁抵抗式 VS .LTC

VS'LTCの先郭者たる米国では,ガス絶縁変圧器あるいはフ0ン冷

却ガス絶縁変圧器などに使用する LTC と Lて,りアクトル式VS.

LTC が研究されているようであるが,当社ではりアクトル式に比ベ

小形で商確圧化が容易な抵抗式ガス絶緑VS・LTCを世界て味刀め

て完成させた。図 1.にその外観,図 2.に切換開閉器部の外観を

示す。以下この VS・LTCの概要を紹介する。

試作器の仕様は,1欠のとおりである。
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蔓

回転駆動力

(3)切換開閉器他の轍受などしょう中鋤動部の摩耗

以上の問題に対してそれぞれ次のような設計とするととで解決した。

(1)当社自主技術で開発され既に数百台の納入実績を持つDR形

LTcmで採用したもの巴類似の 0ーラ形接点を使用することで,従

来のフィンガ接点とは比較にならない,気中でも抵とんど摩耗のない

接点楢成となり,かつ接点を駆動するための駆動力、ころがり接点

であるため少なくてすみ,タ,づ選択器駆動系の無潤滑運転が可能と

なった。また,タ,づ選択器K接点摩耗がほとんどない口ーラ接点を

採用することで,タ,,づ選択器と変圧器コイルを同じガス中におき,

LTCの構造簡易化を図ることが可能となった。

(2)既に他機種において開発を完了していた当社独特な熱放散の

よいグリヅド形抵抗体⑧を使用した(図 3.参1粉。しかし, SF0 ガス

の冷却性能その酒のを上げることぱできな仏ため,抵抗体ヘの通電

時問が最も少なくてすむ図4.に示すような 1抵抗3ポトル式の回路
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Cア ク時問

切換方向C→A

図 7,1,10OV/40OA LTC の過負荷切換試験結果オシψ'ラム

を採用した。図 4.にその動イ制順序も含めて示す。

(3)一般に負荷時夕.,づ切換器の駆動トルクの大部分を占める夕',づ

選択器に口ーラ形接点を採用したことで,卵動系統にかかる機械的

負荷は大幅に低減された。更に,各種摺動部をほとんどころがり接

触となるメカニズムで構成し,そのころがりの中心判部に近年飛躍的

に発逹した宇宙機器技術の成果を存分に取入れ各種無潤滑軸受を採

用したので,グリースアッづなど潤滑上の保守は不要となった。

以上の構成で, JEC186負荷時タッづ切換号号の形式試験要項忙準

じ,電気的20万回・機械的80万回の寿命試験を実施した。図 5.

にその試験装羅の外観及び図 6.に試験回路を示す。電気的寿命試

験中は切換開閉器室温度を,変圧器運転状態を模擬するため,約90

゜Cに保持した。負荷切換試験結果の1例を図7.に示す。試験結果

はすべて良好であり,真空スィリチ及び夕,,づ選択号長の接点の摩耗は

抵とんど無視できる程度であり,かつ機講部の摩粍粉の発生もほと

んどなく,また SF6 ガスの分解もなく,極めて高い伝'頼性を有し,

十分な実用性を有することが確認された。

3.抵抗式 VS・LTC の異常検知方式

真空スィ,,チ管はそれ白体極めて信頼度の高いものとなってきたが,

それでも万一真空漏れなどが起こった場合,その検出あるいは保護

を行うととは事故の拡大防止の観点から是非とも必要な事項である。

との問題が特に VS・LTC の実用化にあたってのネ,,,クの 1つであ

つ jそ;。

この点での解決策として,切換開閉晉&とヌ,づ選択器とを結ぶ接

続導体に変流器をそう q嗣入し,事故時に流れる過大電流を検出す

る力法が提案されているが,この方法は比較的低圧回路に使用され

るりアクトル式では有効であるが,高電圧回路に使用される抵抗式

LTCにおいては変流器部分が大形化し不経済であり実用にはほと

遠いものとなる。そのため,当社抵抗式VS・LTC ではガス絶縁の

ものも含めてすべて独特の工夫をこらした事故検出回路を切換開閉

器中に組込み,真空スィッチが異常しゃ断を行ったことを検出し,

LTCの動作をロックするとともに変圧器を卜小,づすることができ

るように構成している。
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^戸^
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ι゛'

ジ¥

り

露

jAアータ時問4ms

!Bアーク器圧

^^^^^^、^^

^^^^^^^ ゛"

更に,切換開閉器の点検時には,真空スィッチの真空度が良好な状

態にあるか否かVSチェッカにより簡単K判定を行うことができるよ

う老慮されている。図 8.に VSチェッカによる真空スィ,,チの判定作

業状況を示す。

図 8. VS チェリカ作業状況

、註姿珍

4,むすび

VS・LTCは従来の油入並切形LTCに比ベ飛躍的な性能向上をも

たらすものであり, VS・LTC にして初めて実現できる多頻度開閉・

不燃化・保子の省力化などの特長を有する。当社VS・LTCは長年

忙わたるLTCに適した真空スィッチの研究,その操作機構の研究あ

る込は回路上の検討などの結果,製品化されたものであり,原理的

にVS・LTCの特長と考えられることをあまねく実現し,世界にお

けるパイオニアとしての役割を果たしつつある。 VS・LTC の適用は

今後更に広まり,一般化するものと予想される。

最後に, VS・LTCの開発・製品化忙あたり社内外の多数の方々

の御協力と御指導をいただいたことに厚く感謝する次第である。
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店舗内売上情報処理システム《MELPOS》SDPシステム

1,まえがき

最近,小売業界にあっては低成長経済下のもとで大幅な利益増が望

めぬ状況にあり,一方人件費をはじめとする経費は増大する一方の

ため企業各社は経営上大いに圧迫をうけている。こうした中で多様

化する消費二ーズに合った商品供給を行うため,迅速・正確・定量

的に販売情報を収集・分析し,との結果を品そろえに反映させてい

くことが急、務巴なっている。この結果,企業各社は販売時点で売上

データを収集する POS システ△の導入気運が高まり, POS システムは

れい明期から本格導入期ヘと移りつつぁる。《MELPOS》300OSDP

システムはとれら企業各社の二ーズにこたえるべく開発されたコストパフ

オーマンスの高い情報処理システ△である。本文では SDPシステム及び

ストアデータづ0セッサ S-60OA について構成及び機能を紹介する。

2' POS システム

POS とは POINT OF SALE の略であり,店頭で販売情報を自動

的に収集し,との情報をもとに様々な経営情報を得るととを目的と

した管理システムである。 POS システ△は図 1.に示すよらに POS 夕

ーミナル(端末)とこの情報を処理する装置とから構成されて込る。 P

OSシステムの目的とする機能や効果は次のようなものである。商品

管理面では販売データの即時収集と精度向上によりマーチャンダイジング

情報作成の迅速化・正確化・省力化及び在庫・仕入・発注の精度向

上であり,省力面ではチェ,,クァウト業務における合理化(高速化・精

度向上・チェ,ゞ力教育合理化)などである。従来,小売業忙おいては

「いくら売れたか」のみを注視していたが, POS システムでは数量は

q巴)握忙よる目標管理を目的としており,「何が何個売れたか」(売

上データ収集),「何がよく売れて込るか」(売上分析),「どれ位売れ

そうか」(在庫・発注を含めた売上目標管理)を連係させること忙

より仕入と販売の"ずれ"をなくそらとする管理方式である。

小売業の場合,データの80%が売場で発生すると言われているよ

うに,売場で発生する手一夕を正確に収集するととは極めて重要と

なる。とのため,商品には商品コード又は群番コードを与え,白動統

取りにより手一夕収集を行うことが必要となる。

3. SDP システム開発の背景

SDPシステムは図 1.における店舗内データ処理装置としてストアデータ

づロセッサ(STORE DAIA PROCESSOR) S-60OA を用仏て構成し

たシステムであり,下記項目を設計'指針として開発した。

(1) 1品ビとの売上時点にてデータを収集する(りアルタイム)。

(2)店舗段階・売場段階で必要に応じ即時に売上状況・売上傾向

情報が得られること。

(3)客との接触であるチェックァウ1、業務は常に支障なく行えると

と。

(4)廉価て、あること,コストパフォーマンスの高いとと。

(5)現行の運用システムから容易に移行できるとと。

(6)専用のオペレータを必要としないこと。

(フ)店舗段階にて完結できるシステムであるとともに,より大きな

広域情報システムに容易に拡張できるとと。

(8)店内レイアウト変更が容易に行えるとと。

草動、,1恵正、

「ーーーーー、「
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入出力部

通悟制御

(インラ'ン)

表 1. S一釦OA仕様

POS夕ーミナル主の按貌最大30台の夕ーミナルと按粒

可焼

また,テナソ 1、ターミナル拐染線装蹴半2電

を介して量大64台のテナントターミ

CRC チ= ナルが接貌可雄ツク

通信制御

(オソライソ)

＼

FDD 装耀

翻歩方式

同捌方式

記録様式

ROM

g;興「レ^ノし

300. 1,200 ボー

2,400.4,8M.9'600 寸{ー

部門別売上

グループ別売上

フロア別売上

単品別売上

価怖プリセッ

最火 999部門

最大 98グルーブ

最火 9フロア

最火 9991於品

トキー別売上暈大 1,143キー

(】フロフ址大 12フキー)

鞁火 30台レジ別売上

Id大 126名係員別売上

最火 24時剛時岡幟別売上

最大 20卿顎ブライスゾーγ分析

プライスルプウアップ光上最火 999品

立1大 699夕,阪売員別光上

テナγトレジ別光上 最火"台

一上記の小からメモリ署量内で股定する。

佶往;皮時 IBM システム 34 フォーヤット

IR誓J度" 1BM 37如フォーマウト

演釘制御部

ング若しくは値札無しが中心となる。したがって,システ△として、

との状況を杉慮したものでなけれぱならない。図 4.忙食料品中心

の中・小形スーパー向けの SDPシステムの例を示す。

ターミナルは最大30 台まで接続できる。ターミナルには入力装置とし

てオートリーダ,価格づりセットキーを接続する。オートリーダはインストアマー

キンづされたΞ菱バーコードを読取り,商品登録を行う固定式の自動値

札読取装置である。価格ナルヅトキーはキーに対応してあらかじめ価

杭と商品分類番号が記憶されてぃるキーポードであり,押し下げるだ

けで商品の登録ができる。上記①~③で述ベた商品の登録に極めて

らまく対応できるキーホードである。

SDP にはレジマスタファイルがあり,価格づりセットキーの内容を夕ーミ

ナル側で変更した場合には SDP 内部のファイルが自動的に更新され,

続込て SDPから更新後のワアイルが他の運用中の夕ーミナル忙自動的

忙口ードされる。〒圃原の入っていない夕ーミナルは電源投入時に白動

的に口ードされる。このシステムは夕ーミナルから発生するデータを SD

P 忙て処理完結するシステムであり,売上分析をはじめ各種売上情帳

は夕ーミナルのうちの 1台のナルタを用いて出力する。上記みステム例

ではデータの入力装置としてオートリー互を用いているが,オートリーダ

の代わりに JANスキャナを用込たシステム構成もできる。

4.2 総合スーパー,百貨店向けシステム

図 5、に総合スーパー,百貨店向けのSDPシステム例を示す。食料品・

衣料品・靴・家庭電器など回転率・f耐各レベjレ・属性の異なる商品

を総合的に取扱っている店舗の場合忙は,それぞれの売場忙応じた

端末機器構成を行う必要がある。食料品売場では,回転率の速い商

品に対しては 4.1 節で述ベた機器枇成の抵かに, JAN コードを統

取れる固定式JANスキャナを接続した構成をとる。

衣料品売場では,日常衣料など比較的回転率の速い商品及びファ

,,シ.ン商品に対処するため,づりセリトキー及び QCR リーダにて構成す

る。靴・家庭電器売場では,細部門管理と重点商品の単品管理を行

うため,づりセ,,トキー巴オートリーダにより機器構成を行う。とのシステ

△では, SDP をホストコンeユータと夕ーミナルの中問におくデータバッファ

役貿条件

(9)耐環境性が優れていること(システム機器が設置されるのは売

場であり,ほこり,店内乾燥により発生する静電気, エレヘーター.エ

スカレーター・空調機・ショーケースなどから発生する電源雑音・電源瞬

断などにてデータの誤り・誤動作を生じぬとと)。

(1の省スペース,省エネルギーシステ△であるとと。

図 2.に SDP S-60OA,図 3.に夕ーミナル T-600 の外観を示す。

また,表 1'に S-60OA の仕様を示す。

4. SDP システムの概要

SDP システムでは,小売業は勿吊兪のとと他の業種・業態1ても柔攸に

対1心できるシステムである。以下,いくつかの例を挙げて SDP システ

ムの概要を説1明する。

4.1 食料品中心の中・小形スーパー向けシステム

食料品中心のスーパーでは,商品は生鮮3品をはじめとして,①商早.

