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ご注意書き 

１． 本資料に記載された回路、ソフトウェアおよびこれらに関連する情報は、半導体製品の動作例、
応用例を説明するものです。お客様の機器・システムの設計において、回路、ソフトウェアお
よびこれらに関連する情報を使用する場合には、お客様の責任において行ってください。これ
らの使用に起因して、お客様または第三者に生じた損害に関し、当社は、一切その責任を負い
ません。 

２． 本資料に記載されている情報は、正確を期すため慎重に作成したものですが、誤りがないこと
を保証するものではありません。万一、本資料に記載されている情報の誤りに起因する損害が
お客様に生じた場合においても、当社は、一切その責任を負いません。 

３． 本資料に記載された製品デ－タ、図、表、プログラム、アルゴリズム、応用回路例等の情報の
使用に起因して発生した第三者の特許権、著作権その他の知的財産権に対する侵害に関し、当
社は、何らの責任を負うものではありません。当社は、本資料に基づき当社または第三者の特
許権、著作権その他の知的財産権を何ら許諾するものではありません。 

４． 当社製品を改造、改変、複製等しないでください。かかる改造、改変、複製等により生じた損
害に関し、当社は、一切その責任を負いません。 

５． 当社は、当社製品の品質水準を「標準水準」および「高品質水準」に分類しており、 
各品質水準は、以下に示す用途に製品が使用されることを意図しております。 

標準水準： コンピュータ、OA 機器、通信機器、計測機器、AV機器、
家電、工作機械、パーソナル機器、産業用ロボット等 

高品質水準： 輸送機器（自動車、電車、船舶等）、交通用信号機器、 
防災・防犯装置、各種安全装置等 

当社製品は、直接生命・身体に危害を及ぼす可能性のある機器・システム（生命維持装置、人
体に埋め込み使用するもの等） 、もしくは多大な物的損害を発生させるおそれのある機器・シ
ステム（原子力制御システム、軍事機器等）に使用されることを意図しておらず、使用するこ
とはできません。 たとえ、意図しない用途に当社製品を使用したことによりお客様または第三
者に損害が生じても、当社は一切その責任を負いません。 なお、ご不明点がある場合は、当社
営業にお問い合わせください。

６． 当社製品をご使用の際は、当社が指定する最大定格、動作電源電圧範囲、放熱特性、実装条件
その他の保証範囲内でご使用ください。当社保証範囲を超えて当社製品をご使用された場合の
故障および事故につきましては、当社は、一切その責任を負いません。 

７． 当社は、当社製品の品質および信頼性の向上に努めていますが、半導体製品はある確率で故障
が発生したり、使用条件によっては誤動作したりする場合があります。また、当社製品は耐放
射線設計については行っておりません。当社製品の故障または誤動作が生じた場合も、人身事
故、火災事故、社会的損害等を生じさせないよう、お客様の責任において、冗長設計、延焼対
策設計、誤動作防止設計等の安全設計およびエージング処理等、お客様の機器・システムとし
ての出荷保証を行ってください。特に、マイコンソフトウェアは、単独での検証は困難なため、
お客様の機器・システムとしての安全検証をお客様の責任で行ってください。 

８． 当社製品の環境適合性等の詳細につきましては、製品個別に必ず当社営業窓口までお問合せく
ださい。ご使用に際しては、特定の物質の含有・使用を規制する RoHS 指令等、適用される環境
関連法令を十分調査のうえ、かかる法令に適合するようご使用ください。お客様がかかる法令
を遵守しないことにより生じた損害に関して、当社は、一切その責任を負いません。 

９． 本資料に記載されている当社製品および技術を国内外の法令および規則により製造・使用・販
売を禁止されている機器・システムに使用することはできません。また、当社製品および技術
を大量破壊兵器の開発等の目的、軍事利用の目的その他軍事用途に使用しないでください。当
社製品または技術を輸出する場合は、「外国為替及び外国貿易法」その他輸出関連法令を遵守し、
かかる法令の定めるところにより必要な手続を行ってください。 

10． お客様の転売等により、本ご注意書き記載の諸条件に抵触して当社製品が使用され、その使用か
ら損害が生じた場合、当社は何らの責任も負わず、お客様にてご負担して頂きますのでご了承く
ださい。 

11． 本資料の全部または一部を当社の文書による事前の承諾を得ることなく転載または複製するこ
とを禁じます。 

注 1. 本資料において使用されている「当社」とは、ルネサス エレクトロニクス株式会社およびルネ
サス エレクトロニクス株式会社がその総株主の議決権の過半数を直接または間接に保有する
会社をいいます。

注 2. 本資料において使用されている「当社製品」とは、注１において定義された当社の開発、製造
製品をいいます。 

(2012.4)



このマニュアルの使い方

対 象 者 このマニュアルは，RH850ファミリの各製品の応用システムを設計，開発するユーザを対象としていま

す。

目 的 このマニュアルは，次の構成に示すルネサス エレクトロニクス製リアルタイムOS　RI850V4の機能を

ユーザに理解していただくことを目的としています。

構 成 このマニュアルは，大きく分けて次の内容で構成しています。

第 1章　概　　説 第 12章　システム構成管理機能

第 2章　システム構築 第 13章　スケジューリング機能

第 3章　タスク管理機能 第 14章　システム初期化処理

第 4章　タスク付属同期機能 第 15章　データ・タイプとマクロ

第 5章　同期通信機能 第 16章　サービス・コール

第 6章　拡張同期通信機能 第 17章　システム・コンフィギュレーション・ファイル

第 7章　メモリ・プール管理機能 第 18章　コンフィギュレータ CF850V4

第 8章　システム状態管理機能 付録 A　ウインドウ・リファレンス

第 9章　時間管理機能 付録 B　メモリ容量

第 10章　割り込み管理機能 付録 C　浮動小数点演算コプロセッサ機能のサポート

第 11章　サービス・コール管理機能

読 み 方 このマニュアルを読むにあたっては，電気，論理回路，マイクロコンピュータ，C言語，アセンブラの

一般知識が必要となります。

RH850ファミリのハードウエア機能を知りたいとき

→ 各製品のユーザーズマニュアルを参照してください。

凡 例 データ表記の重み ：左が上位桁，右が下位桁

注 ：本文中につけた注の説明

注意 ：気をつけて読んでいただきたい内容

備考 ：本文中の補足説明

数の表記 ： 10進数　...　XXXX

16進数　...　0xXXXX

2のべき数を示す接頭語（アドレス空間，メモリ容量）：

K（キロ）　210 = 1024

M（メガ）　220 = 10242



関連資料 関連資料は暫定版の場合がありますが，この資料では「暫定」の表示をしておりません。あらかじめご

了承ください。

注意　上記関連資料は，予告なしに内容を変更することがあります。設計などには，必ず最新の資料を

使用してください。

この資料に記載されている会社名，製品名などは，各社の商標または登録商標です。

資 料 名 資料番号

和文 英文

RIシリーズ 起動編 R20UT0751J R20UT0751E

メッセージ編 R20UT0756J R20UT0756E

RI850V4 V2.xx.xx コーディング編 このマニュアル R20UT2889E

デバッグ編 R20UT2890J R20UT2890E

解析編 R20UT2891J R20UT2891E
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第 1章　概　　説

1.1 概　　要

RI850V4は，効率のよいリアルタイム処理環境，およびマルチタスク処理環境を提供するとともに，対象 CPUの制御
機器分野における応用範囲を拡大することを目的として開発された“リアルタイム・マルチタスク OS”です。
また，実行環境に組み込んで使用することを前提として開発されているため，ROM化を意識し，コンパクトな設計が
行われています。また，RH850 マルチコアでも使用することが可能です。

1.1.1 リアルタイム OS
制御機器分野におけるシステムでは，内外の事象変化に対するリアルタイム性が要求されます。しかし，従来のシステ

ムでは，このような要求をユーザが用意した単純な割り込み処理で対処してきたため，制御機器が高性能化，多様化する

につれ，単純な割り込み処理だけでの対処が困難になってきています。
つまり，処理プログラム量の増大，システムの複雑化により，内外の事象変化に対する処理を“どのような順序で実行

させるのか”を管理することが煩雑になってきたといえます。

そこで，このような問題を解決するために考えられたのが“リアルタイム OS”です。
リアルタイム OSは，内外の事象変化に対するリアルタイム性を保証するとともに，最適な処理プログラムを最適な順
序で実行させることを主な目的（仕事）としています。

1.1.2 マルチタスク OS
OSの世界では，OSの管理下で実行する処理プログラムを“タスク”，1つのプロセッサ上で複数のタスクを同時実行
させることを“マルチタスキング”と呼んでいます。
しかし，厳密にはプロセッサ自体は一度に 1 つのタスク（命令）しか実行することができないため，タスクの実行を
何らかの基準（きっかけ）を利用して非常に短い間隔で切り替えることにより，疑似的に複数のタスクが同時実行してい
るかのように見せています。

このように，システム内で規定されている何らかの基準を利用してタスクを切り替え，タスクの並列処理を可能とした

のが“マルチタスク OS”です。
マルチタスク OSは，複数のタスクを並列実行させることにより，システム全体の処理能力を向上させることを主な目
的（仕事）としています。

1.1.3 RH850マルチコア構成への対応
RI850V4 はマルチコア構成でのビルドに対応しています。RI850V4 を組み込む対象となる PE を指定することが可能
であり，また，同時に複数の PEで使用することも可能です。

RI850V4は個別の PEで動作することを前提としたシングルコア用リアルタイム OSであり，PE間をまたぐ処理の制
御を行うための機能は提供していません。

PE間をまたぐ処理の制御を実現するための手段として，マルチコア専用のライブラリを使用する方法があります。ル
ネサス エレクトロニクスでは，RH850 マルチコアをサポートするためのサンプルライブラリとして，「プロセッサ・エ
レメント間通信および排他制御ライブラリ libipcx( 以降は「libipcx」と称する )」を用意しています。RI850V4 と libipcx
を組み合わせて使用することにより，PE間をまたぐ処理の制御を行うことが可能です。
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1.2 実行環境

RI850V4は，RH850ファミリ（G3Kコア，G3Mコア，G3KHコア，G3MHコア）に対応した製品です。
以下に，RI850V4が占有し，処理プログラムからの変更を禁止しているOS予約資源の一覧を示します。

備考 例外ハンドラ・ベクタ・アドレス（EBASE）と割り込みハンドラ・テーブルのベース・アドレス
（INTBP）は，コンフィギュレータ CF850V4 の起動オプションの設定に依存します。-ebase= ＜
Exception Base Address＞を指定した場合は，例外ハンドラ・ベクタ・アドレス（EBASE）を予約
資源とし，-intbp=<Interrupt Base Address > を指定した場合は割り込みハンドラ・テーブルのベー
ス・アドレス（INTBP）を予約資源とします。

OS予約資源

汎用レジスタ（r2）

OSタイマ（OSTM） 1本

割り込み優先度マスク（PMR）

プログラム・ステータス・ワード（PSW）の UMビット

割り込み機能の設定（INTCFG）

例外ハンドラ・ベクタ・アドレス（EBASE）

割り込みハンドラ・テーブルのベース・アドレス（INTBP）
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第 2章　システム構築

本章では，RI850V4が提供している機能を利用したシステム（ロード・モジュール）の構築手順について解説しています。

2.1 概　　要

システム構築とは，RI850V4 の提供媒体からユーザの開発環境（ホスト・マシン）上にインストールされたファイル
群（カーネル・ライブラリなど）を用いてロード・モジュールを生成することです。

以下に，システム構築の手順を示します。

図 2－ 1　システム構築の手順

RI850V4では，ロード・モジュールを生成する際に必要となるファイル群のサンプル・プログラムを提供しています。
サンプル・プログラムの格納先は，「RI シリーズ リアルタイム・オペレーティング・システム ユーザーズマニュアル
起動編」を参照してください。

リンカ

ロード・モジュール

オブジェクト・ファイル

コンパイラ／アセンブラ

情報ファイル

処理プログラム

コンフィギュレータ

システム・コンフィギュレーション・ファイル

- システム情報テーブル・ファイル
- システム情報ヘッダ・ファイル
- エントリ・ファイル トレース情報ファイル

ユーザ・オウン・コーディング部

RI850V4
- カーネル・ライブラリ
コンパイラ・パッケージ

- 標準ライブラリ
- 数学ライブラリ など

- タスク
- 周期ハンドラ
- 割り込みハンドラ
- 拡張サービス・コール・ルーチン

- ブート処理

- 割り込みエントリ処理
- 初期化ルーチン
- アイドル・ルーチン

- システム依存情報

- オーバフロー後処理
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2.2 システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述

RI850V4 に提供するデータを保持した情報ファイル（システム情報テーブル・ファイル，システム情報ヘッダ・ファ
イル，エントリ・ファイル）を生成する際に必要となるシステム・コンフィギュレーション・ファイルを記述します。

備考 システム・コンフィギュレーション・ファイルについての詳細は，「第 17 章　システム・コンフィギュレー
ション・ファイル」を参照してください。

2.3 処理プログラムの記述

システムとして実現すべき処理を記述します。
なお，RI850V4 では，処理プログラムを実現すべき処理の種類，および用途にあわせて以下に示した 4 種類に分類し
ています。

- タ ス ク
他の処理プログラム（周期ハンドラ，割り込みハンドラなど）とは異なり，RI850V4 が提供するサービス・コール
を使用して明示的に操作しない限り実行されることのない処理プログラムです。

- 周期ハンドラ
一定の時間が経過した際に起動される周期処理専用ルーチンです。

なお，RI850V4では，周期ハンドラを“タスクとは独立したもの（非タスク）”として位置づけています。このため，
一定の時間が経過した際には，システム内で最高優先度を持つタスクが処理を実行中であっても，その処理は中断さ
れ，周期ハンドラに制御が移ります。

- 割り込みハンドラ
EIレベル・マスカブル割り込みが発生した際に起動される割り込み処理専用ルーチンです。
なお，RI850V4では，割り込みハンドラを“タスクとは独立したもの（非タスク）”として位置づけています。この
ため，EI レベル・マスカブル割り込みが発生した際には，システム内で最高優先度を持つタスクが処理を実行中で
あっても，その処理は中断され，割り込みハンドラに制御が移ります。

- 拡張サービス・コール・ルーチン
ユーザ定義の関数を RI850V4 に登録したものであり，RI850V4 が提供するサービス・コール（cal_svc，または
ical_svc）を使用して明示的に呼び出さない限り実行されることのない処理プログラムです。
なお，RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンを“拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出した処理プ
ログラムの延長線”として位置づけています。

備考 処理プログラムについての詳細は，「3.2　タ ス ク」，「9.3.3　周期ハンドラ」，「10.3　割り込みハンドラ」，
「11.2　拡張サービス・コール・ルーチン」を参照してください。
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2.4 ユーザ・オウン・コーディング部の記述

RI850V4 では，さまざまな実行環境に対応するために，RI850V4 が処理を実行するうえで必要となるハードウエア依
存処理，および RI850V4 が処理を実行するうえで必要なる各種情報をユーザ・オウン・コーディング部として切り出し
ています。

これにより，さまざまな実行環境への移植性を向上させるとともに，カスタマイズを容易なものとしています。

なお，RI850V4 では，ハードウエア依存処理として実現すべき処理の種類，および用途にあわせて以下に示した 6 種
類に分類しています。

- オーバフロー後処理
RI850V4，および処理プログラム内でスタックがオーバフローした際に呼び出されるオーバフロー処理の後処理用に
ユーザ・オウン・コーディング部として切り出された後処理専用ルーチン（関数名：_kernel_stk_overflow）であり，
スタックがオーバフローした際に RI850V4 から呼び出されます。なお，初期起動時の割り込み受付状態は割り込み
禁止状態 (プログラム・ステータス・ワード（PSW）の IDフラグに 1を設定 )となります。

- 割り込みエントリ処理
割り込みが発生した際に CPU が強制的に制御を移すハンドラ・アドレスに対して該当処理（割り込み前処理など）
への分岐処理を割り付けるためにユーザ・オウン・コーディング部として切り出されたエントリ処理専用ルーチンで
す。

なお，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に割り込みハンドラ情報で定義された EIレベル・マス
カブル割り込みに対応した割り込みエントリ処理は，システム・コンフィギュレーション・ファイルに対してコン
フィギュレータを実行することにより出力されるエントリ・ファイルに内包されています。したがって，該当 EIレ
ベル・マスカブル割り込み以外の割り込み（リセットなど）については，割り込みエントリ処理の記述が必要となり
ます。

- 初期化ルーチン
ユーザの実行環境に依存したハードウエア（周辺コントローラなど）を初期化するためにユーザ・オウン・コーディ

ング部として切り出された初期化処理専用ルーチンであり，カーネル初期化部から呼び出されます。

- アイドル・ルーチン
CPUが提供しているスタンバイ機能を有効活用（低消費電力システムの実現）するためにユーザ・オウン・コーディ
ング部として切り出されたアイドル処理専用ルーチンであり，RI850V4 のスケジューリング対象となるタスク
（RUNNING状態，または READY状態のタスク）がシステム内に 1つも存在しなくなった際にスケジューラから呼
び出されます。

- ブート処理
RI850V4 が処理を実行するうえで必要となる最低限のハードウエアを初期化するためにユーザ・オウン・コーディ
ング部として切り出された初期化処理専用ルーチンであり，割り込みエントリ処理から呼び出されます。

- システム依存情報
システム依存情報は，RI850V4 が処理を実行するうえで必要となる各種情報をユーザ・オウン・コーディング部と
して切り出したヘッダ・ファイル（ファイル名：userown.h）です。

備考 ユーザ・オウン・コーディング部についての詳細は，「第 7 章　メモリ・プール管理機能」，「第 10 章　割り
込み管理機能」，「第 12章　システム構成管理機能」，「第 13章　スケジューリング機能」，「第 14章　システ
ム初期化処理」を参照してください。

2.5 トレース情報ファイル

トレース情報ファイル（ファイル名：trcinf.c）は，プロパティ パネル → ［タスク・アナライザ］タブ → ［トレース］
カテゴリ → ［トレース・モードの選択］で選択されたトレース・モードに対応するための処理が記述されています。し
たがって，ユーザが本ファイルの内容を書き換える必要はありません。
なお，本ファイルはトレースを使用しない場合でもロード・モジュールに組み込む必要があります。GHS 版の開発環
境を使用する場合も本ファイルをビルドの対象としてください。
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2.6 ロード・モジュールの生成

「2.2　システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述」から「2.4　ユーザ・オウン・コーディング部の記述」で
作成されたファイル群，トレース情報ファイル，および RI850V4，コンパイラ・パッケージが提供しているライブラリ・
ファイルに対して，CS+上でビルドを実行し，ロード・モジュールを生成します。

1 ) プロジェクトの作成／読み込み
プロジェクトの新規作成，または既存のプロジェクトの読み込みを行います。

備考 プロジェクトの新規作成，および既存のプロジェクトの読み込みについての詳細は，「RIシリーズ リアル
タイム・オペレーティング・システム ユーザーズマニュアル 起動編」，および「CS+ 統合開発環境 ユー
ザーズマニュアル 起動編」を参照してください。

2 ) ビルド対象プロジェクトの設定
ビルド対象とするプロジェクトを設定します。

備考 ビルド対象の設定についての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル RH850 ビルド編」を参
照してください。

3 ) ビルド対象ファイルの設定
ビルド対象ファイルの追加／削除，依存関係の更新などを行います。

備考 ビルド対象ファイルの設定についての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル RH850 ビルド
編」を参照してください。

以下に，ロード・モジュールを生成する際に必要となるファイル群の一覧を示します。

-「2.2　システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述」で作成されたシステム・コンフィギュレーショ
ン・ファイル

- システム・コンフィギュレーション・ファイル

備考 システム・コンフィギュレーション・ファイル名の拡張子は，“cfg”を指定してください。
拡張子が異なる場合は，“cfg”が自動的に付加されます（例：ファイル名に“aaa.c”を指定した場合
は，“aaa.c.cfg”となります）。

-「2.3　処理プログラムの記述」で作成された C言語／アセンブリ言語ソース・ファイル

- タスク

- 周期ハンドラ

- 割り込みハンドラ

- 拡張サービス・コール・ルーチン

-「2.4　ユーザ・オウン・コーディング部の記述」で作成された C言語／アセンブリ言語ソース・ファイル

- オーバフロー後処理

- 割り込みエントリ処理

- 初期化ルーチン

- アイドル・ルーチン

- ブート処理

- システム依存情報

- RI850V4が提供しているトレース情報ファイル

- RI850V4が提供しているライブラリ・ファイル

- カーネル・ライブラリ
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- コンパイラ・パッケージが提供しているライブラリ・ファイル

- 標準ライブラリ，数学ライブラリなど

備考 1 プロジェクト・ツリー パネルにシステム・コンフィギュレーション・ファイルを追加すると，リアルタ
イム OS生成ファイル・ノードが表示されます。
リアルタイム OS生成ファイル・ノードには，以下の情報ファイルが表示されます。ただし，この時点で
は，これらのファイルは生成されません。

- システム情報テーブル・ファイル
- システム情報ヘッダ・ファイル
- エントリ・ファイル

図 2－ 2　プロジェクト・ツリー パネル（sys.cfg追加後）

備考 2 システム・コンフィギュレーション・ファイルを差し替える場合は，追加しているシステム・コンフィ
ギュレーション・ファイルを一旦プロジェクトから外したのち，再度ファイルを追加してください。

備考 3 システム・コンフィギュレーション・ファイルは，プロジェクトに複数追加することができますが，有効

となるのは最初に追加したファイルです。有効なファイルをプロジェクトから外しても，追加済みのファ
イルは有効にならないため，再度ファイルを追加してください。
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4 ) ロード・モジュール・ファイルの出力指定
生成するロード・モジュールの種類を設定します。

備考 ロード・モジュールの出力指定についての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル RH850 ビ
ルド編」を参照してください。

5 ) 情報ファイルの出力指定
プロパティ パネルの［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タブで，情報ファイル（システ
ム情報テーブル・ファイル，システム情報ヘッダ・ファイル，エントリ・ファイル）に関する詳細情報を設定します。

図 2－ 3　［システム・コンフィギュレーション・ファイル情報］タブ
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6 ) トレース機能の設定
プロパティ パネルの［タスク・アナライザ］タブで，RI850V4が提供しているユーティリティ・ツール“タスク・
アナライザ・ツール”を利用して処理プログラムの実行履歴（トレース・データ）を解析する際に必要となる情報

を設定します。

図 2－ 4　［タスク・アナライザ］タブ

7 ) ビルド・オプションの設定
コンパイラ，アセンブラ，リンカなどに対するオプションを設定します。RI850V4 を組み込む場合，指定が必須
のオプションがあります。詳細は 「15.4　条件コンパイル用マクロ」を参照してください

備考 ビルド・オプションの設定についての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル RH850 ビルド
編」を参照してください。
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8 ) ビルドの実行
ビルドを実行します。

備考 ビルドの実行についての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル RH850 ビルド編」を参照し
てください。

図 2－ 5　プロジェクト・ツリー パネル（ビルド実行後）

9 ) プロジェクトの保存
プロジェクトの設定内容をプロジェクト・ファイルに保存します。

備考 プロジェクトの保存についての詳細は，「CS+ プロジェクト操作編」を参照してください。
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2.7 ビルド時のオプション指定について

RI850V4 を組み込んで使用する場合，ユーザ・アプリケーションに対して下記に示すオプションの指定が必須となり
ます。また，RI850V4 が提供するヘッダ・ファイルを使用する場合は「15.4　条件コンパイル用マクロ」に記載してい
るオプションの指定も行ってください。

- CC-RH版の場合

- CCV850版の場合

ビルド・オプション 意味

-Xreserve_r2 r2レジスタを予約します。

-D__rel__ ルネサスエレクトロニクス製コンパイラの定義。

relの前後にアンダーバーが 2つ必要です。

-Xep=callee EPレジスタの扱い方を指定します。

ビルド・オプション 意味

-reserve_r2 r2レジスタを予約します。

-D__ghs__ Green Hills Software社製コンパイラの定義。
ghsの前後にアンダーバーが 2つ必要です。
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第 3章　タスク管理機能

本章では，RI850V4が提供しているタスク管理機能について解説しています。

3.1 概　　要

RI850V4 におけるタスク管理機能では，タスクの生成／起動／終了などといったタスクの状態を操作する機能のほか
に，優先度の参照，タスク詳細情報の参照などといったタスクの状態を参照する機能も提供しています。

3.2 タ ス ク
タスクは，他の処理プログラム（周期ハンドラ，割り込みハンドラなど）とは異なり，RI850V4が提供するサービス・
コールを使用して明示的に操作しない限り実行されることのない処理プログラムです。

なお，RI850V4 では，タスクを管理するに当たり，タスクと一対一に対応した管理オブジェクト（タスク管理ブロッ
ク）を用いることにより，タスクが取り得る状態の管理，およびタスク自体の管理を行っています。

備考 タスクが処理を実行するうえで必要となるプログラム・カウンタ，汎用レジスタなどの実行環境情報は，“タ

スク・コンテキスト”と呼ばれ，タスクの実行が切り替わる際には，現在実行中のタスクのタスク・コンテキ
ストがセーブされ，次に実行されるタスクのタスク・コンテキストがロードされます。

3.2.1 タスクの状態

タスクは，処理を実行するうえで必要となる資源の獲得状況，および事象発生の有無などにより，さまざまな状態へと
遷移していきます。そこで，RI850V4では，各タスクが現在どのような状態にあるかを認識し，管理する必要があります。
なお，RI850V4では，タスクが取り得る状態を以下に示した 6種類に分類し，管理しています。

図 3－ 1　タスクの状態遷移

WAITING状態

WAITING-SUSPENDED状態

SUSPENDED状態

DORMANT状態

RUNNING状態READY状態
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1 ) DORMANT状態
タスクとして起動されていない状態，またはタスクとしての処理を終了した際に遷移する状態です。
なお，DORMANT状態のタスクは，RI850V4の管理下にありながらも，RI850V4のスケジューリング対象から
は除外されています。

2 ) READY状態
処理を実行するうえで必要となる準備は整っているが，より高い優先度（同一優先度の場合もある）を持つタス

クが処理を実行中のため，CPUの利用権が割り当てられるのを待っている状態です。

3 ) RUNNING状態
CPUの利用権が割り当てられ，処理を実行中の状態です。
なお，RUNNING状態のタスクは，システム全体を通して同時に複数存在することはありません。

4 ) WAITING状態
処理を実行するうえで必要となる条件が整わないため，処理の実行が中断した状態です。

なお，WAITING状態からの処理再開は，処理の実行が中断した箇所からとなります。したがって，処理を再開す
るうえで必要となる情報（タスク・コンテキスト：プログラム・カウンタ，汎用レジスタなど）は，中断直前の

値が復元されます。

また，RI850V4では，要求条件の種類により，WAITING状態を以下に示す 10状態に細分化し，管理していま
す。

表 3－ 1　WAITING状態の種類

状態種別 意味

起床待ち状態
slp_tsk，または tslp_tskを発行した際，自タスクの起床要求カウン
タ（起床要求の発行回数を保持）が 0x0の場合に遷移する状態です。

時間経過待ち状態 dly_tskを発行した際に遷移する状態です。

資源獲得待ち状態
wai_sem，または twai_sem を発行した際，対象セマフォから資源
を獲得することができなかった場合に遷移する状態です。

イベントフラグ待ち状態

wai_flg，または twai_flgを発行した際，対象イベントフラグのビッ
ト・パターンが要求条件を満足していなかった場合に遷移する状態
です。

データ送信待ち状態

snd_dtq，または tsnd_dtq を発行した際，対象データ・キューの
データ・キュー領域にデータを書き込むことができなかった場合に
遷移する状態です。

データ受信待ち状態
rcv_dtq，または trcv_dtq を発行した際，対象データ・キューから
データを受信することができなかった場合に遷移する状態です。

メッセージ受信待ち状態

rcv_mbx，または trcv_mbxを発行した際，対象メールボックスから
メッセージを受信することができなかった場合に遷移する状態で

す。

ミューテックス待ち状態
loc_mtx，または tloc_mtxを発行した際，対象ミューテックスをロッ
クすることができなかった場合に遷移する状態です。

固定長メモリ・ブロック待ち状態

get_mpf，または tget_mpfを発行した際，対象固定長メモリ・プー
ルから固定長メモリ・ブロックを獲得することができなかった場合

に遷移する状態です。

可変長メモリ・ブロック待ち状態

get_mpl，または tget_mplを発行した際，対象可変長メモリ・プー
ルから可変長メモリ・ブロックを獲得することができなかった場合

に遷移する状態です。
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5 ) SUSPENDED状態
強制的に処理の実行を中断させられた状態です。
なお，SUSPENDED状態からの処理再開は，処理の実行が中断した箇所からの再開となります。したがって，処
理を再開するうえで必要となる情報（タスク・コンテキスト：プログラム・カウンタ，汎用レジスタなど）は，

中断直前の値が復元されます。

6 ) WAITING-SUSPENDED状態
WAITING状態と SUSPENDED状態が複合した状態です。
なお，WAITING状態が解除された際には SUSPENDED状態へ，SUSPENDED状態が解除された際には
WAITING状態へと遷移します。

3.2.2 タスクの優先度

タスクには，処理を実行するうえでの優先順位を決定する優先度が付けられています。そこで，RI850V4のスケジュー
ラでは，実行可能な状態（RUNNING状態，および READY状態）にあるタスクの優先度を参照し，その中から最も高い
優先度（最高優先度）を持つタスクを選び出し，CPUの利用権を与えています。
なお，RI850V4では，“タスクの優先度”を以下に示した 2種類に分類し，管理しています。

- 初期優先度
タスクの生成時に設定される優先度です。したがって，タスクが DORMANT状態から READY状態へと遷移した直
後の優先度（スケジューラが参照する優先度）は，初期優先度となります。

- 現在優先度
タスクを起動後，RI850V4 が各種操作（タスクのスケジューリング，優先度順の待ちキューへのキューイング，タ
スクの優先度継承）を行う際に参照する優先度です。

備考 1 RI850V4におけるタスクの優先度は，その値が小さいほど，高い優先度であることを意味します。
備考 2 システム内で利用可能な優先度の範囲については，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に基

本情報（最大タスク優先度maxtpri）を定義することにより実現されます。
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3.2.3 タスクの基本型

タスクを記述する場合，VP_INT型の引き数を 1つ持った void型の関数として記述します。
なお，引き数 exinfには“タスクの拡張情報”が設定されます。
以下に，タスクを C言語で記述する場合の基本型を示します。

備考 1 sta_tsk，または ista_tskの発行により DORMANT 状態から READY 状態へと遷移した場合，引き数 exinfに
は“sta_tsk，または ista_tsk発行時に指定した拡張情報”が設定されます。

備考 2 タスク内で return命令が発行された場合，ext_tskと同等の処理が実行されます。
備考 3 タスクの拡張情報についての詳細は，「3.4　タスクの起動」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        ext_tsk ( );                    /*タスクの終了 */
}
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3.2.4 タスク内での処理

RI850V4 では，タスクを切り替える際，独自のスケジューリング処理を行っています。このため，タスクを記述する
際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，タスクを切り替える際，タスク情報において指定されたタスク・スタックへの切り替え処理を行っ
ています。したがって，タスク内でスタックの切り替えに関する記述を行う必要がありません。

- サービス・コールの発行
タスクでは，“タスク内から発行可能なサービス・コール”のみが発行可能となります。

備考 各サービス・コールの発行有効範囲についての詳細は，表 16－ 1～表 16－ 12を参照してください。

- EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け状態
RI850V4では，タスクを起動する際，プライオリティ・マスク・レジスタ PMRの PMnビットに対する操作，およ
びプログラム・ステータス・ワード PSW の ID ビットに対する操作を行い，システム・コンフィギュレーション作
成時に属性（記述言語，初期起動状態など）tskatrで指定された割り込み状態としています。

3.3 タスクの生成

RI850V4 では，タスクの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行して動的
に生成することはできません。

タスクの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_TSK”を使用してタスクを
定義することをいいます。

静的 API“CRE_TSK”の詳細は，「17.5.1　タスク情報」を参照してください。

3.4 タスクの起動

RI850V4では，タスクの起動において，“起動要求をキューイングする”，“起動要求をキューイングしない”の 2種類
のインタフェースを用意しています。
なお，RI850V4では，コンフィギュレーション時にタスク情報で指定した拡張情報，およびサービス・コール sta_tsk，

ista_tsk発行時に第 2パラメータ stacdで指定した値を“タスクの拡張情報”と呼んでいます。
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3.4.1 起動要求をキューイングする起動

タスクの起動（起動要求をキューイングする）は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行すること
により実現されます。

- act_tsk，iact_tsk
パラメータ tskidで指定されたタスクを DORMANT状態から READY状態へと遷移させたのち，初期優先度 itskpriに
応じたレディ・キューの最後尾にキューイングします。これにより，対象タスクは，RI850V4 のスケジューリング
対象となります。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクが DORMANT状態以外の場合には，対象タスクのキューイ
ング処理，および状態操作処理は行わず，対象タスクに起動要求をキューイング（起動要求カウンタに 0x1を加算）
しています。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4が管理する起動要求カウンタは，7ビット幅で構成されています。このため，本サービス・コール
では，起動要求数が 127 回を越えるような場合には，起動要求の発行起動要求のキューイング（起動要求
カウンタの加算処理）は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

備考 2 本サービス・コールの発行により起動されたタスクには，拡張情報として“タスク情報で指定した拡張情

報”が渡されます。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        act_tsk ( tskid );              /*タスクの起動（起動要求をキューイングする）*/

        ............
        ............
}
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3.4.2 起動要求をキューイングしない起動

タスクの起動（起動要求をキューイングしない）は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行するこ
とにより実現されます。

- sta_tsk，ista_tsk
パラメータ tskidで指定されたタスクを DORMANT状態から READY状態へと遷移させたのち，初期優先度 itskpriに
応じたレディ・キューの最後尾にキューイングします。これにより，対象タスクは，RI850V4 のスケジューリング
対象となります。
ただし，本サービス・コールでは，起動要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクが DORMANT
状態以外の場合には，対象タスクの状態操作処理は行わず，戻り値として E_OBJを返します。
なお，パラメータ stacdには，対象タスクに引き渡す拡張情報を指定します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  stacd = 123;            /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        sta_tsk ( tskid, stacd );       /*タスクの起動（起動要求をキューイングしない）*/

        ............
        ............
}
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3.5 起動要求のキューイング解除

起動要求のキューイング解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま

す。

- can_act，ican_act
パラメータ tskidで指定されたタスクにキューイングされている起動要求をすべて解除（起動要求カウンタに 0x0を
設定）します。

なお，正常終了時は戻り値として本サービス・コールの発行により解除した起動要求数を返します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールでは，状態操作処理は行わず，起動要求カウンタの設定処理のみを行います。
したがって，READY状態などから DORMANT状態に遷移することはありません。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER_UINT ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = can_act ( tskid );       /*起動要求のキューイング解除 */

        if ( ercd >= 0x0 ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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3.6 タスクの終了

3.6.1 自タスクの終了

自タスクの終了，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- ext_tsk
自タスクを RUNNING状態から DORMANT状態へと遷移させ，レディ・キューから外します。これにより，自タス
クは，RI850V4のスケジューリング対象から除外されます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，自タスクの起動要求がキューイングされていた（起動要求カウンタが

0x0 以外の値であった）場合には，自タスクの状態操作（DORMANT 状態への状態遷移処理）を行ったのち，自タ
スクの起動（DORMANT状態から READY状態への状態遷移処理）もあわせて行われます。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 本サービス・コールでは，自タスクの状態操作（DORMANT状態への状態遷移処理）を行う際に，

- 優先度（現在優先度）
- 起床要求数
- サスペンド要求数
- 割り込み状態

といった情報をタスク生成時に設定される値で初期化しています。
また，自タスクがミューテックスをロックしていた場合には，ロック状態の解除（unl_mtx と同等の処理）
もあわせて行われます。

備考 2 タスク内で return命令が発行された場合，本サービス・コールと同等の処理が実行されます。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        ext_tsk ( );                    /*タスクの終了 */
}
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3.6.2 タスクの強制終了

タスクの強制終了，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- ter_tsk
パラメータ tskid で指定されたタスクを強制的に DORMANT 状態へと遷移させます。これにより，対象タスクは，
RI850V4のスケジューリング対象から除外されます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクの起動要求がキューイングされていた（起動要求カウンタが

0x0 以外の値であった）場合には，対象タスクの状態操作（DORMANT 状態への状態遷移処理）を行ったのち，対
象タスクの起動（DORMANT状態から READY状態への状態遷移処理）もあわせて行われます。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールでは，対象タスクの状態操作（DORMANT状態への状態遷移処理）を行う際に，

- 優先度（現在優先度）
- 起床要求数
- サスペンド要求数
- 割り込み状態

といった情報をタスク生成時に設定される値で初期化しています。

また，対象タスクがミューテックスをロックしていた場合には，ロック状態の解除（unl_mtxと同等の処理）
もあわせて行われます。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ter_tsk ( tskid );              /*タスクの強制終了 */

        ............
        ............
}
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3.7 タスク優先度の変更

タスク優先度の変更は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- chg_pri，ichg_pri
パラメータ tskidで指定されたタスクの優先度（現在優先度）をパラメータ tskpriで指定された値に変更します。
対象タスクが RUNNING 状態，または READY 状態であった場合には，優先度を変更したのち，対象タスクをパラ
メータ tskpriで指定された優先度に応じたレディ・キューの最後尾につなぎかえます。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 対象タスクが何らかの待ちキューに優先度順でキューイングされていた場合，本サービス・コールの発行に
より，待ち順序が変わることがあります。

例 セマフォの待ちキューに 3つのタスク（タスク A：優先度 10，タスク B：優先度 11，タスク C：
優先度 12）が優先度順でキューイングされているとき，タスク B の優先度を 11 から 9 に変更し
た場合，待ちキューの待ち順序は，以下のように変更されます。

　

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */
        PRI     tskpri = 9;             /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        chg_pri ( tskid, tskpri );      /*タスク優先度の変更 */

        ............
        ............
}

タスク C
セマフォ

タスク Aタスク B

chg_pri ( タスク B, 9 );

優先度 9 優先度 10 優先度 12

タスク C
セマフォ

タスク Bタスク A
優先度 10 優先度 11 優先度 12
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3.8 タスク優先度の参照

タスク優先度の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- get_pri，iget_pri
パラメータ tskidで指定されたタスクの現在優先度をパラメータ p_tskpriで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */
        PRI     p_tskpri;               /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        get_pri ( tskid, &p_tskpri );   /*タスク優先度の参照 */

        ............
        ............
}
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3.9 タスク状態の参照

3.9.1 タスク詳細情報の参照

タスク詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- ref_tsk，iref_tsk
パラメータ tskid で指定されたタスクのタスク詳細情報（現在状態，現在優先度など）をパラメータ pk_rtsk で指定
された領域に格納します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 タスク詳細情報 T_RTSKについての詳細は，「15.2.1　タスク詳細情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RTSK  pk_rtsk;                /*データ構造体の宣言 */
        STAT    tskstat;                /*変数の宣言 */
        PRI     tskpri;                 /*変数の宣言 */
        STAT    tskwait;                /*変数の宣言 */
        ID      wobjid;                 /*変数の宣言 */
        TMO     lefttmo;                /*変数の宣言 */
        UINT    actcnt;                 /*変数の宣言 */
        UINT    wupcnt;                 /*変数の宣言 */
        UINT    suscnt;                 /*変数の宣言 */
        ATR     tskatr;                 /*変数の宣言 */
        PRI     itskpri;                /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_tsk ( tskid, &pk_rtsk );    /*タスク詳細情報の参照 */

        tskstat = pk_rtsk.tskstat;      /*現在状態の獲得 */
        tskpri = pk_rtsk.tskpri;        /*現在優先度の獲得 */
        tskwait = pk_rtsk.tskwait;      /*待ち要因の獲得 */
        wobjid = pk_rtsk.wobjid;        /*管理オブジェクトの IDの獲得 */
        lefttmo = pk_rtsk.lefttmo;      /*残り時間の獲得 */
        actcnt = pk_rtsk.actcnt;        /*起動要求数の獲得 */
        wupcnt = pk_rtsk.wupcnt;        /*起床要求数の獲得 */
        suscnt = pk_rtsk.suscnt;        /*サスペンド要求数の獲得 */
        tskatr = pk_rtsk.tskatr;        /*属性の獲得 */
        itskpri = pk_rtsk.itskpri;      /*初期優先度の獲得 */

        ............
        ............
}
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3.9.2 タスク基本情報の参照

タスク基本情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- ref_tst，iref_tst
パラメータ tskid で指定されたタスクのタスク基本情報（現在状態，待ち要因）をパラメータ pk_rtst で指定された
領域に格納します。

タスク情報のうち，現在状態，待ち要因のみを参照したい場合に使用します。

取得する情報が少ないので ref_tsk，iref_tskより高速に応答します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 タスク基本情報 T_RTSTについての詳細は，「15.2.2　タスク基本情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RTST  pk_rtst;                /*データ構造体の宣言 */
        STAT    tskstat;                /*変数の宣言 */
        STAT    tskwait;                /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_tst ( tskid, &pk_rtst );    /*タスク基本情報の参照 */

        tskstat = pk_rtst.tskstat;      /*現在状態の獲得 */
        tskwait = pk_rtst.tskwait;      /*待ち要因の獲得 */

        ............
        ............
}
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3.10 省メモリ化

RI850V4 では，タスクが処理を実行する際に必要となるタスク・スタックのサイズを削減する方法として，プリエン
プト禁止の手段を提供しています。

3.10.1 プリエンプト禁止

RI850V4 では，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時にタスク情報として「属性：プリエンプトの受
け付け状態 TA_DISPREEMPT」を定義することができます。
この属性が定義されたタスクでは，「非タスクから発行されたスケジューリング要求を無視して処理を続行する」といっ
た動作を行うため，1タスク当たり 44バイトの管理領域を削減することが可能となります。
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第 4章　タスク付属同期機能

本章では，RI850V4が提供しているタスク付属同期機能について解説しています。

4.1 概　　要

RI850V4におけるタスク付属同期機能では，タスクに従属した同期機能を提供しています。

4.2 起床待ち状態への移行

4.2.1 永久待ち

起床待ち状態への移行（永久待ち）は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現

されます。

- slp_tsk
自タスクを RUNNING状態からWAITING状態（起床待ち状態）へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，自タスクの起床要求がキューイングされていた（起床要求カウンタが

0x0以外）場合には，状態操作処理は行わず，起床要求カウンタから 0x1を減算します。
なお，起床待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，起床待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

起床待ち状態の解除操作 エラー・コード

wup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

iwup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

rel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ercd = slp_tsk ( );             /*起床待ち状態への移行（永久待ち）*/

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
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        }

        ............
        ............
}
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4.2.2 タイムアウト付き

起床待ち状態への移行（タイムアウト付き）は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することに
より実現されます。

- tslp_tsk
自タスクを RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（起床待ち状態）へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，自タスクの起床要求がキューイングされていた（起床要求カウンタが

0x0以外）場合には，状態操作処理は行わず，起床要求カウンタから 0x1を減算します。
なお，起床待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，起床待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“slp_tskと同等の処理”を実行します。

起床待ち状態の解除操作 エラー・コード

wup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

iwup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

rel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = tslp_tsk ( tmout );      /*起床待ち状態への移行（タイムアウト付き）*/

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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4.3 タスクの起床

タスクの起床は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- wup_tsk，iwup_tsk
パラメータ tskid で指定されたタスクを WAITING 状態（起床待ち状態）から READY 状態へ，または WAITING-
SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクが起床待ち状態以外の場合には，状態操作処理は行わず，起

床要求カウンタに 0x1を加算します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 RI850V4が管理する起床要求カウンタは，7ビット幅で構成されています。このため，本サービス・コール
では，起床要求数が 127 回を越えるような場合には，起床要求のキューイング（起床要求カウンタの加算
処理）は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        wup_tsk ( tskid );              /*タスクの起床 */

        ............
        ............
}
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4.4 起床要求の解除

起床要求の解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- can_wup，ican_wup
パラメータ tskidで指定されたタスクにキューイングされている起床要求をすべて解除（起床要求カウンタに 0x0を
設定）します。
なお，本サービス・コールは戻り値として解除した起床要求数を返します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER_UINT ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = can_wup ( tskid );       /*起床要求の解除 */

        if ( ercd >= 0x0 ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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4.5 WAITING状態の強制解除
WAITING状態の強制解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- rel_wai，irel_wai
パラメータ tskidで指定されたタスクのWAITING状態を強制的に解除します。これにより，対象タスクは待ちキュー
から外れ，WAITING状態から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷
移します。

なお，本サービス・コールの発行により WAITING 状態を解除されたタスクには，WAITING 状態へと遷移するきっ
かけとなったサービス・コール（slp_tsk，wai_semなど）の戻り値として E_RLWAIを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクがWAITING状
態，またはWAITING-SUSPENDED状態以外の場合には，戻り値として E_OBJを返します。

備考 2 本サービス・コールでは，SUSPENDED状態の解除は行われません。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        rel_wai ( tskid );              /*WAITING状態の強制解除 */

        ............
        ............
}
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4.6 SUSPENDED状態への移行
SUSPENDED 状態への移行は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま
す。

- sus_tsk，isus_tsk
パラメータ tskidで指定されたタスクを RUNNING状態から SUSPENDED状態へ，READY状態から SUSPENDED
状態へ，またはWAITING状態からWAITING-SUSPENDED状態へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクが SUSPENDED状態，またはWAITING-SUSPENDED状態
へと遷移していた場合には，状態操作処理は行わず，サスペンド要求カウンタに 0x1を加算します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 RI850V4が管理するサスペンド要求カウンタは，7ビット幅で構成されています。このため，本サービス・
コールでは，サスペンド要求数が 127 回を越えるような場合には，サスペンド要求のキューイング（サス
ペンド要求カウンタの加算処理）は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        sus_tsk ( tskid );              /*SUSPENDED状態への移行 */

        ............
        ............
}
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4.7 SUSPENDED状態の解除

4.7.1 SUSPENDED状態の解除
SUSPENDED状態の解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- rsm_tsk，irsm_tsk
パラメータ tskidで指定されたタスクを SUSPENDED状態から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状
態からWAITING状態へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，サスペンド要求がキューイングされていた場合には，状態操作処理は行
わず，サスペンド要求カウンタの減算処理のみを行います。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクが SUSPENDED
状態，またはWAITING-SUSPENDED状態以外の場合には，戻り値として E_OBJを返します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        rsm_tsk ( tskid );              /*SUSPENDED状態の解除 */

        ............
        ............
}
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4.7.2 SUSPENDED状態の強制解除
SUSPENDED 状態の強制解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- frsm_tsk，ifrsm_tsk
パラメータ tskidで指定されたタスクに発行されているサスペンド要求をすべて解除（サスペンド要求カウンタに0x0
を設定）します。これにより，対象タスクは SUSPENDED状態から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED
状態からWAITING状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクが SUSPENDED
状態，またはWAITING-SUSPENDED状態以外の場合には，戻り値として E_OBJを返します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      tskid = ID_TSK1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        frsm_tsk ( tskid );             /*SUSPENDED状態の強制解除 */

        ............
        ............
}
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4.8 時間経過待ち状態への移行

時間経過待ち状態への移行は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- dly_tsk
自タスクをパラメータ dlytimで指定された遅延時間が経過するまでの間，RUNNING状態からWAITING状態（時間
経過待ち状態）へと遷移させます。
なお，時間経過待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，時間経過待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

時間経過待ち状態の解除操作 エラー・コード

パラメータ dlytimで指定された遅延時間が経過した E_OK

rel_waiの発行により，時間経過待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，時間経過待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        RELTIM  dlytim = 3600;          /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = dly_tsk ( dlytim );      /*時間経過待ち状態への移行 */

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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4.9 タイムアウト付き起床待ちと時間経過待ちの違い

タイムアウト付き起床待ちと時間経過待ちには，以下にのような違いがあります。

表 4－ 1　タイムアウト付き起床待ちと時間経過待ちの違い

タイムアウト付き起床待ち 時間経過待ち

状態遷移するサービス・コール tslp_tsk dly_tsk

タイムアウト時の戻り値 E_TMOUT E_OK

wup_tsk，iwup_tskが発行された際の動作 起床
起床要求をキューイング（時間経過待

ちの解除は行われない）
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第 5章　同期通信機能

本章では，RI850V4が提供している同期通信機能について解説しています。

5.1 概　　要

RI850V4 における同期通信機能では，タスク間の排他制御，同期，通信を実現する手段としてセマフォ，イベントフ
ラグ，データ・キュー，メールボックスを提供しています。

5.2 セマフォ

マルチタスク処理では，並行に動作するタスクが限られた数の資源（A/Dコンバータ，ファイルなど）を同時に使用す
るといった資源使用の競合を防ぐ機能（排他制御機能）が必要となります。そこで，RI850V4 では，このような資源使
用の競合を防ぐ機能として“非負数の計数型セマフォ”を提供しています。

以下に，セマフォを利用した処理の流れを示します。

図 5－ 1　処理の流れ（セマフォ）

5.2.1 セマフォの生成

RI850V4 では，セマフォの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行して動
的に生成することはできません。

セマフォの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_SEM”を使用してセマ
フォを定義することをいいます。
静的 API“CRE_SEM”の詳細は，「17.5.2　セマフォ情報」を参照してください。

タスク

排他制御区間

資源の獲得

資源の返却
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5.2.2 資源の獲得

資源の獲得は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- wai_sem
パラメータ semidで指定されたセマフォから資源を獲得（セマフォ・カウンタから 0x1を減算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォから資源を獲得することができなかった（空き資源が存在

しなかった）場合には，資源の獲得は行わず，自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングしたのち，

RUNNING状態からWAITING状態（資源獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，資源獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，資源獲得待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレーショ

ン時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

資源獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

sig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

isig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

rel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      semid = ID_SEM1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = wai_sem ( semid );       /*資源の獲得 */

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- pol_sem，ipol_sem
パラメータ semidで指定されたセマフォから資源を獲得（セマフォ・カウンタから 0x1を減算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォから資源を獲得することができなかった（空き資源が存在

しなかった）場合には，資源の獲得は行わず，戻り値として E_TMOUTを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      semid = ID_SEM1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = pol_sem ( semid );       /*資源の獲得（ポーリング）*/

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- twai_sem
パラメータ semidで指定されたセマフォから資源を獲得（セマフォ・カウンタから 0x1を減算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォから資源を獲得することができなかった（空き資源が存在

しなかった）場合には，資源の獲得は行わず，自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングしたのち，

RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（資源獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，資源獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，資源獲得待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレーショ

ン時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 2 待ち時間 tmout に TMO_FEVR が指定された際には“wai_sem と同等の処理”を，TMO_POL が指定され

た際には“pol_sem，ipol_semと同等の処理”を実行します。

資源獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

sig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

isig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

rel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      semid = ID_SEM1;        /*変数の宣言，初期化 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

                                        /*資源の獲得（タイムアウト付き）*/
        ercd = twai_sem ( semid, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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5.2.3 資源の返却

資源の返却は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- sig_sem，isig_sem
パラメータ semidで指定されたセマフォに資源を返却（セマフォ・カウンタに 0x1を加算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォの待ちキューにタスクがキューイングされていた場合に

は，資源の返却（セマフォ・カウンタの加算処理）は行わず，該当タスク（待ちキューの先頭タスク）に資源を渡し

ます。これにより，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING状態（資源獲得待ち状態）から READY状態へ，
またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 RI850V4 では，セマフォの資源数として取り得る最大値（最大資源数 maxsem）をコンフィギュレーショ
ン時に定義させています。このため，本サービス・コールでは，資源数が最大資源数 maxsem を越えるよ
うな場合には，資源の返却（セマフォ・カウンタの加算処理）は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

ID semid = ID_SEM1;        /*変数の宣言，初期化 */

............