回転率が速い,②形状・包装形態が一定しない,③特売・タイムサービ

スなど価格変更が多込のが特徴であり,値札としてはインストアマーキ

トやイクロプロセソサM5L8085K

EPROM M5L2716K

49 (585)

0~+40゜C

AC I0OV, 170W'以下

商 340X儒 480X奥行 440mm

26kg (FDD 取付時36kg)

価格プリセ ソトキー

圃

田

三菱オートリーダ又は
JANスキャナ

エ」、

i"

POS夕ー ナル

鬪

1五」1入k三'1、ナ[!ヨ＼ FDD裴1貫

は,,'問勺'一入:~~
1亟]'ー・^SDP＼＼

価格
PLU

フりセント
-L.

-t'

騎哩'粁

、1ι'tロロ)

オートリータ

又{JJANスキ十ナ
ノノSDP

ご゛/

回、＼_、/、ノノノノ PLU

図 4.食料品中心の巾・小形スーパーにおけるシステム例

店舗内売上情祁処理システ△<ME110S>SDP システムー革野

.。'{

遅J

住化・宏庭電1詩

向

SDP

ノノ

テナントレジ

テナントレジ用荘 '盆

＼

＼
＼
＼
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図 5.総介スーパー,百貨店におけるシステム例
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オフィスコンビュータ

令蔵庫

(各室)

(レストラン)

リング装置として位置付け,集線装置として用いる。ターミナルから発

生するデータは仇ったんSDP に蓄積し,オンライン若しくは FDD シー

ト経由で店舗内若しくは計算センターのホストコンピュータへ伝送し処理

を行う。また,テナントターミナルで発生する売上データはテナントターミナ

ル用集線装置を用いることにより」佼集する。

4.3 ホテル向けシステムの例

次に,小売業以外の業種に適用した例を図 6.に示す。 とのシステ△

はホテルのレストランなど忙おいて客の飲食により発生する売掛データ

の処理を目的としたものである。 SDP には大容量のルームメモリカ井妾

続されている。客がレストランを利用し精算をチェヅクァウト時忙行うこ

とを要求した場合,レストランの夕ーミナルて、ルームナンバーを入力するこ

とによりチェ,,クィンの有無を SDP に問合せる。 SDP は売掛処理を

行い,ルームメモリを更新する。チェックァウト時,フロントのオフィスコンeユ

ータの操作によりルームメモリの内容を読出し,帳票の出力を行う。

5.ストアデータプロセッサ概要

S-60OA は当社製マイク0づロセッサ M5L8085AP により構成された

マルチ CPU シスデムであり,最大構成時はメイン CPU 1個と4個の

サづ CPU から構成される。メイン CPU はスーパパイザとして動作する

ーカ,データの演算処理を行う。サづ CPU はメイン CPU とは完全に

独立して動作する。サづ CPU の動作起動は 1~4バイトのマクロ命令

により行い,動作終了はメイン CPUヘの割込みにより行う。図 7.

に S一釦OA のハードゥエア構成を示す。

5.1 ドウェア構成ノ、^

5.1.1 メイン CPU .メモリ部

CPU は 8 レベルの割込みを持つ。メモリは認K バイト(KB)のづ0グラ

ムメモリ(当社製M5L2716K にて惜成)と 12Kバイトの RAM か

ら朧成され, RAM は 56Kバイトまて寸婦長できる。

5.1.2 回線(インライン)コントローラ

48K ピット/砂(KW今,半2重通信にて最大30台の POS 夕ーミナル

を制御する。ターミナルとストアデータづロセッサ問のデータ伝送では,

夕情報のみを送受信し,同期は入カデータの変化に応じてピ,,ト同期

をとり,同期パターンにより牛ヤラクタ同期をとる方式を採用した。

5.1.3 FDD ニントローラ

S一釦OA には,両面倍密度用 FDD (当社製M2894-53 又は釘,容

SDP

図 6.ホテルにおけるシステム例

ルーム
メモリ

FDD

CPU

(最大30台)

(インライン)

I ROM
I RAM

ーーーーーー^

(インライン)

M2894-53

又は

M2894-67

38KB

12KB

RAM 24KB又は44KB

FDD

コントローラ

ニ、原

FDD装置

「ー'

図 7. S-60OA のハードゥエア構成
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電練張断
1貪出ヨ支置.

玲

_メ

ホストコンピュータヘ

RAM 2KB

心、.、
0口「コ

デコータ

RAM

制御回路

繋了

割込

サプCPU部
M5L8085AP

50 (58句

ヒ_、

量 IMパイト)又は片面単密度用 FDD (当社製M892-42,容量256

Kバイト)が接続できる。 FDD装置はホストコンビュータへの媒体作成

装置として用いるほか,オンライン伝送時のデータバリファ装置, S-600

A設置時のづりセット情報口ード装置,システムパックァッづ装置としても

使用する。両面倍密度用コント0ーラは 4MH.の基本クロックで動作

し,メイン CPU とのデータ授受はすべてづ0グラムにより行う。図 8.

忙両面倍密度用コントローラのづ口,,ク図を示す。

5.1.4 回線(オンライン)コントローラ

モデム装置の伝送速度は 300 ・に00 ・ 2,400 ・ 4,800 ・ 9,600 ポーの中か

ら選択できる。メイン CPU とのデータ授受はパッファ RAM により行

5。

5.2 ソフトウェア構成と特長

S-60OA のソフトゥエア構造を図 9.に示す。

5.2.1 ファイルコンデンスソーティング機能

ユーザーの運用形態に合致したシステムとするため,各種ファイルのメ

図 8. FDD コントローラ(両面倍密度用)づロヅク図
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アフりケーション

.りアルタイム売上処理

.レポート

,FDDファイル

.フりセット

.オンライン伝送

モニタ

ノ、)ノトラ

FDD

コントロール

タスクスケジューラ

FDDコントローラ
ファームウエア

POS^
ターミナルー^

回維(インライン)回綿(πンライン]
コントロールコントロール

毎綿コントローラ
(インライン)
ファームウエア

時計

処理待ち
キユー

回',{オンライン}
コントローラ
ファームウェア

(例)

図 9, S-60OA のソフトウェア構造

スイッチ1

合言十暑暑名

/

POS オンライン
ターミナル

一<

Aの合計器

、、、

Bの合計器

モテ'ム

スイ
2

更新前
設定値

Cの合計器

オンライン

ファ

村山,橋本,大荊上三菱POSシステム,三菱電機技報,53,

V01.8 佃召 54)

Dの合計器

、ー^

10

10

FDD書込み
テむータバッフ

FDD

テ」タノ

ノ

10

5

移動前の状態

20

10

一、

図 11.オンライン伝送時のキュー切換え

10

スイ

5.2.2 オンライン伝送時のキュー切換え

オンライン伝送時,ターミナルから発生したデータはオンライン恒硫泉コントロ

ーラ内の処理待ち牛ユーにとりこみ順次送出する。ターミナルでのデー

夕発生数が増加し,回線トラフィック量が増すと処理待ちキューが満杯

になる場合が生ずる。この場合, S-60OA は FDD装置をキューバッ

ファ巴して利用するように自動的にキュー切換えを行い,データは消

失することなく送出される(図 11.参照)。

5.2,3 その他の機能・特長

以上本文で述ベてきた抵かにも, S-60OA は下記に示すような数た

の機能・特長をもつ。

(1)専用のレボート出力装置は不要.ターミナルのづりンタを利用す

る。また,どの夕ーミナルのづりンタて、も使用可能。

(2)一恬ナ北ツト機能:価格ナルットキー以外のいろ仏ろなづり

セット情報を全夕ーミナルに一斉にナJセットする。

(3)部門名称ル,,クァッづ:ターミナルでは品名を 8文字以内てイ壬意

に打出すと巴ができ,これに対応して夕ーミナルから部門コードを入

カナれば該当の部門名称をレシート上に印字できる。

(4)インタセール機能:近隣の売場の夕ーミナルからく、も夕ーミナルに

設定されていな込部門の商品を登録できる。

(5)時計内蔵.りアルタイムク0ツクを内蔵しており,うるう年変更

も自動的に行う。設置時に1度のみ設定すればよい。

6.むすび

以上, SDPシステム及びS-60OA について描成・機能の概要を説明

した。流通業界は,低成長経済化の中にあって多様化する消費者の

ニーズに合わせていくため,情報処理の電子化が急速に進展しつつぁ

るが,とのシステムは幅広い業種・業態に合致する情報処理システム

として開発されたものであり,インライゾbルタイム処理を実現したコ

ストパフォーマンスの高いシステ△である。今後は流通業界の多様な二ーズ

に、対応できるように,一層の機能の充実を図りたい。

最後に, SDPシステムの開発にあたり,御指導と御協力いただい

た関係者各位に深く感謝の意を表する。
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最近の棒鋼線材圧延設備用制御システム

棒鋼線材圧延機は近年設備の大形化・高速化による生産性の増大と

と、に,製品寸法精度の向上・製品歩留りの向上ヌ寸策が程姉飯的に採

用されている。また省力化,省エネルギー及び保守性の向上ヘの要求

、以前に増して強くなり,当社で、との要求に対1心すべく新技術の

研究開発を行φ実用化を図ってぃる。

以下に当社の棒鋼線材圧延設備用制御システムの最近の動向にっい

て紹介する。

1.まえがき

ソく j昜 t五1

市場動向として高品種圧延による付加価値の増大とともに,低成長

経済ヘの移行に従い製造コストの低減の要求が強く,製造工程の合

六

新野修小、・介本

品質・生産性向上

2.技術動向

口

呈i工才、ルギー

寸法楕度の向上

Υ'.森木和摩、・佐々木道鮒一、

各種圧延データのロギング

各種DDC 1削御における定数のオンラインチューニング

炉の温度,燃焼制御

ビレ,汁及び製品ヤー1ぐの置場管鏗

圧延機スタンド速度主幹制御

ルーづ制御

ク0ゾづ切断制御,最適切断制御

無張力制御

巻取機主幹制御

線材仕上温度制御

ARDC (Automatic R0Ⅱ、GOP Di.placement compen.otion)

圧延ラインのシーケンス伶1仟卸

精整ラインのシーケンス制御

圧延材質の向上

クロップロスの減少

省力化

ルーフ制御

AMTC

ARDC

皿化とあわせて制御システムK込革新を求

められている。これらの要求とそれに対

1心ナる新技術を図 1.に示す。特に,最

近は計算機システ△の導入が盛んで操業の

由動化・無人化を志向している。また歩

留り向上,高品質化の点より,張力制御,

明断制御など DDC (D辻ect Digitalcont・

ml)制御にも高精度化が強く要求されて

いる。

操業の自動化無人化

仕上温度制御

図 1.雛鋼線材圧延設備忙おける制御システムの動向

シヤー最適切断制御

炉計奘ディジタル化MACTUS

加熱炉燃焼制御

高効率機器

最適ユーティリティ制御

以上の機能を効率性・信頼性・保守性・情報伝

達力三や制御装豊の能力という面を老慮し,当社

では多量の情報処理を伴5 トラ,,キングスケジュールの

設定などは制御用計算機《MELCOM 350-5のを

採用し,下位DDC及びシーケンス捌御に相当する

機能はすべてづログラマづルなづラントコントローラ《MEL・

PLAC》で行うシステム構成をとっており,全制御

を 2種のコントローラで統一した極めて明確な形式

といえる(図 2.,図 3.)。

生産管理・置場管理計算桜システム

3.棒鋼線材圧延における制御

ロール管理計工戟裳システム

棒鋼線材圧延づラントは制御システムの面か

ら見ると以下の機能を持っている。

(1)圧延ビレットの情報の伝送及びビレ

、ワトのトラ.りキング

(2)製品情報より得られる圧延スケづユ

ー}レの設定

^二弔、"0

1・炉回りハンドルク1
1.炉,'・.、Ⅲ・"

52(588)*制御製作所**コンeユータシステ△製作所

4.1 スタンド速度主幹制御

ゞ酔削例御の機能は各トレインのマスタレオスタ,汁(MR

H)の上昇・下降,各スタンドのスタンドスじードレオス

MELPLAC

4.各 DDC 制御

上位制御用計算機

MELCOM 350- 50

辰ニニフ一「
_1七^')-L→li!「.2.厘王一一主上]

'髭'、、1邑1'1

1. AMTC

三1・1ノコ

. ARDC

じクロソフシャー笠1]

「ートラッキンクπ
ストアードスケジユール

生産管理

素材・製品置場管理

ローJレ管王里

最適釖断制御

俎スタント

「;問スタンド 1
.,支度主直全寺lt;

・噛込榛償

・ルーフ制鄭

第1中問

スタント

. ARDC

・クロソフシヤー制念

長上スタンド 1 司ーラ.冷却床以IP
"吏度主幹制御 1 .リーラ生幹、】御
.噛込楠償 11.冷部床主幹制御1

第2中問

スタンド

・ルーフ制御

・分割シヤー削櫛

イ士上

スタンド

図 2,陸鋼ミル全体制御システム
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r-ーーー「
1再弐炉
1.炉回りハンドルグ1
1.炉内計髪制響 1
L-ー_J

MELPLAC

上位制御用計算機

MELCOM 350-50

1根スタンドt革問スタン弓
1・遠度主幹制券
1・墻込桔償
1. ARDC

.クロッブシャー制券 1

r7ー.ーフーー「
1 トラ',キング 1
ストアードスケジュール

生産管王里

素材・製品置場菅理

10ール管理 1

再熱炉

タ,,ト(SSRH)の設定,形決め時の圧延速度の設定などの基準信号の

作成及びサクセッシづ制御,自動スケづユール修正などの制御忙わたって

いる。この主幹制御に対し《MELPLAC》の採用により全演算は手

イジタル化,づログラム化し,高精度の設定・設定時問の減

少・高度で複雑な演算が実現できた。基準信号の精度と

して 0,5RPM以下,計測単位として 0.1RPM まで可能

となった0 しかも,全スタンドのサンづりング同期は 50m.

を実現している。

(1)可変SSRH設定:圧延時の SSRH修正中は,

常に各スタンドの速度修正率が一定となるようにSSRH修

正速度を SSRH の現在値に比例させるようにしてぃる。

(2)自動速度修正:無張力制御,ルーづ制御などによ

つて発生する自動速度修正量を次材に対しても適用させ

るよう,基準スケジュールで設定されている SSRH を修正

する。

(3)ディジタル速度補正.サイリスタレオナードによる速度

制御系の誤差をモータ軸取付パルス発振器により補正する。

(4)噛込補償.負荷変動も自動的に補正する,電流
1'

微分形かみ(11脚込補償装置を導入し噛み込みの安定性,

先端寸法精度の向上を図っている(図 4.)。

4.2 ループ制御

スタンド問を無張力状態におくため,あるサイズ以下のも

のに対してはスタンド問ルーづ制御を行ってφる。《MEL・

PLAC》の遵入にてDDC化が可能となり,高度な制御

が実現できた。ルーづの形状,形成速度は機械側の諸元によっても

決まるものであるが,最短時問で最適な高さを保つよう以下の制御

を行っている。

(1)材料の先端をトラッキングし,下流スタンド1噛み込みと同時忙ル

ーづキ,ワカーをけり出す。

(2)ルーづ高さ位置偏差量により,比例制御から比例積分制御K切

換え,オーバシュートを極めて低く抑える。また制御ゲインは圧延速度

より決定する。

(3)圧延速度によりルーづ形状が変化するので,設定高さを速度

の関数として決定する。

^^^^^

1仕上スタンド

1.速度主幹告陶
・聴込補償

.速度ブログラム制御1

且スタント

・ルーフ制御

・クロッフシヤー制御

中問
スタント

図 3.線材

^^^^^^

水冷装置一集京装置1

.水冷ノズル制御 1
・仕上温度制御

.リール主幹制御

1.集束ハンドリング1

仕上

プロックミル

ル全体制御システ△

(5)尾端再過時の尾端高さ及びゲイン

を材料サイズ及び圧延速度によって修正

制御を行う。

(6)トレイン問ルーパや2本通し圧延で

は,高さがある範囲を越えると, MRH

・SSRH など基準信号の修正、行う(図

5.)。

4'3 切断制御

棒鋼線材圧延においては,先端尾端の形

状を整えて圧延を容易ならしめるため,

材料の先端尾端のク0ツづ切断がトレイン問

でなされる。このク0ヅづ切断は歩留りの

点からも切断精度が厳しく要求される。

DDC化により各種補正制御が高精度で

実現できる。

水冷

6

装置 冷却コンベヤ 集支共羅

(1)材料速度を上流の速度検出スタンド

に取付けたパルス発信機と 2台のホ,トメタルディテクタ(HMD)により先

進率を補正した値として求め,更にそのHMDにより材料先端のト

ラッキングを行い,シャーの起動タイミング及びシャー速度の指令を演算

する。
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(4)材料尾端をトラッキングし,キッカーもどしタイミングを決定する。
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(2)ディジタルコントローラが実際に起動命令を出すまでの時問遅れ,サ

イリスタ速度制御系の起動遅れをすべて修正することにより,シャー速

度の補正を行う。

(3)材料太さによる切断点のずれを補正する。

(4)シ卞一刃の待機位置停止誤差と停止制御時間には反比例の関

係があるが,時間を短縮しかっ切断精度を上げるため,シャー刃待

機位置補正を行ら。

4.4 無張力制御

製品精度を上げるため,棒鋼線材圧延ではスタンド問張力を零にして

圧延するととを要求される。無張力状態にて圧延するために,ルーづ

のとれないサイズに対しては,当社ではAMTC(AutomatkMinimum

Tension controD を採用してぃる。この AMTC には噛み込んでぃ

く材料の先端に対して行う先端AMTCと,その先端AMTCが終

了後サーマルランダウンなどにより発生ナる変動に対して使用される材

料の全長にわたって制御する口ールフォースモニタ(即M)忙よる制御が

ある。先端AMTC及びRFMの仏ずれ、,その原理は無張力時の

電流値・圧延力を記憶し,その値をもとに張力(圧縮力)を演算し,

その張力を零とするよ5に各スタンド速度制御系に速度修正を加え

るものである。先端AMTC は主制御と同じ50mS ビとに修正を行

い, RFM は比較的遅い周期で修正を行っている。張力演算に際し,

インパクトドロッづの影郷,材料がスタンド問を通過する時の状態を考慮

して,材料トラヅキンづ信号を使用して演算タイミングを決定している。

更にトレイン内にて2本同時圧延されている時には,独立に制御可能

なように吉慮をはらっている。制御ゲインは速
仕上ミル後面ルーフ(上流侭D

ルーブ検出器(HMPD)度一張力伝達関数を用いて同一DDC内にて最

申適値を求めている(図 6.)。

4.5 リーラ制御

2-3スタンド問

2長力

4-5スタンド問
張力

6-フスタンド問

張力

^ーーーーー"、^」^.^^ー^^ー^昆^^ー^^^

1 1」_LL』;',六 1

ボーリングリール制御において,巻取後のりング形状

、オ、-11f 一→「、、ー、、、^ー'
ー^ーーー→一ー^

の向上及びハンドリングの容易性のために下記制

御を実施する。

(1)ウォづりング制御.リーラの回転位置を常

に検出し,巻取径の変化率が現在巻取径に応じ

て変化するようにりーラの速度制御を行う。と

の演算は理論式にて50m.ビと忙更新している

(図 7.)。

(2)巻始めの内側一外側の撰択切換えを可能

としている。

(3)コイルハンドリングのととを考え,リーラのとい(樋)位置に対しコ

イル先端及び尾端位置を指定できる。とれは圧延後の材料先端及ぴ

尾端を卜う,キングし伺時にりーラの相対位置を計測し,材料がりーう

到達時の樋位置を予測し,その位置が設定位置になるように材料が

到達する立て、リーラの位置修正を行う。

4.6 線材仕上圧延機制御

最近の線材ミルは生産能力向上のため仕上圧延速度は75mlSから

10om心巴なり,仕上圧延機以降レーイングヘ,外先端通過までの各駆

動電動機の速度制御は極めて重要である。当社では仕上づ0ツク剥レ

に電流微分形インパクト補償及び速度づψ'ラム制御を付加し,線材先

端通過時のコづル発生要因を抑え,ミス0ールを防止している。線材

仕上づロックミル出側速度は 10om心といら高速でありながら,最小

直径は5.5mm と細くこの細い線材の先端は何等の駆動機朧の助け

もなく,仕上ミルより吐出される時に有する運動量のみによってコ

ンベ卞までの約40m の距難を走行する。この問で仕上づロックミ}レ速
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図 6. AMTC, RFM制御後の張力値
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度が変動し先行部分よりも後続部分の速度が大となると先行部分が

後続部分に押されてコづル発生の原因となる。当社の方式は,インパ

クトによる速度降下を微少に抑えとむと同時に,常忙後続部の速度

が先行部の速度よりも遅くなるよう補正信号を加えるづψ'ラム制御

を実施している。

このづログラム制御による速度降下量及び仕上づ0,,クミルの速度過

渡応答能力に適合したルーづ長となるよう上流側ルーづスバン長を選定

している(図 8.)。

4.7 線材仕上温度制御

仕上ミルより吐出される線材は約40mの長さを、つ水冷ゾーンによ

り冷却されたのち,レーイングヘッドによってコンベヤ上にりング状に落

され,とのコンベヤ上にて数ゾーンに分かれた空冷ファンによって更に

冷却される。水冷ゾーン・空冷ゾーン共に線材の機械的性質を左右す

る屯ので,線材の冷却条件K従って各ゾーンの水量制御,風量制御
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及びコンベヤ速度を変更する。この作業は従来手動であったが,近年

製品の機械的性質の均一化を図るため自動温度制御が行われている。

仕上圧延機入側及びコンベヤ上忙線材温度計を設置し,水冷完了後

の線材温度及びコンベヤ上での温度降下率を一定とするようフィードパ

ツク.フィードフォワード制御が DDC により実施される。

4.8 ARDC

一般に多重ストうンド圧延では全ストランドで圧延してぃるときに該当

スタンドの出側寸法が所定値となるように 0ールギャッづを設定してぃる。

ところが,先行材の尾端通過ののち,後続材先端通過までは1ストラ

ンド圧延となり,2ストランド圧延の時より圧延反力が減少し出側寸法

が変化ナる。すなわち2本通しミルにおいては他ストランドの噛み込

み,尻抜けより圧延中の 0ールギャッづの値が"Sだけ増減を繰返すと

ととなる(図9.)。この結果として圧延上次のような不都合を生じる。

(1)圧下量の変化により出側寸法が変化する。

(2)圧下量の変化によりマスフローが変化し,スタンド問に圧縮力又

は張力が発生する。

(3)材料速度の変化忙より該当スタンド前後のルーづ形状に外乱を

与えるため,2次的な寸法変化の要因となる。

この圧下量の変化を補償する方式として考案したのが ARDCで

材料の位置を正確にトラ,,キンづし噛み込み,尻抜けに応じて口ールギ

ヤ,,づ又はスタンド速度を変化させる。圧延速度の遅い粗スタンドでは

ロールギャッづ,圧延速度の早い中問スタンドではスタンド速度を補正する

2種類のARDCを有してぃる。

4.9 炉計装制御

《MACTUSシリーズ》を用いたディジタル計装システムにより引装制御,

シーケンス制御及びデータロギング機能を一体化し,従来のアナ0グ制御の

イメージを一新し,自動昇熱制御及び空燃比の向上により重油消費量

の削減,省エネルギーに大きな効果をあげるととも忙保守の軽減にも

大きな成果を得ることができる。

計装制御のディジタル化により下記効果が得られる(図 10.)。

(1)ディジタル制御による設定精度の向上

(2)装入砕.開閉による炉圧変動を予測制御により減少

MACTUS 700

・計衾制御

.シーケンス制御

.データロギンク機能

フりンタ

MACTUS 110

(3)炉の性質を学習した男・熱パターンによる自動昇熱運転

(4)データロギング機能による NOX是の監視並びに重油使用量など

の正確な日報作成

下記制御項目を有している。

〔計装制御〕①自動昇熱制御,②炉温制御,⑧燃焼制御,④重油元

圧制御,⑤空気元圧制御,⑥炉内圧制御,⑦09制御

〔シーケンス制御〕①炉内圧ダンパの装入扉追従制御,②炉装入扉及び

炉内搬送設備の自動運転

〔データロギング〕①NOX量,②重油使用量

5.棒鋼線材圧延設備用計算機

棒鋼線材ミル忙おけるづロセスコンビュータは近年になって導入が盛んに

なっている。これらの計算機システムでは次の点が要求されるととが

特徴的である。

(1)高速で複雑な構成のラインに対j'できるシステ△であること。

(2)素材・製品管理や口ール管理など比較的大量のデータを扱らこ

とが可能なシステムであること。

とのような特徴をもつシステムの機能を以下に述ベる。

5.1 トラッキング

加熱炉内,圧延ライン,冷却床に至るまでは,材料の位置に基づく

づラント制御を可能にするためK,材料1本ごとの追跡が必要となる。

また,精整ライン出側の結束機での結束単位を同・一出鋼のものに限

定するために,出鋼単位ごとのトラ,,牛ング、必要である。更に,冷

却床以降では,材料は集合状態でラインを流れるため,とれらをま

とめた単位でのトラリ牛ングも必要となる。

このように,棒鋼線材ラインの計算機システムでは,種々のレベルの

トラ,"キング方式を駆使して,材料位置をオペレータにガイダンスしている。

5.2 プラント制御

づラントコント0ーラを介L,種々の制御が実施されているが,代表的な

、のは,①スケジュール引'算又はストアドスケづユールに基、づくミル速度設

定制御(主幹制御),②無張力制御,③最適切断制御,④ルーパ制御

がある。とれらの制御機能にお仏ては,設定値演算に必要な複雑な

モ手ル式や大量なデータは計算機システム側に持ち,づラントコント0ーラと

の機能分担を図っている。

5'3 生産管理

シフトあるいは日ごとに計算機に入力される生産計画書に基づき,精

図 10,《MACTUS>炉計装制御
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整ライン出側での秤量,結束