............

sig_sem ( semid );      /*資源の返却 */

............

............
}
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5.2.4 セマフォ詳細情報の参照

セマフォ詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- ref_sem，iref_sem
パラメータ semid で指定されたセマフォのセマフォ詳細情報（待ちタスクの有無，現在資源数など）をパラメータ
pk_rsemで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 セマフォ詳細情報 T_RSEMについての詳細は，「15.2.3　セマフォ詳細情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      semid = ID_SEM1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RSEM  pk_rsem;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      wtskid;                 /*変数の宣言 */
        UINT    semcnt;                 /*変数の宣言 */
        ATR     sematr;                 /*変数の宣言 */
        UINT    maxsem;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_sem ( semid, &pk_rsem );    /*セマフォ詳細情報の参照 */

        wtskid = pk_rsem.wtskid;        /*待ちタスクの有無の獲得 */
        semcnt = pk_rsem.semcnt;        /*現在資源数の獲得 */
        sematr = pk_rsem.sematr;        /*属性の獲得 */
        maxsem = pk_rsem.maxsem;        /*最大資源数の獲得 */

        ............
        ............
}
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5.3 イベントフラグ

マルチタスク処理では，あるタスクの処理結果が出るまでの間，他タスクが処理の実行を待つといったタスク間の待ち

合わせ機能（事象の発生有無を判断できる機能）が必要となります。そこで，RI850V4 では，このようなタスク間の待
ち合わせ機能として“32ビット幅のイベントフラグ”を提供しています。
以下に，イベントフラグを利用した処理の流れを示します。

図 5－ 2　処理の流れ（イベントフラグ）

5.3.1 イベントフラグの生成

RI850V4 では，イベントフラグの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行
して動的に生成することはできません。

イベントフラグの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_FLG”を使用して
イベントフラグを定義することをいいます。

静的 API“CRE_FLG”の詳細は，「17.5.3　イベントフラグ情報」を参照してください。

ビット・パターンのチェック

ビット・パターンのセット

タスク A
優先度 ： 高

タスク B
優先度 ： 低

待ち合わせ区間
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5.3.2 ビット・パターンのセット

ビット・パターンのセットは，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- set_flg，iset_flg
パラメータ flgidで指定されたイベントフラグのビット・パターンとパラメータ setptnで指定されたビット・パター
ンの論理和 ORをとり，その結果を対象イベントフラグにセットします。
なお，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグの待ちキューにキューイングされているタスクの要求

条件を満足した場合には，ビット・パターンのセット（論理和 ORの設定処理）とともに，該当タスクを待ちキュー
から外します。これにより，該当タスクは，WAITING状態（イベントフラグ待ち状態）から READY状態へ，また
はWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが B'1100，パラメータ setptn
で指定されたビット・パターンが B'1010 であった場合には，対象イベントフラグのビット・パターンは
B'1110となります。

備考 2 対象イベントフラグに TA_WMUL属性が指定されていた場合，“本サービス・コールの発行に伴い要求条件
を満足したか否か”の判定対象となるタスクは，TA_CLR属性も指定されているか否かにより異なります。

-“指定あり”の場合
待ちキューにキューイングされている先頭タスクから要求条件を満足したタスクまでが判定対象とな

ります。

-“指定なし”の場合
待ちキューにキューイングされている全タスクが判定対象となります。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      flgid = ID_FLG1;        /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  setptn = 10;            /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        set_flg ( flgid, setptn );      /*ビット・パターンのセット */

        ............
        ............
}
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5.3.3 ビット・パターンのクリア

ビット・パターンのクリアは，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- clr_flg，iclr_flg
パラメータ flgid で指定されたイベントフラグのビット・パターンとパラメータ clrptn で指定されたビット・パター
ンの論理積 ANDをとり，その結果を対象イベントフラグに設定します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが B'1100，パラメータ clrptn
で指定されたビット・パターンが B'1010 であった場合には，対象イベントフラグのビット・パターンは
B'1000となります。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      flgid = ID_FLG1;        /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  clrptn = 10;            /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        clr_flg ( flgid, clrptn );      /*ビット・パターンのクリア */

        ............
        ............
}
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5.3.4 ビット・パターンのチェック

ビット・パターンのチェックは，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま
す。

- wai_flg
パラメータ waiptnで指定された要求ビット・パターンとパラメータ wfmodeで指定された要求条件を満足するビッ
ト・パターンがパラメータ flgidで指定されたイベントフラグに設定されているか否かをチェックします。
なお，要求条件を満足するビット・パターンが対象イベントフラグに設定されていた場合には，対象イベントフラグ
のビット・パターンをパラメータ p_flgptnで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかっ
た場合には，自タスクを対象イベントフラグの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING 状態から WAITING
状態（イベントフラグ待ち状態）へと遷移させます。

なお，イベントフラグ待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，イベントフラグ待ち状態から READY状態へと遷移
します。

　

以下に，要求条件 wfmodeの指定形式を示します。

- wfmode = TWF_ANDW
waiptnで 1を設定している全ビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

- wfmode = TWF_ORW
waiptn で 1 を設定しているビットのうち，いずれかのビットが対象イベントフラグに設定されているか否かを
チェックします。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

イベントフラグ待ち状態の解除操作 エラー・コード

set_flgの発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定さ
れた

E_OK

iset_flg の発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定
された

E_OK

rel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      flgid = ID_FLG1;        /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  waiptn = 14;            /*変数の宣言，初期化 */
        MODE    wfmode = TWF_ANDW;      /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  p_flgptn;               /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*ビット・パターンのチェック */
        ercd = wai_flg ( flgid, waiptn, wfmode, &p_flgptn );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
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備考 1 RI850V4 では，イベントフラグの待ちキューに複数のタスクをキューイング可能とするか否かをコンフィ
ギュレーション時に定義させています。このため，すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフ
ラグ（TW_WSGL 属性）に対して本サービス・コールを発行した場合，RI850V4は要求条件の即時成立／
不成立を問わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

TA_WSGL属性： キューイング可能なタスクは，1個
TA_WMUL属性： キューイング可能なタスクは，複数

備考 2 自タスクを対象イベントフラグ（TA_WMUL 属性）の待ちキューにキューイングする際のキューイング方
式は，コンフィギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 3 対象イベントフラグ（TA_CLR属性）の要求条件が満足した際，RI850V4はビット・パターンのクリア（0x0
の設定）を行います。

備考 4 rel_wai，または irel_wai の発行によりイベントフラグ待ち状態を解除された場合，パラメータ p_flgptn で
指定された領域の内容は不定となります。

        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- pol_flg，ipol_flg
パラメータ waiptnで指定された要求ビット・パターンとパラメータ wfmodeで指定された要求条件を満足するビッ
ト・パターンがパラメータ flgidで指定されたイベントフラグに設定されているか否かをチェックします。
なお，要求条件を満足するビット・パターンが対象イベントフラグに設定されていた場合には，対象イベントフラグ

のビット・パターンをパラメータ p_flgptnで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかっ

た場合には，戻り値として E_TMOUTを返します。
以下に，要求条件 wfmodeの指定形式を示します。

- wfmode = TWF_ANDW
waiptnで 1を設定している全ビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

- wfmode = TWF_ORW
waiptn で 1 を設定しているビットのうち，いずれかのビットが対象イベントフラグに設定されているか否かを
チェックします。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4 では，イベントフラグの待ちキューに複数のタスクをキューイング可能とするか否かをコンフィ
ギュレーション時に定義させています。このため，すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフ

ラグ（TW_WSGL 属性）に対して本サービス・コールを発行した場合，RI850V4は要求条件の即時成立／
不成立を問わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

TA_WSGL属性： キューイング可能なタスクは，1個
TA_WMUL属性： キューイング可能なタスクは，複数

備考 2 対象イベントフラグ（TA_CLR属性）の要求条件が満足した際，RI850V4はビット・パターンのクリア（0x0
の設定）を行います。

備考 3 本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかっ

た場合，パラメータ p_flgptnで指定された領域の内容は不定となります。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      flgid = ID_FLG1;        /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  waiptn = 14;            /*変数の宣言，初期化 */
        MODE    wfmode = TWF_ANDW;      /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  p_flgptn;               /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*ビット・パターンのチェック（ポーリング）*/
        ercd = pol_flg ( flgid, waiptn, wfmode, &p_flgptn );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- twai_flg
パラメータ waiptnで指定された要求ビット・パターンとパラメータ wfmodeで指定された要求条件を満足するビッ
ト・パターンがパラメータ flgidで指定されたイベントフラグに設定されているか否かをチェックします。
なお，要求条件を満足するビット・パターンが対象イベントフラグに設定されていた場合には，対象イベントフラグ

のビット・パターンをパラメータ p_flgptnで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかっ

た場合には，自タスクを対象イベントフラグの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウ
ト付きのWAITING状態（イベントフラグ待ち状態）へと遷移させます。
なお，イベントフラグ待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，イベントフラグ待ち状態から READY状態へと遷移
します。

　

以下に，要求条件 wfmodeの指定形式を示します。

- wfmode = TWF_ANDW
waiptnで 1を設定している全ビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

- wfmode = TWF_ORW
waiptn で 1 を設定しているビットのうち，いずれかのビットが対象イベントフラグに設定されているか否かを
チェックします。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

イベントフラグ待ち状態の解除操作 エラー・コード

set_flgの発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定さ
れた

E_OK

iset_flg の発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定
された

E_OK

rel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      flgid = ID_FLG1;        /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  waiptn = 14;            /*変数の宣言，初期化 */
        MODE    wfmode = TWF_ANDW;      /*変数の宣言，初期化 */
        FLGPTN  p_flgptn;               /*変数の宣言 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

                                        /*ビット・パターンのチェック（タイムアウト付き）*/
        ercd = twai_flg ( flgid, waiptn, wfmode, &p_flgptn, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
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備考 1 RI850V4 では，イベントフラグの待ちキューに複数のタスクをキューイング可能とするか否かをコンフィ
ギュレーション時に定義させています。このため，すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフ

ラグ（TW_WSGL 属性）に対して本サービス・コールを発行した場合，RI850V4は要求条件の即時成立／
不成立を問わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

TA_WSGL属性： キューイング可能なタスクは，1個
TA_WMUL属性： キューイング可能なタスクは，複数

備考 2 自タスクを対象イベントフラグ（TA_WMUL 属性）の待ちキューにキューイングする際のキューイング方
式は，コンフィギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 3 対象イベントフラグ（TA_CLR属性）の要求条件が満足した際，RI850V4はビット・パターンのクリア（0x0
の設定）を行います。

備考 4 rel_wai，または irel_waiの発行，または待ち時間の経過によりイベントフラグ待ち状態を解除された場合，
パラメータ p_flgptnで指定された領域の内容は不定となります。

備考 5 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“wai_flgと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“pol_flg，ipol_flgと同等の処理”を実行します。

                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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5.3.5 イベントフラグ詳細情報の参照

イベントフラグ詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- ref_flg，iref_flg
パラメータ flgid で指定されたイベントフラグのイベントフラグ詳細情報（待ちタスクの有無，現在ビット・パター
ンなど）をパラメータ pk_rflgで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 イベントフラグ詳細情報 T_RFLGについての詳細は，「15.2.4　イベントフラグ詳細情報」を参照してくだ
さい。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      flgid = ID_FLG1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RFLG  pk_rflg;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      wtskid;                 /*変数の宣言 */
        FLGPTN  flgptn;                 /*変数の宣言 */
        ATR     flgatr;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_flg ( flgid, &pk_rflg );    /*イベントフラグ詳細情報の参照 */

        wtskid = pk_rflg.wtskid;        /*待ちタスクの有無の獲得 */
        flgptn = pk_rflg.flgptn;        /*現在ビット・パターンの獲得 */
        flgatr = pk_rflg.flgatr;        /*属性の獲得 */

        ............
        ............
}
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5.4 データ・キュー

マルチタスク処理では，あるタスクの処理結果を他タスクに通知するといったタスク間の通信機能（データの受け渡し

機能）が必要となります。そこで，RI850V4 では，規定されたデータ・サイズの通信機能として“データの書き込み／
読み出しが可能なデータ・キュー領域を有するデータ・キュー”を提供しています。

以下に，データ・キューを利用した処理の流れを示します。

図 5－ 3　処理の流れ（データ・キュー）

備考 1回のデータ送信／受信処理で送信／受信するデータのサイズは，4バイトです。

5.4.1 データ・キューの生成

RI850V4 では，データ・キューの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行
して動的に生成することはできません。
データ・キューの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_DTQ”を使用して
データ・キューを定義することをいいます。

静的 API“CRE_DTQ”の詳細は，「17.5.4　データ・キュー情報」を参照してください。

タスク A
優先度 ： 高

タスク B
優先度 ： 低

データ受信待ち区間

データの受信

データの送信
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5.4.2 データの送信

データの送信は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- snd_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域にパラメータ data で指定されたデータを書き
込みます。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空

き領域が存在しなかった場合には，データの書き込みは行わず，自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューに
キューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（データ送信待ち状態）へと遷移させます。
なお，データ送信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ送信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた
場合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキュー

から外れ，WAITING 状態（データ受信待ち状態）から READY 状態へ，または WAITING-SUSPENDED 状態から
SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

データ送信待ち状態の解除操作 エラー・コード

rcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

prcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

iprcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

trcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

rel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  data = 123;             /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = snd_dtq ( dtqid, data ); /*データの送信 */

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 1 データを対象データ・キューのデータ・キュー領域に書き込む際の書き込み方法は，データの送信要求を

行った順に行われます。

備考 2 自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
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- psnd_dtq，ipsnd_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域にパラメータ data で指定されたデータを書き
込みます。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空

き領域が存在しなかった場合には，データの書き込みは行わず，戻り値として E_TMOUTを返します。
また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた

場合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキュー

から外れ，WAITING 状態（データ受信待ち状態）から READY 状態へ，または WAITING-SUSPENDED 状態から
SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 データを対象データ・キューのデータ・キュー領域に書き込む際の書き込み方法は，データの送信要求を
行った順に行われます。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  data = 123;             /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = psnd_dtq ( dtqid, data );/*データの送信（ポーリング）*/

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- tsnd_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域にパラメータ data で指定されたデータを書き
込みます。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空

き領域が存在しなかった場合には，データの書き込みは行わず，自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューに
キューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（データ送信待ち状態）へと遷移さ
せます。

なお，データ送信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ送信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた

場合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキュー
から外れ，WAITING 状態（データ受信待ち状態）から READY 状態へ，または WAITING-SUSPENDED 状態から
SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

データ送信待ち状態の解除操作 エラー・コード

rcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

prcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

iprcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

trcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

rel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  data = 123;             /*変数の宣言，初期化 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

                                        /*データの送信（タイムアウト付き）*/
        ercd = tsnd_dtq ( dtqid, data, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
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備考 1 データを対象データ・キューのデータ・キュー領域に書き込む際の書き込み方法は，データの送信要求を

行った順に行われます。

備考 2 自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ
ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“snd_dtqと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“psnd_dtq，ipsnd_dtqと同等の処理”を実行します。

}
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5.4.3 データの強制送信

データの強制送信は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- fsnd_dtq，ifsnd_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域にパラメータ data で指定されたデータを書き
込みます。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空

き領域が存在しなかった場合には，書き込まれてから最も時間が経過しているデータの領域に該当データを上書きし
ます。

また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた
場合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキュー

から外れ，WAITING 状態（データ受信待ち状態）から READY 状態へ，または WAITING-SUSPENDED 状態から
SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  data = 123;             /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        fsnd_dtq ( dtqid, data );       /*データの強制送信 */

        ............
        ............
}
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5.4.4 データの受信

データの受信は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- rcv_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込み，パラメータ p_data で
指定された領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことが

できなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合には，データの読み込みは行わず，自
タスクを対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（デー
タ受信待ち状態）へと遷移させます。
なお，データ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ受信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

データ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

psnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ipsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

tsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

fsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ifsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

rel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  p_data;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*データの受信 */
        ercd = rcv_dtq ( dtqid, &p_data );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 1 自タスクを対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，データの受

信要求を行った順に行われます。

備考 2 rel_wai，または irel_waiの発行によりデータ受信待ち状態を解除された場合，パラメータ p_dataで指定さ
れた領域の内容は不定となります。
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- prcv_dtq，iprcv_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込み，パラメータ p_data で
指定された領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことが

できなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合には，データの読み込みは行わず，戻
り値として E_TMOUTを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことが

できなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合，パラメータ p_dataで指定
された領域の内容は不定となります。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        VP_INT  p_data;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*データの受信（ポーリング）*/
        ercd = prcv_dtq ( dtqid, &p_data );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- trcv_dtq
パラメータ dtqid で指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込み，パラメータ p_data で
指定された領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことが

できなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合には，データの読み込みは行わず，自
タスクを対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING 状態からタイムアウト付きの
WAITING状態（データ受信待ち状態）へと遷移させます。
なお，データ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ受信待ち状態から READY状態へと遷移します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

データ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

psnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ipsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

tsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

fsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ifsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

rel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

ER ercd;      /*変数の宣言 */
ID dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
VP_INT  p_data;      /*変数の宣言 */
TMO     tmout = 3600;      /*変数の宣言，初期化 */

............

............

     /*データの受信（タイムアウト付き）*/
ercd = trcv_dtq ( dtqid, &p_data, tmout );

if ( ercd == E_OK ) {
............      /*正常終了処理 */
............

} else if ( ercd == E_RLWAI ) {
............      /*強制終了処理 */
............

} else if ( ercd == E_TMOUT ) {
............      /*タイムアウト処理 */
............

}

............

............
}
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備考 1 自タスクを対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，データの受

信要求を行った順に行われます。

備考 2 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過によりデータ受信待ち状態を解除された場合，パ
ラメータ p_dataで指定された領域の内容は不定となります。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“rcv_dtqと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“prcv_dtq，iprcv_dtqと同等の処理”を実行します。
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5.4.5 データ・キュー詳細情報の参照

データ・キュー詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- ref_dtq，iref_dtq
パラメータ dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー詳細情報（待ちタスクの有無，未受信データの総数
など）をパラメータ pk_rdtqで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 データ・キュー詳細情報 T_RDTQについての詳細は，「15.2.5　データ・キュー詳細情報」を参照してくだ
さい。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      dtqid = ID_DTQ1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RDTQ  pk_rdtq;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      stskid;                 /*変数の宣言 */
        ID      rtskid;                 /*変数の宣言 */
        UINT    sdtqcnt;                /*変数の宣言 */
        ATR     dtqatr;                 /*変数の宣言 */
        UINT    dtqcnt;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_dtq ( dtqid, &pk_rdtq );    /*データ・キュー詳細情報の参照 */

        stskid = pk_rdtq.stskid;        /*データ送信待ちタスクの有無の獲得 */
        rtskid = pk_rdtq.rtskid;        /*データ受信待ちタスクの有無の獲得 */
        sdtqcnt = pk_rdtq.sdtqcnt;      /*未受信データの総数の獲得 */
        dtqatr = pk_rdtq.dtqatr;        /*属性の獲得 */
        dtqcnt = pk_rdtq.dtqcnt;        /*データ数の獲得 */

        ............
        ............
}
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5.5 メールボックス

マルチタスク処理では，あるタスクの処理結果を他タスクに通知するといったタスク間の通信機能（メッセージの受け

渡し機能）が必要となります。そこで，RI850V4 では，共有されているメモリ領域に書き込まれたメッセージの先頭ア
ドレス受け渡し機能として“メールボックス”を提供しています。

以下に，メールボックスを利用した処理の流れを示します。

図 5－ 4　処理の流れ（メールボックス）

5.5.1 メッセージ

RI850V4では，処理プログラム間でメールボックスを介してやり取りされる情報を“メッセージ”と呼んでいます。
なお，メッセージは，メールボックスを介することにより任意の処理プログラムに対して送信することができますが，

RI850V4 における同期通信機能（メールボックス）では，メッセージの先頭アドレスを受信側処理プログラムに渡すだ
けであり，メッセージの内容が他領域にコピーされるわけではないので注意が必要です。

- メモリ領域の確保
RI850V4では，get_mpf，get_mplなどといったサービス・コールを発行して確保したメモリ領域をメッセージ用に
使用することを推奨しています。

備考 RI850V4 では，メッセージの先頭領域をメールボックスのメッセージ用待ちキューにキューイングする際
のリンク領域として使用します。このため，メッセージ用のメモリ領域を RI850V4 が管理しているメモリ
領域以外から確保する場合は，4バイト・アラインされたアドレスから確保する必要があります。

- メッセージの基本型
RI850V4 では，メッセージの内容，長さについては，利用するメールボックスの属性により，以下の規定を設けて
います。

- TA_MFIFO属性のメールボックスを利用する場合
RI850V4 では，メッセージの先頭 4 バイト（システム予約領域 msgnext）以降の内容，長さについては特に規
定していません。
したがって，先頭 4 バイト以降の内容，長さについては，TA_MFIFO 属性のメールボックスを利用して情報の
やり取りを行う処理プログラム間で規定することになります。
以下に，TA_MFIFO属性用メッセージを C言語で記述する場合の基本型を示します。

【 TA_MFIFO属性用メッセージ T_MSGの構造 】

- TA_MPRI属性のメールボックスを利用する場合
RI850V4 では，メッセージの先頭 8バイト（システム予約領域 msgque，優先度 msgpri）以降の内容，長さに
ついては特に規定していません。

typedef struct  t_msg {
struct  t_msg   *msgnext;      /*システム予約領域 */

} T_MSG;

メッセージの受信

メッセージの送信

タスク A
優先度 ： 高

タスク B
優先度 ： 低

受信待ち区間
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したがって，先頭 8バイト以降の内容，長さについては，TA_MPRI属性のメールボックスを利用して情報のや
り取りを行う処理プログラム間で規定することになります。
以下に，TA_MPRI属性用メッセージを C言語で記述する場合の基本型を示します。

【 TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造 】

備考 1 RI850V4におけるメッセージの優先度は，その値が小さいほど，高い優先度であることを意味します。
備考 2 メッセージの優先度として指定可能な値は，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に

メールボックス情報（最大メッセージ優先度maxmpri）で定義された値域に限定されます。
備考 3 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

5.5.2 メールボックスの生成

RI850V4 では，メールボックスの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行
して動的に生成することはできません。

メールボックスの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_MBX”を使用して
メールボックスを定義することをいいます。

静的 API“CRE_MBX”の詳細は，「17.5.5　メールボックス情報」を参照してください。

typedef struct  t_msg_pri {
struct  t_msg   msgque;         /*システム予約領域 */
PRI     msgpri;      /*優先度 */

} T_MSG_PRI;
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5.5.3 メッセージの送信

メッセージの送信は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- snd_mbx，isnd_mbx
パラメータmbxidで指定されたメールボックスにパラメータ pk_msgで指定されたメッセージを送信します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスの待ちキューにタスクがキューイングされていた場

合には，メッセージの送信（メッセージのキューイング処理）は行わず，該当タスクにメッセージを渡します。これ

により，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING状態（メッセージ受信待ち状態）から READY状態へ，ま
たはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 メッセージを対象メールボックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ
レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 2 RI850V4のメールボックスは，メッセージの先頭アドレスを受信側処理プログラムに渡すだけであり，メッ
セージの内容が他領域にコピーされるわけではありません。したがって，本サービス・コールの発行後で
あってもメッセージの内容を書き換えることができます。

備考 3 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      mbxid = ID_MBX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_MSG_PRI       *pk_msg;        /*データ構造体の宣言 */

        ............
        ............

        ............                    /*メモリ領域（メッセージ用）の確保 /
        ............

        ............                    /*本体（内容）の作成 */
        ............

        pk_msg->msgpri = 0x8;           /*データ構造体の初期化 */

                                        /*メッセージの送信 */
        snd_mbx ( mbxid, ( T_MSG * ) pk_msg );

        ............
        ............
}
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5.5.4 メッセージの受信

メッセージの受信は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- rcv_mbx
パラメータ mbxidで指定されたメールボックスからメッセージを受信し，その先頭アドレスをパラメータ ppk_msg
で指定された領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待

ちキューにメッセージがキューイングされていなかった）場合には，メッセージの受信は行わず，自タスクを対象
メールボックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（メッセージ受信待ち状
態）へと遷移させます。
なお，メッセージ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，メッセージ受信待ち状態から READY状態へと遷移
します。

　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 自タスクを対象メールボックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ

レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 2 rel_wai，または irel_waiの発行によりメッセージ受信待ち状態を解除された場合，パラメータ ppk_msgで

指定された領域の内容は不定となります。

備考 3 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

メッセージ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

isnd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

rel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mbxid = ID_MBX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_MSG   *ppk_msg;               /*データ構造体の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*メッセージの受信 */
        ercd = rcv_mbx ( mbxid, &ppk_msg );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- prcv_mbx，iprcv_mbx
パラメータ mbxidで指定されたメールボックスからメッセージを受信し，その先頭アドレスをパラメータ ppk_msg
で指定された領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待

ちキューにメッセージがキューイングされていなかった）場合には，メッセージの受信は行わず，戻り値として
E_TMOUTを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待

ちキューにメッセージがキューイングされていなかった）場合，パラメータ ppk_msgで指定された領域の
内容は不定となります。

備考 2 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mbxid = ID_MBX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_MSG   *ppk_msg;               /*データ構造体の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*メッセージの受信（ポーリング）*/
        ercd = prcv_mbx ( mbxid, &ppk_msg );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- trcv_mbx
パラメータ mbxidで指定されたメールボックスからメッセージを受信し，その先頭アドレスをパラメータ ppk_msg
で指定された領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待

ちキューにメッセージがキューイングされていなかった）場合には，メッセージの受信は行わず，自タスクを対象
メールボックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（メッ
セージ受信待ち状態）へと遷移させます。

なお，メッセージ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，メッセージ受信待ち状態から READY状態へと遷移
します。

　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 自タスクを対象メールボックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ
レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

メッセージ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

isnd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

rel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mbxid = ID_MBX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_MSG   *ppk_msg;               /*データ構造体の宣言 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

                                        /*メッセージの受信（タイムアウト付き）*/
        ercd = trcv_mbx ( mbxid, &ppk_msg, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 2 rel_wai，または irel_waiの発行，または待ち時間の経過によりメッセージ受信待ち状態を解除された場合，
パラメータ ppk_msgで指定された領域の内容は不定となります。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“rcv_mbxと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“prcv_mbx，iprcv_mbxと同等の処理”を実行します。

備考 4 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。
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5.5.5 メールボックス詳細情報の参照

メールボックス詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- ref_mbx，iref_mbx
パラメータ mbxid で指定されたメールボックスのメールボックス詳細情報（待ちタスクの有無，待ちメッセージの
有無など）をパラメータ pk_rmbxで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 メールボックス詳細情報 T_RMBXについての詳細は，「15.2.7　メールボックス詳細情報」を参照してくだ
さい。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      mbxid = ID_MBX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RMBX  pk_rmbx;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      wtskid;                 /*変数の宣言 */
        T_MSG   *pk_msg;                /*データ構造体の宣言 */
        ATR     mbxatr;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_mbx ( mbxid, &pk_rmbx );    /*メールボックス詳細情報の参照 */

        wtskid = pk_rmbx.wtskid;        /*待ちタスクの有無の獲得 */
        pk_msg = pk_rmbx.pk_msg;        /*待ちメッセージの有無の獲得 */
        mbxatr = pk_rmbx.mbxatr;        /*属性の獲得 */

        ............
        ............
}
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第 6章　拡張同期通信機能

本章では，RI850V4が提供している拡張同期通信機能について解説しています。

6.1 概　　要

RI850V4 における拡張同期通信機能では，タスク間の排他制御を実現する手段としてミューテックスを提供していま
す。

6.2 ミューテックス

マルチタスク処理では，並行に動作するタスクが限られた数の資源（A/Dコンバータ，ファイルなど）を同時に使用す
るといった資源使用の競合を防ぐ機能（排他制御機能）が必要となります。そこで，RI850V4 では，このような資源使
用の競合を防ぐ機能として“ミューテックス”を提供しています。

以下に，ミューテックスを利用した処理の流れを示します。

RI850V4のミューテックスは優先度継承プロトコル，優先度上限プロトコルをサポートしていません。FIFO順，優先
度順のみサポートしています。

図 6－ 1　処理の流れ（ミューテックス）

6.2.1 セマフォとの相違点

RI850V4のミューテックスは優先度継承プロトコル，優先度上限プロトコルをサポートしていないので最大資源数が 1
つのセマフォ（バイナリ・セマフォ）と似た動作をしますが，以下のような違いがあります。

- ミューテックスのロック解除（資源返却に相当）できるのはミューテックスをロックしたタスクのみ
→ セマフォはどのタスク／非タスクからでも資源の返却が可能

- ミューテックスをロックしているタスクを終了する（ext_tsk，ter_tsk）際に，自動的にロック解除処理が行われる
→ セマフォは自動的に資源の返却を行わないので資源を獲得したまま終了してしまう

- セマフォは複数の資源を管理できる（最大資源数を指定できる）がミューテックスの資源最大数に相当する値は 1固
定

タスク

排他制御区間

ミューテックスのロック

ミューテックスのロック解除
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6.2.2 ミューテックスの生成

RI850V4 では，ミューテックスの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行
して動的に生成することはできません。

ミューテックスの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_MTX”を使用して
ミューテックスを定義することをいいます。
静的 API“CRE_MTX”の詳細は，「17.5.6　ミューテックス情報」を参照してください。
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6.2.3 ミューテックスのロック

ミューテックスのロックは，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- loc_mtx
パラメータmtxidで指定されたミューテックスをロックします。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスをロックすることができなかった（すでに他タスク

がロックしていた）場合には，自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状
態からWAITING状態（ミューテックス待ち状態）へと遷移させます。
なお，ミューテックス待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，ミューテックス待ち状態から READY状態へと遷移
します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ
レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 2 RI850V4 では，自タスクがロックしているミューテックスに対して本サービス・コールを再発行（ミュー
テックスの多重ロック）した際には，戻り値として E_ILUSEを返します。

ミューテックス待ち状態の解除操作 エラー・コード

unl_mtxの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ext_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ter_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

rel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

ER ercd;      /*変数の宣言 */
ID mtxid = ID_MTX1;        /*変数の宣言，初期化 */

............

............

ercd = loc_mtx ( mtxid );       /*ミューテックスのロック */

if ( ercd == E_OK ) {
............      /*ロック状態 */
............

unl_mtx ( mtxid );      /*ミューテックスのロック解除 */
} else if ( ercd == E_RLWAI ) {

............      /*強制終了処理 */

............
}

............

............
}
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- ploc_mtx
パラメータmtxidで指定されたミューテックスをロックします。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスをロックすることができなかった（すでに他タスク

がロックしていた）場合には，戻り値として E_TMOUTを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 RI850V4 では，自タスクがロックしているミューテックスに対して本サービス・コールを再発行（ミュー
テックスの多重ロック）した際には，戻り値として E_ILUSEを返します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mtxid = ID_MTX1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = ploc_mtx ( mtxid );      /*ミューテックスのロック（ポーリング）*/

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............

                unl_mtx ( mtxid );      /*ミューテックスのロック解除 */
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 88 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第6章　拡張同期通信機能

- tloc_mtx
パラメータmtxidで指定されたミューテックスをロックします。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスをロックすることができなかった（すでに他タスク

がロックしていた）場合には，自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状
態からタイムアウト付きのWAITING状態（ミューテックス待ち状態）へと遷移させます。
なお，ミューテックス待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，ミューテックス待ち状態から READY状態へと遷移
します。

　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ

レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

ミューテックス待ち状態の解除操作 エラー・コード

unl_mtxの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ext_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ter_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

rel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mtxid = ID_MTX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............
                                        /*ミューテックスのロック（タイムアウト付き）*/
        ercd = tloc_mtx ( mtxid, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ロック状態 */
                ............

                unl_mtx ( mtxid );      /*ミューテックスのロック解除 */
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 2 RI850V4 では，自タスクがロックしているミューテックスに対して本サービス・コールを再発行（ミュー
テックスの多重ロック）した際には，戻り値として E_ILUSEを返します。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“loc_mtxと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“ploc_mtxと同等の処理”を実行します。
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6.2.4 ミューテックスのロック解除

ミューテックスのロック解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま
す。

- unl_mtx
パラメータmtxidで指定されたミューテックスのロック状態を解除します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスの待ちキューにタスクがキューイングされていた場

合には，ミューテックスのロック解除処理後，ただちに該当タスク（待ちキューの先頭タスク）によるミューテック
スのロック処理が行われます。

このとき，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING 状態（ミューテックス待ち状態）から READY 状態へ，
またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 ミューテックスのロック解除が可能なタスクは“対象ミューテックスをロックしたタスク”に限られます。
このため，自タスクがロックしていないミューテックスに対して本サービス・コールを発行した場合には，

何も処理は行わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mtxid = ID_MTX1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        ercd = loc_mtx ( mtxid );       /*ミューテックスのロック */

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ロック状態 */
                ............

                unl_mtx ( mtxid );      /*ミューテックスのロック解除 */
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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6.2.5 ミューテックス詳細情報の参照

ミューテックス詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- ref_mtx，iref_mtx
パラメータ mtxid で指定されたミューテックスのミューテックス詳細情報（ロックの有無，待ちタスクの有無など）
をパラメータ pk_rmtxで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 ミューテックス詳細情報 T_RMTXについての詳細は，「15.2.8　ミューテックス詳細情報」を参照してくだ
さい。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      mtxid = ID_MTX1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RMTX  pk_rmtx;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      htskid;                 /*変数の宣言 */
        ID      wtskid;                 /*変数の宣言 */
        ATR     mtxatr;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_mtx ( mbxid, &pk_rmtx );    /*ミューテックス詳細情報の参照 */

        htskid = pk_rmtx.htskid;        /*ロックの有無の獲得 */
        wtskid = pk_rmtx.wtskid;        /*待ちタスクの有無の獲得 */
        mtxatr = pk_rmtx.mtxatr;        /*属性の獲得 */

        ............
        ............
}
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第 7章　メモリ・プール管理機能

本章では，RI850V4が提供しているメモリ・プール管理機能について解説しています。

7.1 概　　要

RI850V4 におけるメモリ・プール管理機能では，カーネル初期化部において静的に確保／初期化されたメモリ領域を
管理対象としています。

なお，RI850V4では，静的に確保／初期化されたメモリ領域の一部を“固定長メモリ・プール”，または“可変長メモ
リ・プール”として解放することにより，固定長メモリ・ブロックの獲得／解放，可変長メモリ・ブロックの獲得／解放
などといったメモリ領域を動的に操作する機能のほかに，固定長メモリ・プール詳細情報の参照，可変長メモリ・プール

詳細情報の参照などといったメモリ領域の状態を参照する機能も提供しています。
以下に，RI850V4が使用／管理するメモリ領域を示します。

表 7－ 1　メモリ領域

7.2 ユーザ・オウン・コーディング部

RI850V4 では，さまざまな実行環境に対応するために，メモリ・プール管理機能のうち，RI850V4 が処理を実行する
うえで必要となるハードウエア依存処理（オーバフロー後処理）をユーザ・オウン・コーディング部として切り出してい

ます。
これにより，さまざまな実行環境への移植性を向上させるとともに，カスタマイズ化を容易なものとしています。

備考 RI850V4 によるスタックのオーバフロー・チェックは，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成
時にスタック・チェックの有無 stkchkで“TA_ON：オーバフロー・チェックを行う”を定義した場合に限り
行われます。

セクション名 概要

.kernel_system RI850V4の実行コードが割り付けられる領域

.kernel_const RI850V4の静的データが割り付けられる領域

.kernel_data RI850V4の動的データが割り付けられる領域

.kernel_data_init RI850V4のカーネル初期化フラグが割り付けられる領域

.kernel_const_trace.const トレース機能の静的データが割り付けられる領域

.kernel_data_trace.bss トレース機能の動的データが割り付けられる領域

.kernel_work システム・スタック，タスク・スタック，データ・キュー領域，固定長メモリ・
プール，可変長メモリ・プールが割り付けられる領域

.sec_nam（ユーザ定義領域） タスク・スタック，データ・キュー領域，固定長メモリ・プール，可変長メモリ

プールが割り付けられる領域
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7.2.1 オーバフロー後処理

オーバフロー後処理は，処理プログラムのスタックがオーバフローした際に呼び出されるオーバフロー処理の後処理用
にユーザ・オウン・コーディング部として切り出された後処理専用ルーチンであり，スタックがオーバフローした際に

RI850V4から呼び出されます。

- オーバフロー後処理の基本型
オーバフロー後処理を記述する場合，INT 型の引き数を 2 つ持った void 型の関数（関数名：_kernel_stk_overflow）
として記述します。
なお，引き数 r6 には“スタックのオーバフローが検出された時点のスタック・ポインタ sp の値”が，r7 には“ス
タックのオーバフローが検出された時点のプログラム・カウンタ pcの値”が設定されます。
以下に，オーバフロー後処理をアセンブリ言語で記述する場合の基本型を示します。

- オーバフロー後処理内での処理
オーバフロー後処理は，RI850V4，および処理プログラムが処理を実行するうえで必要となるスタックがオーバフ
ローした際の後処理を実行するためにユーザ・オウン・コーディング部として切り出された後処理専用ルーチンで

す。このため，オーバフロー後処理を記述する際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，オーバフロー後処理に制御を移す際，スタックの切り替え処理は行われません。したがって，
オーバフロー後処理用スタックを使用する際には，オーバフロー後処理の開始部分でスタックの設定処理（ス

タック・ポインタ SPの設定）を記述する必要があります。

- サービス・コールの発行
オーバフロー後処理では，正常な動作を保証することができないため，サービス・コールの発行が禁止されてい

ます。

以下に，オーバフロー後処理として実行すべき処理の一覧を示します。

- スタックのオーバフローに対応した後処理

備考 オーバフロー後処理として記述すべき処理内容（リセットなど）については，ユーザのシステムに依存して
います。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */

        .text
        .align  0x2
        .globl  __kernel_stk_overflow
__kernel_stk_overflow :

        ............
        ............

.halt_loop :
        jbr     .halt_loop
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7.3 固定長メモリ・プール

RI850V4では，処理プログラムから動的なメモリ操作要求が行われた際に利用するメモリ領域として“固定長メモリ・
プール”を提供しています。
なお，固定長メモリ・プールに対する動的なメモリ操作は，固定サイズの固定長メモリ・ブロックを単位として行われ

ます。

7.3.1 固定長メモリ・プールの生成

RI850V4 では，固定長メモリ・プールの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コール
を発行して動的に生成することはできません。

固定長メモリ・プールの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_MPF”を使
用して固定長メモリ・プールを定義することをいいます。

静的 API“CRE_MPF”の詳細は，「17.5.7　固定長メモリ・プール情報」を参照してください。
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7.3.2 固定長メモリ・ブロックの獲得

固定長メモリ・ブロックの獲得は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- get_mpf
パラメータmpfidで指定された固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスをパ
ラメータ p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得すること
ができなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合には，固定長メモリ・ブロックの獲得は行わ

ず，自タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状
態（固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。

なお，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態

から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4 では，固定長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，獲得した固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

irel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

rel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mpfid = 1;              /*変数の宣言，初期化 */
        VP      p_blk;                  /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*固定長メモリ・ブロックの獲得 */
        ercd = get_mpf ( mpfid, &p_blk );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
                                        /*固定長メモリ・ブロックの返却 */
                rel_mpf ( mpfid, p_blk );
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 2 自タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 3 rel_wai，または irel_wai の発行により固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解除された場合，パラメー

タ p_blkで指定された領域の内容は不定となります。
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- pget_mpf，ipget_mpf
パラメータmpfidで指定された固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスをパ
ラメータ p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得すること

ができなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合には，固定長メモリ・ブロックの獲得は行わ
ず，戻り値として E_TMOUTを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4 では，固定長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，獲得した固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得すること
ができなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合，パラメータ p_blkで指定された領
域の内容は不定となります。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mpfid = 1;              /*変数の宣言，初期化 */
        VP      p_blk;                  /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*固定長メモリ・ブロックの獲得（ポーリング）*/
        ercd = pget_mpf ( mpfid, &p_blk );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............

                                        /*固定長メモリ・ブロックの返却 */
                rel_mpf ( mpfid, p_blk );
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- tget_mpf
パラメータmpfidで指定された固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスをパ
ラメータ p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得すること

ができなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合には，固定長メモリ・ブロックの獲得は行わ
ず，自タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト
付きのWAITING状態（固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態
から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

irel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

rel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mpfid = 1;              /*変数の宣言，初期化 */
        VP      p_blk;                  /*変数の宣言 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

                                        /*固定長メモリ・ブロックの獲得（タイムアウト付き）*/
        ercd = tget_mpf ( mpfid, &p_blk, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............