作業時の製品を顧客に割付け

る、のである。棒鋼ミルでは

ロ,,ト生産のため,このような

機能は上位計算機ではなく制

御用計算機に任される。また,

結束後,てん碩占)付機に対し

て割付けた顧客名や出鋼NO,

製品コードなどのラベルデータを

出力する機能も併せて持って

いる。

5.4 素材・製品置場管理

加熱炉装入前の素材や結束後

の製品の置場をそれぞれ素材,

製品ビとに管理するもので,

置場(ヤード)のオペレータに対

して置場の占有状態や素材・

製品ビとの格納位置をガイダン

加熱炉

ビレット髪示

毒窮置場
販刀て

ネ且ミル

スすることができる。また,卞ードに材

料が入ってきたタイミングで最適な格納位

置をオペレータにガイダンスするとともに,

クレーン端末を介して格納位置ヘのクレーン

自動運転を行うこともできる。

5.5 0ール管理

棒鋼線材ラインにて保有するすべての口ー

ルにつ仏て,0ール,カリパーごとに圧延ト

ン数を記憶する。スタンドに実装されて仏

る口ールに対しては,実績圧延トン数に

よりカリパーのシフトタイミングや口ール交換

タイミングをオペレータにガイダンスする。

5.6 マンマシンニミュニケーション

トラ,井ング情報や各種制御設定値又は材

料の置場情報などのガイダンスには CRT

区ヨ区ヨ

加熱炉CRT

中問ミル

素材ヤード運転室

E動f動

仕上ミル

ル運転室CRT

フライング
シヤー

コールド

シヤー

ル運転室CRT

冷却床

冷却床

ラインコンビュータ

レペル

歪動長動

図Ⅱ.棒鋼線材づラント制御用計算機情報処理の 1例

やパネ1げイスづレイ装置が使われる。また,

これらの情報の変更入力やオペレータの確

認入力などがキーポードから行え,フレキシ

ビ,庁イに富んだシステムとむってぃる。また,技術解析 0ギングや製

品ごとの生産実績ロギンづ,ロールチータロギンづなど操業に必要なロギンづ

も提供できる(図 11.)。

5,7 今後の動向

近年づラント制御システムは,①制御の高級化,②制御範囲の拡大,

③情報処理量の増大などの傾向にあり,棒鋼線材づうントにおいても

制御用計算機の遵入の歴史が浅いにもかかわらずこれらの要求忙と

たえる HIW, S卸の充実が急務となっている。このため,機能ご

とに専門化されたづラントコントローラとの垂直形分散化や情報処理機能

巴づラント制御機能との水平形分散化といったマルチシステム構成や大容

量ゞイスクに格納されるデータベースのサポートSハVの装備,クレーン端末

や貼付機制御装置などの自動化機器とのインタフェースのサボートSIW

の充実が急務となろう(図 12.)。

制御用計算機
MELCOM

350-50

コールドシヤー
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表尓

三菱電機技報. V01.55. NO.8 ・1981

製品ヤード運転室

出側運転室

情報処理システム志向

表示ロキング

清報処理量の増大化

マイクロコントローラ

レペル

①DCレペル)

ロールシ

トラッキング

7

子三1弓、^ι'ニ=

置逗管理

制御の高級化

ロール

弓1手王里

マイクロコントローラを含む
垂直形分散化志向

マンマシン
コミユニ
ケーシ三ン

図 12.棒鋼線材づラント制御用計算機の動向
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の允実

以上,棒鋼線材圧延設備用制御システムの最近の動向について紹介し

た。近年の進歩はマイク0コントローラの出現により DDCによる高精度

化,制御用計算機の導入による大幅な省力化及びトータルシステムとし

ての歩留り向上といら面に成果があがってφる。今後市場二ーズと

して,更に高品質化,省エネルギー,省力の要求が強まり,その制御

システム屯高度化が必要となってくる。当社は棒鋼線材圧延設備の永

年の経験と鋼板圧延設備で蓄積してきた理論及び制御技術を、とに

新技術の開発を進め,多様化する顧客の二ーズの実現に努力したい。

最後に,とれらのシステムの採用巴御指導を賜った製鉄会社はじめ

関係者各位忙深く感謝する次第である。
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水平・金合直2方向同時加振による耐震試験

].まえがき

最近のづレート・テクトニクス(構造地質学)によれば,地震は海洋底を

形成するづレート問,あるいはづレートと陸地問の3次元的相対変位

に起因して生ずるものであり,3淡元の動きを予測して対応するの

が当然である。

変電機器に関して電気協同研究会の机告書佃,及び日本電気協会

の技術指剣'②によれぱ,金合直加速度の影鷲を受けやすい特殊な構造

の機器については,水平加速度のν2を加えて検討することが明記

されている。また,原子力発電所向けのクラスA の機器類は水平・

鉛直2方向同時加振による耐震試験を行うのが一般的になりつつあ

る。

しかし,とのような情勢にお仏ても実験及び理論の両解析面忙つ

いて,1方向加振のデータ以外は相対的に蓄積が少ない。当社は水

平・鉛直2方向,ある仏は水平2方向の同時加振による耐震試験及

び数値解析を行ってきたが御,上記の情勢忙対応して超超高圧の変

電機器を加振試験できる水平・鉛直2方向振動試験設備を新設し,

か(稼)勧中である。との設備を用いた大形のモデルによる加振試験

を行うとともに,数介餅解析とも比較したのでこれらにつφて述ベる。

2.2方向加振の必要性と基礎実験

地震計は東西・南北・上下の3方向の波形を記録する。以前からこ

の記録された地震波形を合成して2次元の動きとして表現する試み

が発表されている。例えぱ, Am、ara託郡と S町m0は水平2力向忙

ついて示している山。我が風においても最近3次元について渡部ら

が発表御している。

宮城県沖地震忙おφて東北大学の建設系研究とうq勅では1階と

91培における応答波形を記録して各界の注目を集めており,とのた

び建物の挙到ル被害忙ついて研究報告姻がなされた。同報告忙よれ

ば,建物はねじりを伴った揺れを示している。また,1980年末の

イタリア中部のエポリを震源とした地震など海外の地震の多くは内陸

直下形であり,建物の材質・構造と相まって被害が非常に大きい原

因となっている。

我が国の地震の震源は海底が多いが,松代群発地震のような内陸

直下形の例もある。これらの事実から鉛直方向を含む2次元あるい

はそれ以上の多次元の入力による構造物の応答を明らかにしておく

ととが重要である。

筆者らは宮城県沖地震以後2次元の入力による耐震強度の評価方

法に注目し,種々の実験と数値解析を行ってきたことは前述したが,

ことでその内容を簡単に述ベる。図 1.は宮城県沖地震における東

北大学建設系研究棟の1階の波形をもとに2次元振動の軌跡を作成

したものである⑦。波高値の読取りはマニュアルに行い,加速度の時

刻歴の合成はりアルタイム波形解析装置を用いた。図から明らかなよ

うに,地震時の地動は立体的で複雑であることが分かる。したがっ

て,実際の地震のシミュレーシ.ンを行うためには,2次元又はそれ以

局 1而 1隶 y、' 喫.沖_尚宏一・木吉健郎井・河野]上幸、、

南

. '禽

上

木龍男郭

150

図 1.地震波形の水平・鉛直合成例

下

100

北

共振正弦3波加振

水平03G

金合直0.15G

逆L字形

*伊丹製作所(工博)

50
12090 150

位相差(度)

図 2'位相差巴最大ひずみ比率(鋼管モデル)

上の動きを与える加振機や計算づログラムなどが必要である。

当社は車両用畿器の振動試験用として,水平・鉛直の直角2方向

を切換えて加振する振動試験機を所有していたが,とれを水平・鉛

直2方向同時加振ができるように改造して基礎実験を実施した。車

両用機器の振動試験用であるため,周波数領域は地震のそれよりも

高く設定されており,振幅も小さい。そとで,この試験機に合わせ

たモデルを製作して試験する必要があった。

モデルの形状は鉛直加振の影縛を受けやすい形とし,2力向加振の

効果が明確には(把)握て・きる形が望ましい。とれらを勘案してモデ

ルは逆L字形の構造とし,釧管で製作し逝L字の先端忙重すぃ住動

を取付けた。モデルの固有振動数は 1次が 3.8H.,2次が 10.5H.で

ある。加振波形としては地震波(宮城県沖及びエルセントロ)と共振正

弦3波(周波数は水平・鉛直ともに 3.8Hりを用い,後者は 2方向

の位相を変えて順次加振した。

図2.は共振正弦3波の位相を変えて加振した場合の最大ひずみ

30
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と位相差の関係を示したものである。横軸に平行な100%の一直線

は水平方向に単独で力n振した場合の発生ひずみのレベルを示してい

る。との加振実験の結果から下記の結果を得るととができた。

(1) 1方向単独巴比較して,2方向同時の場合の方が加速度,ひ

,'みと酒に大きくなる。

(2)共振正弦3波の場合,水平と鉛直の入力が同位相(モデルに加

わるモーメントが同一回転方向)のとき固定端のひずみは最大に近く,

迦位相のとき最小となる。

(3) 2方向の応答加速度の総和をとれぱ,位相に対する加速度の

傾向は(2)のひずみの場合に近い。

(4)逆L字形のよらな単純モデルにつぃては,2方向同時の応答

は1力向単独の応答の単純和に近い。

また,2方向同時加振機を建設するための設計データも取得できた。

3.水平・鉛直2方向振動試験設備の建設

前章において2方向同時,あるいはそれ以上の入力による同時加振

の必要性と基礎実験結果の概要を述ベた。しかし,超超高圧・UHV

の変電機器の加振を目指すために,かなりの規模の加振機が必要で

ある。 2方向加振機の設置を世界的に見れば,米国の力りフォルニア大

学バークレーの加振機が先駆的存在である。

地震の多仏我が国は油圧加振機の先進国であり,2方向加振機の

設置の歴史もかなり古いが,水平・鉛直同時加振機の完成時期は前

記のかDオルニア大学のものとどちらが先か定かではない。昭和56

年除鋤予定の香川県多度津の原子力工学センターの加振機は名実共に

枇界最大である。

当社は昭和45年に車両用機器の振動試験用忙方向切換式の2方向

加振機を当社伊丹製作所忙設置し,その後2方向同時加振の基礎実

験を目的として改造したことは前述の巴おりである。また,原子力

発電所向け電気計装島の部品を高レベルの加速度(最大20G)で2

力向同時加振を行ら振動試験機が当社制御製作所に設置され昭和54

年から隊鋤している。原子力発電所向けの機器の耐震仕様が鉛直方

向を含む2方向加振の要求を高めたととは事実である。当社伊丹製

作所ではUHV級の変電機器の実機も加振できる試験設備の建設を

計画し,昭和郭年4羽に完成した。

3.1 仕様の決定

加振機を殺計する場合,どれだけの大きさの供試品を乗せるかが仕

様決定の 1つの条件となる。これを当社の製品全体に広げることは

経済的にも技術的kも不可能忙近いため,変電機器のらち中容量の

変圧器, U1Ⅳ級Lや(遮)断器の 1相分,及び車両1両の実機をと

う(搭)械し加振できることを伺標にした。

とれに対して加振台は2分割にして工期も2期に分けて製作設置

するとと kした。これKよって次のような利点が得られる。

(1)長尺・大重量の供試品を大振幅で加振する場合は2台並列運

転し,小重量i静川速度の加振は 1台で行込エネルギーの節減を図る。

(2)中重量の供試品は2台別々の分割運転をして稼働率の向上を

図る。

(3) 2台の加振台を位相制御して 0,井ング振動など,回転を含む

振動試験を可能とする。

(4)段階的工事忙より技術的・経済的りスクを低減する。

加振機の仕様を決める他の条件として周波数範囲と加振力がある。

この設備は,耐震試験以外に車両用識器の振動試験や輪送振動のシ

ミュレーションもできるよう忙している。したがって,周波数範囲は広

加

表 1.水平・鉛直2方向振動試験設備仕様

最

按

火

最

大

搭

大

振

載荷台

力

速

加

載

最大転倒モ

幅

水平方向

周

速

度

80 t ・ G(40 t ・ G)