                                        /*固定長メモリ・ブロックの返却 */
                rel_mpf ( mpfid, p_blk );
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 1 RI850V4 では，固定長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，獲得した固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 自タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 3 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過により固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解

除された場合，パラメータ p_blkで指定された領域の内容は不定となります。

備考 4 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“get_mpfと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“pget_mpf，ipget_mpfと同等の処理”を実行します。
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7.3.3 固定長メモリ・ブロックの返却

固定長メモリ・ブロックの返却は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- rel_mpf，irel_mpf
パラメータmpfidで指定された固定長メモリ・プールにパラメータ blkで指定された固定長メモリ・ブロックを返却
します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールの待ちキューにタスクがキューイングされて
いた場合には，固定長メモリ・ブロックの返却は行わず，該当タスク（待ちキューの先頭タスク）に固定長メモリ・

ブロックを渡します。これにより，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING状態（固定長メモリ・ブロック
獲得待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4 では，固定長メモリ・ブロックを返却する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，返却された固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 固定長メモリ・ブロックを返却する際は，必ず獲得した固定長メモリ・プールに対して本サービス・コール
を発行してください。異なる固定長メモリ・プールに対して本サービス・コールを発行してもエラーにはな

りませんが，以後の動作は保証されません。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mpfid = 1;              /*変数の宣言，初期化 */
        VP      blk;                    /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ercd = get_mpf ( mpfid, &blk ); /*固定長メモリ・ブロックの獲得 */

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............

                rel_mpf ( mpfid, blk ); /*固定長メモリ・ブロックの返却 */
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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7.3.4 固定長メモリ・プール詳細情報の参照

固定長メモリ・プール詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実
現されます。

- ref_mpf，iref_mpf
パラメータmpfidで指定された固定長メモリ・プールの固定長メモリ・プール詳細情報（待ちタスクの有無，空き固
定長メモリ・ブロックの総数など）をパラメータ pk_rmpfで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFについての詳細は，「15.2.9　固定長メモリ・プール詳細情報」を
参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      mpfid = 1;              /*変数の宣言，初期化 */
        T_RMPF  pk_rmpf;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      wtskid;                 /*変数の宣言 */
        UINT    fblkcnt;                /*変数の宣言 */
        ATR     mpfatr;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_mpf ( mpfid, &pk_rmpf );    /*固定長メモリ・プール詳細情報の参照 */

        wtskid = pk_rmpf.wtskid;        /*待ちタスクの有無の獲得 */
        fblkcnt = pk_rmpf.fblkcnt;      /*空き固定長メモリ・ブロックの総数の獲得 */
        mpfatr = pk_rmpf.mpfatr;        /*属性の獲得 */

        ............
        ............
}
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7.4 可変長メモリ・プール

RI850V4では，処理プログラムから動的なメモリ操作要求が行われた際に利用するメモリ領域として“可変長メモリ・
プール”を提供しています。
なお，可変長メモリ・プールに対する動的なメモリ操作は，任意サイズの可変長メモリ・ブロックを単位として行われ

ます。

7.4.1 可変長メモリ・プールの生成

RI850V4 では，可変長メモリ・プールの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コール
を発行して動的に生成することはできません。

可変長メモリ・プールの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_MPL”を使
用して可変長メモリ・プールを定義することをいいます。

静的 API“CRE_MPL”の詳細は，「17.5.8　可変長メモリ・プール情報」を参照してください。
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7.4.2 可変長メモリ・ブロックの獲得

可変長メモリ・ブロックの獲得は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- get_mpl
パラメータ mplid で指定された可変長メモリ・プールからパラメータ blksz で指定されたサイズ（+4 バイト）の可
変長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスをパラメータ p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得すること
ができなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合には，可変長メモリ・ブロックの獲得は

行わず，自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING
状態（可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。

なお，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態

から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・
ブロックが返却された

E_OK

irel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・
ブロックが返却された

E_OK

rel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mplid = ID_MPL1;        /*変数の宣言，初期化 */
        UINT    blksz = 256;            /*変数の宣言，初期化 */
        VP      p_blk;                  /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*可変長メモリ・ブロックの獲得 */
        ercd = get_mpl ( mplid, blksz, &p_blk );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............
                                        /*可変長メモリ・ブロックの返却 */
                rel_mpl ( mplid, p_blk );
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックの獲得処理を“4 の整数倍値”を単位として行います。したがっ
て，パラメータ blkszに 4の整数倍値以外の値が指定された場合には，4の整数倍値に繰り上げられます。

備考 2 RI850V4 では，獲得した可変長メモリ・ブロックを管理するために 4 バイトの領域（管理ブロック）を必
要とします。したがって，本サービス・コールを発行した際には，“blksz + 4”バイトの領域が対象可変長
メモリ・プールから確保されることになります。

備考 3 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，獲得した可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 4 自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ
ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 5 rel_wai，または irel_wai の発行により可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解除された場合，パラメー
タ p_blkで指定された領域の内容は不定となります。
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- pget_mpl，ipget_mpl
パラメータ mplid で指定された可変長メモリ・プールからパラメータ blksz で指定されたサイズ（+4 バイト）の可
変長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスをパラメータ p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得すること

ができなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合には，可変長メモリ・ブロックの獲得は
行わず，戻り値として E_TMOUTを返します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックの獲得処理を“4 の整数倍値”を単位として行います。したがっ
て，パラメータ blkszに 4の整数倍値以外の値が指定された場合には，4の整数倍値に繰り上げられます。

備考 2 RI850V4 では，獲得した可変長メモリ・ブロックを管理するために 4 バイトの領域（管理ブロック）を必
要とします。したがって，本サービス・コールを発行した際には，“blksz + 4”バイトの領域が対象可変長
メモリ・プールから確保されることになります。

備考 3 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，獲得した可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 4 本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得すること

ができなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合，パラメータ p_blkで指定され
た領域の内容は不定となります。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mplid = ID_MPL1;        /*変数の宣言，初期化 */
        UINT    blksz = 256;            /*変数の宣言，初期化 */
        VP      p_blk;                  /*変数の宣言 */

        ............
        ............

                                        /*可変長メモリ・ブロックの獲得（ポーリング）*/
        ercd = pget_mpl ( mplid, blksz, &p_blk );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*ポーリング成功処理 */
                ............

                                        /*可変長メモリ・ブロックの返却 */
                rel_mpl ( mplid, p_blk );
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*ポーリング失敗処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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- tget_mpl
パラメータ mplid で指定された可変長メモリ・プールからパラメータ blksz で指定されたサイズ（+4 バイト）の可
変長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスをパラメータ p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得すること

ができなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合には，可変長メモリ・ブロックの獲得は
行わず，自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムア
ウト付きのWAITING状態（可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態
から READY状態へと遷移します。
　

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・
ブロックが返却された

E_OK

irel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・
ブロックが返却された

E_OK

rel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

パラメータ tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ER      ercd;                   /*変数の宣言 */
        ID      mplid = ID_MPL1;        /*変数の宣言，初期化 */
        UINT    blksz = 256;            /*変数の宣言，初期化 */
        VP      p_blk;                  /*変数の宣言 */
        TMO     tmout = 3600;           /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

                                        /*可変長メモリ・ブロックの獲得（タイムアウト付き）*/
        ercd = tget_mpl ( mplid, blksz, &p_blk, tmout );

        if ( ercd == E_OK ) {
                ............            /*正常終了処理 */
                ............

                                        /*可変長メモリ・ブロックの返却 */
                rel_mpl ( mplid, p_blk );
        } else if ( ercd == E_RLWAI ) {
                ............            /*強制終了処理 */
                ............
        } else if ( ercd == E_TMOUT ) {
                ............            /*タイムアウト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
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備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックの獲得処理を“4 の整数倍値”を単位として行います。したがっ
て，パラメータ blkszに 4の整数倍値以外の値が指定された場合には，4の整数倍値に繰り上げられます。

備考 2 RI850V4 では，獲得した可変長メモリ・ブロックを管理するために 4 バイトの領域（管理ブロック）を必
要とします。したがって，本サービス・コールを発行した際には，“blksz + 4”バイトの領域が対象可変長
メモリ・プールから確保されることになります。

備考 3 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，獲得した可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 4 自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 5 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過により可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解

除された場合，パラメータ p_blkで指定された領域の内容は不定となります。

備考 6 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“get_mplと同等の処理”を，TMO_POLが指定された
際には“pget_mpl，ipget_mplと同等の処理”を実行します。

}
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7.4.3 可変長メモリ・ブロックの返却

可変長メモリ・ブロックの返却は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- rel_mpl，irel_mpl
パラメータmplidで指定された可変長メモリ・プールにパラメータ blkで指定された可変長メモリ・ブロックを返却
します。

可変長メモリ・ブロックを返却したあと，対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングされているタスク
をキューの先頭から調べていき，待ちタスクが要求するサイズのメモリを割り当てられる場合はメモリを割り当てま

す。この動作を待ちキューにタスクがなくなるか，メモリが割り当てられなくなるまで繰り返します。これにより，
メモリを獲得できたタスクは，待ちキューから外れ，WAITING 状態（可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態）から
READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックを返却する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがっ
て，返却された可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 可変長メモリ・ブロックを返却する際は，必ず獲得した可変長メモリ・プールに対して本サービス・コール

を発行してください。異なる可変長メモリ・プールに対して本サービス・コールを発行してもエラーにはな

りませんが，以後の動作は保証されません。

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

ER ercd;      /*変数の宣言 */
ID mplid = ID_MPL1;        /*変数の宣言，初期化 */
UINT    blksz = 256;      /*変数の宣言，初期化 */
VP blk;      /*変数の宣言 */

............

............

     /*可変長メモリ・ブロックの獲得 */
ercd = get_mpl ( mplid, blksz, &blk );

if ( ercd == E_OK ) {
............      /*正常終了処理 */
............

rel_mpl ( mplid, blk ); /*可変長メモリ・ブロックの返却 */
} else if ( ercd == E_RLWAI ) {

............      /*強制終了処理 */

............
}

............

............
}
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7.4.4 可変長メモリ・プール詳細情報の参照

可変長メモリ・プール詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実
現されます。

- ref_mpl，iref_mpl
パラメータmplidで指定された可変長メモリ・プールの可変長メモリ・プール詳細情報（待ちタスクの有無，空き可
変長メモリ・ブロックの合計サイズなど）をパラメータ pk_rmplで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPLについての詳細は，「15.2.10　可変長メモリ・プール詳細情報」を
参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      mplid = ID_MPL1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RMPL  pk_rmpl;                /*データ構造体の宣言 */
        ID      wtskid;                 /*変数の宣言 */
        SIZE    fmplsz;                 /*変数の宣言 */
        UINT    fblksz;                 /*変数の宣言 */
        ATR     mplatr;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_mpl ( mplid, &pk_rmpl );    /*可変定長メモリ・プール詳細情報の参照 */

        wtskid = pk_rmpl.wtskid;        /*待ちタスクの有無の獲得 */
        fmplsz = pk_rmpl.fmplsz;        /*空き可変長メモリ・ブロックの合計サイズの獲得 */
        fblksz = pk_rmpl.fblksz;        /*空き可変長メモリ・ブロックの最大サイズの獲得 */
        mplatr = pk_rmpl.mplatr;        /*属性の獲得 */

        ............
        ............
}



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 110 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第8章　システム状態管理機能

第 8章　システム状態管理機能

本章では，RI850V4が提供しているシステム状態管理機能について解説しています。

8.1 概　　要

RI850V4 におけるシステム状態管理機能では，レディ・キューの回転，スケジューラの起動などといったシステムの
状態を操作する機能のほかに，コンテキスト種別の参照，CPU ロック状態の参照などといったシステムの状態を参照す
る機能も提供しています。

8.2 レディ・キューの回転

レディ・キューの回転は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- rot_rdq，irot_rdq
パラメータ tskpriで指定された優先度に対応したレディ・キューの先頭タスクを最後尾につなぎかえ，タスクの実行
順序を明示的に変更します。

以下に，“レディ・キューの回転”を利用した際の状態変化を示します。

図 8－ 1　レディ・キューの回転
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以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 本サービス・コールでは，レディ・キューの対象優先度にタスクが 1 つもキューイングされていなかった
場合には，何も処理は行わず，エラーとしても扱いません。

備考 2 本サービス・コールを周期ハンドラなどから一定周期で発行することにより，ラウンドロビン・スケジュー

リングを実現することができます。

備考 3 RI850V4 におけるレディ・キューは，優先度をキーとしたハッシュ・テーブルであり，実行可能な状態

（RUNNING 状態，または READY 状態）へと遷移したタスクの管理ブロック（タスク管理ブロック）が
FIFO順でキューイングされます。このため，スケジューラは，起動された際にレディ・キューの優先度高
位から検出処理を実行し，キューイングされているタスクを検出した場合には，該当優先度の先頭タスクに

CPU の利用権を与えることにより，RI850V4 のスケジューリング方式（優先度方式，FCFS 方式）を実現
しています。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
cychdr ( VP_INT exinf )
{
        PRI     tskpri = 8;             /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        irot_rdq ( tskpri );            /*レディ・キューの回転 */

        ............
        ............

        return;                         /*周期ハンドラの終了 */
}
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8.3 スケジューラの強制起動

スケジューラの強制起動は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- vsta_sch
RI850V4 のスケジューラを明示的に強制起動します。このため，スケジューリング要求が保留されていた際には，
“タスクの切り替え”が発生する場合があります。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 RI850V4 では，本サービス・コールを“コンフィギュレーション時にプリエンプトの受け付け状態を禁止
状態（TA_DISPREEMPT）と定義したタスクから RI850V4のスケジューラを起動するための機能”として
提供しています。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

        ............
        ............

        vsta_sch ( );                   /*スケジューラの強制起動 */

        ............
        ............
}
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8.4 RUNNING状態のタスクの参照
RUNNING状態のタスクの参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され
ます。

- get_tid，iget_tid
RUNNING状態のタスクの IDをパラメータ p_tskidで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールでは，RUNNING 状態へと遷移しているタスクが存在しなかった場合（IDLE 状態）に
は，パラメータ p_tskidで指定された領域に TSK_NONEを格納しています。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
inthdr ( void )
{
        ID      p_tskid;                /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        iget_tid ( &p_tskid );          /*RUNNING状態のタスク IDの参照 */

        ............
        ............

        return;                         /*割り込みハンドラの終了 */
}
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8.5 CPUロック状態への移行
CPUロック状態への移行は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- loc_cpu，iloc_cpu
システム状態種別を CPU ロック解除状態から CPU ロック状態へと変更します。これにより，本サービス・コール
の発行から unl_cpu，または iunl_cpu が発行されるまでの間，“EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け”，およ
び“サービス・コール（一部のサービス・コールを除く）の発行”が禁止されます。

　

なお，RI850V4では，本サービス・コールの発行から unl_cpu，または iunl_cpuが発行されるまでの間に EIレベル・
マスカブル割り込みが発生した場合には，該当割り込み処理（割り込みハンドラ）への移行を unl_cpu，または
iunl_cpuが発行されるまで遅延しています。
以下に，“CPUロック状態への移行”を利用した際の処理の流れを示します。

図 8－ 2　CPUロック状態への移行
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以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 本サービス・コールの発行により変更した CPUロック状態の解除は，本サービス・コールを発行した処理
プログラムが終了する以前に行う必要があります。

備考 2 本サービス・コールでは，ロック要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コー
ルが発行され，システム状態種別が CPUロック状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，エ
ラーとしても扱いません。

備考 3 本サービス・コールでは，EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け禁止処理として，プライオリティ・
マスク・レジスタ PMRの PMnビットに対する操作を行います。
なお，操作対象となる PMn ビットは，コンフィギュレーション時に最大割り込み優先度 maxintpri で定義
した割り込み優先度範囲となります。

本サービス・コールでは，プログラム・ステータス・ワード PSWの IDビットに対する操作は行われません。
備考 4 RI850V4 では，一定周期で発生する基本クロック用タイマ割り込みを利用して時間管理機能を実現してい

ます。このため，本サービス・コールの発行により，該当基本クロック用タイマ割り込みの受け付けを禁止

状態へと変更した際には，時間管理機能が正常に動作しなくなる場合があります。

備考 5 RI850V4では，本サービス・コールの発行から unl_cpu，または iunl_cpuが発行されるまでの間に“本サー
ビス・コール，または sns_xxx以外のサービス・コール”を発行した場合には，戻り値として E_CTXを返
します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        loc_cpu ( );                    /*CPUロック状態への移行 */

        ............                    /*CPUロック状態 */
        ............

        unl_cpu ( );                    /*CPUロック状態の解除 */

        ............
        ............
}
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8.6 CPUロック状態の解除
CPUロック状態の解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- unl_cpu，iunl_cpu
システム状態種別を CPU ロック状態から CPU ロック解除状態へと変更します。これにより，loc_cpu，または
iloc_cpu の発行により抑制（禁止）されていた“EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け”，および“サービス・
コールの発行”が許可されます。

なお，RI850V4では，loc_cpu，または iloc_cpuの発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に EIレベル・
マスカブル割り込みが発生した場合には，該当割り込み処理（割り込みハンドラ）への移行を本サービス・コールが

発行されるまで遅延しています。
以下に，“CPUロック状態の解除”を利用した際の処理の流れを示します。

図 8－ 3　CPUロック状態の解除
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void
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{
        ............
        ............

        loc_cpu ( );                    /*CPUロック状態への移行 */

        ............                    /*CPUロック状態 */
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        unl_cpu ( );                    /*CPUロック状態の解除 */

        ............
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備考 1 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コール
が発行され，システム状態種別が CPU ロック解除状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，
エラーとしても扱いません。

備考 2 本サービス・コールでは，EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け許可処理として，プライオリティ・
マスク・レジスタ PMRの PMnビットに対する操作を行います。
なお，操作対象となる PMn ビットは，コンフィギュレーション時に最大割り込み優先度 maxintpri で定義
した割り込み優先度範囲となります。
本サービス・コールでは，プログラム・ステータス・ワード PSWの IDビットに対する操作は行われません。

備考 3 本サービス・コールでは，dis_dspの発行により変更されたディスパッチ禁止状態の解除処理は行われませ
ん。したがって，CPU ロック状態以前のシステム状態種別がディスパッチ禁止状態であった場合には，本
サービス・コール発行後のシステム状態種別は，ディスパッチ禁止状態となります。

備考 4 RI850V4では，loc_cpu，または iloc_cpuの発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に“loc_cpu，
iloc_cpu，または sns_xxx以外のサービス・コール”を発行した場合には，戻り値として E_CTXを返します。

        ............
}
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8.7 CPUロック状態の参照
CPUロック状態の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- sns_loc
本サービス・コールを発行した際のシステム状態種別（CPUロック状態，CPUロック解除状態）を獲得します。
なお，本サービス・コールの発行により獲得したシステム状態種別については，戻り値として返します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        BOOL ercd;                      /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ercd = sns_loc ( );             /*CPUロック状態の参照 */

        if ( ercd == TRUE ) {
                ............            /*CPUロック状態 */
                ............
        } else if ( ercd == FALSE ) {
                ............            /*CPUロック解除状態 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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8.8 ディスパッチ禁止状態への移行

ディスパッチ禁止状態への移行は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現され

ます。

- dis_dsp
システム状態種別をディスパッチ許可状態からディスパッチ禁止状態へと変更します。これにより，本サービス・
コールの発行から ena_dspが発行されるまでの間，“タスクのディスパッチ処理”が抑制（禁止）されます。
なお，RI850V4では，本サービス・コールの発行から ena_dspが発行されるまでの間に“タスクのディスパッチ処
理”を伴うサービス・コール（chg_pri，sig_sem など）が発行された場合には，キュー操作，カウンタ操作などと
いった処理を行うだけであり，実際の“タスクのディスパッチ処理”は，ena_dsp が発行されるまで遅延され，一
括して行うようにしています。
以下に，“ディスパッチ禁止状態への移行”を利用した際の処理の流れを示します。

図 8－ 4　ディスパッチ禁止状態への移行

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
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備考 1 本サービス・コールの発行により変更したディスパッチ禁止状態の解除は，本サービス・コールを発行した

タスクが DORMANT状態へと遷移する以前に行う必要があります。
備考 2 本サービス・コールでは，禁止要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コール

が発行され，システム状態種別がディスパッチ禁止状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，

エラーとしても扱いません。

備考 3 RI850V4では，本サービス・コールの発行から ena_dspが発行されるまでの間に“自タスクを状態遷移さ
せる可能性のあるサービス・コール（wai_sem，wai_flgなど）”を発行した場合には，要求条件の即時成立
／不成立を問わず，戻り値として E_CTXを返します。
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8.9 ディスパッチ禁止状態の解除

ディスパッチ禁止状態の解除は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま

す。

- ena_dsp
システム状態種別をディスパッチ禁止状態からディスパッチ許可状態へと変更します。これにより，dis_dspの発行
により抑制（禁止）されていた“タスクのディスパッチ処理”が許可されます。

なお，RI850V4 では，dis_dsp の発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に“タスクのディスパッチ処
理”を伴うサービス・コール（chg_pri，sig_sem など）が発行された場合には，キュー操作，カウンタ操作などと
いった処理を行うだけであり，実際の“タスクのディスパッチ処理”は，本サービス・コールが発行されるまで遅延

され，一括して行うようにしています。
以下に，“ディスパッチ禁止状態の解除”を利用した際の処理の流れを示します。

図 8－ 5　ディスパッチ禁止状態の解除

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        dis_dsp ( );                    /*ディスパッチ禁止状態への移行 */

        ............                    /*ディスパッチ禁止状態 */
        ............

        ena_dsp ( );                    /*ディスパッチ禁止状態の解除 */

        ............
        ............
}

資源の返却

資源の獲得

ディスパッチ禁止状態への移行

ディスパッチ禁止状態の解除

タスク A
優先度 ： 高

タスク B
優先度 ： 低

遅延区間
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備考 1 本サービス・コールでは，許可要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コール

が発行され，システム状態種別がディスパッチ許可状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，
エラーとしても扱いません。

備考 2 RI850V4では，dis_dspの発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に“自タスクを状態遷移させ
る可能性のあるサービス・コール（wai_sem，wai_flgなど）”を発行した場合には，要求条件の即時成立／
不成立を問わず，戻り値として E_CTXを返します。
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8.10 ディスパッチ禁止状態の参照

ディスパッチ禁止状態の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま

す。

- sns_dsp
本サービス・コールを発行した際のシステム状態種別（ディスパッチ禁止状態，ディスパッチ許可状態）を獲得します。
なお，本サービス・コールの発行により獲得したシステム状態種別については，戻り値として返します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        BOOL ercd;                      /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ercd = sns_dsp ( );             /*ディスパッチ禁止状態の参照 */

        if ( ercd == TRUE ) {
                ............            /*ディスパッチ禁止状態 */
                ............
        } else if ( ercd == FALSE ) {
                ............            /*ディスパッチ許可状態 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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8.11 コンテキスト種別の参照

コンテキスト種別の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- sns_ctx
本サービス・コールを発行した処理プログラムのコンテキスト種別（非タスク・コンテキスト，タスク・コンテキス

ト）を獲得します。
なお，本サービス・コールの発行により獲得したコンテキスト種別については，戻り値として返します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        BOOL ercd;                      /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ercd = sns_ctx ( );             /*コンテキスト種別の参照 */

        if ( ercd == TRUE ) {
                ............            /*非タスク・コンテキスト処理 */
                ............
        } else if ( ercd == FALSE ) {
                ............            /*タスク・コンテキスト処理 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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8.12 ディスパッチ保留状態の参照

ディスパッチ保留状態の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま

す。

- sns_dpn
本サービス・コールを発行した際のシステム状態種別（ディスパッチ保留状態であるか否か）を獲得します。
なお，本サービス・コールの発行により獲得したシステム状態種別については，戻り値として返します。

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        BOOL ercd;                      /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ercd = sns_dpn ( );             /*ディスパッチ保留状態の参照 */

        if ( ercd == TRUE ) {
                ............            /*ディスパッチ保留状態 */
                ............
        } else if ( ercd == FALSE ) {
                ............            /*非ディスパッチ保留状態 */
                ............
        }

        ............
        ............
}
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第 9章　時間管理機能

本章では，RI850V4が提供している時間管理機能について解説しています。

9.1 概　　要

RI850V4 における時間管理機能では，一定周期で発生する基本クロック用タイマ割り込みを利用してシステム時刻を
操作／参照する機能のほかに，時間に依存した処理を実現する手段（タイマ・オペレーション機能：遅延起床，タイムア

ウト，周期ハンドラ）を提供しています。

9.2 システム時刻

システム時刻とは，RI850V4が時間管理を行う際に使用する“時間（単位：ミリ秒）”です。
なお，システム時刻は，カーネル初期化部において，初期化されたのち，システム・コンフィギュレーション・ファイ

ル作成時に基本クロック用タイマ割り込みの例外コード tim_intnoで定義された EIレベル・マスカブル割り込みが発生し
た際，基本クロック周期 tim_baseを単位とした更新が行われます。

9.2.1 基本クロック用タイマ割り込み

RI850V4では，時間管理機能を実現するために，一定周期で発生する EIレベル・マスカブル割り込み（基本クロック
用タイマ割り込み）を使用します。

基本クロック用タイマ割り込みが発生した際は，RI850V4 の時間に関連した処理（システム時刻の更新，タスクのタ
イムアウト／遅延，周期ハンドラの起動など）が実行されます。

基本クロック用タイマ割り込みの割り込み要因は，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に基本クロッ

ク用タイマ割り込みの例外コード tim_intnoで定義された EIレベル・マスカブル割り込みとなります。
基本クロック用タイマ割り込みを発生するためのハードウエア（OS タイマ）の初期化は RI850V4 では行われないた
め，ユーザがブート処理，または初期化ルーチンで行う必要があります。

OSタイマを基本クロック用タイマとして使用するために必要な設定を下記に示します。

備考 RI850V4では，基本クロック用タイマ割り込みに対応した処理に制御を移す際，プライオリティ・マスク・レ
ジスタ PMRの PMnビット，プログラム・ステータス・ワード PSWの IDビットに対する操作，および eiret
命令の発行（イン・サービス・プライオリティ・レジスタ ISPRのクリア）を行い，EIレベル・マスカブル割
り込みの受け付けを許可しています。

したがって，該当処理内で EIレベル・マスカブル割り込みが発生した際には，該当割り込みは受け付けられ
ます。

備考 OSタイマはインターバルタイマモードで使用してください。

OSタイマの設定レジスタ 必要な設定

OSTMn制御レジスタ（OSTMnCTL） OSTMnCTL.OSTMnMD1 = 0 

OSTMnコンペアレジスタ（OSTMnCMP） OSTMnCMP=(TIC_NUME*1000000) / KERNEL_USR_BASETIME

タイマ割り込み優先度 最大割り込み優先度maxintpri 以下の優先度
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9.2.2 基本クロック周期

RI850V4のサービス・コールでは時間指定パラメータの単位は「ミリ秒」になっています。
基本クロック用タイマ割り込みの発生周期は 1ミリ秒とするのが望ましいですが，ターゲット・システムの性質上（処
理能力，必要とする時間分解能など） 1ミリ秒とすることが困難な場合があります。
基本クロック用タイマ割り込みの発生周期は，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に基本クロック周
期 tim_baseで定義することができます。基本クロック周期を指定すると 1回の基本クロック用タイマ割り込みで基本ク
ロック周期分の時間が経過したとして処理されます。

基本クロック周期は 1以上の整数のみ指定可能です。「2.5」のような小数は指定できません。

9.3 タイマ・オペレーション機能

RI850V4 におけるタイマ・オペレーション機能では，時間に依存した処理を実現する手段として“遅延起床，タイム
アウト，周期ハンドラ”を提供しています。

9.3.1 遅延起床

遅延起床とは，一定の時間が経過するまでの間，自タスクを RUNNING状態からWAITING状態（時間経過待ち状態）
へと遷移させ，一定の時間が経過した際には，該当タスクをWAITING状態から READY状態へと遷移させるものです。
なお，遅延起床は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

dly_tsk

9.3.2 タイムアウト

タイムアウトとは，タスクから発行された要求条件が即時成立しなかった場合，一定の時間が経過するまでの間，該当

タスクを RUNNING状態からWAITING状態（起床待ち状態，資源獲得待ち状態，イベントフラグ待ち状態など）へと遷
移させ，一定の時間が経過した際には，要求条件の成立／不成立を問わず，該当タスクをWAITING状態から READY状
態へと遷移させるものです。

なお，タイムアウトは，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

tslp_tsk　 twai_sem　 twai_flg　 tsnd_dtq
trcv_dtq　 trcv_mbx　 tloc_mtx　 tget_mpf
tget_mpl

9.3.3 周期ハンドラ

周期ハンドラは，一定の時間が経過した際に起動される周期処理専用ルーチンです。

なお，RI850V4 では，周期ハンドラを“タスクとは独立したもの（非タスク）”として位置づけています。このため，
一定の時間が経過した際には，システム内で最高優先度を持つタスクが処理を実行中であっても，その処理は中断され，

周期ハンドラに制御が移ります。

また，RI850V4 では，周期ハンドラを管理するに当たり，周期ハンドラと一対一に対応した管理オブジェクト（周期
ハンドラ管理ブロック）を用いることにより，周期ハンドラが取り得る状態の管理，および周期ハンドラ自体の管理を

行っています。

- 周期ハンドラの基本型
周期ハンドラを記述する場合，VP_INT型の引き数を 1つ持った void型の関数として記述します。
なお，引き数 exinfには“周期ハンドラ情報で指定した拡張情報”が設定されます。
以下に，周期ハンドラを C言語で記述する場合の基本型を示します。



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 128 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第9章　時間管理機能

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述する際は通常の void型関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述する際は使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，周期ハンドラに制御を移す際，基本情報において指定されたシステム・スタックへの切り替え処理
を，周期ハンドラから周期ハンドラの起動要因となる基本クロック用タイマ割り込みが発生した処理プログラムに制

御を戻す際に該当スタックへの切り替え処理を行っています。したがって，周期ハンドラ内でスタックの切り替えに
関する記述を行う必要がありません。

- サービス・コールの発行
RI850V4では，周期ハンドラを“タスクとは独立したもの（非タスク）”として位置づけています。このため，周期
ハンドラでは，“非タスク内から発行可能なサービス・コール”のみが発行可能となります。

備考 1 RI850V4 では，周期ハンドラ内の処理を高速に終了させる目的から，周期ハンドラ内の処理が完了するま
での間，スケジューラの起動を遅延しています。したがって，周期ハンドラ内でディスパッチ処理（タスク
のスケジューリング処理）を伴うサービス・コール（isig_sem，iset_flgなど）が発行された際には，キュー
操作などといった処理が行われるだけであり，実際のディスパッチ処理の実行は“周期ハンドラからの復帰

命令（return命令の発行）”が発行されるまで遅延され，一括して行うようにしています。
備考 2 各サービス・コールの発行有効範囲についての詳細は，表 16－ 1～表 16－ 12を参照してください。

- EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け状態
RI850V4では，周期ハンドラに制御を移す際，プライオリティ・マスク・レジスタ PMRの PMnビット，プログラ
ム・ステータス・ワード PSW の ID ビットに対する操作，および eiret 命令の発行（イン・サービス・プライオリ
ティ・レジスタ ISPR）を行い，EIレベル・マスカブル割り込みの受け付けを許可しています。
したがって，周期ハンドラ内で EIレベル・マスカブル割り込みが発生した際には，該当割り込みは受け付けられます。

9.3.4 周期ハンドラの生成

RI850V4 では，周期ハンドラの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行し
て動的に生成することはできません。

周期ハンドラの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“CRE_CYC”を使用して周
期ハンドラを定義することをいいます。
静的 API“CRE_CYC”の詳細は，「17.5.9　周期ハンドラ情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
cychdr ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        return;                         /*周期ハンドラの終了 */
}
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9.4 システム時刻の設定

システム時刻の設定は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- set_tim，iset_tim
RI850V4のシステム時刻（単位：ミリ秒）をパラメータ p_systimで指定された時間に変更します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 システム時刻情報 SYSTIMについての詳細は，「15.2.11　システム時刻情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        SYSTIM  p_systim;               /*データ構造体の宣言 */

        p_systim.ltime = 3600;          /*データ構造体の初期化 */
        p_systim.utime = 0;             /*データ構造体の初期化 */

        ............
        ............

        set_tim ( &p_systim );          /*システム時刻の設定 */

        ............
        ............
}
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9.5 システム時刻の参照

システム時刻の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- get_tim，iget_tim
RI850V4のシステム時刻（単位：ミリ秒）をパラメータ p_systimで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 1 RI850V4では，システム時刻として表現できない数値（48ビット幅からオーバフローした数値）について
は無視しています。 

備考 2 システム時刻情報 SYSTIMについての詳細は，「15.2.11　システム時刻情報」を参照してください。

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

SYSTIM  p_systim;      /*データ構造体の宣言 */
UW ltime;      /*変数の宣言 */
UH utime;      /*変数の宣言 */

............

............

get_tim ( &p_systim );      /*システム時刻の参照 */

ltime = p_systim.ltime;         /*システム時刻（下位 32ビット）の獲得 */
utime = p_systim.utime;         /*システム時刻（上位 16ビット）の獲得 */

............

............
}
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9.6 周期ハンドラの動作開始

周期ハンドラの動作開始は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- sta_cyc，ista_cyc
パラメータ cycid で指定された周期ハンドラの動作状態を停止状態（STP 状態）から動作状態（STA 状態）へと遷
移させます。これにより，対象周期ハンドラは，RI850V4の起動対象となります。
なお，本サービス・コールの発行から 1回目の起動要求が発行されるまでの相対時間間隔は，コンフィギュレーショ
ン時に対象周期ハンドラに対して TA_PHS属性を指定しているか否かにより異なります。

-“指定あり”の場合
コンフィギュレーション時に定義した起動位相（初期起動位相 cycphs，起動周期 cyctim）で対象周期ハンドラ
に対する起動タイミング設定処理が行われます。
ただし，対象周期ハンドラの動作状態が開始状態の場合には，本サービス・コールを発行しても何も処理は行わ

ず，エラーとしても扱いません。

図 9－ 1に，周期ハンドラの起動タイミング・イメージを示します。

図 9－ 1　TA_PHS属性：指定あり

-“指定なし”の場合
本サービス・コールの発行を基準点とした起動位相（起動周期 cyctim）で対象周期ハンドラに対する起動タイ
ミング設定処理が行われます。

なお，起動タイミング設定処理については，対象周期ハンドラの動作状態に関係なく実行されます。

図 9－ 2に，周期ハンドラの起動タイミング・イメージを示します。

図 9－ 2　TA_PHS属性：指定なし

以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      cycid = ID_CYC1;        /*変数の宣言，初期化 */

cycphs cyctim cyctim cyctim

生成処理完了

起動 起動 起動 起動

周期ハンドラの動作開始周期ハンドラの動作開始

cycphs cyctim cyctim cyctim

生成処理完了

cyctim cyctim

起動

cyctim cyctim
起動 起動

周期ハンドラの動作開始 周期ハンドラの動作開始
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備考 本サービス・コールの発行により起動された周期ハンドラには，拡張情報として“周期ハンドラ情報で指定

した拡張情報”が渡されます。

        ............
        ............

        sta_cyc ( cycid );    /*周期ハンドラの動作開始 */

        ............
        ............
}
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9.7 周期ハンドラの動作停止

周期ハンドラの動作停止は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されます。

- stp_cyc，istp_cyc
パラメータ cycid で指定された周期ハンドラの動作状態を動作状態（STA 状態）から停止状態（STP 状態）へと遷
移させます。これにより，本サービス・コールの発行から sta_cyc，または ista_cycが発行されるまでの間，対象周
期ハンドラは，RI850V4の起動対象から除外されます。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールでは，停止要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コール

が発行され，対象周期ハンドラの動作状態が停止状態（STP 状態）へと遷移していた場合には，何も処理
は行わず，エラーとしても扱いません。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      cycid = ID_CYC1;        /*変数の宣言，初期化 */

        ............
        ............

        stp_cyc ( cycid );              /*周期ハンドラの動作停止 */

        ............
        ............
}
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9.8 周期ハンドラ詳細情報の参照

周期ハンドラ詳細情報の参照は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実現されま

す。

- ref_cyc，iref_cyc
パラメータ cycid で指定された周期ハンドラの周期ハンドラ詳細情報（現在状態，残り時間など）をパラメータ
pk_rcycで指定された領域に格納します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 周期ハンドラ詳細情報T_RCYCについての詳細は，「15.2.12　周期ハンドラ詳細情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{
        ID      cycid = ID_CYC1;        /*変数の宣言，初期化 */
        T_RCYC  pk_rcyc;                /*データ構造体の宣言 */
        STAT    cycstat;                /*変数の宣言 */
        RELTIM  lefttim;                /*変数の宣言 */
        ATR     cycatr;                 /*変数の宣言 */
        RELTIM  cyctim;                 /*変数の宣言 */
        RELTIM  cycphs;                 /*変数の宣言 */

        ............
        ............

        ref_cyc ( cycid, &pk_rcyc );    /*周期ハンドラ詳細情報の参照 */

        cycstat = pk_rcyc.cycstat;      /*現在状態の獲得 */
        lefttim = pk_rcyc.lefttim;      /*残り時間の獲得 */
        cycatr = pk_rcyc.cycatr;        /*属性の獲得 */
        cyctim = pk_rcyc.cyctim;        /*起動周期の獲得 */
        cycphs = pk_rcyc.cycphs;        /*初期起動位相の獲得 */

        ............
        ............
}
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第 10章　割り込み管理機能

本章では，RI850V4が提供している割り込み管理機能について解説しています。

10.1 概　　要

RI850V4 における割り込み管理機能では，EI レベル・マスカブル割り込みが発生した際に起動する割り込みハンドラ
に関連した機能を提供しています。

10.2 ユーザ・オウン・コーディング部

RI850V4 では，さまざまな実行環境に対応するために，割り込み管理機能のうち，RI850V4 が処理を実行するうえで
必要となるハードウエア依存処理（割り込みエントリ処理）をユーザ・オウン・コーディング部として切り出しています。
これにより，さまざまな実行環境への移植性を向上させるとともに，カスタマイズを容易なものとしています。

10.2.1 割り込みエントリ処理

割り込みエントリ処理は，割り込みが発生した際に CPUが強制的に制御を移すハンドラ・アドレスに対して該当処理
（割り込み前処理など）への分岐処理を割り付けるためにユーザ・オウン・コーディング部として切り出されたエントリ
処理専用ルーチンです。

なお，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に割り込みハンドラ情報で定義された EIレベル・マスカ
ブル割り込みに対応した割り込みエントリ処理は，システム・コンフィギュレーション・ファイルに対してコンフィギュ
レータを実行することにより出力されるエントリ・ファイルに内包されています。したがって，該当 EIレベル・マスカ
ブル割り込み以外の割り込み（リセットなど）については，割り込みエントリ処理の記述が必要となります。

- 割り込みエントリ処理の基本型
割り込みエントリ処理を記述する場合，プロパティ パネル → ［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連
情報］タブ → ［エントリ・ファイル］カテゴリ → ［出力方式］で選択した分岐方式にしたがった記述を行う必要
があります。

以下に，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時に割り込みハンドラ情報で定義された EIレベル・マ
スカブル割り込み以外の割り込み（割り込みハンドラ情報で未定義の EI レベル・マスカブル割り込み，リセット，
FEレベル・マスカブル割り込みなど）に対応した割り込みエントリ処理をアセンブリ言語で記述する場合の基本型
を示します。
なお，割り込みの種類が EIレベル・マスカブル割り込み以外の場合，割り込みエントリ処理の記述は，直接ベクタ
方式に限られます。

【直接ベクタ方式】

備考 base_address には，プロパティ パネル → ［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タ
ブ → ［エントリ・ファイル］カテゴリ → ［例外ハンドラ・ベクタ・アドレス］で指定した値を記述します。
また，offsetには，該当割り込みの割り込み優先度に応じたオフセット値を記述します。

.extern     _inthdr      --ラベルの外部宣言

.org base_address + offset       --分岐先アドレスの設定
jr32 _inthdr      --割り込み処理への分岐
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【テーブル参照方式】

備考 base_address には，プロパティ パネル → ［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タ
ブ → ［エントリ・ファイル］カテゴリ → ［割り込みハンドラ・アドレス・テーブルのベース・アドレス］
で指定した値を記述します。

また，offsetには，該当割り込みの割り込み要因に応じたオフセット値を記述します。

- 割り込みエントリ処理内での処理
割り込みエントリ処理は，割り込みが発生した際に RI850V4 を介在させることなく呼び出されるエントリ処理専用
ルーチンです。このため，割り込みエントリ処理を記述する際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって，アセンブリ言語で記述します。

- スタックの切り替え
割り込みエントリ処理を実行するうえで切り替えを必要とするスタックは存在しません。したがって，割り込み

エントリ処理内でスタックの切り替えに関する記述を行う必要がありません。

- サービス・コールの発行
割り込みエントリ処理では，発生した割り込みに対応した処理（割り込みハンドラなど）が実行されるまでの応
答性を高速化する目的から，サービス・コールの発行が禁止されています。

以下に，割り込みエントリ処理として実行すべき処理の一覧を示します。

- ラベルの外部宣言
- 分岐先アドレスの設定
- 割り込み処理への分岐

.extern     _inthdr      --ラベルの外部宣言

.org base_address + offset       --分岐先アドレスの設定

.dw !_inthdr      --割り込み処理への分岐アドレス
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10.3 割り込みハンドラ

割り込みハンドラは，EIレベル・マスカブル割り込みが発生した際に起動される割り込み処理専用ルーチンです。
なお，RI850V4では，割り込みハンドラを“タスクとは独立したもの（非タスク）”として位置づけています。このた
め，EI レベル・マスカブル割り込みが発生した際には，システム内で最高優先度を持つタスクが処理を実行中であって
も，その処理は中断され，割り込みハンドラに制御が移ります。

また，RI850V4 では，割り込みハンドラを管理するに当たり，割り込みハンドラと一対一に対応した管理オブジェク
ト（割り込みハンドラ管理ブロック）を用いることにより，割り込みハンドラ自体の管理を行っています。

以下に，割り込みの発生から割り込みハンドラに制御が移るまでに実行される処理の流れを示します。

図 10－ 1　処理の流れ（割り込みハンドラ）

10.3.1 割り込みハンドラの基本型

割り込みハンドラを記述する場合，引き数を持たない void型の関数として記述します。
以下に，割り込みハンドラを C言語で記述する場合の基本型を示します。

10.3.2 割り込みハンドラ内での処理

RI850V4 では，EI レベル・マスカブル割り込みが発生した処理プログラムから割り込みハンドラに制御を移す際，独
自の割り込み前処理を行っています。また，割り込みハンドラから EIレベル・マスカブル割り込みが発生した処理プロ
グラムに制御を戻す際にも，独自の割り込み後処理を行っています。このため，割り込みハンドラを記述する際には，以

下に示す注意点があります。

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，割り込みハンドラに制御を移す際，基本情報において指定されたシステム・スタックへの切り替え
処理を，EI レベル・マスカブル割り込みが発生した処理プログラムに制御を戻す際に該当スタックへの切り替え処
理を行っています。したがって，割り込みハンドラ内でスタックの切り替えに関する記述を行う必要がありません。

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
inthdr ( void )
{

............

............

return;        /*割り込みハンドラの終了 */
}

割り込み

割り込みエントリ処理 割り込みハンドラ割り込み前処理
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- サービス・コールの発行
RI850V4 では，割り込みハンドラを“タスクとは独立したもの（非タスク）”として位置づけています。このため，
割り込みハンドラでは，“非タスク内から発行可能なサービス・コール”のみが発行可能となります。

備考 1 RI850V4 では，割り込みハンドラ内の処理を高速に終了させる目的から，割り込みハンドラ内の処理が完
了するまでの間，スケジューラの起動を遅延しています。したがって，割り込みハンドラ内でディスパッチ

処理（タスクのスケジューリング処理）を伴うサービス・コール（isig_sem，iset_flg など）が発行された
際には，キュー操作などといった処理が行われるだけであり，実際のディスパッチ処理の実行は“割り込み
ハンドラからの復帰命令（return命令の発行）”が発行されるまで遅延され，一括して行うようにしています。

備考 2 各サービス・コールの発行有効範囲についての詳細は，表 16－ 1～表 16－ 12を参照してください。

- EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け状態
RI850V4では，割り込みハンドラに制御を移す際，プライオリティ・マスク・レジスタ PMRの PMnビットに対す
る操作（許可），およびプログラム・ステータス・ワード PSWの ID ビットに対する操作（禁止）を行い，全 EIレ
ベル・マスカブル割り込みの受け付けを禁止しています。

10.3.3 割り込みハンドラの登録

RI850V4 では，割り込みハンドラの静的な登録のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発
行して動的に登録することはできません。

割り込みハンドラの静的登録とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“DEF_INH”を使用し
て割り込みハンドラを定義することをいいます。
静的 API“DEF_INH”の詳細は，「17.5.10　割り込みハンドラ情報」を参照してください。
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10.4 基本クロック用タイマ割り込み

RI850V4では，一定周期で発生する基本クロック用タイマ割り込みを利用して時間管理機能を実現しています。
したがって，基本クロック用タイマ割り込みが発生した際には，RI850V4 が提供している時間管理用割り込みハンド
ラが起動し，時間に関連した処理（システム時刻の更新，タスクの遅延起床／タイムアウト，周期ハンドラの起動など）

が実行されます。

備考 loc_cpu，iloc_cpu の発行により，該当基本クロック用タイマ割り込みの受け付けを禁止状態へと変更した際
には，時間管理機能が正常に動作しなくなる場合があります。

10.5 多重割り込み

RI850V4では，割り込みハンドラ内で再び割り込みが発生することを“多重割り込み”と呼んでいます。
ただし，割り込みハンドラは，割り込み禁止状態（プログラム・ステータス・ワード PSW の ID フラグに 1 を設定）
で該当処理の実行が開始されるため，多重割り込みを発生させるためには，割り込みハンドラ内で明示的に割り込み禁止

状態の解除処理（ EI命令の発行など）を記述する必要があります。
以下に，多重割り込みが発生した際の処理の流れを示します。

図 10－ 2　多重割り込み

タスク 割り込みハンドラ A

return

割り込みハンドラ B

return

割り込み

割り込み

EI命令の発行

DI命令の発行
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第 11章　サービス・コール管理機能

本章では，RI850V4が提供しているサービス・コール管理機能について解説しています。

11.1 概　　要

RI850V4 におけるサービス・コール管理機能では，拡張サービス・コール・ルーチンの登録／呼び出しなどといった
拡張サービス・コール・ルーチンの状態を操作する機能を提供しています。

11.2 拡張サービス・コール・ルーチン

拡張サービス・コール・ルーチンは，ユーザ定義の関数を RI850V4に登録したものであり，RI850V4が提供するサー
ビス・コール（cal_svc，または ical_svc）を使用して明示的に呼び出さない限り実行されることのない処理プログラムです。
なお，RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンを“拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出した処理プロ
グラムの延長線”として位置づけています。

また，RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンを管理するに当たり，拡張サービス・コール・ルーチンと一
対一に対応した管理オブジェクト（拡張サービス・コール・ルーチン管理ブロック）を用いることにより，拡張サービ

ス・コール・ルーチン自体の管理を行っています。

11.2.1 拡張サービス・コール・ルーチンの基本型

拡張サービス・コール・ルーチンを記述する場合，VP_INT型の引き数を3つ持ったER_UINT型の関数として記述します。
なお，引き数 par1，par2，par3には“呼び出し要求（cal_svc，または ical_svc）の発行時に指定された引き継ぎデー
タ”が設定されます。

以下に，拡張サービス・コール・ルーチンを C言語で記述する場合の基本型を示します。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include        <kernel_id.h>           /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

ER_UINT
svcrtn ( VP_INT par1, VP_INT par2, VP_INT par3 )
{
        ............
        ............

        return ( ER_UINT ercd );        /*拡張サービス・コール・ルーチンの終了 */
}
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11.2.2 拡張サービス・コール・ルーチン内での処理

RI850V4 では，呼び出し要求を発行した処理プログラムから拡張サービス・コール・ルーチンに制御を移す際，独自
の拡張サービス・コール・ルーチン前処理を行っています。また，拡張サービス・コール・ルーチンから呼び出し要求を

発行した処理プログラムに制御を戻す際にも，独自の拡張サービス・コール・ルーチン後処理を行っています。このた

め，拡張サービス・コール・ルーチンを記述する際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンを“拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出した処理プログラ
ムの延長線”として位置づけています。したがって，拡張サービス・コール・ルーチンに制御を移す際，スタックの

切り替え処理は行われません。

- サービス・コールの発行
RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンを“拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出した処理プログラ
ムの延長線”として位置づけています。したがって，拡張サービス・コール・ルーチン内で発行可能なサービス・
コールは，拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出した処理プログラムの種類（タスク，非タスク）に依存します。

備考 各サービス・コールの発行有効範囲についての詳細は，表 16－ 1～表 16－ 12を参照してください。

- EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け状態
RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンを“拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出した処理プログラ
ムの延長戦”として位置づけています。したがって，拡張サービス・コール・ルーチンに制御を移す際，EIレベル・
マスカブル割り込みの受け付けに関する操作（プライオリティ・マスク・レジスタ PMR の PMn ビットに対する操
作，およびプログラム・ステータス・ワード PSWの IDビットに対する操作）は行われません。

11.3 拡張サービス・コール・ルーチンの登録

RI850V4 では，拡張サービス・コール・ルーチンの静的な登録のみサポートしています。処理プログラムからサービ
ス・コールを発行して動的に登録することはできません。

拡張サービス・コール・ルーチンの静的登録とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“DEF_SVC”
を使用して拡張サービス・コール・ルーチンを定義することをいいます。

静的 API“DEF_SVC”の詳細は，「17.5.11　拡張サービス・コール・ルーチン情報」を参照してください。
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11.4 拡張サービス・コール・ルーチンの呼び出し

拡張サービス・コール・ルーチンの呼び出しは，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することに

より実現されます。

- cal_svc，ical_svc
パラメータ fncdで指定された拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出します。
以下に，本サービス・コールの記述例を示します。

備考 本サービス・コールを使用して呼び出すことができる拡張サービス・コール・ルーチンは，総引き継ぎデー

タ数が 4つ未満のものに限られます。

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */
#include <kernel_id.h>      /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

void
task ( VP_INT exinf )
{

ER_UINT ercd;      /*変数の宣言 */
FN fncd = 1;      /*変数の宣言，初期化 */
VP_INT  par1 = 123;      /*変数の宣言，初期化 */
VP_INT  par2 = 456;      /*変数の宣言，初期化 */
VP_INT  par3 = 789;      /*変数の宣言，初期化 */

............