重

の

振

波

j仔

大

注()内は第1期分能力

量

士10omm

き

数

動

メγト

さ

70 cmls

波

2.5 G

鉛直方向

囲

80 t . G(40 t ・ G)

形

リ mX4m(4mX4m)

士50mm

80 t(40 t)

70 cmls

30o t ・ m (150 t ・ m)

1.?5G

0.1~30 HZ

任意
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く,実地震波加振を行わせるため振幅も大きく,原子力発電所向け

の電気計装品をクラスA で加振するために最大加速度も高く,非常

に欲ばった仕様となってくる。これらを老慮した仕様と諸元を表

1,に示す。また,550kVガス遮断器の加振状況を図 3.に示す。

3.2 2 方向加振機の機構部

従来,2方向同時加振機の機構の1例では1台のテーづルに水平及び

鉛直のアクチュエータ(油圧ビストンとシリンダ)が回転継手を介して接続

されるりンク機構を採用している。この方式はテーづルが1つで可動

部が軽いとか,多数のアクチュエータを並列に結合して大出力を得るこ

とができるなどの長所をもつが,高性能の多くの回転継手が必要に

なる短所もある。

2方向加振機の他の方式はテーづルを2台積む単純な機構である。

この方式では2方向の動きを完全に独立に制御でき,テーづルの他方

向の動きを拘束する剛性が高く,回転継手が不要などの長所がある。

反面,2方向同時加振の場合はテーづルが重くなる短所がある。当所

はテーづルを 2台積む方式をとった。また,水平と鉛直のアクチュエー

夕はそれぞれ1本とした。これは2章に述ベた基礎実験において複

数のアクチュエータを採用した場合,油量の不平衡忙よるトラづルを避

ける作業がかなり煩わしかったためである。

水平・鉛直ともにしょら(摺)動を円滑にするために静圧軸受を採

用している。水平の静圧軸受は一般的であるが,大径の円筒形静圧

図 3.550kVガス遮断器の加振状況
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水平静圧軸受

サーボ弁

鉛直加振

アクチュエータ

r

水平加振アクチュエータ

'T
^^^^^^^^.1.

.キ.、"ン.避;

水平仂酷辰台

デイジタル
プロッタ

鉛直加振台

鉛直静圧軸受

電磁オシロ
グラフ

図 4.加振機の断面図

演算装置

動ひずみ計

D/A亥換器

゛ーゞー、ー'ー^ーーー
,1111.*・・・・・ーーー・,",*・."、、1,1..'愈気症需tf、i遷郡御ミ謬.
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サーボ弁

端子板

データレコーター

フロッビ
デイスク

D/A変換器

き

入出力切換盤

ディスフレイ
フラウン管

A/D亥換器

鉛直入力
調整器

静圧軸受
油圧ユニット

サーボアンフ

図 5.制御・計i則系づ口,,ク図

刺皮の例は少ない。しかし,筆者らは鉛i貞判皮として大転倒モーメン

トに耐え得る鉛直の静圧簡轍受を開発して採用した。また,鉛画力

向の静荷重を平衡させ,ソフトスナルグで支えて加振特性の向上を図

るため,鉛直軸受の内側忙搭載荷重に見合う低圧窒索ガスを入れて

平衡させる構造とした。図4.にとの断面形状を示す。

3.3 制御及び計測データ処理系

現在の大形加振機はほとんど電気油圧サーポ方式を採用してぃる。

との方式は機械系の構造も重要であるが,電気系の制御方式によっ

て特性は大きく左右されるので,制御方式の設計は慎重に行わねば

ならな仏。また,供試品の応答特性や強度に関する情報を正確に捕

らえて,見やすい形で迅速に表示する計測チータ処理系も重要であ

る。

この設備は最終的に 4チャネ1レの位相制御を含む同時加振と,64

点の計i則データ処理を行うととを謝'画している。したがって, ミニコ

ンを中心とするディジタル制御とディジタルデータ処理系を採用L,フレ牛

シづルで高度な制御巴効率的なデータ処理を行う。図 5'に制御計測

系のづロック図を示す。ディづタル制御することにより人工波形の発生

とか,供試品の搭載状態における周波数特性に応じた入力波形の修

正を行V、,結果として正しい加振波形を得ることなどが可能となる。

水平入力
調整器

システム

ターミナル

A/D変換器

サーボ
油圧ユニソト

,ー.

フラウン百=ノロ

カウンタ

上謡

図 6.制御・計測系配置状況

系の機器類の配置状況を示す。

4.2方向加振実験

前章忙記した水平・鉛直2方向振動試験設備を用いて2方向同

時加振における特徴を実規模に近いモデルで試験した。

4.1 モデル

モデルは2章に述ベた逆1"字形及びT字形の構造を100号支持

がいしで構或した。逆L字形の構造は変電機器類として抵巴心

ど見られない形であるが,2章に記したとおり水平と鉛直の加

振効果を際立たせて観察する目的で製作した。 T字形は在来の

がいし形遮断器に見られる形であるが,これも上記と同様の理

由から両腕を長く伸ぼしている。図 7.に逆L字形モデルの加振

状況を示す。

42 測定項目及び加振条件

測定項Πは主要部分の加速度とひずみとした。図 8.に加速度

計とひずみゲージの取付位鑛を示す。

加振条件は下記の4条件を選定した。

(1)連続正弦波加振による共振周波数1"1ξの測定

(2)共振正弦3波 1力向加振

(3)向上水平・金細巨2力向同時加振(両者の位相は 0゜から 180゜

まで段階的に変更。加振周波数は1次の共振周波数。)

サーボアンフ

2方向力貯長台

発振器

"%弓

バランサ圧力

水平台
変イ"

直貝
変イ"

水平静圧

転受ギャッフ

鉛直静圧

軸受ギャッフ

なお,詳細忙ついては参老文献(8)に譲る。図 6.に制御系と計測

水平・鉛直2方向同時加振による耐震試験・高橋・奥津・本吉・河野・宮本
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図 7.加振試験用逆L字形がいしモデル
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図 9.位相差と最大ひずみ比率(がいしモデル)
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水平加振

加速度

(4)実地震波による水平・金合直2方向同時加振

上記(4)の条件については位相の効果を把握しやすくするため,

2方向共に同一波形を同位相と 180゜ずらした場合をインづ,,トしたJ川

振に際しては3,3節に述ベた方法により周波数特性改善を行った。

4.3 加振結果

連続正弦波加振による}心答特性からモデルの固有振動数は

1次=4.8 HZ,2 次=9.O HZ逆L字形

1次=3.7 HZ,2 次=8.1HZT字形

である。 3次以上については省略する。共振正弦3波の加振による

1心答特性をまとめた結果を図 9.に示す。これらの図は横軸に水平

と鉛直の位相差をとり,縦軸Kひずみを単位化して示したものであ

る。また,図 10.に地震波Kよる逆L字形モデルの 2方向同時加振

のオシログラ△の 1例を示す。

^^^

図 10

5.数値解析

逆L字形あるいはT字形モデルについて運動方程式を立て,固有値

解析まで行うことは比較的容易である。しかし,入力波が2方向の

地震波となれば手計算は困難である。ここでは解析解を求めること

が主目的ではないので,これについては他の機会に考察することに

し,加振結果と対比する対象として計算機による計算の結果を求め

位相差 0゜

実地震波による水平・鉛直加振オシψち厶の1例
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図 12

てみる。使用するづ0グラ△は大形騰造解析用の NASTRAN である。

このづログう厶は元来有限要素による応力解析が主体であるが,応答

解析も可能であり, 1点の3方向に対して同時に多数の波形をイン

づ・,トできる。要素分割・減衰定数・接続部のぱね定数の設定などに

ついては省略する。

図 11.は逆L字形モデルの 1次の振動モード図である。また,図

12.は上記逆L字形モデルにつぃて図 9.と同様の入力条件で計算し

た結果を示したものである。また,2次までの固有振動数は

逆L字形 1 次=4.83 HZ,2 次=9.66 HZ

T字形 1次=3.8壬IZ, 2次=8.97HZ

であり,加振試験の結果巴よくー一致している。

6'総合的考察

2章に述ベた鋼管モゞルによる基礎実験結果によれぱ,逆L字形槌

造に対して共振正弦3波が水平・鉛直の2方向から加わった場合,

最大ひずみの発生量は両者の位相差に依存して大きく変わることが

分かった。すなわち,同位相で最大値に近く,水平と鉛遒それぞれ

の単独加振時の発生量の利に近い。真の最大値は位相差約30゜の場

合である。逆位相で最小主なるが単独加振の発生ひずみの差よりは

大きい。

一方,地震波入力につ仏ては単独加振時よりも大きくなる場合と

余り変わらない場合があり,地震波の種類や位相差によってかなり

複雑な様相を呈する。ただし,単独加振時より大きくなる場合でも

共振正弦3波加振のように水平・鉛直それぞれ1方向加振時の和低

ど大きく成長しない。

更にがいしで拙成した実規模大モデ1レ(以下,が゛しモデルと略称)

の場合は,逆L字形に対して共振正弦3波を加えると,上記の鋼管

モデルとほぽ同様の位相の効果が観察された。しかし,同位相では

1方向単独加振の和低ど大きくならず,反面,逆位相では完全に単

独加振の差になって仏る。また,がいしモデルの最大のひずみは位

相差ゼ0 で生じており,鋼管モデルが 30゜で最大であるとと,及び

位相点 0゜で最大ひずみが25%大きφ点などは異っている。

鋼管モデルとがいしモデルの構造上の差異は,前者が先端に集中荷

90 120 150

位陽羌(段)

位相差と最大ひずみ比率計算値⑦工いしモデル)

、、
、、、
、、

'~

60

、、、

重を肩して集中定数系に近い形であるのに対して,後者は質量が分

布する形になっている点である。この位相差効果の差異の原因{Cつ

いて,今後の研究課題として追究Lてみた仇。

T字形モデルでは図 9.から明らかなように,共振正弦3波の 2方

向加振でも位相差効果はわずかしか見られない。すなわち,最大ひ

ずみは水平単独加振時の発生ひずみと同値であり,祠位相でも逆位

相でも最大ひずみは減少しており,水平11鱒脚川振時の7%減となっ

ている。これは,多分鉛直ノj向加速度に対して横腕が左右対称に出

ているため,左右の荷重力井乃肖し合って,支柱に働くモーメントに影

粋しないためと穹えられる。

がいしモデルに対して地震波を(エルセントロ波の南北成分を水平に,

その 1々を鉛直に)加えた場合,逆L字形では同位相で水平単独加

振時の約30%増,逆位相で約15%減の結釆を得ている。 T字形モ

デルでは同じ条件で加振Lても位相差効果はほとんど見られず,水

平加振と同程度の最大ひずみである。今回の実験では2方向同時加

振の効果を明確に把握するために,水平と鉛直に同一波形をインづツ

トしている。その結果,迦L字形ではその効果が顕著に現われたが,

水平と鉛直の波形が異なる場合は低減するととが予想される。

計算機による数値解析の結果と加振試験の結果は,位相差90゜で

若干の差があるほかは大体よく一致しているので,今後は大部分を

数値解析によって明らかにできることがわかった。

フ.むすび

水平・鉛直2方向同時加振可能な試験設備を用いて実規模のモデル

試験を行い,数値解析とも比較した。その結果,逝L字形の楢造は

鉛直方向の影讐を受けやすく,共振正弦3波の同位相入力が厳しい

条件になることが明らかになった。

今後は2台目の加振台を設置して,ロ,ゞキング振動を含む複合の入

力忙よる加振の効果などを検討する予定である。

印召和 56-5-29 受付')

、、、

"?