............

     /*拡張サービス・コール・ルーチンの呼び出し */
ercd = cal_svc ( fncd, par1, par2, par3 );

if ( ercd != E_RSFN ) {
............      /*正常終了処理 */
............

}

............

............
}
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第 12章　システム構成管理機能

本章では，RI850V4が提供しているシステム構成管理機能について解説しています。

12.1 概　　要

RI850V4 におけるシステム構成管理機能では，カーネル初期化部から呼び出される初期化ルーチンに関連した機能を
提供しています。

12.2 ユーザ・オウン・コーディング部

RI850V4 では，さまざまな実行環境に対応するために，システム構成管理機能のうち，RI850V4 が処理を実行するう
えで必要となるハードウエア依存処理（初期化ルーチン）をユーザ・オウン・コーディング部として切り出しています。
これにより，さまざまな実行環境への移植性を向上させるとともに，カスタマイズを容易なものとしています。

12.2.1 初期化ルーチン

初期化ルーチンは，ユーザの実行環境に依存したハードウエア（周辺コントローラなど）を初期化するためにユーザ・

オウン・コーディング部として切り出された初期化処理専用ルーチンであり，カーネル初期化部から呼び出されます。
なお，RI850V4では，初期化ルーチンを管理するに当たり，初期化ルーチンと一対一に対応した管理オブジェクト（初
期化ルーチン管理ブロック）を用いることにより，初期化ルーチンが取り得る状態の管理，および初期化ルーチン自体の

管理を行っています。
以下に，リセットの発生からタスクに制御が移るまでに実行される処理の流れを示します。

図 12－ 1　処理の流れ（初期化ルーチン）

- 初期化ルーチンの基本型
初期化ルーチンを記述する場合，VP_INT型の引き数を 1つ持った void型の関数として記述します。
なお，引き数 exinfには“初期化ルーチン情報で指定した拡張情報”が設定されます。
以下に，初期化ルーチンを C言語で記述する場合の基本型を示します。

リセット

割り込みエントリ処理

ブート処理

カーネル初期化部

初期化ルーチン

スケジューリング機能 タス ク
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- 初期化ルーチン内での処理
RI850V4では，カーネル初期化部から初期化ルーチンに制御を移す際，独自の初期化前処理を行っています。また，
初期化ルーチンからカーネル初期化部に制御を戻す際にも，独自の初期化後処理を行っています。このため，初期化

ルーチンを記述する際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，初期化ルーチンに制御を移す際，基本情報において指定されたシステム・スタックへの切り替
え処理を，カーネル初期化部に制御を戻す際に該当スタックへの切り替え処理を行っています。したがって，初
期化ルーチン内でスタックの切り替えに関する記述を行う必要がありません。

- サービス・コールの発行
RI850V4では，初期化ルーチン内でサービス・コールの発行を制限（禁止）しています。

- EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け状態
RI850V4 では，初期化ルーチンに制御を移す際，EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け禁止処理として，
プライオリティ・マスク・レジスタ PMR の PMn ビットに対する操作，およびプログラム・ステータス・ワー
ド PSWの IDビットに対する操作を行います。
なお，操作対象となる PMn ビットは，コンフィギュレーション時に最大割り込み優先度 maxintpri で定義した
割り込み優先度範囲となります。

備考 RI850V4の初期化処理が未完了のため，基本情報で定義した基本クロック用タイマ割り込みの例外コー
ド tim_intno，および，割り込みハンドラ情報で定義した例外コード inhnoに対応した EIレベル・マス
カブル割り込みの受け付けは禁止されています。

備考 1 RI850V4 が時間管理用に利用するハードウエア（OS タイマ）を初期化する際には，システム・コンフィ
ギュレーション・ファイル作成時に基本情報で定義した基本クロック周期 tim_baseで基本クロック用タイ
マ割り込みが発生するような設定を行う必要があります。

備考 2 直接ベクタ方式のエントリ・ファイルを使用時に必要となるリセット・ベクタ・ベース・アドレス RBASE
の RINTビット，および例外ハンドラ・ベクタ・アドレス EBASEの RINTビットに対する操作（縮小モー
ドで動作させるか否か）は本ルーチン内で行ってください。

備考 3 EIレベル割り込みマスク・レジスタ IMRmの MKnビット（または，EIMKnビット）に対する操作（EIレ
ベル・マスカブル割り込みの受け付け許可）は本ルーチン内で行ってください。

12.2.2 初期化ルーチンの登録

RI850V4 では，初期化ルーチンの静的な登録のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発行
して動的に登録することはできません。
初期化ルーチンの静的登録とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“ATT_INI”を使用して初
期化ルーチンを定義することをいいます。

静的 API“ATT_INI”の詳細は，「17.5.12　初期化ルーチン情報」を参照してください。

#include        <kernel.h>              /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */

void
inirtn ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        return;                         /*初期化ルーチンの終了 */
}
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第 13章　スケジューリング機能

本章では，RI850V4が提供しているスケジューリング機能について解説しています。

13.1 概　　要

RI850V4 におけるスケジューリング機能では，動的に変化していくタスクの状態を直接参照することにより，タスク
の実行順序を管理／決定し，最適なタスクに CPUの利用権を与える機能を提供しています。

13.1.1 駆動方式

RI850V4では，スケジューラの駆動方式として何らかの事象（きっかけ）が発生した際に起動する“事象駆動方式”を
採用しています。

- 事象駆動方式
RI850V4 における事象駆動方式では，以下に示した事象が発生した場合にスケジューラを起動し，タスクのスケ
ジューリング処理を実行します。

- タスクの状態遷移を引き起こす可能性があるサービス・コールの発行
- 非タスク（周期ハンドラ，割り込みハンドラなど）からの復帰命令の発行
- 時間管理を行う際に使用している基本クロック用タイマ割り込みの発生
- vsta_schの発行

13.1.2 スケジューリング方式

RI850V4では，タスクのスケジューリング方式として各タスクに定義されている優先度を利用した“優先度方式”，お
よび RI850V4のスケジューリング対象となってからの経過時間を利用した“FCFS方式”を採用しています。

- 優先度方式
RI850V4における優先度方式では，実行可能な状態（RUNNING状態，または READY状態）にある全タスクの中か
ら“最も高い優先度を持つタスク”を選び出し，CPUの利用権を与えます。

- FCFS方式
RI850V4における FCFS方式（First Come First Served方式）では，実行可能な状態（READY状態）へと遷移して
から“最も時間が経過しているタスク”を選び出し，CPUの利用権を与えます。
ただし，FCFS方式によるタスクのスケジューリングは，優先度方式による選び出し基準である“最も高い優先度を
持つタスク”が複数存在した場合に限り実行されます。
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13.1.3 レディ・キュー

RI850V4では，タスクのスケジューリング方式を実現する手段として“レディ・キュー”を提供しています。
なお，RI850V4におけるレディ・キューは，優先度をキーとしたハッシュ・テーブルであり，実行可能な状態（RUNNING
状態，または READY状態）へと遷移したタスクの管理ブロック（タスク管理ブロック）が FIFO順でキューイングされ
ます。このため，スケジューラは，起動された際にレディ・キューの優先度高位から検出処理を実行し，キューイングさ
れているタスクを検出した場合には，該当優先度の先頭タスクに CPU の利用権を与えることにより，RI850V4 のスケ
ジューリング方式（優先度方式，FCFS方式）を実現しています。
以下に，複数のタスクがレディ・キューにキューイングされている場合を示します。

図 13－ 1　スケジューリング方式（優先度方式，FCFS方式）の実現

- レディ・キューの生成
RI850V4 では，レディ・キューの静的な生成のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを発
行して動的に生成することはできません。
レディ・キューの静的生成とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルでシステム情報“MAX_PRI”を使
用して最大タスク優先度を定義することをいいます。

システム情報“MAX_PRI”の詳細は，「17.4.2　基本情報」を参照してください。
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13.1.4 スケジューリングのロック機能

RI850V4 では，処理プログラムからスケジューラの状態を明示的に操作し，ディスパッチ処理を禁止／許可する機能
（スケジューリングのロック機能）を提供しています。

以下に，スケジューリングのロック機能を利用した際の処理の流れを示します。

図 13－ 2　スケジューリングのロック機能

なお，スケジューリングのロック機能は，以下に示したサービス・コールを処理プログラムから発行することにより実

現されます。

loc_cpu　 iloc_cpu　 unl_cpu　 iunl_cpu
dis_dsp　 ena_dsp

タスク A
優先度 ： 高

タスク B
優先度 ： 低

return

割り込み

割り込みハンドラ
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CPUロック状態への移行

CPUロック状態の解除

遅延区間

資源の返却

ディスパッチ禁止状態への移行

ディスパッチ禁止状態の解除

資源の獲得
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13.2 ユーザ・オウン・コーディング部

RI850V4 では，さまざまな実行環境に対応するために，スケジューリング機能のうち，RI850V4 が処理を実行するう
えで必要となるハードウエア依存処理（アイドル・ルーチン）をユーザ・オウン・コーディング部として切り出しています。
これにより，さまざまな実行環境への移植性を向上させるとともに，カスタマイズ化を容易なものとしています。

13.2.1 アイドル・ルーチン

アイドル・ルーチンは，CPUが提供しているスタンバイ機能を有効活用（低消費電力システムの実現）するためにユー
ザ・オウン・コーディング部として切り出されたアイドル処理専用ルーチンであり，RI850V4 のスケジューリング対象
となるタスク（RUNNING状態，または READY状態のタスク）がシステム内に 1つも存在しなくなった際にスケジュー
ラから呼び出されます。
なお，RI850V4では，アイドル・ルーチンを管理するに当たり，アイドル・ルーチンと一対一に対応した管理オブジェ
クト（アイドル・ルーチン管理ブロック）を用いることにより，アイドル・ルーチンが取り得る状態の管理，およびアイ

ドル・ルーチン自体の管理を行っています。

- アイドル・ルーチンの基本型
アイドル・ルーチンを記述する場合，引き数を持たない void型の関数として記述します。
以下に，アイドル・ルーチンを C言語で記述する場合の基本型を示します。

- アイドル・ルーチン内での処理
RI850V4 では，スケジューラからアイドル・ルーチンに制御を移す際，独自のアイドル前処理を行っています。ま
た，アイドル・ルーチンからスケジューラに制御を戻す際にも，独自のアイドル後処理を行っています。このため，

アイドル・ルーチンを記述する際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
C言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
RI850V4 では，アイドル・ルーチンに制御を移す際，基本情報において指定されたシステム・スタックへの切
り替え処理を行っています。したがって，アイドル・ルーチン内でスタックの切り替えに関する記述を行う必要
がありません。

- サービス・コールの発行
RI850V4では，アイドル・ルーチン内でサービス・コールの発行を制限（禁止）しています。

- EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け状態
RI850V4 では，アイドル・ルーチンに制御を移す際，EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け許可処理とし
て，プライオリティ・マスク・レジスタ PMR の PMn ビットに対する操作，およびプログラム・ステータス・
ワード PSWの IDビットに対する操作を行います。
なお，操作対象となる PMn ビットは，コンフィギュレーション時に最大割り込み優先度 maxintpri で定義した
割り込み優先度範囲となります。

備考 通常，アイドル・ルーチンからの復帰（他の処理プログラムへの移行）は，待ち時間の経過，EI レベル・
マスカブル割り込みの発生が継起となるため，アイドル・ルーチン内で DI命令を発行することは抑制して
ください。

#include <kernel.h>      /*標準ヘッダ・ファイルの定義 */

void
idlrtn ( void )
{

............

............

return;        /*アイドル・ルーチンの終了 */
}
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13.2.2 アイドル・ルーチンの登録

RI850V4 では，アイドル・ルーチンの静的な登録のみサポートしています。処理プログラムからサービス・コールを
発行して動的に登録することはできません。

アイドル・ルーチンの静的登録とは，システム・コンフィギュレーション・ファイルで静的 API“VATT_IDL”を使用
してアイドル・ルーチンを定義することをいいます。
静的 API“VATT_IDL”の詳細は，「17.5.13　アイドル・ルーチン情報」を参照してください。

備考 アイドル・ルーチン情報が未定義の場合には，コンフィギュレーション時にデフォルト・アイドル・ルーチン
（関数名：_kernel_default_idlrtn）の登録処理を行っています。
なお，デフォルト・アイドル・ルーチンでは，HALT命令の発行が行われます。

13.3 非タスク内におけるスケジューリング処理

RI850V4 では，非タスク（周期ハンドラ，割り込みハンドラなど）内の処理を高速に終了させる目的から，非タスク
内の処理が完了するまでの間，スケジューラの起動を遅延しています。したがって，非タスク内でディスパッチ処理（タ

スクのスケジューリング処理）を伴うサービス・コール（isig_sem，iset_flg など）が発行された際には，キュー操作な
どといった処理が行われるだけであり，実際のディスパッチ処理の実行は“非タスクからの復帰命令（return 命令の発
行）”が発行されるまで遅延され，一括して行うようにしています。

以下に，非タスク内でディスパッチ処理を伴うサービス・コールを発行した際の処理の流れを示します。

図 13－ 3　非タスク内におけるスケジューリング処理

タスク A
優先度 ： 高

タスク B
優先度 ： 低

遅延区間

非タスク

return

割り込み

資源の返却

資源の獲得
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第 14章　システム初期化処理

本章では，RI850V4が提供しているシステム初期化処理について解説しています。

14.1 概　　要

RI850V4 におけるシステム初期化処理では，リセットの発生から処理プログラムに制御を移すまでに必要となる
“RI850V4が処理を実行するうえで必要となるハードウエア，およびソフトウエアの初期化処理”を提供しています。
以下に，リセットの発生から処理プログラム（タスク）に制御が移るまでに実行される処理の流れを示します。

図 14－ 1　処理の流れ（システム初期化処理）

リセット

割り込みエントリ処理

ブート処理

カーネル初期化部

初期化ルーチン

スケジューリング機能 タス ク
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14.2 ユーザ・オウン・コーディング部
RI850V4 では，さまざまな実行環境に対応するために，システム初期化処理のうち，RI850V4 が処理を実行するうえ

で必要となるハードウエア依存処理（ブート処理），および RI850V4 が処理を実行するうえで必要となる各種情報（シス
テム依存情報）をユーザ・オウン・コーディング部として切り出しています。これにより，さまざまな実行環境への移植

性を向上させるとともに，カスタマイズを容易なものとしています。

14.2.1ブート処理
ブート処理は，RI850V4 が処理を実行するうえで必要となる最低限のハードウエアを初期化するためにユーザ・オウ

ン・コーディング部として切り出された初期化処理専用ルーチンであり，割り込みエントリ処理から呼び出されます。

- ブート処理の基本型
ブート処理を記述する場合，引き数を持たない void型の関数として記述します。
以下に，ブート処理をアセンブリ言語で記述する場合の基本型を示します。

- ブート処理内での処理
ブート処理は，割り込みエントリ処理から RI850V4 を介在させることなく呼び出される初期化処理専用ルーチンで
す。このため，ブート処理を記述する際には，以下に示す注意点があります。

- 記述方法
C 言語，またはアセンブリ言語で記述します。
C 言語で記述するときは通常の関数と同様に記述することができます。
アセンブリ言語で記述するときは使用するコンパイラの呼び出し規約にのっとって作成してください。

- スタックの切り替え
ブート処理が開始された時点では“カーネル初期化部の実行”が行われていません。したがって，ブート処理用ス

タックを使用する際には，ブート処理の開始部分でスタックの設定処理（スタック・ポインタ SP の設定）を記
述する必要があります。

- サービス・コールの発行
ブート処理が開始された時点では“カーネル初期化部の実行”が行われていません。したがって，ブート処理で

は，サービス・コールの発行が禁止されています。

以下に，ブート処理として実行すべき処理の一覧を示します。

1 ) 割り込み機能の設定レジスタ INTCFG の初期化

2 ) グローバル・ポインタ GP の設定

3 ) エレメント・ポインタ EP の設定

4 ) スタック・ポインタ SP の設定

5 ) テキスト・ポインタ TP の設定（コンパイラ CCV850 を使用している場合のみ） 

6 ) .kernel_data_init、 .kernel_work、.kernel_dataセクションの初期化
       ECCエラー検出/訂正機能が有効なRAMに配置するセクションは、ブート直後にRAM

のアクセスサイズでゼロ・クリアしておく必要があります。

.public __boot

.text   .cseg   text

.align  0x2
__boot :

............

............

mov #__kernel_start, r11    /*カーネル初期化部に制御を移す */
jarl    [r11], lp
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7 ) 割り込み優先度の設定（EIC.EIPnに対する操作）

8 ) 割り込みベクタ方式の選択（EIC.EITBに対する操作）

9 ) 初期値なしメモリ領域（bssセクションなど）の初期化

10 ) CPUの内部ユニット（OSタイマなど），周辺コントローラの初期化（OSタイマの初期化方法については「9.2.1
　基本クロック用タイマ割り込み」を参照してください）

11 ) 浮動小数点演算例外の優先度を設定 (FPU搭載デバイスのみ )

12 )システム情報テーブルの先頭アドレスを r6に設定

13 )カーネル初期化部 _kernel_startに制御を移す

備考 1 割り込み機能の設定レジスタ INTCFGを初期化する際には，ISPCビットに対し，ISPRを自動的に更新す
る旨の設定（ISPCビットに 0を設定）を行ってください。

備考 2 ブート処理以外でグローバル・ポインタ GPの書き換えを行った場合，以後の動作は保証されません。
備考 3 処理プログラム（タスク，周期ハンドラなど）でエレメント・ポインタ EPの書き換えを行う場合，コンパ

イル・オプション -Xep=callee（プロパティ パネル → ［共通オプション］タブ → ［レジスタ・モード］カ
テゴリ → ［epレジスタの扱い］で“calee-saveとして扱う”を選択）の指定が必須となります。

備考 4 スタック・ポインタ SPの設定は，ブート処理専用スタックを使用する場合に限り必要となります。
備考 5 .kernel_data_initセクションを初期化する場合の記述例については，以下を参照してください。

- コンパイラ CC-RHの場合
コンパイラ CC-RHが提供している RAMセクション領域初期化関数 _INITSCT_RHを利用することにより，処
理の記述を簡素化することが可能となります。

以下に，.kernel_data_initセクションの初期化をアセンブリ言語で記述する場合の記述例を示します。

- コンパイラ CCV850の場合
まず，「カーネル初期化フラグ」が配置されるセクション .kernel_data_initをブート処理時に初期化するため，
CLEARセクション属性を使用してリンク・ディレクティブ・ファイルに定義します。
以下にリンク・ディレクティブ・ファイルの記述例を示します。

.section    ".INIT_BSEC.const", const

.align 0x4

.dw #__s.kernel_data_init, #__e.kernel_data_init

mov r0, r6
mov r0, r7
mov #__s.INIT_BSEC.const, r8
mov #__e.INIT_BSEC.const, r9
jarl __INITSCT_RH, lp

MEMORY {
ROM_MEMORY: ORIGIN = 0x00007000,LENGTH = 0x003f9000
RAM_MEMORY: ORIGIN = 0xfedf0000,LENGTH = 0x00010000
............
}

SECTIONS {
............
.

.kernel_data_init　CLEAR:>RAM_MEMORY

............
}
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上記のように定義すると，CCV850 コンパイラが生成するランタイム・クリア・テーブル (__ghsbinfo_clear,
__ghseinfo_clear)に .kernel_data_initのセクション情報が含まれます。以下にランタイム・クリア・テーブル
に含まれるセクション領域を初期化する処理の記述例を示します。

備考 6 直接ベクタ方式のエントリ・ファイルを使用時に必要となるリセット・ベクタ・ベース・アドレス RBASE
の RINTビット，および例外ハンドラ・ベクタ・アドレス EBASEの RINTビットに対する操作（縮小モー
ドで動作させるか否か）は初期化ルーチンで行ってください。

備考 7 EIレベル割り込みマスク・レジスタ IMRmの MKnビット（または，EIMKnビット）に対する操作（EIレ
ベル・マスカブル割り込みの受け付け許可）は初期化ルーチンで行ってください。

備考 8 浮動小数点演算例外の優先度は，必ず最大カーネル管理内割り込み優先度よりも高くなるように設定してく

ださい。

/* initialize memory */
meminit(void){
 {
 void **b = (void **)__ghsbinfo_clear;
 void **e = (void **)__ghseinfo_clear;

 while (b < e){
  void *s, *n, *v;

  s = (sint8 *)(*b++);
  v = *b++;
  n = *b++;
  memset(s, (sint32)v, (uint32)n);
  }
 }
............
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14.2.2 システム依存情報

システム依存情報は，RI850V4 が処理を実行するうえで必要となる各種情報をユーザ・オウン・コーディング部とし
て切り出したヘッダ・ファイル（ファイル名：userown.h）です。

- システム依存情報の基本型
システム依存情報を記述する場合，規定されたファイル名（userown.h），規定されたマクロ名
（KERNEL_USR_TMCNTREG，KERNEL_USR_BASETIME）を用いて記述します。
以下に，システム依存情報を C言語で記述する場合の基本型を示します。

以下に，システム依存情報として定義すべき情報の一覧を示します。

- システム情報ヘッダ・ファイルの定義
システム・コンフィギュレーション・ファイルに対してコンフィギュレータを実行することにより出力されるシス
テム情報ヘッダ・ファイルのインクルード

備考 本情報の記述は，プロパティ パネル → ［タスク・アナライザ］タブ → ［トレース］カテゴリ → ［ト
レース・モードの選択］で“ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得”を選択した場合に

限り必要となります。

- 基本クロック用タイマ情報
カウンタ・レジスタ OSTMnの I/Oアドレス（レジスタ・ベース・アドレス + 0x4），および OSタイマの周波数か
ら換算される 1カウント当たりの時間（単位：ns）をマクロ定義

備考 本情報の記述は，プロパティ パネル → ［タスク・アナライザ］タブ → ［トレース］カテゴリ → ［ト
レース・モードの選択］で“ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得”，または

“ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得”を選択した場合に限り必要となります。

#include    <kernel_id.h> /*システム情報ヘッダ・ファイルの定義 */

#define     KERNEL_USR_TMCNTREG 0xffec0004  /*I/Oアドレス */
#define KERNEL_USR_BASETIME 250 /*1カウント当たりの時間（4MHz→ 250ns）*/
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14.3 カーネル初期化部

カーネル初期化部は，RI850V4 が処理を実行するうえで必要となる最低限のソフトウエアを初期化するために用意さ
れた初期化処理専用ルーチンであり，ブート処理から呼び出されます。
なお，カーネル初期化部では，以下に示した処理が実行されます。

- 管理オブジェクトの初期化
システム・コンフィギュレーション・ファイルで定義された各種オブジェクト（タスク，セマフォなど）を初期化し

ます。

- システム時刻の初期化
基本クロック用タイマ割り込みの例外コード tim_intnoで定義された EIレベル・マスカブル割り込みが発生した際に
基本クロック周期 tim_baseを単位とした更新が行われるシステム時刻を初期化（0を設定）します。

- タスクの起動
属性（記述言語，初期起動状態など）tskatrで TA_ACTが定義されたタスクを DORMANT状態から READY状態へ
と遷移させます。

- 周期ハンドラの動作開始
属性（記述言語，初期起動状態など）cycatr で TA_STA が定義された周期ハンドラを停止状態（STP 状態）から動
作状態（STA状態）へと遷移させます。

- 初期化ルーチンの呼び出し
初期化ルーチン情報で定義された初期化ルーチンをシステム・コンフィギュレーション・ファイルに定義した順序で
呼び出します。

- スケジューラに制御を移す
READY状態へと遷移しているタスクの中から最適なタスクを選び出し，該当タスクを READY状態から RUNNING
状態へと遷移させます。

備考 カーネル初期化部は，RI850V4 が提供しているシステム初期化処理に内包されています。したがって，ユー
ザがカーネル初期化部を記述する必要はありません。
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第 15章　データ・タイプとマクロ

本章では，RI850V4 が提供するサービス・コールを発行する際に使用するデータ・タイプ，データ構造体，マクロに
ついて解説しています。

なお，マクロ，およびデータ構造体の定義は，<ri_root>\include\osに格納されている各ヘッダ・ファイルで行わ
れています。

備考 <ri_root> は，RI850V4 のインストール・フォルダを表しています。         
デフォルトでは，“C:\Program Files\Renesas Electronics\CS+\CC\RI850V4RH”となります。

15.1 データ・タイプ

以下に，サービス・コールを発行する際に指定する各種パラメータのデータ・タイプ一覧を示します。

なお，データ・タイプのマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON仕様共
通マクロ定義ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル
<ri_root>\include\os\types.hで行われています。

表 15－ 1　データ・タイプ

マクロ 型 意味

B signed char 符号付き 8ビット整数

H signed short 符号付き 16ビット整数

W signed long 符号付き 32ビット整数

UB unsigned char 符号なし 8ビット整数

UH unsigned short 符号なし 16ビット整数

UW unsigned long 符号なし 32ビット整数

VB signed char データ・タイプが一定しない値（8ビット）

VH signed short データ・タイプが一定しない値（16ビット）

VW signed long データ・タイプが一定しない値（32ビット）

VP void  * データ・タイプが一定しない値（ポインタ）

FP void  ( * ) 処理プログラムの起動アドレス（ポインタ）

INT signed int 符号付き 32ビット整数

UINT unsigned int 符号なし 32ビット整数

BOOL signed long 真偽値（TRUE，または FALSE）

FN signed short 拡張サービス・コール・ルーチンの機能コード番号

ER signed long サービス・コールからの戻り値

ID signed short 管理オブジェクトの ID

ATR unsigned short 管理オブジェクトの属性

STAT unsigned short 管理オブジェクトの状態

MODE unsigned short サービス・コールの動作モード

PRI signed short タスク，またはメッセージの優先度

SIZE unsigned long 領域のサイズ（単位：バイト）

TMO signed long タスクの待ち時間（単位：ミリ秒）

RELTIM unsigned long 相対時間（単位：ミリ秒）
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VP_INT signed long データ・タイプが一定しない値（ポインタ），または符号

付き 32ビット整数

ER_BOOL signed long 真偽値（TRUE，または FALSE）

ER_ID signed long 管理オブジェクトの ID

ER_UINT signed int 符号なし 32ビット整数

FLGPTN unsigned long イベントフラグのビット・パターン

INTNO signed short 例外コード

マクロ 型 意味
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15.2 データ構造体

RI850V4が提供するサービス・コールを発行する際に使用するデータ構造体（タスク詳細情報，タスク基本情報など）
について以下に示します。なお，各データ構造体のシステム予約領域はプログラムから参照しないようにしてください。

15.2.1 タスク詳細情報

以下に，ref_tsk，および iref_tskを発行する際に使用するタスク詳細情報 T_RTSKを示します。
なお，タスク詳細情報 T_RTSKの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出される
ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，タスク詳細情報 T_RTSKの詳細を示します。

- tskstat
タスクの現在状態が格納されます。

TTS_RUN： RUNNING状態
TTS_RDY： READY状態
TTS_WAI： WAITING状態
TTS_SUS： SUSPENDED状態
TTS_WAS： WAITING-SUSPENDED状態
TTS_DMT： DORMANT状態

- tskpri
タスクの現在優先度が格納されます。

- tskwait
タスクの待ち要因（WAITING状態の種類）が格納されます。

TTW_SLP： slp_tsk，または tslp_tskによる起床待ち状態
TTW_DLY： dly_tskによる時間経過待ち状態
TTW_SEM： wai_sem，または twai_semによる資源獲得待ち状態
TTW_FLG： wai_flg，または twai_flgによるイベントフラグ待ち状態
TTW_SDTQ： snd_dtq，または tsnd_dtqによるデータ送信待ち状態
TTW_RDTQ： rcv_dtq，または trcv_dtqによるデータ受信待ち状態
TTW_MBX： rcv_mbx，または trcv_mbxによるメッセージ受信待ち状態
TTW_MTX： loc_mtx，または tloc_mtxによるミューテックス待ち状態
TTW_MPF： get_mpf，または tget_mpfによる固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態
TTW_MPL： get_mpl，または tget_mplによる可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態

typedef struct  t_rtsk {
STAT    tskstat; /*現在状態 */
PRI tskpri; /*現在優先度 */
PRI tskbpri; /*システム予約領域 */
STAT    tskwait; /*待ち要因 */
ID wobjid; /*管理オブジェクトの ID*/
UH RFU1; /*システム予約領域 */
TMO lefttmo; /*残り時間 */
UINT    actcnt; /*起動要求数 */
UINT    wupcnt; /*起床要求数 */
UINT    suscnt; /*サスペンド要求数 */
ATR tskatr; /*属性 */
PRI itskpri; /*初期優先度 */
ID memid; /*システム予約領域 */
UH RFU2; /*システム予約領域 */

} T_RTSK;
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- wobjid
タスクが WAITING 状態へと遷移するきっかけとなった管理オブジェクト（セマフォ，イベントフラグなど）の ID
が格納されます。

なお，タスクがWAITING状態以外の場合には，0が格納されます。

- lefttmo
タスクの時間経過待ち状態が解除されるまでの残り時間（単位：ミリ秒）が格納されます。

- actcnt
タスクの起動要求数が格納されます。

- wupcnt
タスクの起床要求数が格納されます。

- suscnt
タスクのサスペンド要求数が格納されます。

- tskatr
タスクの属性（記述言語，初期起動状態など）が格納されます。

タスクの記述言語（ビット 0）
TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

タスクの初期起動状態（ビット 1）
TA_ACT： READY状態

プリエンプトの受け付け状態（ビット 14）
TA_DISPREEMPT： 禁止状態

初期割り込み状態（ビット 15）
TA_ENAINT： EIレベル・マスカブル割り込み（最大割り込み優先度maxintpri～最低割り込み優先度）の

受け付けを許可

TA_DISINT： EIレベル・マスカブル割り込み（最大割り込み優先度maxintpri～最低割り込み優先度）の
受け付けを禁止

【 tskatrの構造 】

- itskpri
タスクの初期優先度が格納されます。

011415

TA_DISPREEMPT

TA_ACT
TA_ENAINT
TA_DISINT ：

TA_HLNG ：
1TA_ASM ：

0

： 1

： 1

： 0
1
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15.2.2 タスク基本情報

以下に，ref_tst，および iref_tstを発行する際に使用するタスク基本情報 T_RTSTを示します。
なお，タスク基本情報 T_RTSTの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出される
ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，タスク基本情報 T_RTSTの詳細を示します。

- tskstat
タスクの現在状態が格納されます。

TTS_RUN： RUNNING状態
TTS_RDY： READY状態
TTS_WAI： WAITING状態
TTS_SUS： SUSPENDED状態
TTS_WAS： WAITING-SUSPENDED状態
TTS_DMT： DORMANT状態

- tskwait
タスクの待ち要因（WAITING状態の種類）が格納されます。

TTW_SLP： slp_tsk，または tslp_tskによる起床待ち状態
TTW_DLY： dly_tskによる時間経過待ち状態
TTW_SEM： wai_sem，または twai_semによる資源獲得待ち状態
TTW_FLG： wai_flg，または twai_flgによるイベントフラグ待ち状態
TTW_SDTQ： snd_dtq，または tsnd_dtqによるデータ送信待ち状態
TTW_RDTQ： rcv_dtq，または trcv_dtqによるデータ受信待ち状態
TTW_MBX： rcv_mbx，または trcv_mbxによるメッセージ受信待ち状態
TTW_MTX： loc_mtx，または tloc_mtxによるミューテックス待ち状態
TTW_MPF： get_mpf，または tget_mpfによる固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態
TTW_MPL： get_mpl，または tget_mplによる可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態

typedef struct  t_rtst {
STAT    tskstat; /*現在状態 */
STAT    tskwait; /*待ち要因 */

} T_RTST;
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15.2.3 セマフォ詳細情報

以下に，ref_sem，および iref_semを発行する際に使用するセマフォ詳細情報 T_RSEMを示します。
なお，セマフォ詳細情報 T_RSEMの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出される
ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，セマフォ詳細情報 T_RSEMの詳細を示します。

- wtskid
セマフォの待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- semcnt
セマフォの現在資源数が格納されます。

- sematr
セマフォの属性（キューイング方式）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0）
TA_TFIFO： 資源の獲得要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 sematrの構造 】

- maxsem
セマフォの最大資源数が格納されます。

typedef struct  t_rsem {
ID wtskid; /*待ちタスクの有無 */
UH RFU1; /*システム予約領域 */
UINT    semcnt; /*現在資源数 */
ATR sematr; /*属性 */
UH RFU2; /*システム予約領域 */
UINT    maxsem; /*最大資源数 */

} T_RSEM;

015

TA_TFIFO ：
1TA_TPRI ：
0
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15.2.4 イベントフラグ詳細情報

以下に，ref_flg，および iref_flgを発行する際に使用するイベントフラグ詳細情報 T_RFLGを示します。
なお，イベントフラグ詳細情報 T_RFLGの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出
されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。
　

以下に，イベントフラグ詳細情報 T_RFLGの詳細を示します。

- wtskid
イベントフラグの待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- flgptn
イベントフラグの現在ビット・パターンが格納されます。

- flgatr
イベントフラグの属性（キューイング方式，キューイング可能なタスクの最大数など）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0）
TA_TFIFO： ビット・パターンのチェックを行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

キューイング可能なタスクの最大数（ビット 1）
TA_WSGL： 1個
TA_WMUL： 複数

ビット・パターンのクリア（ビット 2）
TA_CLR： 要求条件が満足した際，ビット・パターンをクリア（0x0の設定）

【 flgatrの構造 】

typedef struct  t_rflg {
        ID      wtskid;         /*待ちタスクの有無 */
        UH      RFU1;           /*システム予約領域 */
        FLGPTN  flgptn;         /*現在ビット・パターン */
        ATR     flgatr;         /*属性 */
        UH      RFU2;           /*システム予約領域 */
} T_RFLG;

015

TA_TFIFO ：
1TA_TPRI ：
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TA_WMUL ： 1

TA_CLR ： 1
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15.2.5 データ・キュー詳細情報

以下に，ref_dtq，および iref_dtqを発行する際に使用するデータ・キュー詳細情報 T_RDTQを示します。
なお，データ・キュー詳細情報 T_RDTQの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出
されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，データ・キュー詳細情報 T_RDTQの詳細を示します。

- stskid
データ・キューの送信待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 送信待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 送信待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- rtskid
データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 受信待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 受信待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- sdtqcnt
データ・キューのデータ・キュー領域にキューイングされている未受信データの総数が格納されます。

- dtqatr
データ・キューの属性（キューイング方式）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0）
TA_TFIFO： データの送信要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 dtqatrの構造 】

- dtqcnt
データ・キューのデータ・キュー領域にキューイング可能なデータの最大数が格納されます。

typedef struct  t_rdtq {
ID stskid; /*データ送信待ちタスクの有無 */
ID rtskid; /*データ受信待ちタスクの有無 */
UINT    sdtqcnt; /*未受信データの総数 */
ATR dtqatr; /*属性 */
UH RFU1; /*システム予約領域 */
UINT    dtqcnt; /*データ数 */
ID memid; /*システム予約領域 */
UH RFU2; /*システム予約領域 */

} T_RDTQ;

015

TA_TFIFO ：
1TA_TPRI ：
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15.2.6 メッセージ

以下に，snd_mbx，isnd_mbx，rcv_mbx，prcv_mbx，iprcv_mbx，および trcv_mbxを発行する際に使用するメッセー
ジ T_MSG，T_MSG_PRIを示します。
なお，メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および
ITRON仕様共通マクロ定義ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル
<ri_root>\include\os\types.hで行われています。

【 TA_MFIFO属性用メッセージ T_MSGの構造 】

【 TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造 】

以下に，メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIの詳細を示します。

- msgpri
メッセージの優先度が格納されます。

備考 1 RI850V4におけるメッセージの優先度は，その値が小さいほど，高い優先度であることを意味します。
備考 2 メッセージの優先度として指定可能な値は，システム・コンフィギュレーション・ファイル作成時にメール

ボックス情報（最大メッセージ優先度maxmpri）で定義された値域に限定されます。

typedef struct  t_msg {
struct  t_msg   *msgnext;      /*システム予約領域 */

} T_MSG;

typedef struct  t_msg_pri {
struct  t_msg   msgque;         /*システム予約領域 */
PRI msgpri;      /*優先度 */
UH RFU;      /*システム予約領域 */

} T_MSG_PRI;
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15.2.7 メールボックス詳細情報

以下に，ref_mbx，および iref_mbxを発行する際に使用するメールボックス詳細情報 T_RMBXを示します。
なお，メールボックス詳細情報 T_RMBXの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出
されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，メールボックス詳細情報 T_RMBXの詳細を示します。

- wtskid
メールボックスの待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- pk_msg
メールボックスの待ちキューにメッセージがキューイングされているか否かが格納されます。

NULL： 待ちキューにメッセージはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているメッセージの先頭アドレス

- mbxatr
メールボックスの属性（キューイング方式）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0）
TA_TFIFO： メッセージの受信要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

メッセージ・キューイング方式（ビット 1）
TA_MFIFO： メッセージの送信要求を行った順

TA_MPRI： メッセージの優先度順

【 mbxatrの構造 】

typedef struct  t_rmbx {
ID wtskid; /*待ちタスクの有無 */
UH RFU1; /*システム予約領域 */
T_MSG   *pk_msg; /*待ちメッセージの有無 */
ATR mbxatr; /*属性 */
UH RFU2; /*システム予約領域 */

} T_RMBX;

TA_TFIFO

0115
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15.2.8 ミューテックス詳細情報

以下に，ref_mtx，および iref_mtxを発行する際に使用するミューテックス詳細情報 T_RMTXを示します。
なお，ミューテックス詳細情報 T_RMTXの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出
されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，ミューテックス詳細情報 T_RMTXの詳細を示します。

- htskid
ミューテックスをロックしているタスクが存在しているか否かが格納されます。

TSK_NONE： ロックしているタスクは存在しない

その他： ロックしているタスクの ID

- wtskid
ミューテックスの待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- mtxatr
ミューテックスの属性（キューイング方式）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0～ 1）
TA_TFIFO： ミューテックスのロック要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 mtxatrの構造 】

typedef struct  t_rmtx {
ID htskid; /*ロックの有無 */
ID wtskid; /*待ちタスクの有無 */
ATR mtxatr; /*属性 */
PRI ceilpri; /*システム予約領域 */

} T_RMTX;

015
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15.2.9 固定長メモリ・プール詳細情報

以下に，ref_mpf，および iref_mpfを発行する際に使用する固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFを示します。
なお，固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから
呼び出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFの詳細を示します。

- wtskid
固定長メモリ・プールの待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- fblkcnt
固定長メモリ・プールから獲得可能な空き固定長メモリ・ブロックの総数が格納されます。

- mpfatr
固定長メモリ・プールの属性（キューイング方式）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0）
TA_TFIFO： 固定長メモリ・ブロックの獲得要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 mpfatrの構造 】

typedef struct  t_rmpf {
ID wtskid; /*待ちタスクの有無 */
UH RFU; /*システム予約領域 */
UINT    fblkcnt; /*空き固定長メモリ・ブロックの総数 */
ATR mpfatr; /*属性 */
ID memid; /*システム予約領域 */

} T_RMPF;

015
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15.2.10 可変長メモリ・プール詳細情報
以下に，ref_mpl，および iref_mplを発行する際に使用する可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPLを示します。
なお，可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPLの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び
出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPLの詳細を示します。

- wtskid
可変長メモリ・プールの待ちキューにタスクがキューイングされているか否かが格納されます。

TSK_NONE： 待ちキューにタスクはキューイングされていない

その他： 待ちキューの先頭にキューイングされているタスクの ID

- fmplsz
可変長メモリ・プールから獲得可能な空き可変長メモリ・ブロックの合計サイズ（単位：バイト）が格納されます。

- fblksz
可変長メモリ・プールから獲得可能な空き可変長メモリ・ブロックの最大サイズ（単位：バイト）が格納されます。

- mplatr
可変長メモリ・プールの属性（キューイング方式）が格納されます。

タスク・キューイング方式（ビット 0）
TA_TFIFO： 可変長メモリ・ブロックの獲得要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 mplatrの構造 】

typedef struct  t_rmpl {
ID wtskid; /*待ちタスクの有無 */
UH RFU; /*システム予約領域 */
SIZE    fmplsz; /*空き可変長メモリ・ブロックの合計サイズ */
UINT    fblksz; /*空き可変長メモリ・ブロックの最大サイズ */
ATR mplatr; /*属性 */
ID memid; /*システム予約領域 */

} T_RMPL;

015
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0
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15.2.11 システム時刻情報
以下に，set_tim，iset_tim，get_tim，および iget_timを発行する際に使用するシステム時刻情報 SYSTIMを示します。
なお，システム時刻情報 SYSTIMの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON仕様共
通マクロ定義ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\types.hで
行われています。
　

以下に，システム時刻情報 SYSTIMの詳細を示します。

- ltime
システム時刻（単位：ミリ秒）の下位 32ビットが格納されます。

- utime
システム時刻（単位：ミリ秒）の上位 16ビットが格納されます。

typedef struct  t_systim {
        UW      ltime;          /*システム時刻（下位 32ビット）*/
        UH      utime;          /*システム時刻（上位 16ビット）*/
        UH      RFU;            /*システム予約領域 */
} SYSTIM;
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15.2.12 周期ハンドラ詳細情報
以下に，ref_cyc，および iref_cycを発行する際に使用する周期ハンドラ詳細情報 T_RCYCを示します。
なお，周期ハンドラ詳細情報 T_RCYCの定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.hから呼び出される
ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\packet.hで行われています。

以下に，周期ハンドラ詳細情報 T_TCYCの詳細を示します。

- cycstat
周期ハンドラの現在状態が格納されます。

TCYC_STP： 停止状態（STP状態）
TCYC_STA： 動作状態（STA状態）

- lefttim
周期ハンドラが次に起動するまでの残り時間（単位：ミリ秒）が格納されます。

- cycatr
周期ハンドラの属性（記述言語，初期起動状態など）が格納されます。

周期ハンドラの記述言語（ビット 0）
TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

周期ハンドラの初期起動状態（ビット 1）
TA_STA： 動作状態（STA状態）

起動位相保存の有無（ビット 2）
TA_PHS： 保存

【 cycatrの構造 】

- cyctim
周期ハンドラの起動周期（単位：ミリ秒）が格納されます。

- cycphs
周期ハンドラの初期起動位相（単位：ミリ秒）が格納されます。

typedef struct  t_rcyc {
STAT    cycstat; /*現在状態 */
UH RFU1; /*システム予約領域 */
RELTIM  lefttim; /*残り時間 */
ATR cycatr; /*属性 */
UH RFU2; /*システム予約領域 */
RELTIM  cyctim; /*起動周期 */
RELTIM  cycphs; /*初期起動位相 */

} T_RCYC;
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なお，RI850V4 における初期起動位相は，周期ハンドラの生成処理が完了してから 1 回目の起動要求が発行される
までの相対時間間隔を意味しています。

15.3 マ ク ロ
RI850V4 が提供するサービス・コールを発行する際に使用するマクロ（管理オブジェクトの現在状態，処理プログラ
ムの属性など）について以下に示します。

15.3.1 管理オブジェクトの現在状態

以下に，サービス・コール（ref_tsk，ref_semなど）の発行により獲得される各種管理オブジェクトの現在状態一覧を
示します。

なお，現在状態のマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON仕様共通マクロ定
義ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\option.hで行われていま
す。