~δ、~

]80

( 1 )

参考文献

変電機器の耐震設計,電気恊同研究,34, NO.3, P.94 印召

53)

篭気設備の而J震対策指針,「電気技術指針,発変電編」,JEAG

50船(昭 55)

高橋,奥津,佐保ほか.電気学会全国大会,1046 (昭54)

Am、taseys, N、 N. and satm且, S. K.: The Response of

E町t、quoke o( E紅thdams to Sヒ0ng Eadhquakes (1967)

WATBE,入1. eta]: simulation of Thtee Dimenslonal Ear・

tl〕quake GTound Motions along principal Axes, sevent、

Wor]d confeTence of EaTthqua](e Engineeting (198の

志賀,紫田ほか.東北大学工学部建設系研究棟における強震

応答実測とその弾塑性1心答解析,日本建築学会論文報告集,

第301号(昭5句

奥津,本吉,村瀬ほか.電気学会関西支部大会, G3一四(昭

53)

高橋,奥津ほか.電気学会全国大会,1088 (昭 55)

水平・鉛直2方向同時加振による耐震試験・高橋・奥津・本吉・河野・宮本

( 2 )

( 3 )

( 4 )

( 5 )

(田

(フ)

( 8 )

、
0

、
、

＼L

0
、
、

.
、

(
渓
)
(
戦
員
斗
美
＼
蝶
異
当
匝
)
武
1
0
、
 
b
釜



最近の大容量テえーゼル発電機

1.まえがき

昭和56年6阿,国内電力用としては我が国で初めて単機出力10M
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図 1.九州電力(株)竜郷発電所納め 10MWディーゼル発電機

2

、

'

営業運転を開始した。図 1' Kとの竜郷発電所納め10MW,400ゆm

ディーゼル発電機を示す。表 1.の当社大容量手イーゼル発電機の納入実

績に示されるように,近年ディーゼル機関の信頼性向上と高速大容量

化に伴ってディーゼル発電機は雛島の常用発電設備として,またピー

クカ汁や各種非常用発電設備としてますます高速大容呈化が進んで

いる。

当社はこの高速大容量化傾向K対し,回転機全般にわたる豊富な

経験と永年つちかわれた基礎技術により最新の技術を駆使するとと

、に,原子力発電所納入の電気設備K適合した厳格な品質管郵によ

る高品質・高信頼性の追求を図っている。

以下,当社のディーゼル発電機の最新の標準仕様と大容量化に対す

る技術的問題点及びその解決策につ仇て突極機を中心に述ベる。

2.大容量ディーゼル発電機の形式適用区分

2.1 ディーゼル発電機の形式適用区分

当社のディーゼル発電機はその磁極の形状忙よって円筒形と突極形が

ある。円筒形は従来中小容量機に適用されていたが,表 1.の製作

実績に示すように 5,oookvA,600ゆm の発電機はすでに円筒形の

適用範囲となっている。磁極の構造上低速機(14極以上)への適用

ゞ
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表 1.大容量ディーゼル発電機製(乍実績(3,oookvA以上1978年以降)
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(tpm)
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450

製作年麼

は難しいが突発負荷印加時の瞬時電圧変動

特性の良好さを生かし非常用発電機を中心

K適用される。

突極形は高効率の特性を生かし常用発電

機を中心に大容量化が進んでおり,単機容

量20~30MWの超大形ゞイーゼル発電機の

実現も問近い。図 2.忙中低速大容量ディー

ゼル発電機の標準構造となるスキンストレス形

スパイダ構造をもつ突極形発電機の構造断面

図を示す。

また,当社標準仕様のディーゼル発電機に

おける円筒形・突極形の形式適用区分を図

3.{C示,、。

2.2 突極形発電機の回転子構造

突極形ディーゼル発電機の回転子構造として

塊状磁極積層スパイダ構造及び積層磁極ス牛

ンストレス形スパイダ構造の2種類を標準とし

ている。

(1)塊状磁極積層スパイダ構造

図 4.忙塊状磁極積層スパイダ構造による回

転子の完成写真を示す。との回転子枇造は

12極以下の高速機に用仏るもので,回転子

スパイダ部と磁極ポディー部を一体とし厚鋼

板のポルト締め又は溶接により積層スパイダ

を構成する。回転子コイル組立後,磁極シ

ユー部を高抗張カポルト Kより磁極ポディー
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部に固定し,突極形磁極を形成する。ま

た,磁極両端部には一体物のエンドリング

を取付ける。高速機において従来からよ

く知られているダづティルによるスパイダヘ

の磁極取付け方式と異なり,磁極とスパ

イダを一体化したととにより大容量機に

対して、機械的忙十分耐える構造である。

従来この塊状突極形回転子は,主に重

慣性負荷駆動用の同期電動機忙用いられ,

その非同期始動特性について数多くの研

究検証がなされているω。塊状突極形発

電機は多数の同期電動機における実績に

よって発電機並行運転時の制動巻線効果

についても十分な検証がなされており,

制動巻線付積層磁極犠造の従来機と同等

の特性をもつものである。

(2)積層磁極スキンスルス形スパイダ構造

図 5.に積層磁極スキンストレス形スパイダ構

4

ノノ
スバイダ

図 2'突極形交流発電機描造断面図

6 8 10

円筒形

12 14 16

突極形

6鬼状磁極稲届スパイダ構造)

18

造による回転子の完成写真を示す。この
,ノ'

回転子構造はH極以上の中低速機に適

用するもので,既に詳細を報告御したよらに軽量かつねじり剛性の

高仇スパイダ構造となっている。使用材料は成分分析と超音波探傷忙

より有害な欠陥や層割れのないことを確認するとともに,溶接部は

すべて完全溶け込みとし,裏はつりによる不溶治部の除去によって

溶接部の疲れ強さを高めるなど信頼性向上のため品質管理には細心

の注意を払っている。また,製作に際しては直結される機関と一体

となった岫系の強度解析を行うことによりねじり振動に対する安全

性を確認している。

このスキンストレス形スパイダはディーゼル機関の発生する脈動トルクに

よるねじり振動に強く,今後の大容量化に対し十分対処できる回転

子構造である。

2.3 絶縁

電気機械における絶縁性能は機披の寿命を決定するのみでなく.そ

の性能・信頼性・保守の難易にまで大きな影紳をもっている。この

ため絶縁性能の向上に対しては常に技術革新がなされ,当社では大

形真空含浸タンクの設置により数十MWの大容量手イーゼル発電機忙

対して、全含浸絶縁方式の適用が可能となった。

突極形

(積層磁極スキンストレス形

スパイダ構造)

20

ファン

図 3.ディーゼル発電機の形式適用区分
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この絶縁方式は"三菱ダイヤエポキシ絶縁(DF)"として440Vから

ⅡkV級まで既に十数年にわたり豊富な実績をもっており,低粘度

で含浸性の優れた無溶剤エボキシワニスを固定子コイルと鉄心一体で真

空含浸する。とのエボキシワニスは優れた電気的特性と熱安定性を示し,

高温時にも高い弾性と機械強度をもっている。とのため従来の
"叶^

菱ダイ卞ラスチ,ク絶縁"に比ベ特に耐熱サイクル・而材く性・耐塩害性に

優れた特性を有しており,過酷な使用条件・環境・信頼性などあら

ゆる要求に合致するものである。また,絶縁種別としては絶縁材料

や絶縁処理技術の発達によ新泡縁の耐熱特性の向上のためにF種絶

縁を標準としている。

2.4 外被形式

発電機の標準外被形式として保護形σP2のを採用し,図 2.の発

電機拙造断面図に示すように従来の軸方向吸気K代わり円周方向吸

気・上方排気とするととにより,機関部から発生するオイルミストの

発電機内部ヘの浸入を最小限に抑えて込る。

特に環境の問題となるところでは管通風形も適用しているが,今

後の大容量化に対しては発電機の信頼性をより向上させるため全閉

内冷形の適用を考慮する必要があろう。

2,5 励磁方式

発電機の標準励磁方式としては信頼性屯高く保守点検の容易なづラ

シレス励磁力式を採用している。図 6.に大容量突極形発電機の励磁

回路の標準単線結線図を示す。この励磁方式は励磁用変圧器により

無負荷励磁電流を,また励磁用変流器により負荷電流に応じた励磁

電流を与える複巻特性をもつ励磁方式となって゛る。とれにより外

部系統における短絡事故時の母線電圧低下や励磁電源喪失の場合で

も選択しゃG囲断を行うための短絡持続電流(定格電流の300%,

2秒問以上)を供給できる。

づラシレス励磁方式における回転整流器は豊富な実績を右し非常に

信頼性の高込、のであるが,大容量の常用発電設備には万一の故障

に対しダイオード故障検出装置を設けている。これは交流励磁機の界

磁巻線に回転整流器故障検出巻線を同時に巻線し,との巻線に生ず

る誘起電圧によりダイオード故障を検知するもので,発電機の保護回

路に組込み異常を検出するととができる。また,自動電圧調整器な

どの各朧成要素は完全な無接点式として接点接触部の不具合に起因

するトラづル防止を図っており,信頼性の高い励磁装置となっている。

2.6 特性

発電機は]EC-114「同期機」,ルM1354「ディーゼjレ1ンジン邸動陸用交

流発電機」に準拠しており,規格に示す要求性能を満たしている。

標準仕様を下記に示す。

(1)隠時電圧変動率

力率0.4以下の125%負荷突入において電圧降下30%以下,定格力

率100%負荷遮断において電圧上男・30%以下。

(2) i所変電圧変到J率

定格力率にて士0.5%以下。

(3)電圧復帰時問

2秒以内。

(4)過負荷耐量

UO%負荷1時問の連続運転に支障のない耐負荷耐量を屯つ。

(5)過電流耐量

150%負荷2分問に等価な過電流耐量をもつ。

(の逆相電流耐呈

連続逆相耐量:五=15%

短時問逆゛助耐量.る.t=如(但し,ι三30秒)

3.ディーゼル発電機の進相運転

ディーゼjレ発電機の大容量化に伴い,最近系統電圧の調整を目的とす

る進相運転を要求される場合が増加している。同期発電機を進相運

転した場合の影縛としては,

発電機単体の可能出力曲線

PU

2XPT 横流補償器

CCC

ノ

励磁用変圧器

断路器

IXCT

電動電圧言斐定暑号

励磁用変流器

手動電圧

言窒反E暑号

自動電圧調整器

G

発電機

AVR

回転整流器

寸、元ヲ
EX

i^、、

界磁追断噐

ーヲくーー

交流励磁機
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1.0

指速発電機

TG

刀ダイオード故障検出奘置

図 6.づラシレス励磁装置標準単線結線図
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・系統安定度の低下

・発電機の自己励磁現象

・発電機固定子鉄心端部の異常温度上男・

などの現象が知られており,このため進相運転に対する許容出力は

主として発電機の温度上昇により下記の値に制限される。

(a)進み力率0での許容出力は約0.6PU

(功進み力率0.95 までは 1,OPU の出力を許容

この値は夕ーピン発電機における経験に基づくものであるが,ディーゼ

ル発電機の場合にはむしろその励磁方式により進相運転に対する運

転範囲が制限される。大容量突極形手イーゼ}レ発電機に標準として採

用される図 6.に示す励磁用変流器付づラシレス励磁力式では励磁回

路が複巻特性をもつため,負荷電流に比例した界磁電流が交流励磁

機の界磁に供給される。このため自動電圧調整器による電圧調整不

能な領域が生じ,進相領域の運転範囲が制限される。この値は励磁

用変流器の変流比選択により調整できるが,標準仕様の発電機の場

励磁装置を含めた進相運転領域での運転限界は図7.の可能出/、
仁1,

力曲線に示すよう忙下記の値となる。

仏)進み力率0での許容出力は約0、4PU

(b)進み力率0.町までは 1.OPU の出力を許容

4.発電機の短絡現象と機械強度

ディーゼル発電機の大容量化に伴う技術的問題として炊の項目があげ

られる。

(司ディーゼル機関のねじり振動

(b)小形軽量化と効率向上

(0)絶縁の信頼性向上

(d)系統短絡時の諸現象

とれら諸問題のうちディーゼル発電機のねじり振動対策については既

に詳細報告御御したように近年の電子計算機の発展により種々の角

度から数値解析がなされ,スキンストレス形による軽量堅固な回転子ス

バイダ構造の採用により機械的な信頼性は大幅に向上し,今後の大

容量化に対して十分対処できる技術が確立している。また絶縁に関

しては,無溶剤1ポ牛シワニスによる全含浸ノj式の適用範囲拡大により

大容量機における絶縁の信頼性を大きく向上できた。

残る大きな技術的闇題は,系統短絡時の発電機に生ずる選磁現象

により発電機各部がいかなる影等を受けるかを仰邦打し,との電磁力

に対しいかなる強度設計を行うかにある。発電機が大容量になる{C

従φ発電機単体の故障が系統全体に及ぽす影縛はますます大きくな

り強度設計忙対する信頼性を数段向上させる必要がある。

4.1 発電機の突発短絡

発電機が定格負荷状態において3相短絡・線問短絡などの突発短絡

を生じたときの過渡電流と過渡トルクの緜時値はそれぞれ次式で表

される。

突発短絡電流

i=V互{q"-1)'一戸十(r-1)'ーチ十1}00ゞ(ωt一α)

一>' 21ガ Cos a . e ( 1 )1'dc

ここで,1',ア、短絡電流及び時定数の初期過渡分

1, r, の過渡分グ

Z:短絡電流の定常分

T此:直流分忙対する時定数

短絡瞬時の電圧位相角α'
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(b)発電機過渡電流

3相突発短絡時の発電機過渡現象
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式(1)で計算される各相の短絡電流の瞬Ib lc,

時値

これらの短絡現象は既に都告③した同期機における過渡現象のディ

ジタルシミュレーションを用い詳細に解析することができる。 1伊ルして

3相突発麺絡に対する計算結果を図 8.に示す。とれはディーゼル発

電機の軸系を図 8.(a)に示すよう忙モデル化し,発電機に対する電

磁方程式と回転軸系に対する運動方程式を数値解析により連続的に

計算したものである。図 8.(0)は発電機の発生トルクと軸トルクを

示し,図中軸トルク①は発電機回転子と機開フうイホイール問の軸に働

くトルクを,また明11トルク②はフライホイールとクランク問,軸トルク③は

クランク相互の軸に働くトルクを表す。また図 8.(b)は発電機各部の

過渡電流を表す。同期機ではJEC-114により短絡強度が規定されて

おり,発電機は熱的に、機械的に、これらの電磁現象に十分耐えろ

楢造とナる必要がある。

4.2 短絡時のコイル端部強度

前述の数値解析により得られた突発短絡による過渡現象に対し発電

機をいかに設計するかが大きな課題となる。

まず短絡トルクに対する軸系の機械的強度を考える。図 8.(a)に

示すように発電機の発生する電磁トルクは過大であるが,トルクの伝

達により機械的に最、問題となる軸端部ではその大きさは約ν3に
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曲け応力

鉄心

コイルプレース

0

(a)半径方向

.
コイル

鉄心

絡電流により生ずる電磁力のため固定子コイル端部に働く応力分布

を有限要素法を用い計算したもので,図9.(幻は半径方向に作用

する電磁力による応力分布を,化)は円周方向の電磁力Kよる応力

分布を示す。また図 10.は短絡時の電磁力忙よるコイル端部の変形

の様子をひずみ波形としてモデル機の実測Ⅱ直から求めたものである。

固定子コイ}レ端部は,電磁振動や機械振動k対して十分た機械強

度をもたせるためコイル支え,づレースリング及びコイル問詰物などによ

り堅固忙固定され剛性を持たせている。しかし,短絡電流による大

きな電磁力が働けばコイ}レに大きなひずみを生じ,絶縁破壊や素線

切断にいたることも老えられるため,絶縁組織を含むコイルの剛性

をは(把)握し,コイルの支持法を決定する必要がある。当社標準の

全含浸絶縁方式の場合,実測により得られたコイルの疲れ強さを示

すε一N線図(繰返し数N回と極限ひずみ振幅εの関係を示した線

図)によれば,1小回の繰返し数に対し絶縁が田Ⅳ級の絶縁強度

を保持するために許容されるひずみ振幅は 1,000×10-゜である。

方,モデル機を始め実機によるコイル端部のひずみ振幅は3相突発短

絡時でも最高 1,000×10-0 程度であり,コイルは十分な強度をもって

し、る。

発電機は大きな始動電流を、つ電動機よりも電磁力的には比較的

楽ではあるが,電磁振動によるコイル疲労や短絡時のコイル耐力(極

限ひずみ)1Cついて十分の老慮を払いコイル端部の支持法を決定し,

いかなる短絡事故に対しても十分な耐力をもつ信頼性の高い発電機

とする必要がある。

当社では短絡時電磁現象の数値解析,電磁力によるコイル端部の

ひずみの計算を連続的に実施して前述のコイルの疲れ強さを配慮し,

コイル端部の支持法を決定するなど短絡現象の正確な把握に努める

と占もに十分な短絡強度をもつ発電機設計を実施している。

5.むすび

以上,当社におけるディーゼル発電機の標準と大容量化に対する技術

的な問題につφて述ベた。需要の拡大とと、にディーゼル発電機の高

速大容量化はますますその歩を早め,発電機の信頼性向上は避ける

ことのできない技術課題である。

当社は今後巴、いろいろな面での技術検証を加え,より信頼性の

高仏発電機を製作するよら努力したい。
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曲げ応力

コイル

図 9.

(b)円周方向

3相突発短絡時の電磁力によるコイル曲げ応力分布

50O X 0
一6

50O X

電磁力の働く方向

0
一6

500×10-6

川 0.0IS

減衰している。この軸トルクの値は,回転機械強度設計忙おけるー

般概念から杉えて機械的に特別の処置を必要とする値ではない。ま

た,ディーゼル機関の判深に対する影縛も判係の軸トルク分布より判断

して問題は全くなく,短絡現象における過渡トルクは回転子構造の

変更を要するほどの影縛はもたないと考えてよい。

一方,固定子コイルは短絡電流により熱的・機械的影響を受ける。

熱的な影縛は短時問の現象であり,発電機の過電流耐量より考え問

題は全くないが,過大な短絡電流により生ずる電磁力は固定子コイ

ル端部忙対し大きな影粋をもつと考えられる。短絡時固定子コイル

端部が受ける電磁力の影纓を図 9.及び図 10.に示す。図 9.は短

図 10.全電圧突発短絡時のコイルのひずみ波形
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ビデオで初めての着脱式りモコン搭載

一菱マイコンビデオHV・4200、HV'1800形

△涯之岩瓢、晦

HV・4200

三菱電機てはこのたび、ビデオて初めて着脱式りモコンを搭

1拔した三菱マイコンビデオを1祈発リ'しました。力郊丘はテレビ

tりモコン村ラレビの楢成が高まっていますが、ビデオては

特にワイヤレスリモコンの使いやすさが高まるため、りモコ

ン付ビデオの登場は、これからのビデオ市場の火きな1主.Nを

集めるものと期待されます。今回新発光したのは、着脱式の

ワイヤレスリモコンを採用したHV-4200形と、普及タイプt

ありながら最長6時闇録画とスピードサーチを備えたHV-1800

形の2機種てす。

HV・4200形の特長

.着}悦式ワイヤレスリモコン

ビデオオq本の操作部分がワンタッチて取り外せて、そのままワ

イヤレスリモコンの送信機となる着脱式ワイヤレスリモコン方

式tす。

機能ド屯源、停止、再生、録画、一時イ亭止/静止、早送り、巻

戻し、スピードサーチ正/逆、チャン方、ノレアッフソダウン

方式:光りモコン

通達距高舮 7m 角度士45゜

電源:単4×2本(本体に補助電源供給装置付)

.2週問8プログラムのチャンオ、ノレプログラマー内蔵

2週問以内の期問て最大8番組を予約て、きるチャンえ、ノレプログ

ラマーを内蔵。また、毎日同時刻の番組を録画てきる毎日予約

も可能てすから、長時問録画とあいまって、ビデオの真価を発

揮します。

.さらに見やすくなったスピードサーチ機構

今回のスピードサーチはノイズバーの数を半減し、しかもノイ

ズ位置を・一定に保っノイズバーロック回路採用により、大変見や

一'

郭0

.

点==士二=に釜篤雉

HV・ 1800

Y' ιψ

すくなっています。さらに枳準モードて、のスビードサーチ、可

能とし、また従木1河イ浜、スチノレ11、〒のスビードサーチも司'能て'す。

.見やすい表示機拙

航れた場所から孫作tる場合、動イ1河k況がひと珂てわかるよう

C、動作内容を表わす文'卞を蛍光管であざやかに表水します。

.5 モーター・タ、イレクトドライプカ'式

信頼性が玲K 、しかも動作が硫実tスピーディな、 5モーター・

ダイレクトドライブカ1弌を採川しています。

.最長6時闇録画

.ダイレクトエジェクト機構

オイルダンパー方式てソフトなカセットアッフ゜に加えて、録画

以外のすべてのモードから直按カセットを取垪Ⅱすことがてき

るダイレクトエジェクト機儒てす。

.美しい画質

新単結県,フェライトヘッド、高集利江C、 H相関ノイズキャンセ

ラーの採用て、きわめて美しじ画質に成功しました。

.録匝1ロック桜構付

.オートリワインド機構付

.アフレコ・マイクミキシング機構付

疹

」、一咽』ピ^

HV、1800形の特長

.最長61寺問録画

.ノイズバーを半栃戈した見やすいスピードサーチ

.3機能ワイヤードリモコン

.5 モーター・ダイレクトドライブ方式

.1日1番組の子際勺タイマー付

.ダイレクトエジェクト方式

.オートリワインド機構付
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三菱電機てはトランジスタハ゜ルスマグ溶按機の第2弾として、薄

板用として大きな威力を発揮する《クリーンマグⅡスーパーシリ

ーズ》を閉発、製品化しました。

従来、板厚2m以下のW井反のアーク溶接ては、溶按部に板厚の%以

上のスキマがあると溶按は不可能て、あるとされていました。その

ため、薄板の按合には、ガス溶按やろう溶接などの溶按コストが

袷K 熟練を必要とする方法が採用されていました。

今回、開発した《クリーンマグⅡスーパーシリーズ》は、溶接部

に板厚の約2倍程度のスキマがあっても溶按て'きる画期的な製品

て、自動車のボディ、 2輪車・自転車のフレーム、家具および家

電品のケース、制御箱などへも、高能率なアーク溶接の適用分野

を拡大します。

この溶按機の技術的に新しい点は、従来のアーク溶按機て使われ

ていた逆極性アーク(・母材@、ワイヤ①)に比ベて、ワイヤ溶融量

が大きく、母材ヘの入梨肋ゞ少ないという正極性アーク(母材④、ワ

イヤ合)の長所を生かし、高度な電子技術の応用により、その致

命的だった欠点を矧半余したものて'す。

通常、右図のように久醐洛期剛とアーク期間を繰り返しながら溶按

を行う正極性アークては、アーク長の変到仂リくきく、アークが不

安定てあるという欠点があるため、溶桜には使用不而Π指とされて

いました。

この欠点を除去する対策として、《クリーンマグⅡシリーズ》開発

て培われたトランジスタとICによる電流波形制御の基礎技術を駆

三菱トランジスタパルスマグ溶接機

《クリーンマグΠスーパーシリーズ》

使して

①短絡電流の立上りをゆるやかにすることによって、スパッタの

発生を抑制。

②アーク再、生翔闇の電流を急激に下げることによって、ワイヤ溶

融量を柚UJ1璃制し、火きな溶滴が形成されることを防止。

③アーク維持期闇のアーク屯流を粘密に維待することによって、

1ル削入熱を適正に確俳、

④アーク維枯糊問のアーク電流に100~20OH.のパルスを重量する

ことによって、陰極点が常にワイヤ先端擶訳二固定されるように

し、アーク長の変動を防止。

などを実現したことが新技術のポイントてす。また、溶按施工面

亀

においては

①逆極性アークに対し正極性アークは溶け込みが浅いのt、溶け

落ち防止に効果的てす。

②同一溶按電流の場合、ワイヤ溶着量が40~50%。逆極1生アーク

に比較し向上します。

③前記①・②の理由により、広いスキマの継手(特に重ね継手、隅

肉継手)ても溶接て、きます。

④継手精度が惡くても、逆極性アークに比較し、大きな電流て速

く走れます。

^などが大きな特長となっています。これらの特長はいずれ

も溶按の自動化にとって欠くことのできない項目てあり、今後、

ロボットなどとの組み合せによる自動溶按を考えるにあたり、溶

按品質の安定化に有効に働くものてす。

、/^/

唐接ワイヤ

} j

渚滴

"刎

能(604)

'ルス電流(100-20OH2)

短絡電流の
立上り期問

標準仕様

イ士木美

、、__ノ

短綿期問

アーク再生期問

(図)クリーンマグΠスーパーシリーズ電流波形制御

.直流屯Ⅷ

アーク維持期問

入力電;原周波数(H力

j

アーク鞆問

力ノ~

0.9、1.2

溶按電流

格

機〒透

格使用*(%)

人

圧Ⅳ)

.ワイヤ送給装肌

形

カ(kvA)