表 15－ 2　管理オブジェクトの現在状態

マクロ 値 意味

TTS_RUN 0x01 RUNNING状態

TTS_RDY 0x02 READY状態

TTS_WAI 0x04 WAITING状態

TTS_SUS 0x08 SUSPENDED状態

TTS_WAS 0x0c WAITING-SUSPENDED状態

TTS_DMT 0x10 DORMANT状態

TCYC_STP 0x00 停止状態（STP状態）

TCYC_STA 0x01 動作状態（STA状態）

TTW_SLP 0x0001 slp_tsk，または tslp_tskによる起床待ち状態

TTW_DLY 0x0002 dly_tskによる時間経過待ち状態

TTW_SEM 0x0004 wai_sem，または twai_semによる資源獲得待ち状態

TTW_FLG 0x0008 wai_flg，または twai_flgによるイベントフラグ待ち状態

TTW_SDTQ 0x0010 snd_dtq，または tsnd_dtqによるデータ送信待ち状態

TTW_RDTQ 0x0020 rcv_dtq，または trcv_dtqによるデータ受信待ち状態

TTW_MBX 0x0040 rcv_mbx，または trcv_mbxによるメッセージ受信待ち状態

TTW_MTX 0x0080 loc_mtx，または tloc_mtxによるミューテックス待ち状態

TTW_MPF 0x2000 get_mpf，または tget_mpfによる固定長メモリ・ブロック
獲得待ち状態

TTW_MPL 0x4000 get_mpl，または tget_mplによる可変長メモリ・ブロック
獲得待ち状態

TSK_NONE 0 タスクはキューイングされていない
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15.3.2 処理プログラムの属性

以下に，サービス・コール（ref_tsk，ref_cycなど）の発行により獲得される各種処理プログラムの属性一覧を示します。
なお，属性のマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON 仕様共通マクロ定義
ファイル<ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル<ri_root>\include\os\option.hで行われています。

表 15－ 3　処理プログラムの属性

15.3.3 管理オブジェクトの属性

以下に，サービス・コール（ref_sem，ref_flgなど）の発行により獲得される各種管理オブジェクトの属性一覧を示します。
なお，属性のマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON 仕様共通マクロ定義
ファイル<ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル<ri_root>\include\os\option.hで行われています。

表 15－ 4　管理オブジェクトの属性

マクロ 値 意味

TA_HLNG 0x0000 C言語

TA_ASM 0x0001 アセンブリ言語

TA_ACT 0x0002 READY状態

TA_DISPREEMPT 0x4000 DORMANT状態からREADY状態へと遷移した際には，受
け付け禁止状態

TA_ENAINT 0x0000 DORMANT状態からREADY状態へと遷移した際には，受
け付け禁止状態

TA_DISINT 0x8000 DORMANT状態からREADY状態へと遷移した際には，受
け付け禁止状態

TA_STA 0x0002 動作状態（STA状態）

TA_PHS 0x0004 保存

マクロ 値 意味

TA_TFIFO 0x0000 要求を行った順

TA_TPRI 0x0001 タスクの優先度順

TA_WSGL 0x0000 1個

TA_WMUL 0x0002 複数

TA_CLR 0x0004 ビット・パターンをクリア

TA_MFIFO 0x0000 要求を行った順

TA_MPRI 0x0002 メッセージの優先度順
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15.3.4 サービス・コールの動作モード

以下に，サービス・コール（act_tsk，wup_tsk など）を発行する際に使用する各種サービス・コールの動作モード一
覧を示します。

なお，動作モードのマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON仕様共通マクロ
定義ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\option.hで行われてい
ます。

表 15－ 5　サービス・コールの動作モード

15.3.5 戻 り 値
以下に，サービス・コールからの戻り値一覧を示します。
なお，戻り値のマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON仕様共通マクロ定義
ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\error.h，および option.hで
行われています。

表 15－ 6　戻り値

マクロ 値 意味

TSK_SELF 0 自タスク

TPRI_INI 0 初期優先度

TMO_FEVR -1 永久待ち

TMO_POL 0 ポーリング

TWF_ANDW 0x00 AND待ち

TWF_ORW 0x01 OR待ち

TPRI_SELF 0 自タスクの現在優先度

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_NOSPT -9 未サポートの機能である

E_RSFN -10 コンフィギュレーション時に使用するサービス・コールと

して定義されていない

E_RSATR -11 属性の指定が不正である

E_PAR -17 パラメータの指定が不正である

E_ID -18 IDの指定が不正である

E_CTX -25 サービス・コールの発行状態が不正（コンテキスト・エ
ラー）である

E_ILUSE -28 サービス・コールの使用方法が不正である

E_NOMEM -33 メモリ領域が確保できない

E_OBJ -41 管理オブジェクトの状態が不正である

E_NOEXS -42 管理オブジェクトが生成されていない

E_QOVR -43 カウンタがオーバフローした

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，WAITING状態を
強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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15.3.6 構成定数

以下に，構成定数の一覧を示します。

なお，構成定数のマクロ定義は，標準ヘッダ・ファイル <ri_root>\include\kernel.h，および ITRON仕様共通マクロ定
義ファイル <ri_root>\include\itron.hから呼び出されるヘッダ・ファイル <ri_root>\include\os\component.hで行われて
います。ただし，一部数値が可変なマクロ定義に関しては，システム・コンフィギュレーション・ファイルの設定内容に

したがい，システム情報ヘッダ・ファイルで行われています。

表 15－ 7　優先度範囲

表 15－ 8　バージョン情報

表 15－ 9　キューイング数の最大値

表 15－ 10　ビット・パターンのビット数

表 15－ 11　基本クロック周期

FALSE 0 偽

TRUE 1 真

マクロ 数値 意味

TMIN_TPRI 1 タスク優先度の最小値

TMAX_TPRI 可変 タスク優先度の最大値

TMIN_MPRI 1 メッセージ優先度の最小値

TMAX_MPRI 0x7fff メッセージ優先度の最大値

マクロ 数値 意味

TKERNEL_MAKER 0x011b カーネルのメーカー・コード

TKERNEL_PRID 0x0000 カーネルの識別番号

TKERNEL_SPVER 0x5403 ITRON仕様のバージョン番号

TKERNEL_PRVER 0x02xx カーネルのバージョン番号

マクロ 数値 意味

TMAX_ACTCNT 127 タスク起動要求キューイング数の最大値

TMAX_WUPCNT 127 タスク起床要求キューイング数の最大値

TMAX_SUSCNT 127 サスペンド要求キューイング数の最大値

マクロ 数値 意味

TBIT_FLGPTN 32 イベントフラグのビット数

マクロ 数値 意味

TIC_NUME 可変 基本クロック周期（単位：ミリ秒）の分子

マクロ 数値 意味
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TIC_DENO 1 基本クロック周期（単位：ミリ秒）の分母

マクロ 数値 意味
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15.4 条件コンパイル用マクロ

RI850V4のヘッダ・ファイルは以下のマクロにより条件コンパイルされます。
RI850V4のヘッダ・ファイルをインクルードしているソース・ファイルをビルドする際に，
使用する環境にあわせて以下のマクロを定義（コンパイラの -D起動オプションなど）してください。

表 15－ 12　条件コンパイル用マクロ

分類 マクロ 内容

コンパイラ・パッケージ __rel__ CC-RHを使用。
relの前後にアンダーバーが二つ必要です。

__ghs__ CCV850を使用。
ghsの前後にアンダーバーが二つ必要です。

記述言語 __asm__ アセンブリ言語。

asmの前後にアンダーバーが二つ必要です。



RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 177 of 378
2016.01.29

第 16章　サービス・コール

本章では，RI850V4が提供しているサービス・コールについて解説しています。

16.1 概　　要

RI850V4が提供しているサービス・コールは，ユーザが記述した処理プログラムから RI850V4が管理している資源（タ
スク，セマフォなど）を操作するために用意されたサービス・ルーチンです。

以下に，RI850V4が提供しているサービス・コールを管理モジュール別に示します。

- タスク管理機能

act_tsk　 iact_tsk　 can_act　 ican_act
sta_tsk　 ista_tsk　 ext_tsk　 ter_tsk
chg_pri　 ichg_pri　 get_pri　 iget_pri
ref_tsk　 iref_tsk　 ref_tst　 iref_tst

- タスク付属同期機能

slp_tsk　 tslp_tsk　 wup_tsk　 iwup_tsk
can_wup　 ican_wup　 rel_wai　 irel_wai
sus_tsk　 isus_tsk　 rsm_tsk　 irsm_tsk
frsm_tsk　 ifrsm_tsk　 dly_tsk

- 同期通信機能（セマフォ）

wai_sem　 pol_sem　 ipol_sem　 twai_sem
sig_sem　 isig_sem　 ref_sem　 iref_sem

- 同期通信機能（イベントフラグ）

set_flg　 iset_flg　 clr_flg　 iclr_flg
wai_flg　 pol_flg　 ipol_flg　 twai_flg
ref_flg　 iref_flg

- 同期通信機能（データ・キュー）

snd_dtq　 psnd_dtq　 ipsnd_dtq　 tsnd_dtq
fsnd_dtq　 ifsnd_dtq　 rcv_dtq　 prcv_dtq
iprcv_dtq　 trcv_dtq　 ref_dtq　 iref_dtq

- 同期通信機能（メールボックス）

snd_mbx　 isnd_mbx　 rcv_mbx　 prcv_mbx
iprcv_mbx　 trcv_mbx　 ref_mbx　 iref_mbx

- 拡張同期通信機能（ミューテックス）

loc_mtx　 ploc_mtx　 tloc_mtx　 unl_mtx
ref_mtx　 iref_mtx

- メモリ・プール管理機能（固定長メモリ・プール）

get_mpf　 pget_mpf　 ipget_mpf　 tget_mpf
rel_mpf　 irel_mpf　 ref_mpf　 iref_mpf

- メモリ・プール管理機能（可変長メモリ・プール）

get_mpl　 pget_mpl　 ipget_mpl　 tget_mpl
rel_mpl　 irel_mpl　 ref_mpl　 iref_mpl
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- 時間管理機能

set_tim　 iset_tim　 get_tim　 iget_tim
sta_cyc　 ista_cyc　 stp_cyc　 istp_cyc
ref_cyc　 iref_cyc

- システム状態管理機能

rot_rdq irot_rdq　 vsta_sch　 get_tid
iget_tid　 loc_cpu　 iloc_cpu　 unl_cpu
iunl_cpu　 sns_loc　 dis_dsp　 ena_dsp
sns_dsp　 sns_ctx　 sns_dpn

- サービス・コール管理機能

cal_svc ical_svc

16.1.1 サービス・コールの呼び出し

サービス・コールを C 言語，およびアセンブリ言語で記述された処理プログラムから発行する場合の呼び出し方法を
以下に示します。

- C言語
サービス・コールを C言語で記述された処理プログラムから発行する場合，通常の C言語関数と同様の方法で呼び
出しを行うことにより，サービス・コールのパラメータは RI850V4に引き数として渡され，該当処理が実行されます。

- アセンブリ言語
サービス・コールをアセンブリ言語で記述された処理プログラムから発行する場合，ユーザが開発環境として使用す

るコンパイラ・パッケージの関数呼び出し規約にしたがったパラメータ，および戻り番地の設定を行ったのち，jarl
命令による呼び出しを行うことにより，サービス・コールのパラメータは RI850V4 に引き数として渡され，該当処
理が実行されます。

備考 RI850V4 が提供するサービス・コールを処理プログラムから発行する場合，以下に示したヘッダ・ファイル
の定義（インクルード処理）を行う必要があります。

kernel.h： 標準ヘッダ・ファイル

kernel_id.h：システム情報ヘッダ・ファイル
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16.2 サービス・コール解説

次項から RI850V4が提供しているサービス・コールについて，以下の記述フォーマットにしたがって解説します。

　

概要

説明パラメータI/O

C言語形式

機能

1 )

2 )

3 )

4 )

5 )

6 ) 戻り値

意味数値マクロ

パラメータ
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1 ) 名称
サービス・コールの名称を示しています。

2 ) 概要
サービス・コールの機能概要を示しています。

3 ) C言語形式
サービス・コールを C言語で記述された処理プログラムから発行する際の記述形式を示しています。

4 ) パラメータ
サービス・コールのパラメータを以下の形式で示しています。

　

A ) パラメータの種類
 I： RI850V4への入力パラメータ
O： RI850V4からの出力パラメータ

B ) パラメータのデータ・タイプ

C ) パラメータの説明

5 ) 機能
サービス・コールの機能詳細を示しています。

6 ) 戻り値
サービス・コールからの戻り値を以下の形式で示しています。

　

A ) 戻り値のマクロ

B ) 戻り値の数値

C ) 戻り値の意味

I/O パラメータ 説明

A B C

マクロ 数値 意味

A B C
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16.2.1 タスク管理機能

以下に，RI850V4がタスク管理機能として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 1　タスク管理機能

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

act_tsk，iact_tsk タスクの起動（起動要求をキューイングする） タスク，非タスク

can_act，ican_act 起動要求のキューイング解除 タスク，非タスク

sta_tsk，ista_tsk タスクの起動（起動要求をキューイングしない） タスク，非タスク

ext_tsk タスクの終了 タスク

ter_tsk タスクの強制終了 タスク

chg_pri，ichg_pri タスク優先度の変更 タスク，非タスク

get_pri，iget_pri タスク優先度の参照 タスク，非タスク

ref_tsk，iref_tsk タスク詳細情報の参照 タスク，非タスク

ref_tst，iref_tst タスク基本情報の参照 タスク，非タスク
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act_tsk
iact_tsk

概要

タスクの起動（起動要求をキューイングする）

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクをDORMANT状態からREADY状態へと遷移させたのち，初期優先度 itskpriに応じたレディ・
キューの最後尾にキューイングします。これにより，対象タスクは，RI850V4のスケジューリング対象となります。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクが DORMANT状態以外の場合には，対象タスクのキューイン
グ処理，および状態操作処理は行わず，対象タスクに起動要求をキューイング（起動要求カウンタに 0x1 を加算）して
います。

備考 1 RI850V4が管理する起動要求カウンタは，7ビット幅で構成されています。このため，本サービス・コールで
は，起動要求数が 127回を越えるような場合には，起動要求のキューイング（起動要求カウンタの加算処理）
は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

備考 2 本サービス・コールの発行により起動されたタスクには，拡張情報として“タスク情報で指定した拡張情報”
が渡されます。

戻り値

ER      act_tsk ( ID tskid );
ER      iact_tsk ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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E_QOVR -43 起動要求数が 127回を越えた

マクロ 数値 意味



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 184 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

can_act
ican_act

概要

起動要求のキューイング解除

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクにキューイングされている起動要求をすべて解除（起動要求カウンタに 0x0を設定）します。
なお，正常終了時は戻り値として本サービス・コールの発行により解除した起動要求数を返します。

備考 本サービス・コールでは，状態操作処理は行わず，起動要求カウンタの設定処理のみを行います。

したがって，READY状態などから DORMANT状態に遷移することはありません。

戻り値

ER_UINT can_act ( ID tskid );
ER_UINT ican_act ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない

－ 正の値 正常終了（解除した起動要求数）
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sta_tsk
ista_tsk

概要

タスクの起動（起動要求をキューイングしない）

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクをDORMANT状態からREADY状態へと遷移させたのち，初期優先度 itskpriに応じたレディ・
キューの最後尾にキューイングします。これにより，対象タスクは，RI850V4のスケジューリング対象となります。
ただし，本サービス・コールでは，起動要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクが DORMANT状
態以外の場合には，対象タスクの状態操作処理は行わず，戻り値として E_OBJを返します。
なお，stacdには，対象タスクに引き渡す拡張情報を指定します。

戻り値

ER      sta_tsk ( ID tskid, VP_INT stacd );
ER      ista_tsk ( ID tskid, VP_INT stacd );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid; タスクの ID

I VP_INT  stacd; タスクの拡張情報

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid≦ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態でない

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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ext_tsk

概要

タスクの終了

C言語形式

パラメータ

なし

機能

自タスクを RUNNING状態から DORMANT状態へと遷移させ，レディ・キューから外します。これにより，自タスク
は，RI850V4のスケジューリング対象から除外されます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，自タスクの起動要求がキューイングされていた（起動要求カウンタが 0x0
以外の値であった）場合には，自タスクの状態操作（DORMANT 状態への状態遷移処理）を行ったのち，自タスクの起
動（DORMANT状態から READY状態への状態遷移処理）もあわせて行われます。

備考 1 本サービス・コールでは，自タスクの状態操作（DORMANT状態への状態遷移処理）を行う際に，

- 優先度（現在優先度）
- 起床要求数
- サスペンド要求数
- 割り込み状態

といった情報をタスク生成時に設定される値で初期化しています。

また，自タスクがミューテックスをロックしていた場合には，ロック状態の解除（unl_mtxと同等の処理）も
あわせて行われます。

備考 2 タスク内で return命令が発行された場合，本サービス・コールと同等の処理が実行されます。

戻り値

なし

void    ext_tsk ( void );
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ter_tsk

概要

タスクの強制終了

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクを強制的に DORMANT状態へと遷移させます。これにより，対象タスクは，RI850V4のスケ
ジューリング対象から除外されます。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクの起動要求がキューイングされていた（起動要求カウンタが

0x0 以外の値であった）場合には，対象タスクの状態操作（DORMANT 状態への状態遷移処理）を行ったのち，対象タ
スクの起動（DORMANT状態から READY状態への状態遷移処理）もあわせて行われます。

備考 本サービス・コールでは，対象タスクの状態操作（DORMANT状態への状態遷移処理）を行う際に，

- 優先度（現在優先度）
- 起床要求数
- サスペンド要求数
- 割り込み状態

といった情報をタスク生成時に設定される値で初期化しています。

また，対象タスクがミューテックスをロックしていた場合には，ロック状態の解除（unl_mtx と同等の処理）
もあわせて行われます。

戻り値

ER      ter_tsk ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid; タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid≦ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID

E_CTX -25
コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 対象タスクが自タスクである
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E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態である

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない

マクロ 数値 意味
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chg_pri
ichg_pri

概要

タスク優先度の変更

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクの優先度（現在優先度）を tskpriで指定された値に変更します。
対象タスクが RUNNING状態，または READY状態であった場合には，優先度を変更したのち，対象タスクを tskpriで
指定された優先度に応じたレディ・キューの最後尾につなぎかえます。

備考 対象タスクが何らかの待ちキューに優先度順でキューイングされていた場合，本サービス・コールの発行によ

り，待ち順序が変わることがあります。

例 セマフォの待ちキューに 3つのタスク（タスク A：優先度 10，タスク B：優先度 11，タスク C：優
先度 12）が優先度順でキューイングされているとき，タスク B の優先度を 11 から 9 に変更した場
合，待ちキューの待ち順序は，以下のように変更されます。
　

ER      chg_pri ( ID tskid, PRI tskpri );
ER      ichg_pri ( ID tskid, PRI tskpri )

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

I PRI     tskpri;

タスクの優先度

TPRI_INI： タスクの初期優先度

数値： タスクの優先度

タスク C
セマフォ

タスク Aタスク B

chg_pri ( タスク B, 9 );

優先度 9 優先度 10 優先度 12

タスク C
セマフォ

タスク Bタスク A
優先度 10 優先度 11 優先度 12
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17
優先度の指定が不正である

- tskpri＜ 0x0
- tskpri＞最大タスク優先度

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態である

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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get_pri
iget_pri

概要

タスク優先度の参照

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクの現在優先度を p_tskpriで指定された領域に格納します。

戻り値

ER      get_pri ( ID tskid, PRI *p_tskpri );
ER      iget_pri ( ID tskid, PRI *p_tskpri );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

O PRI     *p_tskpri; 現在優先度を格納する領域へのポインタ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態である

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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ref_tst
iref_tst

概要

タスク基本情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 タスク基本情報 T_RTSTの構造 】

機能

tskidで指定されたタスクのタスク基本情報（現在状態，待ち要因）を pk_rtstで指定された領域に格納します。
タスク情報のうち，現在状態，待ち要因のみを参照したい場合に使用します。
取得する情報が少ないので ref_tsk，iref_tskより高速に応答します。

備考 タスク基本情報 T_RTSTについての詳細は，「15.2.2　タスク基本情報」を参照してください。

戻り値

ER      ref_tst ( ID tskid, T_RTST *pk_rtst );
ER      iref_tst ( ID tskid, T_RTST *pk_rtst );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

O T_RTST  *pk_rtst; タスク基本情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rtst {
        STAT    tskstat;        /*現在状態 */
        STAT    tskwait;        /*待ち要因 */
} T_RTST;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない

マクロ 数値 意味
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ref_tsk
iref_tsk

概要

タスク詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 タスク詳細情報 T_RTSKの構造 】

機能

tskidで指定されたタスクのタスク詳細情報（現在状態，現在優先度など）を pk_rtskで指定された領域に格納します。

備考 タスク詳細情報 T_RTSKについての詳細は，「15.2.1　タスク詳細情報」を参照してください。

ER      ref_tsk ( ID tskid, T_RTSK *pk_rtsk );
ER      iref_tsk ( ID tskid, T_RTSK *pk_rtsk );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

O T_RTSK  *pk_rtsk; タスク詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rtsk {
        STAT    tskstat;        /*現在状態 */
        PRI     tskpri;         /*現在優先度 */
        PRI     tskbpri;        /*システム予約領域 */
        STAT    tskwait;        /*待ち要因 */
        ID      wobjid;         /*管理オブジェクトの ID*/
        UH      RFU1;           /*システム予約領域 */
        TMO     lefttmo;        /*残り時間 */
        UINT    actcnt;         /*起動要求数 */
        UINT    wupcnt;         /*起床要求数 */
        UINT    suscnt;         /*サスペンド要求数 */
        ATR     tskatr;         /*属性 */
        PRI     itskpri;        /*初期優先度 */
        ID      memid;          /*システム予約領域 */
        UH      RFU2;           /*システム予約領域 */
} T_RTSK;
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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16.2.2 タスク付属同期機能

以下に，RI850V4がタスク付属同期機能として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 2　タスク付属同期機能

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

slp_tsk 起床待ち状態への移行（永久待ち） タスク

tslp_tsk 起床待ち状態への移行（タイムアウト付き） タスク

wup_tsk，iwup_tsk タスクの起床 タスク，非タスク

can_wup，ican_wup 起床要求の解除 タスク，非タスク

rel_wai，irel_wai WAITING状態の強制解除 タスク，非タスク

sus_tsk，isus_tsk SUSPENDED状態への移行 タスク，非タスク

rsm_tsk，irsm_tsk SUSPENDED状態の解除 タスク，非タスク

frsm_tsk，ifrsm_tsk SUSPENDED状態の強制解除 タスク，非タスク

dly_tsk 時間経過待ち状態への移行 タスク
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slp_tsk

概要

起床待ち状態への移行（永久待ち）

C言語形式

パラメータ

なし

機能

自タスクを RUNNING状態からWAITING状態（起床待ち状態）へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，自タスクの起床要求がキューイングされていた（起床要求カウンタが 0x0
以外）場合には，状態操作処理は行わず，起床要求カウンタから 0x1を減算します。
なお，起床待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，起床待ち状態から READY状態へと遷移します。

戻り値

ER slp_tsk ( void );

起床待ち状態の解除操作 エラー・コード

wup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

iwup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

rel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された
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tslp_tsk

概要

起床待ち状態への移行（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

自タスクを RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（起床待ち状態）へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，自タスクの起床要求がキューイングされていた（起床要求カウンタが 0x0
以外）場合には，状態操作処理は行わず，起床要求カウンタから 0x1を減算します。
なお，起床待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，起床待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

備考 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“slp_tskと同等の処理”を実行します。

戻り値

ER      tslp_tsk ( TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

起床待ち状態の解除操作 エラー・コード

wup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

iwup_tskの発行により，起床要求が発行された E_OK

rel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である
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E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した

マクロ 数値 意味
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wup_tsk
iwup_tsk

概要

タスクの起床

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクをWAITING状態（起床待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状
態から SUSPENDED状態へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクが起床待ち状態以外の場合には，状態操作処理は行わず，起床

要求カウンタに 0x1を加算します。

備考 RI850V4が管理する起床要求カウンタは，7ビット幅で構成されています。このため，本サービス・コールで
は，起床要求数が 127回を越えるような場合には，起床要求のキューイング（起床要求カウンタの加算処理）
は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

戻り値

ER      wup_tsk ( ID tskid );
ER      iwup_tsk ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態である

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない

E_QOVR -43 起床要求数が 127回を越えた
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can_wup
ican_wup

概要

起床要求の解除

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクにキューイングされている起床要求をすべて解除（起床要求カウンタに 0x0を設定）します。
なお，本サービス・コールは戻り値として解除した起床要求数を返します。

戻り値

ER_UINT can_wup ( ID tskid );
ER_UINT ican_wup ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態である

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない

その他 － 正常終了（解除した起床要求数）
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rel_wai
irel_wai

概要

WAITING状態の強制解除

C言語形式

パラメータ

機能

tskid で指定されたタスクの WAITING 状態を強制的に解除します。これにより，対象タスクは待ちキューから外れ，
WAITING状態から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。
なお，本サービス・コールの発行により WAITING 状態を解除されたタスクには，WAITING 状態へと遷移するきっか
けとなったサービス・コール（slp_tsk，wai_semなど）の戻り値として E_RLWAIを返します。

備考 1 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクがWAITING状態，
またはWAITING-SUSPENDED状態以外の場合には，戻り値として E_OBJを返します。

備考 2 本サービス・コールでは，SUSPENDED状態の解除は行われません。

戻り値

ER rel_wai ( ID tskid );
ER irel_wai ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID tskid; タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid≦ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクがWAITING状態，またはWAITING-SUSPENDED状態でない

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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sus_tsk
isus_tsk

概要

SUSPENDED状態への移行

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクを RUNNING状態から SUSPENDED状態へ，READY状態から SUSPENDED状態へ，また
はWAITING状態からWAITING-SUSPENDED状態へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象タスクが SUSPENDED状態，またはWAITING-SUSPENDED状態へ
と遷移していた場合には，状態操作処理は行わず，サスペンド要求カウンタに 0x1を加算します。

備考 RI850V4 が管理するサスペンド要求カウンタは，7 ビット幅で構成されています。このため，本サービス・
コールでは，サスペンド要求数が 127 回を越えるような場合には，サスペンド要求のキューイング（サスペ
ンド要求カウンタの加算処理）は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

戻り値

ER      sus_tsk ( ID tskid );
ER      isus_tsk ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid;

タスクの ID

TSK_SELF： 自タスク

数値： タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid＜ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskidにTSK_SELFを指定した

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した際，tskid に自タス
クを指定した
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E_OBJ -41 対象タスクが DORMANT状態である

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない

E_QOVR -43 サスペンド要求数が 127回を越えた

マクロ 数値 意味
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rsm_tsk
irsm_tsk

概要

SUSPENDED状態の解除

C言語形式

パラメータ

機能

tskidで指定されたタスクをSUSPENDED状態からREADY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態からWAITING
状態へと遷移させます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，サスペンド要求がキューイングされていた場合には，状態操作処理は行わ

ず，サスペンド要求カウンタの減算処理のみを行います。

備考 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクが SUSPENDED
状態，またはWAITING-SUSPENDED状態以外の場合には，戻り値として E_OBJを返します。

戻り値

ER      rsm_tsk ( ID tskid );
ER      irsm_tsk ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid; タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid≦ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが SUSPENDED状態，またはWAITING-SUSPENDED状態でない

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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frsm_tsk
ifrsm_tsk

概要

SUSPENDED状態の強制解除

C言語形式

パラメータ

機能

tskid で指定されたタスクに発行されているサスペンド要求をすべて解除（サスペンド要求カウンタに 0x0を設定）し
ます。これにより，対象タスクは SUSPENDED 状態から READY 状態へ，または WAITING-SUSPENDED 状態から
WAITING状態へと遷移します。

備考 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，対象タスクが SUSPENDED
状態，またはWAITING-SUSPENDED状態以外の場合には，戻り値として E_OBJを返します。

戻り値

ER      frsm_tsk ( ID tskid );
ER      ifrsm_tsk ( ID tskid );

I/O パラメータ 説明

I ID      tskid; タスクの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- tskid≦ 0x0
- tskid＞生成されているタスクの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_OBJ -41 対象タスクが SUSPENDED状態，またはWAITING-SUSPENDED状態でない

E_NOEXS -42 対象タスクが生成されていない
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dly_tsk

概要

時間経過待ち状態への移行

C言語形式

パラメータ

機能

自タスクを dlytimで指定された遅延時間が経過するまでの間，RUNNING状態からWAITING状態（時間経過待ち状態）
へと遷移させます。

なお，時間経過待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，時間経過待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

戻り値

ER      dly_tsk ( RELTIM dlytim );

I/O パラメータ 説明

I RELTIM  dlytim; 遅延時間（単位：ミリ秒）

時間経過待ち状態の解除操作 エラー・コード

dlytimで指定された遅延時間が経過した E_OK

rel_waiの発行により，時間経過待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，時間経過待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，起床待ち状態を強制的に解除された
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16.2.3 同期通信機能（セマフォ）

以下に，RI850V4が同期通信機能（セマフォ）として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 3　同期通信機能（セマフォ）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

wai_sem 資源の獲得 タスク

pol_sem，ipol_sem 資源の獲得（ポーリング） タスク，非タスク

twai_sem 資源の獲得（タイムアウト付き） タスク

sig_sem，isig_sem 資源の返却 タスク，非タスク

ref_sem，iref_sem セマフォ詳細情報の参照 タスク，非タスク
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wai_sem

概要

資源の獲得

C言語形式

パラメータ

機能

semidで指定されたセマフォから資源を獲得（セマフォ・カウンタから 0x1を減算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォから資源を獲得することができなかった（空き資源が存在し

なかった）場合には，資源の獲得は行わず，自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING
状態からWAITING状態（資源獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，資源獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，資源獲得待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

備考 自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレーション

時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

戻り値

ER      wai_sem ( ID semid );

I/O パラメータ 説明

I ID      semid; セマフォの ID

資源獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

sig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

isig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

rel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- semid≦ 0x0
- semid＞生成されているセマフォの最大 ID
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E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象セマフォが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された

マクロ 数値 意味
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pol_sem
ipol_sem

概要

資源の獲得（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

semidで指定されたセマフォから資源を獲得（セマフォ・カウンタから 0x1を減算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォから資源を獲得することができなかった（空き資源が存在し
なかった）場合には，資源の獲得は行わず，戻り値として E_TMOUTを返します。

戻り値

ER      pol_sem ( ID semid );
ER      ipol_sem ( ID semid );

I/O パラメータ 説明

I ID      semid; セマフォの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- semid≦ 0x0
- semid＞生成されているセマフォの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象セマフォが生成されていない

E_TMOUT -50 対象セマフォの資源数が 0x0である
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twai_sem

概要

資源の獲得（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

semidで指定されたセマフォから資源を獲得（セマフォ・カウンタから 0x1を減算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォから資源を獲得することができなかった（空き資源が存在し
なかった）場合には，資源の獲得は行わず，自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING
状態からタイムアウト付きのWAITING状態（資源獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，資源獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，資源獲得待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

備考 1 自タスクを対象セマフォの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレーション

時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 2 待ち時間 tmout に TMO_FEVR が指定された際には“wai_sem と同等の処理”を，TMO_POL が指定された

際には“pol_sem，ipol_semと同等の処理”を実行します。

ER      twai_sem ( ID semid, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      semid; セマフォの ID

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

資源獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

sig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

isig_semの発行により，対象セマフォに資源が返却された E_OK

rel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- semid≦ 0x0
- semid＞生成されているセマフォの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象セマフォが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，資源獲得待ち状態を強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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sig_sem
isig_sem

概要

資源の返却

C言語形式

パラメータ

機能

semidで指定されたセマフォに資源を返却（セマフォ・カウンタに 0x1を加算）します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象セマフォの待ちキューにタスクがキューイングされていた場合には，
資源の返却（セマフォ・カウンタの加算処理）は行わず，該当タスク（待ちキューの先頭タスク）に資源を渡します。こ

れにより，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING 状態（資源獲得待ち状態）から READY 状態へ，または
WAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。

備考 RI850V4 では，セマフォの資源数として取り得る最大値（最大資源数 maxsem）をコンフィギュレーション
時に定義させています。このため，本サービス・コールでは，資源数が最大資源数 maxsem を越えるような
場合には，資源の返却（セマフォ・カウンタの加算処理）は行わず，戻り値として E_QOVRを返します。

戻り値

ER      sig_sem ( ID semid );
ER      isig_sem ( ID semid );

I/O パラメータ 説明

I ID      semid; セマフォの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- semid≦ 0x0
- semid＞生成されているセマフォの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象セマフォが生成されていない

E_QOVR -43 資源数が最大資源数maxsemを越えた
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ref_sem
iref_sem

概要

セマフォ詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 セマフォ詳細情報 T_RSEMの構造 】

機能

semid で指定されたセマフォのセマフォ詳細情報（待ちタスクの有無，現在資源数など）を pk_rsem で指定された領
域に格納します。

備考 セマフォ詳細情報 T_RSEMについての詳細は，「15.2.3　セマフォ詳細情報」を参照してください。

戻り値

ER      ref_sem ( ID semid, T_RSEM *pk_rsem );
ER      iref_sem ( ID semid, T_RSEM *pk_rsem );

I/O パラメータ 説明

I ID      semid; セマフォの ID

O T_RSEM  *pk_rsem; セマフォ詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rsem {
        ID      wtskid;         /*待ちタスクの有無 */
        UH      RFU1;           /*システム予約領域 */
        UINT    semcnt;         /*現在資源数 */
        ATR     sematr;         /*属性 */
        UH      RFU2;           /*システム予約領域 */
        UINT    maxsem;         /*最大資源数 */
} T_RSEM;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- semid≦ 0x0
- semid＞生成されているセマフォの最大 ID
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象セマフォが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.4 同期通信機能（イベントフラグ）

以下に，RI850V4が同期通信機能（イベントフラグ）として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 4　同期通信機能（イベントフラグ）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

set_flg，iset_flg ビット・パターンのセット タスク，非タスク

clr_flg，iclr_flg ビット・パターンのクリア タスク，非タスク

wai_flg ビット・パターンのチェック タスク

pol_flg，ipol_flg ビット・パターンのチェック（ポーリング） タスク，非タスク

twai_flg ビット・パターンのチェック（タイムアウト付き） タスク

ref_flg，iref_flg イベントフラグ詳細情報の参照 タスク，非タスク
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set_flg
iset_flg

概要

ビット・パターンのセット

C言語形式

パラメータ

機能

flgid で指定されたイベントフラグのビット・パターンと setptn で指定されたビット・パターンの論理和 OR をとり，
その結果を対象イベントフラグにセットします。

なお，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグの待ちキューにキューイングされているタスクの要求条

件を満足した場合には，ビット・パターンのセット（論理和 ORの設定処理）とともに，該当タスクを待ちキューから外
します。これにより，該当タスクは，WAITING状態（イベントフラグ待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-
SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。

備考 1 本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが B'1100，setptn で指定された
ビット・パターンが B'1010であった場合には，対象イベントフラグのビット・パターンは B'1110となります。

備考 2 対象イベントフラグに TA_WMUL属性が指定されていた場合，“本サービス・コールの発行に伴い要求条件を
満足したか否か”の判定対象となるタスクは，TA_CLR属性も指定されているか否かにより異なります。

-“指定あり”の場合
待ちキューにキューイングされている先頭タスクから要求条件を満足したタスクまでが判定対象となり

ます。

-“指定なし”の場合
待ちキューにキューイングされている全タスクが判定対象となります。

戻り値

ER      set_flg ( ID flgid, FLGPTN setptn );
ER      iset_flg ( ID flgid, FLGPTN setptn );

I/O パラメータ 説明

I ID      flgid; イベントフラグの ID

I FLGPTN  setptn; セットするビット・パターン

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- flgid≦ 0x0
- flgid＞生成されているイベントフラグの最大 ID
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象イベントフラグが生成されていない

マクロ 数値 意味
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clr_flg
iclr_flg

概要

ビット・パターンのクリア

C言語形式

パラメータ

機能

flgid で指定されたイベントフラグのビット・パターンと clrptn で指定されたビット・パターンの論理積 AND をとり，
その結果を対象イベントフラグに設定します。

備考 本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが B'1100，clrptn で指定された
ビット・パターンが B'1010であった場合には，対象イベントフラグのビット・パターンは B'1000となります。

戻り値

ER      clr_flg ( ID flgid, FLGPTN clrptn );
ER      iclr_flg ( ID flgid, FLGPTN clrptn );

I/O パラメータ 説明

I ID      flgid; イベントフラグの ID

I FLGPTN  clrptn; クリアするビット・パターン

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- flgid≦ 0x0
- flgid＞生成されているイベントフラグの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象イベントフラグが生成されていない
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wai_flg

概要

ビット・パターンのチェック

C言語形式

パラメータ

機能

waiptnで指定された要求ビット・パターンと wfmodeで指定された要求条件を満足するビット・パターンが flgidで指
定されたイベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

なお，要求条件を満足するビット・パターンが対象イベントフラグに設定されていた場合には，対象イベントフラグの

ビット・パターンを p_flgptnで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかった

場合には，自タスクを対象イベントフラグの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING 状態から WAITING 状態
（イベントフラグ待ち状態）へと遷移させます。
なお，イベントフラグ待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，イベントフラグ待ち状態から READY状態へと遷移し
ます。

以下に，要求条件 wfmodeの指定形式を示します。

- wfmode = TWF_ANDW
waiptnで 1を設定している全ビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

ER wai_flg ( ID flgid, FLGPTN waiptn, MODE wfmode, FLGPTN *p_flgptn );

I/O パラメータ 説明

I ID flgid; イベントフラグの ID

I FLGPTN  waiptn; 要求するビット・パターン

I MODE    wfmode;

要求条件の指定

TWF_ANDW： AND待ち
TWF_ORW： OR待ち

O FLGPTN  *p_flgptn; 条件成立時のビット・パターンを格納する領域へのポインタ

イベントフラグ待ち状態の解除操作 エラー・コード

set_flgの発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定され
た

E_OK

iset_flg の発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定さ
れた

E_OK

rel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI
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- wfmode = TWF_ORW
waiptnで 1を設定しているビットのうち，いずれかのビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェッ
クします。

備考 1 RI850V4では，イベントフラグの待ちキューに複数のタスクをキューイング可能とするか否かをコンフィ
ギュレーション時に定義させています。このため，すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフ

ラグ（TW_WSGL属性）に対して本サービス・コールを発行した場合，RI850V4は要求条件の即時成立／不
成立を問わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

TA_WSGL属性： キューイング可能なタスクは，1個
TA_WMUL属性： キューイング可能なタスクは，複数

備考 2 自タスクを対象イベントフラグ（TA_WMUL 属性）の待ちキューにキューイングする際のキューイング方式
は，コンフィギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 3 対象イベントフラグ（TA_CLR属性）の要求条件が満足した際，RI850V4はビット・パターンのクリア（0x0
の設定）を行います。

備考 4 rel_wai，または irel_waiの発行によりイベントフラグ待ち状態を解除された場合，p_flgptnで指定された領域
の内容は不定となります。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17
パラメータの指定が不正である

- 要求ビット・パターンの指定が不正（waiptn = 0x0）である
- 要求条件 wfmodeの指定が不正である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- flgid≦ 0x0
- flgid＞生成されているイベントフラグの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフラグ（TW_WSGL 属性）
に対して本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象イベントフラグが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除
された
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pol_flg
ipol_flg

概要

ビット・パターンのチェック（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

waiptnで指定された要求ビット・パターンと wfmodeで指定された要求条件を満足するビット・パターンが flgidで指
定されたイベントフラグに設定されているか否かをチェックします。
なお，要求条件を満足するビット・パターンが対象イベントフラグに設定されていた場合には，対象イベントフラグの

ビット・パターンを p_flgptnで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかった
場合には，戻り値として E_TMOUTを返します。
以下に，要求条件 wfmodeの指定形式を示します。

- wfmode = TWF_ANDW
waiptnで 1を設定している全ビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

- wfmode = TWF_ORW
waiptnで 1を設定しているビットのうち，いずれかのビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェッ
クします。

備考 1 RI850V4では，イベントフラグの待ちキューに複数のタスクをキューイング可能とするか否かをコンフィギュ
レーション時に定義させています。このため，すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフラグ

（TW_WSGL属性）に対して本サービス・コールを発行した場合，RI850V4は要求条件の即時成立／不成立を
問わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

TA_WSGL属性： キューイング可能なタスクは，1個
TA_WMUL属性： キューイング可能なタスクは，複数

ER      pol_flg ( ID flgid, FLGPTN waiptn, MODE wfmode, FLGPTN *p_flgptn );
ER      ipol_flg ( ID flgid, FLGPTN waiptn, MODE wfmode, FLGPTN *p_flgptn );

I/O パラメータ 説明

I ID      flgid; イベントフラグの ID

I FLGPTN  waiptn; 要求するビット・パターン

I MODE    wfmode;

要求条件の指定

TWF_ANDW： AND待ち
TWF_ORW： OR待ち

O FLGPTN  *p_flgptn; 条件成立時のビット・パターンを格納する領域へのポインタ
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備考 2 対象イベントフラグ（TA_CLR属性）の要求条件が満足した際，RI850V4はビット・パターンのクリア（0x0
の設定）を行います。

備考 3 本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかった

場合，p_flgptnで指定された領域の内容は不定となります。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17
パラメータの指定が不正である

- 要求ビット・パターンの指定が不正（waiptn = 0x0）である
- 要求条件 wfmodeの指定が不正である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- flgid≦ 0x0
- flgid＞生成されているイベントフラグの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフラグ（TW_WSGL 属性）
に対して本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象イベントフラグが生成されていない

E_TMOUT -50 対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していない
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twai_flg

概要

ビット・パターンのチェック（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

waiptnで指定された要求ビット・パターンと wfmodeで指定された要求条件を満足するビット・パターンが flgidで指
定されたイベントフラグに設定されているか否かをチェックします。
なお，要求条件を満足するビット・パターンが対象イベントフラグに設定されていた場合には，対象イベントフラグの

ビット・パターンを p_flgptnで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象イベントフラグのビット・パターンが要求条件を満足していなかった
場合には，自タスクを対象イベントフラグの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付き
のWAITING状態（イベントフラグ待ち状態）へと遷移させます。
なお，イベントフラグ待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，イベントフラグ待ち状態から READY状態へと遷移し
ます。
　

ER      twai_flg ( ID flgid, FLGPTN waiptn, MODE wfmode, FLGPTN *p_flgptn, TMO tmout 
);

I/O パラメータ 説明

I ID      flgid; イベントフラグの ID

I FLGPTN  waiptn; 要求するビット・パターン

I MODE    wfmode;

要求条件の指定

TWF_ANDW： AND待ち
TWF_ORW： OR待ち

O FLGPTN  *p_flgptn; 条件成立時のビット・パターンを格納する領域へのポインタ

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

イベントフラグ待ち状態の解除操作 エラー・コード

set_flgの発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定され
た

E_OK

iset_flg の発行により，対象イベントフラグに要求条件を満足するビット・パターンが設定さ
れた

E_OK

rel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI
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以下に，要求条件 wfmodeの指定形式を示します。

- wfmode = TWF_ANDW
waiptnで 1を設定している全ビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェックします。

- wfmode = TWF_ORW
waiptnで 1を設定しているビットのうち，いずれかのビットが対象イベントフラグに設定されているか否かをチェッ
クします。

備考 1 RI850V4では，イベントフラグの待ちキューに複数のタスクをキューイング可能とするか否かをコンフィギュ
レーション時に定義させています。このため，すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフラグ

（TW_WSGL属性）に対して本サービス・コールを発行した場合，RI850V4は要求条件の即時成立／不成立を
問わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

TA_WSGL属性： キューイング可能なタスクは，1個
TA_WMUL属性： キューイング可能なタスクは，複数

備考 2 自タスクを対象イベントフラグ（TA_WMUL 属性）の待ちキューにキューイングする際のキューイング方式
は，コンフィギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 3 対象イベントフラグ（TA_CLR属性）の要求条件が満足した際，RI850V4はビット・パターンのクリア（0x0
の設定）を行います。

備考 4 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過によりイベントフラグ待ち状態を解除された場合，
p_flgptnで指定された領域の内容は不定となります。

備考 5 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“wai_flgと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際
には“pol_flg，ipol_flgと同等の処理”を実行します。

戻り値

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17

パラメータの指定が不正である

- 要求ビット・パターンの指定が不正（waiptn = 0x0）である
- 要求条件 wfmodeの指定が不正である

- tmout＜ TMO_FEVR

E_ID -18

IDの指定が不正である

- flgid≦ 0x0
- flgid＞生成されているイベントフラグの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 すでに待ちタスクがキューイングされているイベントフラグ（TW_WSGL 属性）
に対して本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象イベントフラグが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，イベントフラグ待ち状態を強制的に解除
された

イベントフラグ待ち状態の解除操作 エラー・コード
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E_TMOUT -50 待ち時間が経過した

マクロ 数値 意味
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ref_flg
iref_flg

概要

イベントフラグ詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 イベントフラグ詳細情報 T_RFLGの構造 】

機能

flgid で指定されたイベントフラグのイベントフラグ詳細情報（待ちタスクの有無，現在ビット・パターンなど）を
pk_rflgで指定された領域に格納します。

備考 イベントフラグ詳細情報 T_RFLGについての詳細は，「15.2.4　イベントフラグ詳細情報」を参照してくださ
い。

戻り値

ER ref_flg ( ID flgid, T_RFLG *pk_rflg );
ER iref_flg ( ID flgid, T_RFLG *pk_rflg );

I/O パラメータ 説明

I ID flgid; イベントフラグの ID

O T_RFLG  *pk_rflg; イベントフラグ詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rflg {
ID wtskid; /*待ちタスクの有無 */
UH RFU1; /*システム予約領域 */
FLGPTN  flgptn; /*現在ビット・パターン */
ATR flgatr; /*属性 */
UH RFU2; /*システム予約領域 */

} T_RFLG;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- flgid≦ 0x0
- flgid＞生成されているイベントフラグの最大 ID
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象イベントフラグが生成されていない

マクロ 数値 意味



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 230 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

snd_dtq

概要

データの送信

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域に dataで指定されたデータを書き込みます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空き

領域が存在しなかった場合には，データの書き込みは行わず，自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューにキュー
イングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（データ送信待ち状態）へと遷移させます。
なお，データ送信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ送信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた場

合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキューから

外れ，WAITING状態（データ受信待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED
状態へと遷移します。

備考 1 データを対象データ・キューのデータ・キュー領域に書き込む際の書き込み方法は，データの送信要求を行っ
た順に行われます。

備考 2 自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ

レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

ER      snd_dtq ( ID dtqid, VP_INT data );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