ケ

クリーンマグ200Π

適用ワイヤリール(加)

T」

囲(A)

.溶按トーチ

法(mm)

PN-20OD

時問

ル」之さ(m)

昂:(kg)

格

用ワイヤ径(mm)

.レギニレータ

Ⅱ

40~200

却

R(k )

f;

3相200

＼

50/60共用

クリーンマグ300Ⅱ

方

流(A)

、VF-20OL

φ岳430×,!行510X高さ950

99

三

PN-30OD

1'(kg)

50

杣50X外径最火30OX幅最大105

MT-20IL

9.5(但しケープルを除く)

14.8

60~300

200

(0.6)0.9、1.2

1.8

WF-40OL

Ⅱ5

アルゴン系混介ガス用

冷

MT-40OL

0.5
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三菱ワンボードシーケンサは、小形て低価格、しかもノイズ

に強いシーケンサとしてユーザーの皆様から多大なご好評を

いただいていますが、このたび、さらに機能性と操作性を徹

底追求したPM-510形<RAM/ROM共用>シリーズを製,Y.化

し、発売を開始しました。このPM-510シリーズは、フ゜ログラ

ムメモリが従来シリーズのEP-ROMの他にRAMも使用て'き

るようになり、また、機能巣約的なハンディプログラミング

パオ、ノレにより、プログラム、朋整、保守作業がきわめて容易

になりました。

三菱ワンボードシーケンサPM・510形

<RAM/ROM共用>シリーズ

特長

.RAM/ROM共朋化

フ゜ログラム変更が容易なRAMも仙朋可能となり、ユーザーの用

途に1心じて送択てきま t。

.出力容量アッフ゜0.5A/24V

1点当りの出ノ1,ゼ流が、従米の0,3Aから0.5Aにアップしてぃま

す。従って、直流嬰U乍の小形コンタクタを直按駆動てきます。

.フ゜ログラムが容易

ハイディプログラミングパオ、ノレ(HPP)は、プログラム1句後の

命令データやステップ番号を20桁の表示管に1司時に表示します。

また、メッセージによるヌ、1活形式になっており、ディジタルタ

イマやカウンタの自動プログラム機能、グラフバックプリンタ

への回路印字機能も内蔵しています。

.調整・保守作業が容易

HPPはオンラインモニタ機能も内蔵しており、プログラム1順ま

たは任意の4点まて同時に耐J作状態を観測てきます。また、タイマ

の経過時問・最終1辱間、カウンタの現在佃←最終価がディジタ

ル表示されます。シーケンサ本体には、入出力、タイマの動作

状態が全点表示されるほか、豊富な自己診断機能(全機柯りゃ

外割姑郊章表示機能(PM・514Cのみ)を内蔵してぃます。

標準仕様
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フ'ログラム容督'
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時記

力

演算周
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自己診断機能

ミ
弌j

予

PM-512C

容

゛i亀、・ジtチ逗三抄'、
、.'弓b 玉乏t.ト1七二

4'忌罫"1

24占

オプション機将

16点

4゛

周辺機譽

.うす形・小形・高信頼性

コンパクトて'うす形拙造の力め、制御継の可.裏珀H二収納てきま

す。全機種CMOS-1Cを小心、とした独自の回路力'式を採則、耐ソイ

ズ性にすぐれ、きわめてイ'諫則生の高いシーケンサとなってぃます。

.互換性が豊富

従来シリーズとの取付ピッチ等はほとんど共通のため、互換竹

にすぐれています。ま六、従米の芥種周辺機器も使削てきます。

一H

野

IKステップ以下

PM-513C

.X
ず

、毛t11ψ

.パリテ'チェック、ウォッチドッグタイマ、屯源電圧低下、バッテリ

電圧低下検出により RUN出力をOFFし、出力をりセットする。
.瞬停用ステップホールド入力付。

32点

兪Ⅱomsec

24点

8.゛

PM-514C

.電源装置

ME-003P(DC24V3A)

ME-005P(DC24V5A)

ME-010P(DC24VIOA)

イ

メ第1
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貞

゛.'

48点

16点

.フ'ロク、ラミンク'ノ{才、ノレ

PM-510PR( H. P, P)

GP-09A( G. P. P)

2Kステッフ1才F

PM-515C

128,゛,

子リ20msec

96ノι・

16点 0.1~6001少可変LED.と,パ1f-、、ーーー
内128点はバ'ソテリパ'ツクァッフ沽丁

.出カユニット

PM-082R(AC20OV

PM-082S(ACI0OV

P入卜082T(DC 24V

.プリンタ

.シミュレータ

DC24VO.5A/.凸

.ROMライ女

DC24V

2A/1点

IA1点

2A/1点

イ励

C -10

PM-304S.

4.8A'ノコ才 クタ 1力月上り LED麦司ミ付

7mA

PM・5】4は外部故障麦示Ⅱ.'カ(ENC出力){.」

10A/8ゞn

4A/8点)
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登録番号

11237844

1237845

1237848

'1237849

1237850

名

編集兼発行人

印刷所

ガス採取装置

溶植装置

換気扇制御回路

絡子形天井材

端子台

暖房器

超音波洗浄機用洗浄かビ

給湯装置

けい光ランづ

直並列一人Jタッづ切換器

レンジフード取付装置

レづスターマークの焼付装置

三シンの押え棒操作装置

篭気マヅサージャー

電気マリサージャー

発

1237852

1237855

江237857

1 1237859

1?37860

.1238205

1238393

1239479

1239480

1239481

1239482

1239488

1239490

1239498

彩];

佳康平諸

東京榔新宿区市谷加賀町1丁罰12番地

大日本印刷株式会社

東京都千代田区丸の内2丁目1番2号(〒 100)

菱電エソジニアリング株式会社内

「三菱電機技報社」 Tel.(03) 218 局 2045

東京都千代田区袖田錦町3丁月1番地(〒 101)

株式会社オーム社

Tel.(03) 2器局0643(代),振替口座坤C京6-20018

1 部 500円送料別(年問予約は送料共6,700円)

発

当社の登録実用新案

松井文夫

i可原泰村ヨ

林悦

八木信郎

所

案

売

ーニ1 登録番号

1239503

1239505

,1239506

1239507

1239508

1239509

1239510

1239513

1239515

1239518

1239521

1239523

1239524

1239528

1239530

鳥Ⅱ_1 建夫

八柳昌夫リ川藤清

^^^^^^

昭和56年8羽 22日

昭和 56年8ナ」 25 Π

名

1にヨ立レンづ

表示装置

開閉装置

帯状物巻取検出装置

変圧器の電圧切換装置

潜水形電動機用回転子

雑音消去回路

クラ,ワチモートル

マイクロ波結合ルーづ装置

燃焼装置

断線故障検出装隈

表示装置

多重目盛指示電気計器

蓄熱式暖房装隈

スビーカー

回転数検出装置

陰極線管のアノード回路

サーキュレータ

変圧器巻線の冷却構造

箱休

机付き筐体

電力変換装践

3相一2相変換変圧器

冷媒制御装置

直流回転機の 0ツカリング

テレピづヨン受像機
1239501

1239502

久保田和雄

林悦二・今井純英

柴田猛正・上田義雄

山野稔夫

<次号予定>三菱電機技報 V01.55 NO.9 はん用電機品特集

特集論文

.データ演算機"断寸シーケンサ《MELSEOK》の1心用

.ワンポードシーケンサと周辺機器

.分竃挑用ノーヒューズLや断器

.熱解析忙よるノーヒューズしゃ断器の温度分布シミュレーシ

ソヨ

.新形はん用トランジスタインバータ

.流れの可視化法とその回転電気機械通風解析ヘの適用

.水中電動機の水潤滑スラスト軸受

称

横山昌弘・小林孝生

井茂三

大畑晃

・石井光明敦上田

田中克幸・藤原修

寄森正樹・佐野重信

岩崎義彦・上田和弘

杉尾憲

定

1239531

北39533

1239535

1239536

1239544

価

三菱電機技郭編集委員

委員長志岐守哉

副委員長大谷秀雄

横浜博グ

怜進常任委貞 三

唐仁原孝之ノノ

木内孝ノノ

萬野信一ノノ

浦宏ノノ

阿部修グ

桐生悠・ーノノ

野畑昭夫0

的場徹リ

尾形善弘ノノ

1239545

才田敏和

奥谷一夫

川端俊一郎

伊奈照夫・日野孝

磯村時茂

香川猛

岩本英雄

菅寿郎

日原洋

1112395471分布定数形サーキュレータ

印刷

発行

三菱電機技報. V01.55 ・ NO.8 ・ 1981

合田洋

木村健治

桐 1」"1 義雄

普通論文

.ガラスハウス環境制御ヘのマイクロコンピュータの応用

.高精度アナログウォッチ用 C MOS LSI

.FM電流差動キ十りアリレー装置

.三菱パランサ

.冷延鋼板の形状測定と制御

.耐震G形ゴソトローノレセンター

.静止形無効電力補償装置の電力系統ヘの1志用

電気

委

仁田昭博

1傑メL

林昌

員

折冠晋黙

ノノ

俊幸・安西良矩

ノノ

柴田謹三

樋口昭

柳下昌平

立川清兵衛

巾里裕臣

柴山恭一

福井Ξ郎

杉山睦

瀬辺国昭

倉橋浩一郎

竹内守久

諸住康平

足立健郎

井上幸美

田昭吉

ノノ

70(印6)

ノノ

リ

リ

ノノ

リ

ノノ

卓令 Jlf
リ

8号特集担当
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三菱画像オフィスコノヒュータ

《MELCOM8のモテル8口本語

》

菱電機てはこのたび、画像情報(絵や写真)も処理可能な

「画像オフィスコンヒュータ」を開発しました。これは今春に

発売した MELCOM80 モデル8口本語に画像処理機能を付加

したものて、テレビカメラt撮影した画像情報をA D変換し

た後、静止画としてメモリにヨ己憶し、必要に応じて伝票や交

書に印刷てきるようにしました。これにより、数値情報と文

字情報の処理と同時に、画像情報も一台のオフィスコンヒュ

ータて処理が可能となります。

菱オワスコンぜユータMELCOM80日本語
で,畢.蛭.興弄 1・.」既雌.写冥.厚.長写.毛の*上昆倖

画像オワ

丘'^^.己^

スコンピュータ

特長

応用例

.納品伝票ヘの配達地図の印刷

.原始伝票の手書き備考の読み取りと売上伝票ヘの印字

.ダイレクトメールの宛名印刷と同時に、人物や製品写真の印刷

.身分証明書の発行と管理

.名刺の記録と検索

.漢字やフォントパターンの自動作成

.面積や長さの計測システム

.画像をフロッピーディスクに記録

撮影した画像は、メモリを介してフロッピーディスク・シート

に記録されます。 1枚のシートに30枚の画像が記録てきます。

.画像のサンフ゜りング時間は160秒

ν60秒の高速サンプリングと大容量ICメモリの採用により、高速

度撮影が可能てす。

.高密度て輝度は16レベル

メモリにi己憶された画像を 2 ~16階調て、プリントて、きます。こ

の「高速日本語フ゜りンタ」は、高密度(1皿67本相当)て同時

に 5枚の複写が可能て'す。

.拡大・縮小

ビデオカメラのズーミングないしは画像メモリの編集によって、

ι買尋、置1:.,.'ι与とi、、ネ Lナ里一.軸.゛.,,

拡大や縮小が容易に行えます。

.漢字4,000字種を内蔵

JIS第水凖を含む漢字4,000字種のフォントメモリを内蔵。漢

字はテンキーまたはスクリーンシートから簡単に入力てきます。

.高密度な14形ビデオ画面

鮮明な高密度(24×24ドット)の漢字を文字表示てきます。

.簡易召語「COOL」採用

プログラミング言語は、習得が非常に簡単な12ないし24桁の10

進数表現の簡易言語「COOL」を採用。

.オンラインアダプタの接続

公衆回線などを利用して遠隔地ヘの伝送も可能てす。

.コンバクトなデスクサイズ

幅108X奥行79Cmと事務机と同程度の大きさて、また定格電流

は10OV、 6Aて特別な電源や空調は不要てす。

三菱電機OAザラザ
開設のお知らせ

拝斡時下'す宝'こ播繹のこ上
ι"慶び由し卜げ皇甘手薫は

闡EιCOM乳OU本嘉皇栴,t
"引勺鵬h.厚く"礼由しナげ肇
C")ナ'び、太1己{COA i弓.f

垂田誰霞しキ」,上のて、"旬4せ
費Jま,

爽京肌T代Ⅲ口丸の内2の2.3
菱電機欄,「イえコノV、ー.誌
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