I VP_INT  data; 送信するデータ

データ送信待ち状態の解除操作 エラー・コード

rcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

prcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

iprcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

trcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

rel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 231 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された
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16.2.5 同期通信機能（データ・キュー）

以下に，RI850V4が同期通信機能（データ・キュー）として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 5　同期通信機能（データ・キュー）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

snd_dtq データの送信 タスク

psnd_dtq，ipsnd_dtq データの送信（ポーリング） タスク，非タスク

tsnd_dtq データの送信（タイムアウト付き） タスク

fsnd_dtq，ifsnd_dtq データの強制送信 タスク，非タスク

rcv_dtq データの受信 タスク

prcv_dtq，iprcv_dtq データの受信（ポーリング） タスク，非タスク

trcv_dtq データの受信（タイムアウト付き） タスク

ref_dtq，iref_dtq データ・キュー詳細情報の参照 タスク，非タスク
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psnd_dtq
ipsnd_dtq

概要

データの送信（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域に dataで指定されたデータを書き込みます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空き

領域が存在しなかった場合には，データの書き込みは行わず，戻り値として E_TMOUTを返します。
また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた場
合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキューから

外れ，WAITING状態（データ受信待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED
状態へと遷移します。

備考 データを対象データ・キューのデータ・キュー領域に書き込む際の書き込み方法は，データの送信要求を行っ
た順に行われます。

戻り値

ER      psnd_dtq ( ID dtqid, VP_INT data );
ER      ipsnd_dtq ( ID dtqid, VP_INT data );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

I VP_INT  data; 送信するデータ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

E_TMOUT -50 対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が存在しない
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tsnd_dtq

概要

データの送信（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域に dataで指定されたデータを書き込みます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空き

領域が存在しなかった場合には，データの書き込みは行わず，自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューにキュー

イングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（データ送信待ち状態）へと遷移させます。
なお，データ送信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ送信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた場

合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキューから

外れ，WAITING状態（データ受信待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED
状態へと遷移します。

ER      tsnd_dtq ( ID dtqid, VP_INT data, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

I VP_INT  data; 送信するデータ

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

データ送信待ち状態の解除操作 エラー・コード

rcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

prcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

iprcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

trcv_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域に空き領域が確保された E_OK

rel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT
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備考 1 データを対象データ・キューのデータ・キュー領域に書き込む際の書き込み方法は，データの送信要求を行っ

た順に行われます。

備考 2 自タスクを対象データ・キューの送信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ

レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“snd_dtqと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際

には“psnd_dtq，ipsnd_dtqと同等の処理”を実行します。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，データ送信待ち状態を強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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fsnd_dtq
ifsnd_dtq

概要

データの強制送信

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域に dataで指定されたデータを書き込みます。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータを書き込むための空き

領域が存在しなかった場合には，書き込まれてから最も時間が経過しているデータの領域に該当データを上書きします。

また，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューの受信待ちキューにタスクがキューイングされていた場
合には，データの書き込みは行わず，該当タスクにデータを渡します。これにより，該当タスクは，受信待ちキューから

外れ，WAITING状態（データ受信待ち状態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED
状態へと遷移します。

戻り値

ER      fsnd_dtq ( ID dtqid, VP_INT data );
ER      ifsnd_dtq ( ID dtqid, VP_INT data );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

I VP_INT  data; 送信するデータ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 データ・キュー領域のデータ数が 0x0のデータ・キューに対して本サービス・コー
ルを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない
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rcv_dtq

概要

データの受信

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込み，p_dataで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことがで

きなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合には，データの読み込みは行わず，自タスク
を対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（データ受信待ち
状態）へと遷移させます。
なお，データ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ受信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

備考 1 自タスクを対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，データの受信

要求を行った順に行われます。

備考 2 rel_wai，または irel_wai の発行によりデータ受信待ち状態を解除された場合，p_data で指定された領域の内
容は不定となります。

ER      rcv_dtq ( ID dtqid, VP_INT *p_data );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

O VP_INT  *p_data; データを格納する領域へのポインタ

データ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

psnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ipsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

tsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

fsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ifsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

rel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された
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prcv_dtq
iprcv_dtq

概要

データの受信（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込み，p_dataで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことがで

きなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合には，データの読み込みは行わず，戻り値と

して E_TMOUTを返します。

備考 本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことがで
きなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合，p_data で指定された領域の内
容は不定となります。

戻り値

ER      prcv_dtq ( ID dtqid, VP_INT *p_data );
ER      iprcv_dtq ( ID dtqid, VP_INT *p_data );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

O VP_INT  *p_data; データを格納する領域へのポインタ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

E_TMOUT -50 対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれていない
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trcv_dtq

概要

データの受信（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込み，p_dataで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象データ・キューのデータ・キュー領域からデータを読み込むことがで

きなかった（データ・キュー領域にデータが書き込まれていなかった）場合には，データの読み込みは行わず，自タスク

を対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状
態（データ受信待ち状態）へと遷移させます。

なお，データ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，データ受信待ち状態から READY状態へと遷移します。
　

備考 1 自タスクを対象データ・キューの受信待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，データの受信

要求を行った順に行われます。

ER      trcv_dtq ( ID dtqid, VP_INT *p_data, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

O VP_INT  *p_data; データを格納する領域へのポインタ

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

データ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

psnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ipsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

tsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

fsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

ifsnd_dtqの発行により，対象データ・キューのデータ・キュー領域にデータが書き込まれた E_OK

rel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT
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備考 2 rel_wai，または irel_waiの発行，または待ち時間の経過によりデータ受信待ち状態を解除された場合，p_data
で指定された領域の内容は不定となります。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“rcv_dtqと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際
には“prcv_dtq，iprcv_dtqと同等の処理”を実行します。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_waiの発行により，データ受信待ち状態を強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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ref_dtq
iref_dtq

概要

データ・キュー詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 データ・キュー詳細情報 T_RDTQの構造 】

機能

dtqidで指定されたデータ・キューのデータ・キュー詳細情報（待ちタスクの有無，未受信データの総数など）を pk_rdtq
で指定された領域に格納します。

備考 データ・キュー詳細情報 T_RDTQについての詳細は，「15.2.5　データ・キュー詳細情報」を参照してください。

戻り値

ER      ref_dtq ( ID dtqid, T_RDTQ *pk_rdtq );
ER      iref_dtq ( ID dtqid, T_RDTQ *pk_rdtq );

I/O パラメータ 説明

I ID      dtqid; データ・キューの ID

O T_RDTQ  *pk_rdtq; データ・キュー詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rdtq {
        ID      stskid;         /*データ送信待ちタスクの有無 */
        ID      rtskid;         /*データ受信待ちタスクの有無 */
        UINT    sdtqcnt;        /*未受信データの総数 */
        ATR     dtqatr;         /*属性 */
        UH      RFU1;           /*システム予約領域 */
        UINT    dtqcnt;         /*データ数 */
        ID      memid;          /*システム予約領域 */
        UH      RFU2;           /*システム予約領域 */
} T_RDTQ;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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E_ID -18

IDの指定が不正である

- dtqid≦ 0x0
- dtqid＞生成されているデータ・キューの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象データ・キューが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.6 同期通信機能（メールボックス）

以下に，RI850V4が同期通信機能（メールボックス）として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 6　同期通信機能（メールボックス）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

snd_mbx，isnd_mbx メッセージの送信 タスク，非タスク

rcv_mbx メッセージの受信 タスク

prcv_mbx，iprcv_mbx メッセージの受信（ポーリング） タスク，非タスク

trcv_mbx メッセージの受信（タイムアウト付き） タスク

ref_mbx，iref_mbx メールボックス詳細情報の参照 タスク，非タスク
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snd_mbx
isnd_mbx

概要

メッセージの送信

C言語形式

パラメータ

【 TA_MFIFO属性用メッセージ T_MSGの構造 】

【 TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造 】

機能

mbxidで指定されたメールボックスに pk_msgで指定されたメッセージを送信します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスの待ちキューにタスクがキューイングされていた場合
には，メッセージの送信（メッセージのキューイング処理）は行わず，該当タスクにメッセージを渡します。これによ

り，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING 状態（メッセージ受信待ち状態）から READY 状態へ，または
WAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。

備考 1 メッセージを対象メールボックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュ

レーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 2 RI850V4 のメールボックスは，メッセージの先頭アドレスを受信側処理プログラムに渡すだけであり，メッ

セージの内容が他領域にコピーされるわけではありません。したがって，本サービス・コールの発行後であっ

てもメッセージの内容を書き換えることができます。

備考 3 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

ER      snd_mbx ( ID mbxid, T_MSG *pk_msg );
ER      isnd_mbx ( ID mbxid, T_MSG *pk_msg );

I/O パラメータ 説明

I ID      mbxid; メールボックスの ID

I T_MSG   *pk_msg; メッセージを格納した領域へのポインタ

typedef struct  t_msg {
        struct  t_msg   *msgnext;       /*システム予約領域 */
} T_MSG;

typedef struct  t_msg_pri {
        struct  t_msg   msgque;         /*システム予約領域 */
        PRI     msgpri;                 /*優先度 */
        UH      RFU;                    /*システム予約領域 */
} T_MSG_PRI;
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17
優先度の指定が不正である

- msgpri≦ 0x0
- msgpri＞最大メッセージ優先度

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mbxid≦ 0x0
- mbxid＞生成されているメールボックスの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象メールボックスが生成されていない
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rcv_mbx

概要

メッセージの受信

C言語形式

パラメータ

【 TA_MFIFO属性用メッセージ T_MSGの構造 】

【 TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造 】

機能

mbxidで指定されたメールボックスからメッセージを受信し，その先頭アドレスを ppk_msgで指定された領域に格納
します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待ち

キューにメッセージがキューイングされていなかった）場合には，メッセージの受信は行わず，自タスクを対象メール
ボックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（メッセージ受信待ち状態）へと遷
移させます。

なお，メッセージ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，メッセージ受信待ち状態から READY状態へと遷移し
ます。
　

ER      rcv_mbx ( ID mbxid, T_MSG **ppk_msg );

I/O パラメータ 説明

I ID      mbxid; メールボックスの ID

O T_MSG   **ppk_msg; メッセージの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_msg {
        struct  t_msg   *msgnext;       /*システム予約領域 */
} T_MSG;

typedef struct  t_msg_pri {
        struct  t_msg   msgque;         /*システム予約領域 */
        PRI     msgpri;                 /*優先度 */
        UH      RFU;                    /*システム予約領域 */
} T_MSG_PRI;

メッセージ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

isnd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

rel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI
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備考 1 自タスクを対象メールボックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレー
ション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 2 rel_wai，または irel_wai の発行によりメッセージ受信待ち状態を解除された場合，ppk_msg で指定された領
域の内容は不定となります。

備考 3 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

戻り値

irel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mbxid≦ 0x0
- mbxid＞生成されているメールボックスの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象メールボックスが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除
された

メッセージ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード
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prcv_mbx
iprcv_mbx

概要

メッセージの受信（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

【 TA_MFIFO属性用メッセージ T_MSGの構造 】

【 TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造 】

機能

mbxidで指定されたメールボックスからメッセージを受信し，その先頭アドレスを ppk_msgで指定された領域に格納
します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待ち

キューにメッセージがキューイングされていなかった）場合には，メッセージの受信は行わず，戻り値として E_TMOUT
を返します。

備考 1 本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待ち

キューにメッセージがキューイングされていなかった）場合，ppk_msg で指定された領域の内容は不定とな
ります。

備考 2 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

ER      prcv_mbx ( ID mbxid, T_MSG **ppk_msg );
ER      iprcv_mbx ( ID mbxid, T_MSG **ppk_msg );

I/O パラメータ 説明

I ID      mbxid; メールボックスの ID

O T_MSG   **ppk_msg; メッセージの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_msg {
        struct  t_msg   *msgnext;       /*システム予約領域 */
} T_MSG;

typedef struct  t_msg_pri {
        struct  t_msg   msgque;         /*システム予約領域 */
        PRI     msgpri;                 /*優先度 */
        UH      RFU;                    /*システム予約領域 */
} T_MSG_PRI;



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 250 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mbxid≦ 0x0
- mbxid＞生成されているメールボックスの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象メールボックスが生成されていない

E_TMOUT -50 対象メールボックスの待ちキューにメッセージがキューイングされていない



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 251 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

trcv_mbx

概要

メッセージの受信（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

【 TA_MFIFO属性用メッセージ T_MSGの構造 】

【 TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造 】

機能

mbxidで指定されたメールボックスからメッセージを受信し，その先頭アドレスを ppk_msgで指定された領域に格納
します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象メールボックスからメッセージを受信することができなかった（待ち

キューにメッセージがキューイングされていなかった）場合には，メッセージの受信は行わず，自タスクを対象メール
ボックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付きのWAITING状態（メッセージ受
信待ち状態）へと遷移させます。

なお，メッセージ受信待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，メッセージ受信待ち状態から READY状態へと遷移し
ます。

ER      trcv_mbx ( ID mbxid, T_MSG **ppk_msg, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      mbxid; メールボックスの ID

O T_MSG   **ppk_msg; メッセージの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

typedef struct  t_msg {
        struct  t_msg   *msgnext;       /*システム予約領域 */
} T_MSG;

typedef struct  t_msg_pri {
        struct  t_msg   msgque;         /*システム予約領域 */
        PRI     msgpri;                 /*優先度 */
        UH      RFU;                    /*システム予約領域 */
} T_MSG_PRI;
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備考 1 自タスクを対象メールボックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレー

ション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 2 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過によりメッセージ受信待ち状態を解除された場合，

ppk_msgで指定された領域の内容は不定となります。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“rcv_mbxと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際
には“prcv_mbx，iprcv_mbxと同等の処理”を実行します。

備考 4 メッセージ T_MSG，T_MSG_PRIについての詳細は，「15.2.6　メッセージ」を参照してください。

戻り値

メッセージ受信待ち状態の解除操作 エラー・コード

snd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

isnd_mbxの発行により，対象メールボックスにメッセージが送信された E_OK

rel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mbxid≦ 0x0
- mbxid＞生成されているメールボックスの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象メールボックスが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，メッセージ受信待ち状態を強制的に解除
された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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ref_mbx
iref_mbx

概要

メールボックス詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 メールボックス詳細情報 T_RMBXの構造 】

機能

mbxid で指定されたメールボックスのメールボックス詳細情報（待ちタスクの有無，待ちメッセージの有無など）を
pk_rmbxで指定された領域に格納します。

備考 メールボックス詳細情報 T_RMBXについての詳細は，「15.2.7　メールボックス詳細情報」を参照してくださ
い。

戻り値

ER      ref_mbx ( ID mbxid, T_RMBX *pk_rmbx );
ER      iref_mbx ( ID mbxid, T_RMBX *pk_rmbx );

I/O パラメータ 説明

I ID      mbxid; メールボックスの ID

O T_RMBX  *pk_rmbx; メールボックス詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rmbx {
        ID      wtskid;         /*待ちタスクの有無 */
        UH      RFU1;           /*システム予約領域 */
        T_MSG   *pk_msg;        /*待ちメッセージの有無 */
        ATR     mbxatr;         /*属性 */
        UH      RFU2;           /*システム予約領域 */
} T_RMBX;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mbxid≦ 0x0
- mbxid＞生成されているメールボックスの最大 ID
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象メールボックスが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.7 拡張同期通信機能（ミューテックス）

以下に，RI850V4が拡張同期通信機能（ミューテックス）として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 7　拡張同期通信機能（ミューテックス）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

loc_mtx ミューテックスのロック タスク

ploc_mtx ミューテックスのロック（ポーリング） タスク

tloc_mtx ミューテックスのロック（タイムアウト付き） タスク

unl_mtx ミューテックスのロック解除 タスク

ref_mtx，iref_mtx ミューテックス詳細情報の参照 タスク，非タスク
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loc_mtx

概要

ミューテックスのロック

C言語形式

パラメータ

機能

mtxidで指定されたミューテックスをロックします。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスをロックすることができなかった（すでに他タスクが

ロックしていた）場合には，自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態から
WAITING状態（ミューテックス待ち状態）へと遷移させます。
なお，ミューテックス待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，ミューテックス待ち状態から READY状態へと遷移し
ます。
　

備考 1 自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレー
ション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 2 RI850V4では，自タスクがロックしているミューテックスに対して本サービス・コールを再発行（ミューテッ
クスの多重ロック）した際には，戻り値として E_ILUSEを返します。

戻り値

ER      loc_mtx ( ID mtxid );

I/O パラメータ 説明

I ID      mtxid; ミューテックスの ID

ミューテックス待ち状態の解除操作 エラー・コード

unl_mtxの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ext_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ter_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

rel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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E_ID -18

IDの指定が不正である

- mtxid≦ 0x0
- mtxid＞生成されているミューテックスの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 すでにロック状態へと遷移させているミューテックスに対して本サービス・コール

を発行した

E_NOEXS -42 対象ミューテックスが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除
された

マクロ 数値 意味
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ploc_mtx

概要

ミューテックスのロック（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

mtxidで指定されたミューテックスをロックします。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスをロックすることができなかった（すでに他タスクが

ロックしていた）場合には，戻り値として E_TMOUTを返します。

備考 RI850V4では，自タスクがロックしているミューテックスに対して本サービス・コールを再発行（ミューテッ
クスの多重ロック）した際には，戻り値として E_ILUSEを返します。

戻り値

ER      ploc_mtx ( ID mtxid );

I/O パラメータ 説明

I ID      mtxid; ミューテックスの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mtxid≦ 0x0
- mtxid＞生成されているミューテックスの最大 ID

E_CTX -25
コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 すでにロック状態へと遷移させているミューテックスに対して本サービス・コール
を発行した

E_NOEXS -42 対象ミューテックスが生成されていない

E_TMOUT -50 すでに他タスクが対象ミューテックスをロックしている
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tloc_mtx

概要

ミューテックスのロック（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

mtxidで指定されたミューテックスをロックします。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスをロックすることができなかった（すでに他タスクが
ロックしていた）場合には，自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態から
タイムアウト付きのWAITING状態（ミューテックス待ち状態）へと遷移させます。
なお，ミューテックス待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，ミューテックス待ち状態から READY状態へと遷移し
ます。
　

備考 1 自タスクを対象ミューテックスの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィギュレー
ション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

備考 2 RI850V4では，自タスクがロックしているミューテックスに対して本サービス・コールを再発行（ミューテッ
クスの多重ロック）した際には，戻り値として E_ILUSEを返します。

備考 3 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“loc_mtxと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際
には“ploc_mtxと同等の処理”を実行します。

ER      tloc_mtx ( ID mtxid, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      mtxid; ミューテックスの ID

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

ミューテックス待ち状態の解除操作 エラー・コード

unl_mtxの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ext_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

ter_tskの発行により，対象ミューテックスのロック状態が解除された E_OK

rel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mtxid≦ 0x0
- mtxid＞生成されているミューテックスの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28 すでにロック状態へと遷移させているミューテックスに対して本サービス・コール

を発行した

E_NOEXS -42 対象ミューテックスが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，ミューテックス待ち状態を強制的に解除
された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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unl_mtx

概要

ミューテックスのロック解除

C言語形式

パラメータ

機能

mtxidで指定されたミューテックスのロック状態を解除します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象ミューテックスの待ちキューにタスクがキューイングされていた場合

には，ミューテックスのロック解除処理後，ただちに該当タスク（待ちキューの先頭タスク）によるミューテックスの

ロック処理が行われます。
このとき，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING状態（ミューテックス待ち状態）から READY状態へ，ま
たはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。

備考 ミューテックスのロック解除が可能なタスクは“対象ミューテックスをロックしたタスク”に限られます。こ

のため，自タスクがロックしていないミューテックスに対して本サービス・コールを発行した場合には，何も
処理は行わず，戻り値として E_ILUSEを返します。

戻り値

ER      unl_mtx ( ID mtxid );

I/O パラメータ 説明

I ID      mtxid; ミューテックスの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mtxid≦ 0x0
- mtxid＞生成されているミューテックスの最大 ID

E_CTX -25
コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_ILUSE -28
サービス・コールの使用方法が不正である

- すでにロック状態が解除されている
- ロック状態へと遷移させたのは他タスクである

E_NOEXS -42 対象ミューテックスが生成されていない
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ref_mtx
iref_mtx

概要

ミューテックス詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 ミューテックス詳細情報 T_RMTXの構造 】

機能

mtxidで指定されたミューテックスのミューテックス詳細情報（ロックの有無，待ちタスクの有無など）を pk_rmtxで
指定された領域に格納します。

備考 ミューテックス詳細情報 T_RMTXについての詳細は，「15.2.8　ミューテックス詳細情報」を参照してくださ
い。

戻り値

ER      ref_mtx ( ID mtxid, T_RMTX *pk_rmtx );
ER      iref_mtx ( ID mtxid, T_RMTX *pk_rmtx );

I/O パラメータ 説明

I ID      mtxid; ミューテックスの ID

O T_RMTX  *pk_rmtx; ミューテックス詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rmtx {
        ID      htskid;         /*ロックの有無 */
        ID      wtskid;         /*待ちタスクの有無 */
        ATR     mtxatr;         /*属性 */
        PRI     ceilpri;        /*システム予約領域 */
} T_RMTX;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mtxid≦ 0x0
- mtxid＞生成されているミューテックスの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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E_NOEXS -42 対象ミューテックスが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.8 メモリ・プール管理機能（固定長メモリ・プール）

以下に，RI850V4 がメモリ・プール管理機能（固定長メモリ・プール）として提供しているサービス・コールの一覧
を示します。

表 16－ 8　メモリ・プール管理機能（固定長メモリ・プール）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

get_mpf 固定長メモリ・ブロックの獲得 タスク

pget_mpf，ipget_mpf 固定長メモリ・ブロックの獲得（ポーリング） タスク，非タスク

tget_mpf 固定長メモリ・ブロックの獲得（タイムアウト付き） タスク

rel_mpf，irel_mpf 固定長メモリ・ブロックの返却 タスク，非タスク

ref_mpf，iref_mpf 固定長メモリ・プール詳細情報の参照 タスク，非タスク
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get_mpf

概要

固定長メモリ・ブロックの獲得

C言語形式

パラメータ

機能

mpfidで指定された固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスを p_blkで指定さ
れた領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合には，固定長メモリ・ブロックの獲得は行わず，自
タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からWAITING状態（固定長
メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。

なお，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態か
ら READY状態へと遷移します。
　

備考 1 RI850V4では，固定長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
獲得した固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 自タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 3 rel_wai，または irel_waiの発行により固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解除された場合，p_blkで指定

された領域の内容は不定となります。

ER      get_mpf ( ID mpfid, VP *p_blk );

I/O パラメータ 説明

I ID      mpfid; 固定長メモリ・プールの ID

O VP      *p_blk; 固定長メモリ・ブロックの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

irel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

rel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI
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戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mpfid≦ 0x0
- mpfid＞生成されている固定長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象固定長メモリ・プールが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を
強制的に解除された
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pget_mpf
ipget_mpf

概要

固定長メモリ・ブロックの獲得（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

mpfidで指定された固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスを p_blkで指定さ
れた領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得することが
できなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合には，固定長メモリ・ブロックの獲得は行わず，戻

り値として E_TMOUTを返します。

備考 1 RI850V4では，固定長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
獲得した固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合，p_blkで指定された領域の内容は不定
となります。

戻り値

ER      pget_mpf ( ID mpfid, VP *p_blk );
ER      ipget_mpf ( ID mpfid, VP *p_blk );

I/O パラメータ 説明

I ID      mpfid; 固定長メモリ・プールの ID

O VP      *p_blk; 固定長メモリ・ブロックの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mpfid≦ 0x0
- mpfid＞生成されている固定長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象固定長メモリ・プールが生成されていない

E_TMOUT -50 対象固定長メモリ・プールに空き固定長メモリ・ブロックが存在しない
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tget_mpf

概要

固定長メモリ・ブロックの獲得（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

mpfidで指定された固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得し，その先頭アドレスを p_blkで指定さ
れた領域に格納します。

ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得することが
できなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合には，固定長メモリ・ブロックの獲得は行わず，自

タスクを対象固定長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING 状態からタイムアウト付きの
WAITING状態（固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態か

ら READY状態へと遷移します。
　

備考 1 RI850V4では，固定長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
獲得した固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールから固定長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（空き固定長メモリ・ブロックが存在しなかった）場合，p_blkで指定された領域の内容は不定
となります。

ER      tget_mpf ( ID mpfid, VP *p_blk, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      mpfid; 固定長メモリ・プールの ID

O VP      *p_blk; 固定長メモリ・ブロックの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

irel_mpfの発行により，対象固定長メモリ・プールに固定長メモリ・ブロックが返却された E_OK

rel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT
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備考 3 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過により固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解除
された場合，p_blkで指定された領域の内容は不定となります。

備考 4 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“get_mpfと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際
には“pget_mpf，ipget_mpfと同等の処理”を実行します。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17 待ち時間の指定が不正（tmout＜ TMO_FEVR）である

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mpfid≦ 0x0
- mpfid＞生成されている固定長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象固定長メモリ・プールが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，固定長メモリ・ブロック獲得待ち状態を
強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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rel_mpf
irel_mpf

概要

固定長メモリ・ブロックの返却

C言語形式

パラメータ

機能

mpfidで指定された固定長メモリ・プールに blkで指定された固定長メモリ・ブロックを返却します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象固定長メモリ・プールの待ちキューにタスクがキューイングされてい

た場合には，固定長メモリ・ブロックの返却は行わず，該当タスク（待ちキューの先頭タスク）に固定長メモリ・ブロッ
クを渡します。これにより，該当タスクは，待ちキューから外れ，WAITING状態（固定長メモリ・ブロック獲得待ち状
態）から READY状態へ，またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。

備考 1 RI850V4では，固定長メモリ・ブロックを返却する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
返却された固定長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 固定長メモリ・ブロックを返却する際は，必ず獲得した固定長メモリ・プールに対して本サービス・コールを

発行してください。異なる固定長メモリ・プールに対して本サービス・コールを発行してもエラーにはなりま

せんが，以後の動作は保証されません。

戻り値

ER      rel_mpf ( ID mpfid, VP blk );
ER      irel_mpf ( ID mpfid, VP blk );

I/O パラメータ 説明

I ID      mpfid; 固定長メモリ・プールの ID

I VP      blk; 固定長メモリ・ブロックの先頭アドレス

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mpfid≦ 0x0
- mpfid＞生成されている固定長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象固定長メモリ・プールが生成されていない
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ref_mpf
iref_mpf

概要

固定長メモリ・プール詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFの構造 】

機能

mpfid で指定された固定長メモリ・プールの固定長メモリ・プール詳細情報（待ちタスクの有無，空き固定長メモリ・
ブロックの総数など）を pk_rmpfで指定された領域に格納します。

備考 固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFについての詳細は，「15.2.9　固定長メモリ・プール詳細情報」を参
照してください。

戻り値

ER      ref_mpf ( ID mpfid, T_RMPF *pk_rmpf );
ER      iref_mpf ( ID mpfid, T_RMPF *pk_rmpf );

I/O パラメータ 説明

I ID      mpfid; 固定長メモリ・プールの ID

O T_RMPF  *pk_rmpf; 固定長メモリ・プール詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rmpf {
        ID      wtskid;         /*待ちタスクの有無 */
        UH      RFU;            /*システム予約領域 */
        UINT    fblkcnt;        /*空き固定長メモリ・ブロックの総数 */
        ATR     mpfatr;         /*属性 */
        ID      memid;          /*システム予約領域 */
} T_RMPF;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mpfid≦ 0x0
- mpfid＞生成されている固定長メモリ・プールの最大 ID
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象固定長メモリ・プールが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.9 メモリ・プール管理機能（可変長メモリ・プール）

以下に，RI850V4 がメモリ・プール管理機能（可変長メモリ・プール）として提供しているサービス・コールの一覧
を示します。

表 16－ 9　メモリ・プール管理機能（可変長メモリ・プール）

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

get_mpl 可変長メモリ・ブロックの獲得 タスク

pget_mpl，ipget_mpl 可変長メモリ・ブロックの獲得（ポーリング） タスク，非タスク

tget_mpl 可変長メモリ・ブロックの獲得（タイムアウト付き） タスク

rel_mpl，irel_mpl 可変長メモリ・ブロックの返却 タスク，非タスク

ref_mpl，iref_mpl 可変長メモリ・プール情詳細報の参照 タスク，非タスク
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get_mpl

概要

可変長メモリ・ブロックの獲得

C言語形式

パラメータ

機能

mplidで指定された可変長メモリ・プールから blkszで指定されたサイズ（+4バイト）の可変長メモリ・ブロックを獲
得し，その先頭アドレスを p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合には，可変長メモリ・ブロックの獲得は行わ
ず，自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING 状態から WAITING 状態
（可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態か

ら READY状態へと遷移します。

備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックの獲得処理を“4の整数倍値”を単位として行います。したがって，
blkszに 4の整数倍値以外の値が指定された場合には，4の整数倍値に繰り上げられます。

備考 2 RI850V4 では，獲得した可変長メモリ・ブロックを管理するために 4 バイトの領域（管理ブロック）を必要
とします。したがって，本サービス・コールを発行した際には，“blksz + 4”バイトの領域が対象可変長メモ
リ・プールから確保されることになります。

備考 3 RI850V4では，可変長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
獲得した可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 4 自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。

ER get_mpl ( ID mplid, UINT blksz, VP *p_blk );

I/O パラメータ 説明

I ID mplid; 可変長メモリ・プールの ID

I UINT    blksz; 可変長メモリ・ブロックの要求サイズ（単位：バイト）

O VP *p_blk; 可変長メモリ・ブロックの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・ブ
ロックが返却された

E_OK

irel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・ブ
ロックが返却された

E_OK

rel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI
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備考 5 rel_wai，または irel_waiの発行により可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解除された場合，p_blkで指定
された領域の内容は不定となります。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17
要求サイズの指定が不正である

- blksz = 0x0
- blksz＞ 0x7fffffff

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mplid≦ 0x0
- mplid＞生成されている可変長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象可変長メモリ・プールが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を
強制的に解除された
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pget_mpl
ipget_mpl

概要

可変長メモリ・ブロックの獲得（ポーリング）

C言語形式

パラメータ

機能

mplidで指定された可変長メモリ・プールから blkszで指定されたサイズ（+4バイト）の可変長メモリ・ブロックを獲
得し，その先頭アドレスを p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合には，可変長メモリ・ブロックの獲得は行わ

ず，戻り値として E_TMOUTを返します。

備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックの獲得処理を“4の整数倍値”を単位として行います。したがって，
blkszに 4の整数倍値以外の値が指定された場合には，4の整数倍値に繰り上げられます。

備考 2 RI850V4 では，獲得した可変長メモリ・ブロックを管理するために 4 バイトの領域（管理ブロック）を必要
とします。したがって，本サービス・コールを発行した際には，“blksz + 4”バイトの領域が対象可変長メモ
リ・プールから確保されることになります。

備考 3 RI850V4では，可変長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
獲得した可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 4 本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合，p_blkで指定された領域の内容は
不定となります。

戻り値

ER      pget_mpl ( ID mplid, UINT blksz, VP *p_blk );
ER      ipget_mpl ( ID mplid, UINT blksz, VP *p_blk );

I/O パラメータ 説明

I ID      mplid; 可変長メモリ・プールの ID

I UINT    blksz; 可変長メモリ・ブロックの要求サイズ（単位：バイト）

O VP      *p_blk; 可変長メモリ・ブロックの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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E_PAR -17
要求サイズの指定が不正である

- blksz = 0x0
- blksz＞ 0x7fffffff

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mplid≦ 0x0
- mplid＞生成されている可変長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象可変長メモリ・プールが生成されていない

E_TMOUT -50 対象可変長メモリ・プールに要求サイズ分の連続する空き領域が存在しない

マクロ 数値 意味
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tget_mpl

概要

可変長メモリ・ブロックの獲得（タイムアウト付き）

C言語形式

パラメータ

機能

mplidで指定された可変長メモリ・プールから blkszで指定されたサイズ（+4バイト）の可変長メモリ・ブロックを獲
得し，その先頭アドレスを p_blkで指定された領域に格納します。
ただし，本サービス・コールを発行した際，対象可変長メモリ・プールから可変長メモリ・ブロックを獲得することが

できなかった（要求サイズ分の連続する空き領域が存在しなかった）場合には，可変長メモリ・ブロックの獲得は行わ

ず，自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングしたのち，RUNNING状態からタイムアウト付き
のWAITING状態（可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態）へと遷移させます。
なお，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除は，以下の場合に行われ，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態か
ら READY状態へと遷移します。
　

備考 1 RI850V4 では，可変長メモリ・ブロックの獲得処理を“4の整数倍値”を単位として行います。したがって，
blkszに 4の整数倍値以外の値が指定された場合には，4の整数倍値に繰り上げられます。

ER      tget_mpl ( ID mplid, UINT blksz, VP *p_blk, TMO tmout );

I/O パラメータ 説明

I ID      mplid; 可変長メモリ・プールの ID

I UINT    blksz; 可変長メモリ・ブロックの要求サイズ（単位：バイト）

O VP      *p_blk; 可変長メモリ・ブロックの先頭アドレスを格納する領域へのポインタ

I TMO     tmout;

待ち時間（単位：ミリ秒）

TMO_FEVR： 永久待ち

TMO_POL： ポーリング

数値： 待ち時間

可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態の解除操作 エラー・コード

rel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・ブ
ロックが返却された

E_OK

irel_mpl の発行により，対象可変長メモリ・プールに要求サイズを満足する可変長メモリ・ブ
ロックが返却された

E_OK

rel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

irel_waiの発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を強制的に解除された E_RLWAI

tmoutで指定された待ち時間が経過した E_TMOUT
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備考 2 RI850V4 では，獲得した可変長メモリ・ブロックを管理するために 4 バイトの領域（管理ブロック）を必要
とします。したがって，本サービス・コールを発行した際には，“blksz + 4”バイトの領域が対象可変長メモ
リ・プールから確保されることになります。

備考 3 RI850V4では，可変長メモリ・ブロックを獲得する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
獲得した可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 4 自タスクを対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングする際のキューイング方式は，コンフィ

ギュレーション時に定義された順（FIFO順，優先度順）に行われます。
備考 5 rel_wai，または irel_wai の発行，または待ち時間の経過により可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を解除

された場合，p_blkで指定された領域の内容は不定となります。

備考 6 待ち時間 tmoutに TMO_FEVRが指定された際には“get_mplと同等の処理”を，TMO_POLが指定された際
には“pget_mpl，ipget_mplと同等の処理”を実行します。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17

パラメータの指定が不正である

- blksz = 0x0
- blksz＞ 0x7fffffff
- tmout＜ TMO_FEVR

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mplid≦ 0x0
- mplid＞生成されている可変長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象可変長メモリ・プールが生成されていない

E_RLWAI -49 rel_wai，または irel_wai の発行により，可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態を
強制的に解除された

E_TMOUT -50 待ち時間が経過した
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rel_mpl
irel_mpl

概要

可変長メモリ・ブロックの返却

C言語形式

パラメータ

機能

mplidで指定された可変長メモリ・プールに blkで指定された可変長メモリ・ブロックを返却します。
可変長メモリ・ブロックを返却したあと，対象可変長メモリ・プールの待ちキューにキューイングされているタスクを

キューの先頭から調べていき，待ちタスクが要求するサイズのメモリを割り当てられる場合はメモリを割り当てます。こ
の動作を待ちキューにタスクがなくなるか，メモリが割り当てられなくなるまで繰り返します。これにより，メモリを獲

得できたタスクは，待ちキューから外れ，WAITING状態（可変長メモリ・ブロック獲得待ち状態）から READY状態へ，
またはWAITING-SUSPENDED状態から SUSPENDED状態へと遷移します。

備考 1 RI850V4では，可変長メモリ・ブロックを返却する際，メモリ・クリア処理を行っていません。したがって，
返却された可変長メモリ・ブロックの内容は不定となります。

備考 2 可変長メモリ・ブロックを返却する際は，必ず獲得した可変長メモリ・プールに対して本サービス・コールを

発行してください。異なる可変長メモリ・プールに対して本サービス・コールを発行してもエラーにはなりま
せんが，以後の動作は保証されません。

戻り値

ER      rel_mpl ( ID mplid, VP blk );
ER      irel_mpl ( ID mplid, VP blk );

I/O パラメータ 説明

I ID      mplid; 可変長メモリ・プールの ID

I VP      blk; 可変長メモリ・ブロックの先頭アドレス

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- mplid≦ 0x0
- mplid＞生成されている可変長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象可変長メモリ・プールが生成されていない
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ref_mpl
iref_mpl

概要

可変長メモリ・プール詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPLの構造 】

機能

mplid で指定された可変長メモリ・プールの可変長メモリ・プール詳細情報（待ちタスクの有無，空き可変長メモリ・
ブロックの合計サイズなど）を pk_rmplで指定された領域に格納します。

備考 可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPL についての詳細は，「15.2.10　可変長メモリ・プール詳細情報」を
参照してください。

戻り値

ER      ref_mpl ( ID mplid, T_RMPL *pk_rmpl );
ER      iref_mpl ( ID mplid, T_RMPL *pk_rmpl );

I/O パラメータ 説明

I ID      mplid; 可変長メモリ・プールの ID

O T_RMPL  *pk_rmpl; 可変長メモリ・プール詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rmpl {
        ID      wtskid;         /*待ちタスクの有無 */
        UH      RFU;            /*システム予約領域 */
        SIZE    fmplsz;         /*空き可変長メモリ・ブロックの合計サイズ */
        UINT    fblksz;         /*空き可変長メモリ・ブロックの最大サイズ */
        ATR     mplatr;         /*属性 */
        ID      memid;          /*システム予約領域 */
} T_RMPL;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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E_ID -18

IDの指定が不正である

- mplid≦ 0x0
- mplid＞生成されている可変長メモリ・プールの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象可変長メモリ・プールが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.10 時間管理機能
以下に，RI850V4が時間管理機能として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 10　時間管理機能

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

set_tim，iset_tim システム時刻の設定 タスク，非タスク

get_tim，iget_tim システム時刻の参照 タスク，非タスク

sta_cyc，ista_cyc 周期ハンドラの動作開始 タスク，非タスク

stp_cyc，istp_cyc 周期ハンドラの動作停止 タスク，非タスク

ref_cyc，iref_cyc 周期ハンドラ詳細情報の参照 タスク，非タスク
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set_tim
iset_tim

概要

システム時刻の設定

C言語形式

パラメータ

【 システム時刻情報 SYSTIMの構造 】

機能

RI850V4のシステム時刻（単位：ミリ秒）を p_systimで指定された時間に変更します。

備考 システム時刻情報 SYSTIMについての詳細は，「15.2.11　システム時刻情報」を参照してください。

戻り値

ER      set_tim ( SYSTIM *p_systim );
ER      iset_tim ( SYSTIM *p_systim );

I/O パラメータ 説明

I SYSTIM  *p_systim; システム時刻情報を格納した領域へのポインタ

typedef struct  t_systim {
        UW      ltime;          /*システム時刻（下位 32ビット）*/
        UH      utime;          /*システム時刻（上位 16ビット）*/
        UH      RFU;            /*システム予約領域 */
} SYSTIM;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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get_tim
iget_tim

概要

システム時刻の参照

C言語形式

パラメータ

【 システム時刻情報 SYSTIMの構造 】

機能

RI850V4のシステム時刻（単位：ミリ秒）を p_systimで指定された領域に格納します。

備考 1 RI850V4では，システム時刻として表現できない数値（48ビット幅からオーバフローした数値）については
無視しています。 

備考 2 システム時刻情報 SYSTIMについての詳細は，「15.2.11　システム時刻情報」を参照してください。

戻り値

ER      get_tim ( SYSTIM *p_systim );
ER      iget_tim ( SYSTIM *p_systim );

I/O パラメータ 説明

O SYSTIM  *p_systim; システム時刻情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_systim {
        UW      ltime;          /*システム時刻（下位 32ビット）*/
        UH      utime;          /*システム時刻（上位 16ビット）*/
        UH      RFU;            /*システム予約領域 */
} SYSTIM;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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sta_cyc
ista_cyc

概要

周期ハンドラの動作開始

C言語形式

パラメータ

機能

cycidで指定された周期ハンドラの動作状態を停止状態（STP状態）から動作状態（STA状態）へと遷移させます。こ
れにより，対象周期ハンドラは，RI850V4の起動対象となります。
なお，本サービス・コールの発行から 1 回目の起動要求が発行されるまでの相対時間間隔は，コンフィギュレーショ
ン時に対象周期ハンドラに対して TA_PHS属性を指定しているか否かにより異なります。

-“指定あり”の場合
コンフィギュレーション時に定義した起動位相（初期起動位相 cycphs，起動周期 cyctim）で対象周期ハンドラに対
する起動タイミング設定処理が行われます。

ただし，対象周期ハンドラの動作状態が開始状態の場合には，本サービス・コールを発行しても何も処理は行わず，
エラーとしても扱いません。

-“指定なし”の場合
本サービス・コールの発行を基準点とした起動位相（起動周期 cyctim）で対象周期ハンドラに対する起動タイミン
グ設定処理が行われます。

なお，起動タイミング設定処理については，対象周期ハンドラの動作状態に関係なく実行されます。

備考 本サービス・コールの発行により起動された周期ハンドラには，拡張情報として“周期ハンドラ情報で指定し

た拡張情報”が渡されます。

戻り値

ER      sta_cyc ( ID cycid );
ER      ista_cyc ( ID cycid );

I/O パラメータ 説明

I ID      cycid; 周期ハンドラの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- cycid≦ 0x0
- cycid＞生成されている周期ハンドラの最大 ID
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E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象周期ハンドラが生成されていない

マクロ 数値 意味
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stp_cyc
istp_cyc

概要

周期ハンドラの動作停止

C言語形式

パラメータ

機能

cycidで指定された周期ハンドラの動作状態を動作状態（STA状態）から停止状態（STP状態）へと遷移させます。こ
れにより，本サービス・コールの発行から sta_cyc，または ista_cycが発行されるまでの間，対象周期ハンドラは，RI850V4
の起動対象から除外されます。

備考 本サービス・コールでは，停止要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コールが

発行され，対象周期ハンドラの動作状態が停止状態（STP 状態）へと遷移していた場合には，何も処理は行
わず，エラーとしても扱いません。

戻り値

ER      stp_cyc ( ID cycid );
ER      istp_cyc ( ID cycid );

I/O パラメータ 説明

I ID      cycid; 周期ハンドラの ID

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_ID -18

IDの指定が不正である

- cycid≦ 0x0
- cycid＞生成されている周期ハンドラの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象周期ハンドラが生成されていない
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ref_cyc
iref_cyc

概要

周期ハンドラ詳細情報の参照

C言語形式

パラメータ

【 周期ハンドラ詳細情報 T_RCYCの構造 】

機能

cycidで指定された周期ハンドラの周期ハンドラ詳細情報（現在状態，残り時間など）を pk_rcycで指定された領域に
格納します。

備考 周期ハンドラ詳細情報 T_RCYCについての詳細は，「15.2.12　周期ハンドラ詳細情報」を参照してください。

戻り値

ER      ref_cyc ( ID cycid, T_RCYC *pk_rcyc );
ER      iref_cyc ( ID cycid, T_RCYC *pk_rcyc );

I/O パラメータ 説明

I ID      cycid; 周期ハンドラの ID

O T_RCYC  *pk_rcyc; 周期ハンドラ詳細情報を格納する領域へのポインタ

typedef struct  t_rcyc {
        STAT    cycstat;        /*現在状態 */

        UH      RFU1;           /*システム予約領域 */
        RELTIM  lefttim;        /*残り時間 */
        ATR     cycatr;         /*属性 */
        UH      RFU2;           /*システム予約領域 */
        RELTIM  cyctim;         /*起動周期 */
        RELTIM  cycphs;         /*初期起動位相 */
} T_RCYC;

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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E_ID -18

IDの指定が不正である

- cycid≦ 0x0
- cycid＞生成されている周期ハンドラの最大 ID

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した

E_NOEXS -42 対象周期ハンドラが生成されていない

マクロ 数値 意味
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16.2.11 システム状態管理機能
以下に，RI850V4がシステム状態管理機能として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 11　システム状態管理機能

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

rot_rdq，irot_rdq レディ・キューの回転 タスク，非タスク

vsta_sch スケジューラの強制起動 タスク

get_tid，iget_tid RUNNING状態のタスクの参照 タスク，非タスク

loc_cpu，iloc_cpu CPUロック状態への移行 タスク，非タスク

unl_cpu，iunl_cpu CPUロック状態の解除 タスク，非タスク

sns_loc CPUロック状態の参照 タスク，非タスク

dis_dsp ディスパッチ禁止状態への移行 タスク

ena_dsp ディスパッチ禁止状態の解除 タスク

sns_dsp ディスパッチ禁止状態の参照 タスク，非タスク

sns_ctx コンテキスト種別の参照 タスク，非タスク

sns_dpn ディスパッチ保留状態の参照 タスク，非タスク
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rot_rdq
irot_rdq

概要

レディ・キューの回転

C言語形式

パラメータ

機能

tskpriで指定された優先度に対応したレディ・キューの先頭タスクを最後尾につなぎかえ，タスクの実行順序を明示的
に変更します。

備考 1 本サービス・コールでは，レディ・キューの対象優先度にタスクが 1 つもキューイングされていなかった場
合には，何も処理は行わず，エラーとしても扱いません。

備考 2 本サービス・コールを周期ハンドラなどから一定周期で発行することにより，ラウンドロビン・スケジューリ

ングを実現することができます。

備考 3 RI850V4 におけるレディ・キューは，優先度をキーとしたハッシュ・テーブルであり，実行可能な状態

（RUNNING状態，または READY状態）へと遷移したタスクの管理ブロック（タスク管理ブロック）が FIFO
順でキューイングされます。このため，スケジューラは，起動された際にレディ・キューの優先度高位から検

出処理を実行し，キューイングされているタスクを検出した場合には，該当優先度の先頭タスクに CPUの利
用権を与えることにより，RI850V4のスケジューリング方式（優先度方式，FCFS方式）を実現しています。

戻り値

ER      rot_rdq ( PRI tskpri );
ER      irot_rdq ( PRI tskpri );

I/O パラメータ 説明

I PRI     tskpri;

タスクの優先度

TPRI_SELF： 自タスクの現在優先度

数値： タスクの優先度

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_PAR -17

優先度の指定が不正である

- tskpri＜ 0x0
- tskpri＞最大タスク優先度maxtpri
- 非タスクから本サービス・コールを発行した際，tskpriに TPRI_SELFを指定
した

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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vsta_sch

概要

スケジューラの強制起動

C言語形式

パラメータ

なし

機能

RI850V4のスケジューラを明示的に強制起動します。このため，スケジューリング要求が保留されていた際には，“タ
スクの切り替え”が発生する場合があります。

備考 RI850V4 では，本サービス・コールを“コンフィギュレーション時にプリエンプトの受け付け状態を禁止状
態（TA_DISPREEMPT）と定義したタスクから RI850V4のスケジューラを起動するための機能”として提供
しています。

戻り値

ER      vsta_sch ( void );

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25

コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
- ディスパッチ禁止状態から本サービス・コールを発行した
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get_tid
iget_tid

概要

RUNNING状態のタスクの参照

C言語形式

パラメータ

機能

RUNNING状態のタスクの IDを p_tskidで指定された領域に格納します。

備考 本サービス・コールでは，RUNNING状態へと遷移しているタスクが存在しなかった場合（IDLE状態）には，
p_tskidで指定された領域に TSK_NONEを格納しています。

戻り値

ER      get_tid ( ID *p_tskid );
ER      iget_tid ( ID *p_tskid );

I/O パラメータ 説明

O ID      *p_tskid; IDを格納する領域へのポインタ

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25 CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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loc_cpu
iloc_cpu

概要

CPUロック状態への移行

C言語形式

パラメータ

なし

機能

システム状態種別を CPU ロック解除状態から CPU ロック状態へと変更します。これにより，本サービス・コールの
発行から unl_cpu，または iunl_cpuが発行されるまでの間，“EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け”，および“サー
ビス・コール（一部のサービス・コールを除く）の発行”が禁止されます。
　

なお，RI850V4 では，本サービス・コールの発行から unl_cpu，または iunl_cpuが発行されるまでの間に EIレベル・
マスカブル割り込みが発生した場合には，該当割り込み処理（割り込みハンドラ）への移行を unl_cpu，または iunl_cpu
が発行されるまで遅延しています。

備考 1 本サービス・コールの発行により変更した CPUロック状態の解除は，本サービス・コールを発行した処理プ
ログラムが終了する以前に行う必要があります。

備考 2 本サービス・コールでは，ロック要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コール

が発行され，システム状態種別が CPUロック状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，エラー
としても扱いません。

備考 3 本サービス・コールでは，EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け禁止処理として，プライオリティ・マ
スク・レジスタ PMRの PMnビットに対する操作を行います。
なお，操作対象となる PMn ビットは，コンフィギュレーション時に最大割り込み優先度 maxintpri で定義し
た割り込み優先度範囲となります。

本サービス・コールでは，プログラム・ステータス・ワード PSWの IDビットに対する操作は行われません。

ER      loc_cpu ( void );
ER      iloc_cpu ( void );

発行可能なサービス・コール 機能概要

loc_cpu，iloc_cpu CPUロック状態への移行

unl_cpu，iunl_cpu CPUロック状態の解除

sns_loc CPUロック状態の参照

sns_dsp ディスパッチ禁止状態の参照

sns_ctx コンテキスト種別の参照

sns_dpn ディスパッチ保留状態の参照
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備考 4 RI850V4 では，一定周期で発生する基本クロック用タイマ割り込みを利用して時間管理機能を実現していま
す。このため，本サービス・コールの発行により，該当基本クロック用タイマ割り込みの受け付けを禁止状態
へと変更した際には，時間管理機能が正常に動作しなくなる場合があります。

備考 5 RI850V4 では，本サービス・コールの発行から unl_cpu，または iunl_cpu が発行されるまでの間に“本サー
ビス・コール，または sns_xxx以外のサービス・コール”を発行した場合には，戻り値としてE_CTXを返します。

戻り値

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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unl_cpu
iunl_cpu

概要

CPUロック状態の解除

C言語形式

パラメータ

なし

機能

システム状態種別を CPUロック状態から CPUロック解除状態へと変更します。これにより，loc_cpu，または iloc_cpu
の発行により抑制（禁止）されていた“EIレベル・マスカブル割り込みの受け付け”，および“サービス・コールの発行”
が許可されます。

なお，RI850V4 では，loc_cpu，または iloc_cpu の発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に EI レベル・
マスカブル割り込みが発生した場合には，該当割り込み処理（割り込みハンドラ）への移行を本サービス・コールが発行

されるまで遅延しています。

備考 1 本サービス・コールでは，解除要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コールが

発行され，システム状態種別が CPU ロック解除状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，エ
ラーとしても扱いません。

備考 2 本サービス・コールでは，EI レベル・マスカブル割り込みの受け付け許可処理として，プライオリティ・マ
スク・レジスタ PMRの PMnビットに対する操作を行います。
なお，操作対象となる PMn ビットは，コンフィギュレーション時に最大割り込み優先度 maxintpri で定義し
た割り込み優先度範囲となります。

本サービス・コールでは，プログラム・ステータス・ワード PSWの IDビットに対する操作は行われません。
備考 3 本サービス・コールでは，dis_dspの発行により変更されたディスパッチ禁止状態の解除処理は行われません。

したがって，CPU ロック状態以前のシステム状態種別がディスパッチ禁止状態であった場合には，本サービ
ス・コール発行後のシステム状態種別は，ディスパッチ禁止状態となります。

備考 4 RI850V4では，loc_cpu，または iloc_cpuの発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に“loc_cpu，
iloc_cpu，または sns_xxx以外のサービス・コール”を発行した場合には，戻り値として E_CTXを返します。

戻り値

ER      unl_cpu ( void );
ER      iunl_cpu ( void );

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了
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sns_loc

概要

CPUロック状態の参照

C言語形式

パラメータ

なし

機能

本サービス・コールを発行した際のシステム状態種別（CPUロック状態，CPUロック解除状態）を獲得します。
なお，本サービス・コールの発行により獲得したシステム状態種別については，戻り値として返します。

戻り値

BOOL    sns_loc ( void );

マクロ 数値 意味

TRUE 1 正常終了（CPUロック状態）

FALSE 0 正常終了（CPUロック解除状態）
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dis_dsp

概要

ディスパッチ禁止状態への移行

C言語形式

パラメータ

なし

機能

システム状態種別をディスパッチ許可状態からディスパッチ禁止状態へと変更します。これにより，本サービス・コー

ルの発行から ena_dspが発行されるまでの間，“タスクのディスパッチ処理”が抑制（禁止）されます。
なお，RI850V4では，本サービス・コールの発行から ena_dspが発行されるまでの間に“タスクのディスパッチ処理”
を伴うサービス・コール（chg_pri，sig_sem など）が発行された場合には，キュー操作，カウンタ操作などといった処
理を行うだけであり，実際の“タスクのディスパッチ処理”は，ena_dsp が発行されるまで遅延され，一括して行うよ
うにしています。

備考 1 本サービス・コールの発行により変更したディスパッチ禁止状態の解除は，本サービス・コールを発行したタ
スクが DORMANT状態へと遷移する以前に行う必要があります。

備考 2 本サービス・コールでは，禁止要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コールが

発行され，システム状態種別がディスパッチ禁止状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，エ
ラーとしても扱いません。

備考 3 RI850V4では，本サービス・コールの発行から ena_dspが発行されるまでの間に“自タスクを状態遷移させ
る可能性のあるサービス・コール（wai_sem，wai_flgなど）”を発行した場合には，要求条件の即時成立／不
成立を問わず，戻り値として E_CTXを返します。

戻り値

ER      dis_dsp ( void );

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25
コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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ena_dsp

概要

ディスパッチ禁止状態の解除

C言語形式

パラメータ

なし

機能

システム状態種別をディスパッチ禁止状態からディスパッチ許可状態へと変更します。これにより，dis_dspの発行に
より抑制（禁止）されていた“タスクのディスパッチ処理”が許可されます。

なお，RI850V4 では，dis_dsp の発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に“タスクのディスパッチ処理”
を伴うサービス・コール（chg_pri，sig_sem など）が発行された場合には，キュー操作，カウンタ操作などといった処
理を行うだけであり，実際の“タスクのディスパッチ処理”は，本サービス・コールが発行されるまで遅延され，一括し
て行うようにしています。

備考 1 本サービス・コールでは，許可要求のキューイングが行われません。このため，すでに本サービス・コールが
発行され，システム状態種別がディスパッチ許可状態へと変更されていた場合には，何も処理は行わず，エ

ラーとしても扱いません。

備考 2 RI850V4では，dis_dspの発行から本サービス・コールが発行されるまでの間に“自タスクを状態遷移させる
可能性のあるサービス・コール（wai_sem，wai_flgなど）”を発行した場合には，要求条件の即時成立／不成
立を問わず，戻り値として E_CTXを返します。

戻り値

ER      ena_dsp ( void );

マクロ 数値 意味

E_OK 0 正常終了

E_CTX -25
コンテキスト・エラー

- 非タスクから本サービス・コールを発行した
- CPUロック状態から本サービス・コールを発行した
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sns_dsp

概要

ディスパッチ禁止状態の参照

C言語形式

パラメータ

なし

機能

本サービス・コールを発行した際のシステム状態種別（ディスパッチ禁止状態，ディスパッチ許可状態）を獲得します。

なお，本サービス・コールの発行により獲得したシステム状態種別については，戻り値として返します。

戻り値

BOOL      sns_dsp ( void );

マクロ 数値 意味

TRUE 1 正常終了（ディスパッチ禁止状態）

FALSE 0 正常終了（ディスパッチ許可状態）



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 302 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第16章　サービス・コール

sns_ctx

概要

コンテキスト種別の参照

C言語形式

パラメータ

なし

機能

本サービス・コールを発行した処理プログラムのコンテキスト種別（非タスク・コンテキスト，タスク・コンテキス

ト）を獲得します。

なお，本サービス・コールの発行により獲得したコンテキスト種別については，戻り値として返します。

戻り値

BOOL    sns_ctx ( void );

マクロ 数値 意味

TRUE 1 正常終了（非タスク・コンテキスト）

FALSE 0 正常終了（タスク・コンテキスト）
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sns_dpn

概要

ディスパッチ保留状態の参照

C言語形式

パラメータ

なし

機能

本サービス・コールを発行した際のシステム状態種別（ディスパッチ保留状態であるか否か）を獲得します。

なお，本サービス・コールの発行により獲得したシステム状態種別については，戻り値として返します。

戻り値

BOOL    sns_dpn ( void );

マクロ 数値 意味

TRUE 1 正常終了（ディスパッチ保留状態）

FALSE 0 正常終了（非ディスパッチ保留状態）
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16.2.12 サービス・コール管理機能
以下に，RI850V4がサービス・コール管理機能として提供しているサービス・コールの一覧を示します。

表 16－ 12　サービス・コール管理機能

サービス・コール名 機能概要 発行有効範囲

cal_svc，ical_svc 拡張サービス・コール・ルーチンの呼び出し タスク，非タスク
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cal_svc
ical_svc

概要

拡張サービス・コール・ルーチンの呼び出し

C言語形式

パラメータ

機能

fncdで指定された拡張サービス・コール・ルーチンを呼び出します。

備考 本サービス・コールを使用して呼び出すことができる拡張サービス・コール・ルーチンは，総引き継ぎデータ

数が 4つ未満のものに限られます。

戻り値

ER_UINT cal_svc ( FN fncd, VP_INT par1, VP_INT par2, VP_INT par3 );
ER_UINT ical_svc ( FN fncd, VP_INT par1, VP_INT par2, VP_INT par3 );

I/O パラメータ 説明

I FN      fncd; 拡張サービス・コール・ルーチンの機能コード番号

I VP_INT  par1; 拡張サービス・コール・ルーチンへの引き継ぎデータ 1

I VP_INT  par2; 拡張サービス・コール・ルーチンへの引き継ぎデータ 2

I VP_INT  par3; 拡張サービス・コール・ルーチンへの引き継ぎデータ 3

マクロ 数値 意味

E_RSFN -10

機能コード番号の指定が不正である

- fncd≦ 0x0
- fncd＞生成されている拡張サービス・コール・ルーチンの最大機能コード番号

- 対象拡張サービス・コール・ルーチンが生成されていない

その他 － 正常終了（拡張サービス・コール・ルーチンの戻り値）
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第 17章　システム・コンフィギュレーション・ファイル

本章では，RI850V4 に提供するデータを保持した情報ファイル（システム情報テーブル・ファイルなど）を生成する
際に必要となるシステム・コンフィギュレーション・ファイルの記述方法について解説しています。

17.1 概　　要

以下に，システム・コンフィギュレーション・ファイルの表記方法を示します。

- 文字コード
システム・コンフィギュレーション・ファイルは，ASCIIコードで記述します。
なお，CF850V4では，英小文字（a～ z）と英大文字（A～ Z）の区別が行われます。

備考 コメントに限り，Shift-JIS，EUC-JPの記述が可能です。

- コメント
システム・コンフィギュレーション・ファイルでは，/* から */ で囲まれた部分，および // （連続する 2個のスラッ
シュ）から行末までの部分がコメントとして扱われます。

- 数値
システム・コンフィギュレーション・ファイルでは，数字（0～ 9）で始まる単語が数値として扱われます。
なお，CF850V4では，数値を以下のように区別しています。

8進数： 0で始まる単語
10進数： 0以外の数字で始まる単語
16進数： 0x，または 0Xで始まる単語

備考 特に指定のない限り，数値として指定可能な範囲は，0x0～ 0xffffffffに限られます。

- シンボル名
システム・コンフィギュレーション・ファイルでは，英字（a～ z，A～ Z），または _（アンダースコア）で始まる
単語がシンボル名として扱われます。

また，システム・コンフィギュレーション・ファイルでは，“シンボル名 + オフセット”といった形式の記述も可能
ではありますが，オフセットは定数式に限定されます。
以下に，シンボル名の記述例（良い例，悪い例）を示します。

なお，CF850V4では，シンボル名と名前をシステム・コンフィギュレーション・ファイルの文脈から区別しています。

【 良い例 】
     func + 0x80000          // funcは関数名
     symbol + 0x90 * 80      // symbolは変数名
     symbol + BASE           // BASEはデータ・マクロ

【 悪い例 】
     ( func + 0x8000 )       // 先頭文字が不正である
     0x8000 + func           // 先頭文字が不正である
     BASE + func             // データ・マクロ BASEがシンボル名として扱われる
     func * 0x8000           // オフセットの形式になっていない

備考 シンボル名として指定可能な文字数は，オフセット，空白を含めて 4095文字以内に限られます。

- 名前
システム・コンフィギュレーション・ファイルでは，英字（a～ z，A～ Z），または _（アンダースコア）で始まる
単語が名前として扱われます。

なお，CF850V4では，名前とシンボル名をシステム・コンフィギュレーション・ファイルの文脈から区別しています。

備考 名前として指定可能な文字数は，255文字以内に限られます。
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- キーワード
以下に示した単語は，CF850V4 によってキーワードとして予約されています。このため，これらの単語を指定され
た用途以外に使用することは禁止されています。

ATT_INI　 CLK_INTNO　 CPU_TYPE　 CRE_CYC
CRE_DTQ　 CRE_FLG　 CRE_MBX　 CRE_MPF
CRE_MPL　 CRE_MTX　 CRE_SEM　 CRE_TSK
DEF_EXC　 DEF_FPSR　 DEF_INH　 DEF_SVC
DEF_TEX　 DEF_TIM　 INCLUDE　 INT_STK
MAX_CYC　 MAX_DTQ　 MAX_FLG　 MAX_INT
MAX_INTPRI　 MAX_MBX　 MAX_MPF　 MAX_MPL
MAX_MTX　 MAX_PRI　 MAX_SEM　 MAX_SVC
MAX_TSK　 MEM_AREA　 NULL　 SERVICECALL
RI_SERIES　 SIZE_AUTO　 STK_CHK　 SYS_STK
TA_ACT　 TA_ASM　 TA_CLR　 TA_DISINT
TA_DISPREEMPT　 TA_ENAINT　 TA_HLNG　 TA_MFIFO
TA_MPRI　 TA_OFF　 TA_ON　 TA_PHS
TA_RSTR　 TA_STA　 TA_TFIFO　 TA_TPRI
TA_WMUL　 TA_WSGL　 TBIT_FLGPTN　 TBIT_TEXPTN
TIC_DENO　 TIC_NUME　 TKERNEL_MAKER　 TKERNEL_PRID
TKERNEL_PRVER　 TKERNEL_SPVER　 TMAX_ACTCNT　 TMAX_MPRI
TMAX_SEMCNT　 TMAX_SUSCNT　 TMAX_TPRI　 TMAX_WUPCNT
TMIN_MPRI　 TMIN_TPRI　 TSZ_DTQ　 TSZ_MBF
TSZ_MPF　 TSZ_MPL　 TSZ_MPRIHD　 VATT_IDL
VDEF_RTN G3K　 G3M　 G3KH
G3MH

備考 CF850V4では，上記に示した単語のほかに，サービス・コール名（act_tsk，slp_tskなど），_kernel_で始
まる単語，表 B－ 1に示す RI850V4が使用するセクション名称をキーワードとして予約しています。
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17.2 コンフィギュレーション情報

システム・コンフィギュレーション・ファイルに記述するデータ（コンフィギュレーション情報）は，以下に示した 3
種類に大別されます。

- 宣言情報
システム・コンフィギュレーション・ファイル内で使用するデータ・マクロの実体が定義されているヘッダ・ファイ
ル（ヘッダ・ファイル名）に関するデータ

- ヘッダ・ファイル情報

- システム情報
RI850V4が動作するうえで必要となるOS資源（リアルタイム OS名，CPU種別など）に関するデータ

- RIシリーズ情報
- 基本情報
- FPSRレジスタ情報
- メモリ領域情報

- 静的 API情報
システムで使用する管理オブジェクト（タスク，セマフォなど）に関するデータ

- タスク情報
- セマフォ情報
- イベントフラグ情報
- データ・キュー情報
- メールボックス情報
- ミューテックス情報
- 固定長メモリ・プール情報
- 可変長メモリ・プール情報
- 周期ハンドラ情報
- 割り込みハンドラ情報
- 拡張サービス・コール・ルーチン情報
- 初期化ルーチン情報
- アイドル・ルーチン情報
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17.2.1 記述上の注意点

システム・コンフィギュレーション・ファイルにデータ（コンフィギュレーション情報）を記述する場合，以下の順序
で行います。

1 ) 宣言情報の記述
2 ) システム情報の記述
3 ) 静的 API情報の記述

なお，システム情報としてグルーピングされている各種情報（RIシリーズ情報，基本情報など），および静的 API情報
としてグルーピングされている各種情報（タスク情報，セマフォ情報など）については，グループ内であれば順不動で記

述することができます。
以下に，システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述イメージを示します。

図 17－ 1　システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述イメージ

-- 宣言情報（ヘッダ・ファイル情報）の記述
............
............

-- システム情報（RIシリーズ情報，基本情報など）の記述
............
............

-- 静的 API情報（タスク情報，セマフォ情報など）の記述
............
............
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17.3 宣言情報

システム・コンフィギュレーション・ファイルに記述する宣言情報の記述形式を以下に示します。

ただし，表記中のゴシック書体は予約語であることを，イタリック書体はユーザが該当する数値，シンボル名，キー
ワードを記述する部分であることを表しています。

17.3.1 ヘッダ・ファイル情報

ヘッダ・ファイル情報では，

1 ) ヘッダ・ファイル名 h_file

といった項目を個々のヘッダ・ファイルに対して定義します。
なお，ヘッダ・ファイル情報として定義可能な数に制限はありません。

以下に，ヘッダ・ファイル情報の記述形式を示します。
　

以下に，ヘッダ・ファイル情報で記述する項目について示します。

1 ) ヘッダ・ファイル名 h_file

h_fileに指定したヘッダ・ファイルの宣言を，CF850V4が出力するシステム情報ヘッダ・ファイルに反映します。
この宣言により，CF850V4 が出力したシステム情報ヘッダ・ファイルをインクルードしたファイルから h_file 内
のマクロ定義を参照することが可能となります。

備考 h_fileに <sample.h>と指定した際には，ヘッダ・ファイルの定義（インクルード処理）が

#include        <sample.h>

といった形式で，\"sample.h\"と指定した際には

#include        "sample.h"

といった形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

INCLUDE ( "h_file" );
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17.4 システム情報

システム・コンフィギュレーション・ファイルに記述するシステム情報の記述形式を以下に示します。

ただし，表記中のゴシック書体は予約語であることを，イタリック書体はユーザが該当する数値，シンボル名，キー
ワードを記述する部分であることを表しています。

また，“[　]”で囲まれた項目は，省略可能な項目であることを表しています。

17.4.1 RIシリーズ情報
RIシリーズ情報では，

1 ) リアルタイム OS名 rtos_nam
2 ) バージョン番号 rtos_ver

といった項目を定義します。

なお，RIシリーズ情報として定義可能な数は，1個に限られます。
以下に，RIシリーズ情報の記述形式を示します。
　

以下に，RIシリーズ情報で記述する項目について示します。

1 ) リアルタイム OS名 rtos_nam

リアルタイム OSの名前（リアルタイム OS名）を指定します。
なお，rtos_namとして指定可能な値は“RI850V4”に限られます。

2 ) バージョン番号 rtos_ver

リアルタイム OSのバージョン番号を指定します。
なお，rtos_verとして指定可能な値は“V2xx”に限られます。

備考 xxとして指定可能な値は 00～ 99に限られます。
なお，RI850V4のバージョン番号が“V2.01.23”の場合，rtos_verに指定する値は V201になります。

RI_SERIES ( rtos_nam, rtos_ver );
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17.4.2 基本情報

基本情報では，

1 ) CPU種別 chip_type
2 ) 基本クロック周期 tim_base
3 ) 基本クロック用タイマ割り込みの例外コード tim_intno
4 ) システム・スタックのサイズ sys_stksz
5 ) スタック・チェックの有無 stkchk
6 ) 最大タスク優先度maxtpri
7 ) 最大割り込み優先度maxintpri
8 ) 最大割り込みハンドラ数maxint，最大例外コードmaxintno

といった項目を定義します。

なお，基本情報として定義可能な数は，1個に限られます。
以下に，基本情報の記述形式を示します。
　

以下に，基本情報で記述する項目について示します。

1 ) CPU種別 chip_type

ターゲット・デバイスの CPU種別を指定します。
CS+を使用している場合，本指定項目を指定する必要はありません。
なお，chip_typeとして指定可能な値は“G3K，G3M，G3KH，G3MH”のいずれかに限られます。

G3K： G3Kコア
G3M： G3Mコア
G3KH： G3KHコア
G3MH： G3MHコア

省略時 -cpu オプションで指定されたデバイス品種の CPU 種別となります。-peid オプションで PE 番号が指定
された場合は，PE番号に対応した CPU種別となります。なお，-cpuオプションの指定も省略していた
場合は，CPU種別は“G3K” となります。

2 ) 基本クロック周期 tim_base

RI850V4の基本クロック周期（単位：ミリ秒）を指定します。
なお，tim_baseとして指定可能な値は“0x1～ 0xffff”に限られます。

省略時 RI850V4の基本クロック周期は“0x1ミリ秒”となります。

備考 基本クロック周期とは，RI850V4 が提供する時間管理機能を実現するうえで必要となる基本クロック用
タイマ割り込み tim_intnoの発生周期を意味しています。したがって，RI850V4が時間管理用に利用する
ハードウエア（OSタイマ）を初期化する際には，tim_baseで定義された周期で基本クロック用タイマ割
り込みが発生するような設定を行う必要があります。

3 ) 基本クロック用タイマ割り込みの例外コード tim_intno

RI850V4 が提供する時間管理機能を実現するうえで必要となる基本クロック用タイマ割り込みの例外コードを指
定します。
なお，tim_intoとして指定可能な値は，デバイス・ファイルで規定されている割り込み要因名，または 0x1000～
最大例外コードmaxintnoに限られます。

[ CPU_TYPE ( chip_type ); ]
[ DEF_TIM ( tim_base ); ]
CLK_INTNO ( tim_intno );
SYS_STK ( sys_stksz );
[ STK_CHK ( stkchk ); ]
[ MAX_PRI ( maxtpri ); ]
[ MAX_INTPRI ( maxintpri ); ]
MAX_INT ( maxint [, maxintno ] );
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備考 tim_intno に“割り込み要因名”を指定した場合，CF850V4 の起動オプションとして -cpu△ nameの指
定が必須となります。

4 ) システム・スタックのサイズ sys_stksz

システム・スタックのサイズ（単位：バイト）を指定します。
なお，sys_stkszとして指定可能な値は“0x0～ 0x7ffffffcの 4バイト境界値”に限られます。

備考 1 システム・スタックのサイズを算出する際の計算式については，「1） システム・スタック」を参照してく
ださい。

備考 2 システム・スタック用メモリ領域は“.kernel_workセクション”から確保されます。
備考 3 実際に確保されるスタック・サイズは，指定したスタック・サイズに“20 + 80（割り込みハンドラのコ

ンテキスト領域のサイズ）”が加算されたサイズです。

5 ) スタック・チェックの有無 stkchk

処理プログラムからサービス・コールが発行された際，および割り込みハンドラに制御を移す際，スタックのオー

バフロー・チェックを行うか否かを指定します。

なお，stkchkとして指定可能な値は“TA_ON，TA_OFFのいずれか”に限られます。

TA_ON： オーバフロー・チェックを行う

TA_OFF： オーバフロー・チェックを行わない

省略時 “オーバフロー・チェックを行わない”となります。

6 ) 最大タスク優先度maxtpri

タスクの優先度範囲（最大タスク優先度：タスク情報で定義する優先度の最大値，または処理プログラムで chg_pri
などのサービス・コールを発行する際に指定する優先度の最大値）を指定します。
なお，maxtpriとして指定可能な値は“0x1～ 0x20”に限られます。

省略時 最大タスク優先度は“0x20”となります。

7 ) 最大割り込み優先度maxintpri

RI850V4に管理させる EIレベル・マスカブル割り込みの最高優先度を指定します。
なお，maxintpriとして指定可能な値は以下のようになります。
ターゲット・デバイスの CPU種別が G3Kの場合 : “INTPRI0～ INTPRI7”に限られます。
ターゲット・デバイスの CPU種別が G3M，G3KH，G3MHの場合 : “INTPRI0～ INTPRI15”に限られます。

備考 1 INTPRI3を指定した場合には，RI850V4の管理対象は INTPRI3～最低割り込み優先度となります。最低
割り込み優先度は以下のようになります。

              ターゲット・デバイスの CPU種別がG3Kの場合 :IINTPRI7が最低割り込み優先度となります。 
              ターゲット・デバイスの CPU種別が G3M，G3KH，G3MHの場合 : INTPRI15が最低割り込み優先度と
なります。
備考 2 EI レベル・マスカブル割り込みに対応した割り込みハンドラの呼び出しを縮小モード（リセット・ベク

タ・ベース・アドレス RBASE，または例外ハンドラ・ベクタ・アドレス EBASEの RINTビットに“1”
を設定）で行う場合，“INTPRI0”を設定する必要があります。

省略時 最大割り込み優先度は“INTPRI0”となります。

8 ) 最大割り込みハンドラ数maxint，最大例外コードmaxintno

割り込みハンドラの最大登録数，および対象 CPU が有する EI レベル・マスカブル割り込みに対応した例外コー
ドの最大値を指定します。
なお，maxintとして指定可能な値は“0x0～ 0x200”に，maxintnoとして指定可能な値は“0x1000～ 0x11ff”に
限られます。

備考 1 maxintとして指定する値は，“割り込みハンドラ情報として定義した割り込みハンドラの総数”となりま
す。

備考 2 CF850V4の起動オプションとして -cpu△ nameの指定を行った場合，maxintnoの指定は無効となり，デ
バイス・ファイルで規定されている最大例外コードが有効となります
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17.4.3 FPSRレジスタ情報
FPSRレジスタ情報では以下の項目を定義します。

1 ) FPSRレジスタ情報 fpsr

上記項目で設定した FPSRレジスタの初期値は，処理プログラム（タスク，周期ハンドラ，割り込みハンドラなど）の
初期起動時に，FPSRレジスタに設定されます。
以下に，FPSRレジスタ情報の記述形式を示します。

以下に，FPSRレジスタ情報で記述する項目について示します。

1 ) FPSRレジスタの初期値 fpsr

処理プログラムを初期起動する際に設定する FPSRの初期値を指定します。
なお，fpsrとして指定可能な値は“0x0～ 0xffffffff”に限られます。
ただし，ハードウエアで規定された値以外を指定した場合，動作は保証されません。具体的な値については，ハー
ドウエアのドキュメントを参照してください。

省略時 FPSRレジスタの初期値は“0x00020000”となります。

注意 本項目の指定は，FPU 機能を搭載する PE に対してのみ有効です。FPU 機能を搭載していない PE を指
定して本項目を指定した場合は，エラーになります。

注意 ユーザ・ルーチン内でインプレサイス例外モードの浮動小数点演算を使用する場合，ext_tsk などのサー
ビス・コールを発行してユーザ・ルーチン処理を終了する前に，syncp命令と synce命令を発行すること
により同期化を行って，浮動小数点演算を完了させてください。

[ DEF_FPSR ( fpsr ); ]
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17.4.4 メモリ領域情報

メモリ領域情報では，

1 ) メモリ領域名 sec_nam
2 ) メモリ領域サイズ secsz

といった項目を個々の管理オブジェクト（タスク・スタック，データ・キュー領域，固定長メモリ・プール，可変長メモ

リ・プールなど）用メモリ領域に対して定義します。
なお，メモリ領域情報として定義可能な数は，1セクション当たり 1個に限られます。
以下に，メモリ領域情報の記述形式を示します。
　

以下に，メモリ領域情報で記述する項目について示します。

1 ) メモリ領域名 sec_nam

管理オブジェクト用に使用するメモリ領域の名前を指定します。

なお，sec_namとして指定可能な値は“リンク・オプションで指定したセクション名 .sec_namから .を除いた名
前”に限られます。

2 ) メモリ領域サイズ secsz

管理オブジェクト用に使用するメモリ領域のサイズ（単位：バイト）を指定します。

なお，secszとして指定可能な値は“0x0～ 0x7ffffffcの 4バイト境界値，または SIZE_AUTO”に限られます。

SIZE_AUTO： 基本情報，タスク情報などで定義した管理オブジェクトの合計サイズ

備考 メモリ領域サイズを算出する際の計算式については，「付録 B　メモリ容量」を参照してください。

備考 .kernel_work セクションに関する情報が未定義の場合，CF850V4 は以下の記述が行われていたものとして処
理を行います。
　

MEM_AREA ( sec_nam, secsz );

MEM_AREA ( kernel_work, SIZE_AUTO );
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17.5 静的 API情報
システム・コンフィギュレーション・ファイルに記述する静的 API情報の記述形式を以下に示します。
ただし，表記中のゴシック書体は予約語であることを，イタリック書体はユーザが該当する数値，シンボル名，キー

ワードを記述する部分であることを表しています。

また，“[　]”で囲まれた項目は，省略可能な項目であることを表しています。

17.5.1 タスク情報

タスク情報では，

1 ) ID tskid
2 ) 属性（記述言語，初期起動状態など）tskatr
3 ) 拡張情報 exinf
4 ) 起動アドレス task
5 ) 初期優先度 itskpri
6 ) スタック・サイズ stksz，メモリ領域名 sec_nam
7 ) システム予約領域 stk

といった項目を個々のタスクに対して定義します。
なお，タスク情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，タスク情報の記述形式を示します。
　

以下に，タスク情報で記述する項目について示します。

1 ) ID tskid

タスクの IDを指定します。
なお，tskidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 tskidに“名前”を指定した場合，CF850V4は IDの自動割り付け処理を行います。なお，名前と IDの対
応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define tskid   数値

2 ) 属性（記述言語，初期起動状態など）tskatr

タスクの属性（記述言語，初期起動状態など）を指定します。
なお，tskatrとして指定可能な値は“TA_HLNG，TA_ASMのいずれか，および TA_ACT，TA_DISPREEMPT，お
よび TA_ENAINT，TA_DISINTのいずれか”に限られます。

【 タスクの記述言語 】
TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

【 タスクの初期起動状態 】
TA_ACT： READY状態

【 プリエンプトの受け付け状態 】
TA_DISPREEMPT： 禁止状態

【 初期割り込み状態 】
TA_ENAINT： EI レベル・マスカブル割り込み（最大割り込み優先度 maxintpri ～最低割り込み優先度）

の受け付けを許可
TA_DISINT： EI レベル・マスカブル割り込み（最大割り込み優先度 maxintpri ～最低割り込み優先度）

の受け付けを禁止

備考 1 TA_ACTの指定を省略した場合，タスクの初期起動状態は“DORMANT状態”となります。

CRE_TSK ( tskid, { tskatr, exinf, task, itskpri, stksz[:sec_nam ], stk } );
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備考 2 TA_DISPREEMPTの指定を省略した場合，プリエンプトの受け付け状態は“許可状態”となります。
備考 3 TA_ENAINT，および TA_DISINT の指定を省略した場合，初期割り込み状態は“EI レベル・マスカブル

割り込み（最大割り込み優先度maxintpri～最低割り込み優先度）の受け付けを許可”となります。

3 ) 拡張情報 exinf

タスクに引き渡す拡張情報を指定します。

なお，exinfとして指定可能な値は“0x0～ 0xffffffff，またはシンボル名”に限られます。

備考 対象タスクは，exinfを関数パラメータと同様に取り扱うことで操作可能となります。

4 ) 起動アドレス task

タスクの起動アドレスを指定します。

なお，taskとして指定可能な値は“0x0～ 0xfffffffeの 2バイト境界値，またはシンボル名”に限られます。

備考 タスクを以下のように記述した場合，taskに指定するシンボル名は func_taskになります。

5 ) 初期優先度 itskpri

タスクの初期優先度を指定します。

なお，itskpriとして指定可能な値は“0x1～基本情報で定義した最大タスク優先度maxtpri”に限られます。

6 ) スタック・サイズ stksz，メモリ領域名 sec_nam

タスク・スタックのサイズ（単位：バイト），およびタスク・スタック用に確保するメモリ領域の名前を指定します。
なお，stkszとして指定可能な値は“0x0～ 0x7ffffffcの 4バイト境界値”に，sec_namとして指定可能な値は“メ
モリ領域情報で定義したメモリ領域名 sec_nam”に限られます。

備考 1 sec_nam の指定を省略した場合，タスク・スタック用に確保するメモリ領域は“.kernel_work セクショ
ン”となります。

備考 2 実際に確保されるスタック・サイズは，指定したスタック・サイズに ctxsz（タスクのコンテキスト領域
のサイズ）が加算されたサイズです。ctxszについては，「2） タスク・スタック」を参照してください。

7 ) システム予約領域 stk

システム予約領域です。

なお，stkとして指定可能な値は“NULL”に限られます。

#include        <kernel.h>
#include        <kernel_id.h>

void
func_task ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        ext_tsk ( );
}
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17.5.2 セマフォ情報

セマフォ情報では，

1 ) ID semid
2 ) 属性（キューイング方式）sematr
3 ) 初期資源数 isemcnt
4 ) 最大資源数maxsem

といった項目を個々のセマフォに対して定義します。

なお，セマフォ情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，セマフォ情報の記述形式を示します。
　

以下に，セマフォ情報で記述する項目について示します。

1 ) ID semid

セマフォの IDを指定します。
なお，semidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 semidに“名前”を指定した場合，CF850V4は IDの自動割り付け処理を行います。なお，名前と IDの
対応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define semid   数値

2 ) 属性（キューイング方式）sematr

セマフォの属性（キューイング方式）を指定します。

なお，sematrとして指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRIのいずれか”に限られます。

TA_TFIFO： 資源の獲得要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

3 ) 初期資源数 isemcnt

セマフォの初期資源数を指定します。

なお，isemcntとして指定可能な値は“0x0～最大資源数maxsem”に限られます。

4 ) 最大資源数maxsem

セマフォの最大資源数を指定します。
なお，maxsemとして指定可能な値は“0x1～ 0xffff”に限られます。

CRE_SEM ( semid, { sematr, isemcnt, maxsem } );
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17.5.3 イベントフラグ情報

イベントフラグ情報では，

1 ) ID flgid
2 ) 属性（キューイング方式，キューイング可能なタスクの最大数など）flgatr
3 ) 初期ビット・パターン iflgptn

といった項目を個々のイベントフラグに対して定義します。
なお，イベントフラグ情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，イベントフラグ情報の記述形式を示します。
　

以下に，イベントフラグ情報で記述する項目について示します。

1 ) ID flgid

イベントフラグの IDを指定します。
なお，flgidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 flgidに“名前”を指定した場合，CF850V4は IDの自動割り付け処理を行います。なお，名前と IDの対
応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define flgid   数値

2 ) 属性（キューイング方式，キューイング可能なタスクの最大数など）flgatr

イベントフラグの属性（キューイング方式，キューイング可能なタスクの最大数など）を指定します。
なお，flgatr として指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRI のいずれか，TA_WSGL，TA_WMUL のいずれか，
TA_CLR”に限られます。

【 タスク・キューイング方式 】
TA_TFIFO： ビット・パターンのチェックを行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 キューイング可能なタスクの最大数 】
TA_WSGL： 1個
TA_WMUL： 複数

【 ビット・パターンのクリア 】
TA_CLR： 要求条件が満足した際，ビット・パターンをクリア（0x0の設定）

備考 1 TA_TFIFO，および TA_TPRI の指定を省略した場合，タスク・キューイング方式は“ビット・パターン
のチェックを行った順”となります。

備考 2 TA_CLRの指定を省略した場合，ビット・パターンのクリアは“要求条件が満足した際，ビット・パター
ンをクリアしない”となります。

3 ) 初期ビット・パターン iflgptn

イベントフラグの初期ビット・パターンを指定します。
なお，iflgptnとして指定可能な値は“0x0～ 0xffffffff”に限られます。

CRE_FLG ( flgid, { flgatr, iflgptn } );
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17.5.4 データ・キュー情報

データ・キュー情報では，

1 ) ID dtqid
2 ) 属性（キューイング方式）dtqatr
3 ) データ数 dtqcnt，メモリ領域名 sec_nam
4 ) システム予約領域 dtq

といった項目を個々のデータ・キューに対して定義します。

なお，データ・キュー情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，データ・キュー情報の記述形式を示します。
　

以下に，データ・キュー情報で記述する項目について示します。

1 ) ID dtqid

データ・キューの IDを指定します。
なお，dtqidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 dtqidに“名前”を指定した場合，CF850V4は IDの自動割り付け処理を行います。なお，名前と IDの対
応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define dtqid   数値

2 ) 属性（キューイング方式）dtqatr

データ・キューの属性（キューイング方式）を指定します。

なお，dtqatrとして指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRIのいずれか”に限られます。

TA_TFIFO： データの送信要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

3 ) データ数 dtqcnt，メモリ領域名 sec_nam

データ・キューのデータ・キュー領域にキューイング可能なデータの最大数，およびデータ・キュー領域用に確保

するメモリ領域の名前を指定します。
なお，dtqcntとして指定可能な値は“0x0～ 0xff”に，sec_namとして指定可能な値は“メモリ領域情報で定義し
たメモリ領域名 sec_nam”に限られます。

備考 sec_namの指定を省略した場合，データ・キュー領域用に確保するメモリ領域は“.kernel_workセクショ
ン”となります。

4 ) システム予約領域 dtq

システム予約領域です。

なお，dtqとして指定可能な値は“NULL”に限られます。

CRE_DTQ ( dtqid, { dtqatr, dtqcnt[:sec_nam ], dtq } );
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17.5.5 メールボックス情報

メールボックス情報では，

1 ) ID mbxid
2 ) 属性（キューイング方式）mbxatr
3 ) 最大メッセージ優先度maxmpri
4 ) システム予約領域mprihd

といった項目を個々のメールボックスに対して定義します。

なお，メールボックス情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，メールボックス情報の記述形式を示します。
　

以下に，メールボックス情報で記述する項目について示します。

1 ) ID mbxid

メールボックスの IDを指定します。
なお，mbxidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 mbxidに“名前”を指定した場合，CF850V4は IDの自動割り付け処理を行います。なお，名前と IDの
対応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define mbxid   数値

2 ) 属性（キューイング方式）mbxatr

メールボックスの属性（キューイング方式）を指定します。

なお，mbxatrとして指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRIのいずれか，TA_MFIFO，TA_MPRIのいずれか”に
限られます。

【 タスク・キューイング方式 】
TA_TFIFO： メッセージの受信要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

【 メッセージ・キューイング方式 】
TA_MFIFO： メッセージの送信要求を行った順

TA_MPRI： メッセージの優先度順

3 ) 最大メッセージ優先度maxmpri

本情報で定義されたメールボックスに対して送信されるメッセージの優先度範囲（最大メッセージ優先度）を指定

します。
なお，maxmpriとして指定可能な値は“0x1～ 0x7fff”に限られます。

備考 属性（キューイング方式）mbxatrに TA_MFIFOが指定された場合，本項目の指定は無効となります。

4 ) システム予約領域mprihd

システム予約領域です。
なお，mprihdとして指定可能な値は“NULL”に限られます。

CRE_MBX ( mbxid, { mbxatr, maxmpri, mprihd } );
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17.5.6 ミューテックス情報

ミューテックス情報では，

1 ) ID mtxid
2 ) 属性（キューイング方式）mtxatr
3 ) システム予約領域 ceilpri

といった項目を個々のキューテックスに対して定義します。
なお，ミューテックス情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，ミューテックス情報の記述形式を示します。
　

以下に，ミューテックス情報で記述する項目について示します。

1 ) ID mtxid

ミューテックスの IDを指定します。
なお，mtxidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 mtxid に“名前”を指定した場合，CF850V4 は ID の自動割り付け処理を行います。なお，名前と ID の
対応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define mtxid   数値

2 ) 属性（キューイング方式）mtxatr

ミューテックスの属性（キューイング方式）を指定します。
なお，mtxatrとして指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRIのいずれか”に限られます。

TA_TFIFO： ミューテックスのロック要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

3 ) システム予約領域 ceilpri

システム予約領域です。

なお，ceilpriとして指定可能な値は“0x1～基本情報で定義した最大タスク優先度maxtpri”に限られます。

CRE_MTX ( mtxid, { mtxatr, ceilpri } );
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17.5.7 固定長メモリ・プール情報

固定長メモリ・プール情報では，

1 ) ID mpfid
2 ) 属性（キューイング方式）mpfatr
3 ) 全メモリ・ブロック数 blkcnt
4 ) ブロック単位サイズ blksz，メモリ領域名 sec_nam
5 ) システム予約領域mpf

といった項目を個々の固定長メモリ・プールに対して定義します。

なお，固定長メモリ・プール情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，固定長メモリ・プール情報の記述形式を示します。
　

以下に，固定長メモリ・プール情報で記述する項目について示します。

1 ) ID mpfid

固定長メモリ・プールの IDを指定します。
なお，mpfidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 mpfid に“名前”を指定した場合，CF850V4 は ID の自動割り付け処理を行います。なお，名前と ID の
対応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define mpfid   数値

2 ) 属性（キューイング方式）mpfatr

固定長メモリ・プールの属性（キューイング方式）を指定します。

なお，mpfatrとして指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRIのいずれか”に限られます。

TA_TFIFO： 固定長メモリ・ブロックの獲得要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

3 ) 全メモリ・ブロック数 blkcnt

固定長メモリ・プールの全メモリ・ブロック数を指定します。
なお，blkcntとして指定可能な値は“0x1～ 0x7fff”に限られます。

4 ) ブロック単位サイズ blksz，メモリ領域名 sec_nam

1 ブロック当たりのサイズ（単位：バイト），および固定長メモリ・プール用に確保するメモリ領域の名前を指定
します。
なお，blkszとして指定可能な値は“0x1～ 0x7ffffffcの 4バイト境界値”に，sec_namとして指定可能な値は“メ
モリ領域情報で定義したメモリ領域名 sec_nam”に限られます。

備考 sec_nam の指定を省略した場合，固定長メモリ・プール用に確保するメモリ領域は“.kernel_work セク
ション”となります。

5 ) システム予約領域mpf

システム予約領域です。

なお，mpfとして指定可能な値は“NULL”に限られます。

CRE_MPF ( mpfid, { mpfatr, blkcnt, blksz[:sec_nam ], mpf } );
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17.5.8 可変長メモリ・プール情報

可変長メモリ・プール情報では，

1 ) ID mplid
2 ) 属性（キューイング方式）mplatr
3 ) プール・サイズmplsz，メモリ領域名 sec_nam
4 ) システム予約領域mpl

といった項目を個々の可変長メモリ・プールに対して定義します。

なお，可変長メモリ・プール情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，可変長メモリ・プール情報の記述形式を示します。
　

以下に，可変長メモリ・プール情報で記述する項目について示します。

1 ) ID mplid

可変長メモリ・プールの IDを指定します。
なお，mplidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 mplid に“名前”を指定した場合，CF850V4 は ID の自動割り付け処理を行います。なお，名前と ID の
対応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define mplid   数値

2 ) 属性（キューイング方式）mplatr

可変長メモリ・プールの属性（キューイング方式）を指定します。

なお，mplatrとして指定可能な値は“TA_TFIFO，TA_TPRIのいずれか”に限られます。

TA_TFIFO： 可変長メモリ・ブロックの獲得要求を行った順

TA_TPRI： タスクの優先度順

3 ) プール・サイズmplsz，メモリ領域名 sec_nam

可変長メモリ・プールのサイズ（単位：バイト），および可変長メモリ・プール用に確保するメモリ領域の名前を

指定します。
なお，mplszとして指定可能な値は“0x1～ 0x7ffffffcの 4バイト境界値”に，sec_namとして指定可能な値は“メ
モリ領域情報で定義したメモリ領域名 sec_nam”に限られます。

備考 sec_nam の指定を省略した場合，可変長メモリ・プール用に確保するメモリ領域は“.kernel_work セク
ション”となります。

4 ) システム予約領域mpl

システム予約領域です。

なお，mplとして指定可能な値は“NULL”に限られます。

CRE_MPL ( mplid, { mplatr, mplsz[:sec_nam ], mpl } );



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 325 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第17章　システム・コンフィギュレーション・ファイル

17.5.9 周期ハンドラ情報

周期ハンドラ情報では，

1 ) ID cycid
2 ) 属性（記述言語，初期起動状態など）cycatr
3 ) 拡張情報 exinf
4 ) 起動アドレス cychdr
5 ) 起動周期 cyctim
6 ) 初期起動位相 cycphs

といった項目を個々の周期ハンドラに対して定義します。
なお，周期ハンドラ情報として定義可能な数は，1つの IDに対して 1個に限られます。
以下に，周期ハンドラ情報の記述形式を示します。
　

以下に，周期ハンドラ情報で記述する項目について示します。

1 ) ID cycid

周期ハンドラの IDを指定します。
なお，cycidとして指定可能な値は“0x1～ 0xff，または名前”に限られます。

備考 cycidに“名前”を指定した場合，CF850V4は IDの自動割り付け処理を行います。なお，名前と IDの対
応は，下記形式でシステム情報ヘッダ・ファイルに出力されます。

#define cycid   数値

2 ) 属性（記述言語，初期起動状態など）cycatr

周期ハンドラの属性（記述言語，初期起動状態など）を指定します。
なお，cycatrとして指定可能な値は“TA_HLNG，TA_ASMのいずれか，および TA_STA，TA_PHS”に限られます。

【 周期ハンドラの記述言語 】
TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

【 周期ハンドラの初期起動状態 】
TA_STA： 動作状態（STA状態）

【 起動位相保存の有無 】
TA_PHS： 保存

備考 1 TA_STAの指定を省略した場合，周期ハンドラの初期起動状態は“停止状態（STP状態）”となります。
備考 2 TA_PHSの指定を省略した場合，起動位相保存の有無は“未保存”となります。

3 ) 拡張情報 exinf

周期ハンドラに引き渡す拡張情報を指定します。

なお，exinfとして指定可能な値は“0x0～ 0xffffffff，またはシンボル名”に限られます。

備考 対象周期ハンドラは，exinfを関数パラメータと同様に取り扱うことで操作可能となります。

4 ) 起動アドレス cychdr

周期ハンドラの起動アドレスを指定します。

なお，cychdrとして指定可能な値は“0x0～ 0xfffffffeの 2バイト境界値，またはシンボル名”に限られます。

備考 周期ハンドラを以下のように記述した場合，cychdrに指定するシンボル名は func_cycになります。

CRE_CYC ( cycid, { cycatr, exinf, cychdr, cyctim, cycphs } );

#include        <kernel.h>
#include        <kernel_id.h>
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5 ) 起動周期 cyctim

周期ハンドラの起動周期（単位：ミリ秒）を指定します。

なお，cyctimとして指定可能な値は“0x1～ 0x7fffffff”に限られます。

備考 cyctimに基本情報で定義した基本クロック周期の整数倍値以外の値を指定した場合，CF850V4は整数倍
値が指定されていたものとして処理を行います。

6 ) 初期起動位相 cycphs

周期ハンドラの初期起動位相（単位：ミリ秒）を指定します。

なお，cycphsとして指定可能な値は“0x1～ 0x7fffffff”に限られます。

備考 1 RI850V4 における初期起動位相は，周期ハンドラの生成処理が完了してから 1 回目の起動要求が発行さ
れるまでの相対時間間隔を意味しています。

備考 2 cycphsに基本情報で定義した基本クロック周期の整数倍値以外の値を指定した場合，CF850V4は整数倍
値が指定されていたものとして処理を行います。

void
func_cyc ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        return;
}
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17.5.10 割り込みハンドラ情報
割り込みハンドラ情報では，

1 ) 例外コード inhno
2 ) 属性（記述言語）inhatr
3 ) 起動アドレス inthdr

といった項目を個々の割り込みハンドラに対して定義します。
なお，割り込みハンドラ情報として定義可能な数は，1つの例外コードに対して 1個に限られます。
以下に，割り込みハンドラ情報の記述形式を示します。
　

以下に，割り込みハンドラ情報で記述する項目について示します。

1 ) 例外コード inhno

割り込みハンドラを登録する EIレベル・マスカブル割り込みに対応した例外コードを指定します。
なお，inhnoとして指定可能な値は，デバイス・ファイルで規定されている割り込み要因名，または 0x1000～基
本情報で指定した最大例外コードに限られます。

備考 inhnoに“割り込み要因名”を指定した場合，CF850V4の起動オプションとして -cpu△ nameの指定が
必須となります。

2 ) 属性（記述言語）inhatr

割り込みハンドラの属性（記述言語）を指定します。

なお，inhatrとして指定可能な値は“TA_HLNG，TA_ASMのいずれか”に限られます。

TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

3 ) 起動アドレス inthdr

割り込みハンドラの起動アドレスを指定します。

なお，inthdrとして指定可能な値は“0x0～ 0xfffffffeの 2バイト境界値，またはシンボル名”に限られます。

備考 割り込みハンドラを以下のように記述した場合，inthdrに指定するシンボル名は func_intになります。

DEF_INH ( inhno, { inhatr, inthdr } );

#include        <kernel.h>
#include        <kernel_id.h>

void
func_int ( void )
{
        ............
        ............

        return;
}
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17.5.11 拡張サービス・コール・ルーチン情報
拡張サービス・コール・ルーチン情報では，

1 ) 機能コード番号 fncd
2 ) 属性（記述言語）svcatr
3 ) 起動アドレス svcrtn

といった項目を個々の拡張サービス・コール・ルーチンに対して定義します。
なお，拡張サービス・コール・ルーチン情報として定義可能な数は，1つの機能コード番号に対して 1個に限られます。
以下に，拡張サービス・コール・ルーチン情報の記述形式を示します。
　

以下に，拡張サービス・コール・ルーチン情報で記述する項目について示します。

1 ) 機能コード番号 fncd

拡張サービス・コール・ルーチンの機能コード番号を指定します。

なお，fncdとして指定可能な値は“0x1～ 0xff”に限られます。

2 ) 属性（記述言語）svcatr

拡張サービス・コール・ルーチンの属性（記述言語）を指定します。
なお，svcatrとして指定可能な値は“TA_HLNG，TA_ASMのいずれか”に限られます。

TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

3 ) 起動アドレス svcrtn

拡張サービス・コール・ルーチンの起動アドレスを指定します。

なお，svcrtnとして指定可能な値は“0x0～ 0xfffffffeの 2バイト境界値，またはシンボル名”に限られます。

備考 拡張サービス・コール・ルーチンを以下のように記述した場合，svcrtnに指定するシンボル名は func_svc
になります。

DEF_SVC ( fncd, { svcatr, svcrtn } );

#include        <kernel.h>
#include        <kernel_id.h>

ER_UINT
func_svc ( VP_INT par1, VP_INT par2, VP_INT par3 )
{
        ER_UINT ercd;

        ............
        ............

        return ( ercd );
}
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17.5.12 初期化ルーチン情報
初期化ルーチン情報では，

1 ) 属性（記述言語）iniatr
2 ) 拡張情報 exinf
3 ) 起動アドレス inirtn

といった項目を初期化ルーチンに対して定義します。
なお，初期化ルーチン情報として定義可能な数は，0～ 254個に限られます。
以下に，初期化ルーチン情報の記述形式を示します。
　

以下に，初期化ルーチン情報で記述する項目について示します。

1 ) 属性（記述言語）iniatr

初期化ルーチンの属性（記述言語）を指定します。

なお，iniatrとして指定可能な値は“TA_HLNG，TA_ASMのいずれか”に限られます。

TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

2 ) 拡張情報 exinf

初期化ルーチンに引き渡す拡張情報を指定します。
なお，exinfとして指定可能な値は“0x0～ 0xffffffff，またはシンボル名”に限られます。

備考 対象初期化ルーチンは，exinfを関数パラメータと同様に取り扱うことで操作可能となります。

3 ) 起動アドレス inirtn

初期化ルーチンの起動アドレスを指定します。
なお，inirtnとして指定可能な値は“0x0～ 0xfffffffeの 2バイト境界値，またはシンボル名”に限られます。

備考 初期化ルーチンを以下のように記述した場合，inirtnに指定するシンボル名は func_iniになります。

ATT_INI ( { initatr, exinf, inirtn } );

#include        <kernel.h>

void
func_ini ( VP_INT exinf )
{
        ............
        ............

        return;
}
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17.5.13 アイドル・ルーチン情報
アイドル・ルーチン情報では，

1 ) 属性（記述言語）idlatr
2 ) 起動アドレス idlrtn

といった項目をアイドル・ルーチンに対して定義します。

なお，アイドル・ルーチン情報として定義可能な数は，0～ 1個に限られます。
以下に，アイドル・ルーチン情報の記述形式を示します。
　

以下に，アイドル・ルーチン情報で記述する項目について示します。

1 ) 属性（記述言語）idlatr

アイドル・ルーチンの属性（記述言語）を指定します。

なお，idlatrとして指定可能な値は“TA_HLNG，TA_ASMのいずれか”に限られます。

TA_HLNG： C言語
TA_ASM： アセンブリ言語

2 ) 起動アドレス idlrtn

アイドル・ルーチンの起動アドレスを指定します。

なお，idlrtnとして指定可能な値は“0x0～ 0xfffffffeの 2バイト境界値，またはシンボル名”に限られます。

備考 アイドル・ルーチンを以下のように記述した場合，idlrtnに指定するシンボル名は func_idlになります。

VATT_IDL ( { idlatr, idlrtn } );

#include        <kernel.h>

void
func_idl ( void )
{
        ............
        ............

        return;
}
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17.6 記 述 例
以下に，システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述例を示します。

図 17－ 2　システム・コンフィギュレーション・ファイルの記述例

備考 RI850V4では，システム・コンフィギュレーション・ファイルのサンプル・ソース・ファイルを提供しています。

-- 宣言情報の記述
INCLUDE ( " \"kernel.h\" " );

-- システム情報の記述
RI_SERIES ( RI850V4, V201 );

CPU_TYPE ( G3M );
DEF_TIM ( 1 );
CLK_INTNO ( 0x104c );
SYS_STK ( 0x800 );
STK_CHK ( TA_ON );
MAX_PRI ( 12 );
MAX_INTPRI ( INTPRI5 );
MAX_INT ( 10, 0x1119 );
DEF_FPSR(0x00020000);

MEM_AREA ( kernel_work, SIZE_AUTO );

-- 静的 API情報の記述
CRE_TSK ( ID_TASK1, { TA_HLNG | TA_ACT | TA_ENAINT, 0, task1, 1, 0x100, NULL } );
CRE_TSK ( ID_TASK2, { TA_HLNG | TA_ENAINT, 0, task2, 3, 0x50, NULL } );
CRE_TSK ( ID_TASK3, { TA_HLNG | TA_ENAINT, 0, task3, 3, 0x50, NULL } );
CRE_TSK ( ID_TASK4, { TA_HLNG | TA_ENAINT, 0, task4, 7, 0x50, NULL } );
CRE_TSK ( ID_TASK5, { TA_HLNG | TA_ENAINT, 0, task5, 5, 0x50, NULL } );

CRE_SEM ( ID_SEM1, { TA_TFIFO, 0x1, 0x1 } );

CRE_FLG ( ID_FLG1, { TA_TFIFO | TA_WMUL | TA_CLR, 0x0 } );

CRE_DTQ ( ID_DTQ1, { TA_TFIFO, 0x40, NULL } );

CRE_MBX ( ID_MBX1, { TA_TFIFO | TA_MFIFO, 0x10, NULL } );

CRE_MTX ( ID_MTX1, { TA_TFIFO, 0x10 } );

CRE_MPF ( ID_MPF1, { TA_TFIFO, 0x4, 0x10, NULL } );

CRE_MPL ( ID_MPL1, { TA_TFIFO, 0x50, NULL } );

CRE_CYC ( ID_CYC1, { TA_HLNG | TA_STA, 0x0, cychdr1, 1000, 5 } );

DEF_INH ( 0x1000, { TA_HLNG, inthdr1 } );
DEF_INH ( 0x1001, { TA_HLNG, inthdr2 } );

DEF_SVC ( 1, { TA_HLNG, svcrtn1 } );

ATT_INI ( { TA_HLNG, 0x0, inirtn } );

VATT_IDL ( { TA_HLNG, idlrtn } );
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第 18章　コンフィギュレータ CF850V4

本章では，RI850V4 がシステム構築時に有益なユーティリティ・ツールとして提供しているコンフィギュレータ
CF850V4について解説しています。

18.1 概　　要

RI850V4 が提供している機能を利用したシステム（ロード・モジュール）を構築する場合，RI850V4 に提供するデー
タを保持した情報ファイルが必要となります。

基本的に情報ファイルは，規定された形式のデータ羅列であるため，各種エディタを用いて記述することは可能です。
しかし，情報ファイルは，記述性／可読性の面で劣ったものとなっているため，記述に際してはかなりの時間と労力を必

要とします。
そこで，RI850V4 では，記述性／可読性の面で優れたシステム・コンフィギュレーション・ファイルから情報ファイ
ルへと変換するユーティリティ・ツール（コンフィギュレータ CF850V4）を提供しています。

CF850V4 は，システム・コンフィギュレーション・ファイルを入力ファイルとして読み込んだあと，情報ファイルを
出力します。

以下に，CF850V4が出力する情報ファイルについて示します。

- システム情報テーブル・ファイル
RI850V4が動作するうえで必要となるOS資源（基本クロック周期，最大タスク優先度，管理オブジェクトなど）に
関するデータを保持した情報ファイルです。

- システム情報ヘッダ・ファイル
システム・コンフィギュレーション・ファイルに記述されたオブジェクト名（タスク名，セマフォ名など）と IDの
対応付けを保持した情報ファイルです。

- エントリ・ファイル
EI レベル・マスカブル割り込みが発生した際に CPU が強制的に制御を移すハンドラ・アドレスに対して該当処理
（割り込み前処理“_kernel_int_entry”）への分岐処理を保持したエントリ処理専用ルーチン（割り込みエントリ処理）
です。
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18.2 起動方法

18.2.1 コマンド・ラインからの起動

以下に，CF850V4をコマンド・ラインから起動する際の起動方法を示します。
ただし，入力例中の“C>”はコマンド・プロンプトを，“△”はスペース・キーの入力を，“［Enter］”はエンター・
キーの入力を表しています。

また，“［　］”で囲まれた起動オプションは，省略可能な起動オプションであることを表しています。

以下に，各起動オプションの詳細を示します。

- @<command file>
コマンド・ファイル名を指定します。

省略時 コマンド・ライン上で指定された起動オプションが有効となります。

備考 1 コマンド・ファイル名<command file>として指定可能な文字数は，パスを含めて255文字以内に限られます。
備考 2 コマンド・ファイル名（パスを含む）にスペースが含まれる場合，<command file>をダブルクォーテーショ

ン（"）で括る必要があります。
備考 3 コマンド・ファイルについての詳細は，「18.2.3　コマンド・ファイル」を参照してください。

- -peid=<id>
RI850V4を組み込む対象となる PE番号を指定します。

省略時 -peid=1が指定されていたものとして処理を行います。

備考 1 -cpu オプションを省略していた場合，本起動オプションの指定を無視し，シングルコア用の情報ファイル
を出力します。

備考 2 <id>に指定可能な値は“1～ターゲット・デバイスに存在する最大 PE番号”までとなります。

- -cpu△ <name>
ターゲット・デバイスの品種指定名（デバイス・ファイル名の先頭文字“d”，および拡張子部“.dvf”を除いた文字
列）を指定します。

省略時 使用するコンパイラが CC-RHの場合，CF850V4の起動オプションとして -neの指定が必須となります。

備考 1 デバイス・ファイル名が dr7f701z03.dvfの場合，<name>に指定する文字列は r7f701z03になります。
備考 2 -peid=<id>を指定した場合，指定された PE番号に対応した情報をデバイス・ファイルから読み込みます。

- -devpath=<path>
-cpu△<name>で指定されたターゲット・デバイスに対応したデバイス・ファイルを<path>フォルダから検索します。

省略時 カレント・フォルダに対して検索処理を行います。

備考 1 検索パス <path>として指定可能な文字数は，255文字以内に限られます。
備考 2 検索パスにスペースが含まれる場合，<path>をダブルクォーテーション（"）で括る必要があります。

- -i△ <SIT file>
CF850V4からの出力ファイル名（システム情報テーブル・ファイル名）を指定します。

省略時 以下に示した起動オプションが指定されていたものとして処理を行います。

REL製コンパイラを使用 (CC-RH)：-i△ sit.s

GHS製コンパイラを使用 (CCV850)：-i△ sit.850

C> cf850v4△［@<command file>］△ [-peid=<id>]  △［-cpu△ <name>］△［-devpath=<path>］△［-i△
<SIT file>］△［-e△ <Entry file>］△［-d△ <Header file>］△［-ni］△［-ne］△［-nd］△［-t△ <TOOL 
name>］△［-T△ <Compiler path>］△［-I△ <Include path>］△［-np］△［-intbp=<Interrupt Base 
Address>］△［-ebase=<Exception Base Address>］△［-V］△［-help］△ <CF file>［Enter］
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備考 1 出力ファイル名 <SIT file>として指定可能な文字数は，パスを含めて 255文字以内に限られます。
備考 2 出力ファイル名（パスを含む）にスペースが含まれる場合，<SIT file>をダブルクォーテーション（"）で括

る必要があります。

備考 3 本起動オプションと -niが同時に指定された場合，-niを有効起動オプションとして扱います。

- -e△ <Entry file>
CF850V4からの出力ファイル名（エントリ・ファイル名）を指定します。

省略時 以下に示した起動オプションが指定されていたものとして処理を行います。

REL製コンパイラを使用 (CC-RH)：-e△ entry.s

GHS製コンパイラを使用 (CCV850)：-e△ entry.850

備考 1 出力ファイル名 <Entry file>として指定可能な文字数は，パスを含めて 255文字以内に限られます。
備考 2 出力ファイル名（パスを含む）にスペースが含まれる場合，<Entry file>をダブルクォーテーション（"）で

括る必要があります。

備考 3 本起動オプションと -neが同時に指定された場合，-neを有効起動オプションとして扱います。

- -d△ <Header file>
CF850V4からの出力ファイル名（システム情報ヘッダ・ファイル名）を指定します。

省略時 -d△ kernel_id.hが指定されていたものとして処理を行います。

備考 1 出力ファイル名 <Header file>として指定可能な文字数は，パスを含めて 255文字以内に限られます。
備考 2 出力ファイル名（パスを含む）にスペースが含まれる場合，<Header file> をダブルクォーテーション（"）

で括る必要があります。

備考 3 本起動オプションと -ndが同時に指定された場合，-ndを有効起動オプションとして扱います。

- -ni
システム情報テーブル・ファイルの出力を抑制します。

省略時 システム情報テーブル・ファイルの出力を行います。

備考 本起動オプションと -i△ <SIT file>が同時に指定された場合，本起動オプションを有効起動オプションとし
て扱います。

- -ne
エントリ・ファイルの出力を抑制します。

省略時 エントリ・ファイルの出力を行います。

備考 本起動オプションと -e△ <Entry file>が同時に指定された場合，本起動オプションを有効起動オプションと
して扱います。

- -nd
システム情報ヘッダ・ファイルの出力を抑制します。

省略時 システム情報ヘッダ・ファイルの出力を行います。

備考 本起動オプションと -d△ <Header file>が同時に指定された場合，本起動オプションを有効起動オプション
として扱います。

- -t△ <TOOL name>
ユーザが使用するコンパイラ・パッケージの種類を指定します。

なお，<TOOL name>として指定可能なキーワードは，RELまたは GHSに限られます。

省略時 -t△ RELが指定されていたものとして処理を行います。

- -T△ <Compiler path>
-t△ <TOOL name>で指定されたコンパイラ・パッケージのプリプロセッサを <Compiler path>フォルダから検索し
ます。

省略時 環境変数（PATHなど）で定義されているフォルダを検索対象フォルダとして処理を行います。

備考 1 検索パス <Compiler path>として指定可能な文字数は，255文字以内に限られます。
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備考 2 検索パスにスペースが含まれる場合，<Compiler path>をダブルクォーテーション（"）で括る必要がありま
す。

- -I△ <Include path>
ヘッダ・ファイル情報で指定されたヘッダ・ファイルを <Include path>フォルダから検索します。

省略時 <CF file>で指定された入力ファイルが格納されているフォルダ，カレント・フォルダ，-t△ <TOOL name>
で指定されたコンパイラ・パッケージのデフォルト検索対象フォルダの順序で検索処理を行います。

備考 1 検索パス <Include path>として指定可能な文字数は，255文字以内に限られます。
備考 2 検索パスにスペースが含まれる場合，<Include path>をダブルクォーテーション（"）で括る必要があります。

- -np
CF850V4 によるシステム・コンフィギュレーション・ファイルの構文解析処理が完了した際，プリプロセッサの起
動を抑制します。

省略時 -t△ toolで指定されたコンパイラ・パッケージのプリプロセッサを起動します。

- -intbp=<Interrupt Base Address>
テーブル参照方式のエントリ・ファイルを出力する際に必要となる割り込みハンドラ・アドレス・テーブルのベー

ス・アドレスを指定します。

省略時 本起動オプションと -ebase=<Exception Base Address>の両起動オプションが省略された場合，エントリ・
ファイルの出力方式としてリセット・ベクタ・アドレスをベースとした直接ベクタ方式が選択されていたも
のとして処理を行います。

リセット・ベクタ・アドレスの値は -cpu△ <name>で指定されたデバイス・ファイルに定義されているデ
フォルト値が設定されます。デバイス・ファイルからリセット・ベクタ・アドレスの値が取得できない場合
はエラーとなります。

備考 1 ベース・アドレス <Interrupt Base Address>として指定可能な値は，0x200～ 0xfffff800に限られます。
備考 2 本起動オプションと -ebase=<Exception Base Address> が同時に指定された場合，本起動オプションを有

効起動オプションとして扱います。

- -ebase=<Exception Base Address>
直接ベクタ方式のエントリ・ファイルを出力する際に必要となる例外ハンドラ・ベクタ・アドレスを指定します。

省略時 本起動オプションと -intbp=<Interrupt Base Address> の両起動オプションが省略された場合，エントリ・
ファイルの出力方式としてリセット・ベクタ・アドレスをベースとした直接ベクタ方式が選択されていたも

のとして処理を行います。
リセット・ベクタ・アドレスの値は -cpu△ <name>で指定されたデバイス・ファイルに定義されているデ
フォルト値が設定されます。デバイス・ファイルからリセット・ベクタ・アドレスの値が取得できない場合
はエラーとなります。

備考 1 ベクタ・アドレス <Exception Base Address>として指定可能な値は，0x200～ 0xfffffe00に限られます。
備考 2 本起動オプションと -intbp=<Interrupt Base Address> が同時に指定された場合，-intbp=<Interrupt Base

Address>を有効起動オプションとして扱います。

- -V
CF850V4のバージョン情報を標準出力に出力します。

備考 本起動オプションを指定した場合，ほかの起動オプションはすべて無効となり，情報ファイルの出力が抑制
されます。

- -help
CF850V4の起動オプションに関する情報（種類，用途など）を標準出力に出力します。

備考 本起動オプションを指定した場合，ほかの起動オプションはすべて無効となり，情報ファイルの出力が抑制
されます。

- <CF file>
CF850V4への入力ファイル名（システム・コンフィギュレーション・ファイル名）を指定します。

備考 1 入力ファイル名 <CF file>として指定可能な文字数は，パスを含めて 255文字以内に限られます。



R20UT2889JJ0102 Rev.1.02 Page 336 of 378
2016.01.29

RI850V4 V2 第18章　コンフィギュレータCF850V4

備考 2 入力ファイル名（パスを含む）にスペースが含まれる場合，<CF file>をダブルクォーテーション（"）で括
る必要があります。

備考 3 本入力ファイル名の指定は，-V，または -helpの指定時以外に省略することはできません。

18.2.2 CS+からの起動
プロパティ パネルの［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タブで設定した内容に基づき，CS+
のビルド時に起動されます。
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18.2.3 コマンド・ファイル

CF850V4 では，コマンド・ライン上で指定可能な起動オプションの文字数制限を解消する目的からコマンド・ファイ
ル対応を行っています。

以下に，コマンド・ファイルの記述形式を示します。

1 ) 文字コード
コマンド・ファイルは，ASCIIコードで記述します。

備考 コメントに限り，Shift-JIS，EUC-JPの記述が可能です。

2 ) コメント
行頭に #が記述された行は，コメントとして扱われます。

3 ) 区切り文字
スペース，タブ，改行は，区切り文字として扱われます。

4 ) 最大行数
コマンド・ファイルの最大行数は，50行となっています。

5 ) 最大文字数
コマンド・ファイルの 1行に対する最大文字数は，16384文字となっています。

以下に，コマンド・ファイルの記述例を示します。

なお，以下の記述例では，次に示す起動オプションが記述されています。

品種指定名： r7f701z03
デバイス・ファイルの検索パス： C:\CS+\CC\Device\RH850\Devicefile
システム情報テーブル・ファイル： sit.s
エントリ・ファイル： entry.s
システム情報ヘッダ・ファイル： kernel_id.h
コンパイラ・パッケージの種類： REL
プリプロセッサの検索パス： C:\CS+\CC\CC-RH\V1.00.00\bin
ヘッダ・ファイルの検索パス： C:\tmp\inc850，および C:\Program Files\Sample\include
ベクタ・アドレス： 0x200
システム・コンフィギュレーション・ファイル： sys.cfg

図 18－ 1　コマンド・ファイルの記述例

# Command File
-cpu rf701z03
-devpath=C:\CS+\CC\Device\RH850\Devicefile
-i sit.s
-e entry.s
-d kernel_id.h
-t REL
-T C:\CS+\CC\CC-RH\V1.00.00\bin
-I C:\tmp\inc850
-I “C:\Program Files\Sample\include“
-ebase=0x200
sys.cfg
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18.2.4 コマンド入力例

以下に，CF850V4のコマンド入力例を示します。
ただし，入力例中の“C>”はコマンド・プロンプトを，“△”はスペース・キーの入力を，“［Enter］”はエンター・
キーの入力を表しています。

1 ) システム・コンフィギュレーション・ファイル sys.cfgをカレント・フォルダから，品種指定名 r7f701z03に対応
したデバイス・ファイルをフォルダ“C:\CS+\CC\Device\RH850\Devicefile”から入力ファイルとして読み込ん
だあと，システム情報テーブル・ファイル sit.s，直接ベクタ方式のエントリ・ファイル（ベクタ・アドレス：0x200）
entry.s，システム情報ヘッダ・ファイル kernel_id.hを出力します。
なお，ルネサス エレクトロニクス製コンパイラ・パッケージに内包されているプリプロセッサに対するコマンド
検索処理は，以下に示した順序で行われ，CF850V4 によるシステム・コンフィギュレーション・ファイルの構文
解析処理完了時に，該当プリプロセッサが起動されます。

1. C:\CS+\CC\CC-RH\V1.00.00\bin
2. 環境変数（PATHなど）で定義されているフォルダ

また，ヘッダ・ファイル情報で指定されたヘッダ・ファイルに対するファイル検索処理は，以下に示した順序で行
われます。

1. C:\tmp\inc850
2. C:\Program Files\Sample\include

　

2 ) CF850V4のバージョン情報を標準出力に出力します。
　

3 ) CF850V4の起動オプションに関する情報（種類，用途など）を標準出力に出力します。
　

C> cf850v4△ -cpu△ rf701z03△ -devpath=C:\CS+\CC\Device\RH850\Devicefile△ -i△ sit.s△ -e△
entry.s△ -d△ kernel_id.h△ -t△ REL△ -T△ C:\CS+\CC\CC-RH\V1.00.00\bin△ -I△
C:\tmp\inc850△ -I△ "C:\Program Files\Sample\include"△ -ebase=0x200△ sys.cfg［Enter］

C> cf850v4△ -V［Enter］

C> cf850v4△ -help［Enter］
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付録 A　ウインドウ・リファレンス

本付録では，CF850V4の起動オプションを統合開発環境プラットホーム CS+から設定する際に必要となるウインドウ
／パネルについて説明しています。

A.1 説　　明

以下に，ウインドウ／パネルの一覧を示します。

表 A－ 1　ウインドウ／パネルの一覧

ウインドウ／パネル名 機能概要

メイン・ウインドウ

CS+を起動した際，最初にオープンするウインドウであり，本ウインド
ウから CS+ が提供している各種コンポーネント（ビルド・ツール，リ
ソース情報ツールなど）に対する操作を行います。

プロジェクト・ツリー パネル プロジェクトの構成要素（マイクロコントローラ，ビルド・ツールなど）
をツリー形式で表示します。

プロパティ パネル プロジェクト・ツリー パネルで選択したノードに対応した情報の表示，
および設定の変更を行います。
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メイン・ウインドウ

CS+を起動した際，最初にオープンするウインドウであり，本ウインドウから CS+が提供している各種コンポーネン
ト（ビルド・ツール，リソース情報ツールなど）に対する操作を行います。

図 A－ 1　メイン・ウインドウ

ここでは，次の項目について説明します。

-［オープン方法］
-［各エリアの説明］

［オープン方法］

- Windows の［スタート ] →［すべてのプログラム］→［Renesas Electronics CS+] →［CS+ for CC (RL78, RX,
RH850)]を選択

［各エリアの説明］

1 ) メニューバー
本エリアは，以下に示したメニュー群から構成されています。

1)

2)

3)
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-［表示］メニュー

2 ) ツールバー
リアルタイム OS関連のボタン群を示します。
なお，ツールバー上のボタンは，ユーザ設定 ダイアログでカスタマイズすることができます。また，同ダイアロ
グにより，新規にツールバーを作成することもできます。

- リアルタイム OSツールバー

3 ) パネル表示エリア
以下のパネルを表示するエリアです。

- プロジェクト・ツリー パネル
- プロパティ パネル
- 出力 パネル

表示内容の詳細については，各パネルの項を参照してください。

備考 出力 パネルについての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル RH850 ビルド編」を参照して
ください。

リアルタイム OS リアルタイム OSの各ツールを起動するためのカスケード・メニューを表
示します。

リソース情報
リアルタイム OSリソース情報 パネルをオープンします。
なお，本メニューは，デバッグ・ツールと切断時は無効となります。

プログラム解析 常に無効となります。

タスク・アナライザ 1 リアルタイム OS タスク・アナライザ 1 パネルをオープンします。
なお，本メニューは，デバッグ・ツールと切断時は無効となります。

タスク・アナライザ 2 リアルタイム OS タスク・アナライザ 2 パネルをオープンします。
なお，本メニューは，デバッグ・ツールと切断時は無効となります。

リアルタイム OSリソース情報 パネルをオープンします。
なお，本ボタンは，デバッグ・ツールと切断時は無効となります。

リアルタイム OS タスク・アナライザ 1 パネルをオープンします。
なお，本メニューは，デバッグ・ツールと切断時は無効となります。

リアルタイム OS タスク・アナライザ 2 パネルをオープンします。
なお，本メニューは，デバッグ・ツールと切断時は無効となります。
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プロジェクト・ツリー パネル

プロジェクトの構成要素（マイクロコントローラ，ビルド・ツールなど）をツリー形式で表示します。

図 A－ 2　プロジェクト・ツリー パネル

ここでは，次の項目について説明します。

-［オープン方法］
-［各エリアの説明］

［オープン方法］

-［表示］メニュー→［プロジェクト・ツリー］を選択

1）
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［各エリアの説明］

1 ) プロジェクト・ツリー エリア
プロジェクトの構成要素を以下のノードでツリー表示します。

ノード 説明

RI850V4（リアルタイム OS）
（“リアルタイムOSノード”と呼びます。） 使用するリアルタイム OSです。

xxx.cfg システム・コンフィギュレーション・ファイルです。

リアルタイム OS生成ファイル
（“リアルタイムOS生成ファイル・ノード”と
呼びます。）

システム・コンフィギュレーション・ファイル追加時に作成
されるノードで，以下の情報ファイルが直下に表示されま

す。

- システム情報テーブル・ファイル（sit.s）

- システム情報ヘッダ・ファイル（kernel_id.h）

- エントリ・ファイル（entry.s）

本ノード，および本ノードに表示されているファイルを直接

削除することはできません。
システム・コンフィギュレーション・ファイルをプロジェク

トから外した場合，本ノード，および本ノードに表示されて
いるファイルは表示されなくなります。

リアルタイム OS関連ファイル
（“リアルタイムOS関連ファイル・ノード”と
呼びます。）

以下の情報ファイルが直下に表示されます。

- トレース情報ファイル（trcinf.c）

本ノード，および本ノードに表示されているファイルを削除
することはできません。
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プロパティ パネル

プロジェクト・ツリー パネルで選択したノードに対応した情報の表示，および設定の変更を行います。

図 A－ 3　プロパティ パネル

ここでは，次の項目について説明しています。

-［オープン方法］
-［各エリアの説明］

［オープン方法］

- プロジェクト・ツリー パネル上において，リアルタイム OS ノード，システム・コンフィギュレーション・ファ
イル等を選択したのち，［表示］メニュー→［プロパティ］を選択，またはコンテキスト・メニュー→［プロパ

ティ］を選択

備考 すでにプロパティ パネルがオープンしている場合，プロジェクト・ツリー パネル上において，リアルタイ
ム OSノード，システム・コンフィギュレーション・ファイル等を選択することで，選択した項目の詳細情
報を表示します。

［各エリアの説明］

1 ) 対象名エリア
プロジェクト・ツリー パネルで選択しているノードの名称を表示します。
複数のノードを選択している場合，本エリアは空欄となります。

2 ) 詳細情報表示／変更エリア
プロジェクト・ツリー パネルで選択しているリアルタイムOSノード，システム・コンフィギュレーション・ファ
イル等の詳細情報を，カテゴリ別のリスト形式で表示し，設定の変更を直接行うことができるエリアです。

マークは，そのカテゴリ内に含まれているすべての項目が展開表示されていることを示し，また， マークは，

カテゴリ内の項目が折りたたみ表示されていることを示します。展開／折りたたみ表示の切り替えは，このマーク

のクリック，またはカテゴリ名のダブルクリックにより行うことができます。
カテゴリ，およびそれに含まれる項目の表示内容／設定方法についての詳細は，該当するタブの項を参照してくだ

さい。

1）

2）

3）

4）
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3 ) プロパティの説明エリア
詳細情報表示／変更エリアで選択したカテゴリや項目の簡単な説明を表示します。

4 ) タブ選択エリア
タブを選択することにより，詳細情報を表示するカテゴリが切り替わります。

本パネルには，次のタブが存在します（各タブ上における表示内容／設定方法についての詳細は，該当するタブの

項を参照してください）。

- プロジェクト・ツリー パネルでリアルタイム OSノードを選択している場合

-［RI850V4］タブ
-［タスク・アナライザ］タブ

- プロジェクト・ツリー パネルでシステム・コンフィギュレーション・ファイルを選択している場合

-［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タブ
-［ファイル情報］タブ

- プロジェクト・ツリー パネルでリアルタイムOS生成ファイル・ノード，リアルタイム OS関連ファイル・ノー
ドを選択している場合

-［カテゴリ情報］タブ

- プロジェクト・ツリー パネルでシステム情報テーブル・ファイル sit.s，エントリ・ファイル entry.sを選択して
いる場合

-［ビルド設定］タブ
-［個別アセンブル・オプション］タブ
-［ファイル情報］タブ

- プロジェクト・ツリー パネルでシステム情報ヘッダ・ファイル kernel_id.hを選択している場合

-［ファイル情報］タブ

- プロジェクト・ツリー パネルでトレース情報ファイル trcinf.cを選択している場合

-［ビルド設定］タブ
-［個別コンパイル・オプション］タブ
-［ファイル情報］タブ

備考 1 ［ファイル情報］タブ，［カテゴリ情報］タブ，［ビルド設定］タブ，［個別アセンブル・オプション］タ
ブ，［個別コンパイル・オプション］タブについての詳細は，「CS+ 統合開発環境 ユーザーズマニュアル
RH850 ビルド編」を参照してください。

備考 2 プロジェクト・ツリー パネルで複数の構成要素を選択している場合は，その構成要素に共通するタブの
み表示されます。プロパティの値の変更は，選択している複数の構成要素に共通に反映されます。
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［RI850V4］タブ

本タブでは，使用する RI850V4に対して，次に示すカテゴリごとに詳細情報の表示を行います。

- バージョン情報

図 A－ 4　［RI850V4］タブ

ここでは，次の項目について説明します。

-［オープン方法］
-［各エリアの説明］

［オープン方法］

- プロジェクト・ツリー パネル上において，リアルタイム OSノードを選択したのち，［表示］メニュー→［プロパ
ティ］を選択，またはコンテキスト・メニュー→［プロパティ］を選択

備考 すでにプロパティ パネルがオープンしている場合，プロジェクト・ツリー パネル上において，リアルタイ
ム OSノードを選択することで，選択した項目の詳細情報を表示します。

［各エリアの説明］

1 ) ［バージョン情報］カテゴリ
RI850V4のバージョンに関する詳細情報の表示を行います。

カーネル・バージョン

使用する RI850V4のバージョンを表示します。

デフォルト インストールしている RI850V4の最新バージョン

変更方法 変更不可

インストール・フォルダ

使用するRI850V4がインストールされているフォルダを絶対パスで表示します。

デフォルト 使用する RI850V4がインストールされているフォルダ

変更方法 変更不可

1）
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レジスタ・モード

プロジェクトで設定しているレジスタ・モードを表示します。

ビルド・ツールのプロパティ パネル - ［共通オプション］タブ - ［レジスタ・
モード］ - ［レジスタ・モード］で選択しているレジスタ・モードと同じ値が表
示されます。

デフォルト ［レジスタ・モード］で選択しているレジスタ・モード

変更方法 変更不可
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［タスク・アナライザ］タブ

本タブでは，RI850V4 が提供しているユーティリティ・ツール“タスク・アナライザ・ツール”を利用して処理プロ
グラムの実行履歴（トレース・データ）を解析する際に必要となる各種情報の表示，および設定の変更を行います。

図 A－ 5　［タスク・アナライザ］タブ

ここでは，次の項目について説明します。

-［オープン方法］
-［各エリアの説明］

［オープン方法］

- プロジェクト・ツリー パネル上において，リアルタイム OSノードを選択したのち，［表示］メニュー→［プロパ
ティ］を選択，またはコンテキスト・メニュー→［プロパティ］を選択

備考 すでにプロパティ パネルがオープンしている場合，プロジェクト・ツリー パネル上において，リアルタイ
ム OSノードを選択することで，選択した項目の詳細情報を表示します。

［各エリアの説明］

1 ) ［トレース］カテゴリ
ユーティリティ・ツール“タスク・アナライザ・ツール”を利用して処理プログラムの実行履歴（トレース・デー

タ）を解析する際に必要となる各種情報の表示，および設定の変更を行います。

トレース・モードの選択

トレース・データとして取得する情報の種類，およびトレース・データの格納先

を選択します。

デフォルト トレースしない

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

1）
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指定可能値

トレースしない
タスク・アナライザ・ツールを利用しな

いことになります。

ハードウエア・トレー

ス・モードで，トレー
ス・チャートを取得

トレース・データとして，トレース・
チャート（処理プログラムの実行遷移状

況，リアルタイム OS資源の利用状況な
ど），および CPU使用率を取得します。
なお，トレース・バッファは，デバッ

グ・ツールが用意しているトレース・メ

モリから確保されます。

ソフトウエア・トレー

ス・モードで，トレー

ス・チャートを取得

トレース・データとして，トレース・

チャート（処理プログラムの実行遷移状
況，リアルタイム OS資源の利用状況な
ど），および CPU使用率を取得します。
なお，トレース・バッファは，［バッファ
を選択する］で選択された領域から確保

されます。

ソフトウエア・トレー

ス・モードで，長時間
統計を取得

トレース・データとして，CPU 使用率
を取得します。

なお，トレース・バッファは，規定セク
ション .kernel_data_trace.bssから確保
されます。

バッファを使い切った後

の動作

トレース・バッファを使い切った際の動作を選択します。
なお，本項目は，［トレース・モードの選択］で“ソフトウエア・トレース・モー

ドで，トレース・チャートを取得”を選択した場合に限り表示されます。

デフォルト バッファを上書きし実行し続ける

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

バッファを上書きし

実行し続ける

書き込まれてから最も時間が経過して

いるトレース・データを上書きします。

トレースを停止する
トレース・バッファへの書き込みを中止

します。

バッファ・サイズ

トレース・バッファのサイズ（単位：バイト）を指定します。

なお，本項目は，［トレース・モードの選択］で“ソフトウエア・トレース・モー

ドで，トレース・チャートを取得”を選択した場合に限り表示されます。

デフォルト 0x100

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 0x10～ 0xffffffc

バッファを選択する

トレース・データの格納先を選択します。

なお，本項目は，［トレース・モードの選択］で“ソフトウエア・トレース・モー

ドで，トレース・チャートを取得”を選択した場合に限り表示されます。

デフォルト カーネルのバッファ

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

カーネルのバッファ

トレース・バッファは，規定セクション

.kernel_data_trace.bss から確保されま
す。

その他のバッファ

トレース・バッファは，［バッファ・ア

ドレス］で指定されたアドレスから確保

されます。
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バッファ・アドレス

トレース・バッファ用に確保する領域の先頭アドレスを指定します。

なお，本項目は，［バッファを選択する］で“その他のバッファ”を選択した場

合に限り表示されます。

デフォルト 0x0

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 0x0～ 0xfffffff0
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［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タブ

本タブでは，使用するシステム・コンフィギュレーション・ファイルに対して，次に示すカテゴリごとに詳細情報の表
示，および設定の変更を行います。

- システム情報テーブル・ファイル
- システム情報ヘッダ・ファイル
- エントリ・ファイル

図 A－ 6　［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情報］タブ

ここでは，次の項目について説明しています。

-［オープン方法］
-［各エリアの説明］

［オープン方法］

- プロジェクト・ツリー パネル上において，システム・コンフィギュレーション・ファイルを選択したのち，［表示］
メニュー→［プロパティ］を選択，またはコンテキスト・メニュー→［プロパティ］を選択

備考 すでにプロパティ パネルがオープンしている場合，プロジェクト・ツリー パネル上において，システム・
コンフィギュレーション・ファイルを選択することで，選択した項目の詳細情報を表示します。

［各エリアの説明］

1）

2）

3）

4）
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1 ) ［システム情報テーブル・ファイル］カテゴリ
システム情報テーブル・ファイルに関する詳細情報の表示，および設定の変更を行います。

ファイルを生成する

システム情報テーブル・ファイルを出力するか否か，およびシステム・コンフィ
ギュレーション・ファイルを変更した場合にシステム情報テーブル・ファイルを

更新するか否かを選択します。

デフォルト はい（.cfgファイル変更時に更新する）（-i）

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

はい（.cfgファイル変
更時に更新する）（-i）

システム情報テーブル・ファイルを新規
出力し，プロジェクト・ツリーに表示し

ます。

システム情報テーブル・ファイルがすで
に存在するときにシステム・コンフィ

ギュレーション・ファイルを変更した場

合は，システム情報テーブル・ファイル
を更新します。

はい（.cfgファイル変
更時に更新しない）（-
ni）

システム・コンフィギュレーション・
ファイルを変更しても，システム情報

テーブル・ファイルを更新しません。

システム情報テーブル・ファイルが存在
しないときに本項目を選択した場合は，

ビルド時にエラーとなります。

いいえ（プロジェクト
に登録しない）（-ni）

システム情報テーブル・ファイルの出力
を行わず，プロジェクト・ツリーにも表

示しません。
システム情報テーブル・ファイルが存在

するときに本項目を選択しても，ファイ

ル自体の削除は行いません。

出力フォルダ

システム情報テーブル・ファイルを出力するフォルダを指定します。

相対パスで指定した場合は，プロジェクト・フォルダを基点とします。

絶対パスで指定した場合は，プロジェクト・フォルダを基点とした相対パスに変
換されます（ドライブが異なる場合を除く）。

埋め込みマクロとして次のマクロ名があります。
%BuildModeName%：ビルド・モード名に置換します。
空欄にした場合は，マクロ名“%BuildModeName%”が表示されます。
なお，本プロパティは，［ファイルを生成する］プロパティで［いいえ（プロジェ
クトに登録しない）（-ni）］を選択した場合は表示されません。

デフォルト %BuildModeName%

変更方法
テキスト・ボックスによる直接入力，または［...］ボタンをク
リックし，フォルダの参照 ダイアログによる編集

指定可能値 247文字までの文字列

ファイル名

システム情報テーブル・ファイル名を指定します。
ファイル名を変更すると，プロジェクト・ツリーに表示しているファイル名も変

更します。
拡張子は“.s”を指定してください。拡張子が異なる場合や省略した場合は，“.s”
が自動的に付加されます。

［コンフィギュレータ起動設定］カテゴリカテゴリの［ファイル名］プロパティ
と同じファイル名を指定することはできません。

なお，本プロパティは，［ファイルを生成する］プロパティで［いいえ（プロジェ

クトに登録しない）（-ni）］を選択した場合は表示されません。

デフォルト sit.s

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 259文字までの文字列
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2 ) ［システム情報ヘッダ・ファイル］カテゴリ
システム情報ヘッダ・ファイルに関する詳細情報の表示，および設定の変更を行います。

3 ) ［エントリ・ファイル］カテゴリ
エントリ・ファイルに関する詳細情報の表示，および設定の変更を行います。

ファイルを生成する

システム情報ヘッダ・ファイルを出力するか否か，およびシステム・コンフィ
ギュレーション・ファイルを変更した場合にシステム情報ヘッダ・ファイルを更

新するか否かを選択します。

デフォルト はい（.cfgファイル変更時に更新する）（-d）

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

はい（.cfgファイル変
更時に更新する）（-d）

システム情報ヘッダ・ファイルを出力
し，プロジェクト・ツリーに表示します。

システム情報ヘッダ・ファイルがすでに

存在するときにシステム・コンフィギュ
レーション・ファイルを変更した場合

は，システム情報ヘッダ・ファイルを更

新します。

はい（.cfgファイル変
更時に更新しない）（-
nd）

システム・コンフィギュレーション・

ファイルを変更しても，システム情報
ヘッダ・ファイルを更新しません。

システム情報ヘッダ・ファイルが存在し

ないときに本項目を選択した場合は，ビ
ルド時にエラーとなります。

いいえ（プロジェクト

に登録しない）（-nd）

システム情報ヘッダ・ファイルの出力を

行わず，プロジェクト・ツリーにも表示
しません。

システム情報ヘッダ・ファイルが存在す
るときに本項目を選択しても，ファイル

自体の削除は行いません。

出力フォルダ

システム情報ヘッダ・ファイルを出力するフォルダを指定します。
相対パスで指定した場合は，プロジェクト・フォルダを基点とします。

絶対パスで指定した場合は，プロジェクト・フォルダを基点とした相対パスに変

換されます（ドライブが異なる場合を除く）。
埋め込みマクロとして次のマクロ名があります。

%BuildModeName%：ビルド・モード名に置換します。
空欄にした場合は，マクロ名“%BuildModeName%”が表示されます。
なお，本プロパティは，［ファイルを生成する］プロパティで［いいえ（プロジェ

クトに登録しない）（-nd）］を選択した場合は表示されません。

デフォルト %BuildModeName%

変更方法
テキスト・ボックスによる直接入力，または［...］ボタンをク
リックし，フォルダの参照 ダイアログによる編集

指定可能値 247文字までの文字列

ファイル名

システム情報ヘッダ・ファイル名を指定します。

ファイル名を変更すると，プロジェクト・ツリーに表示しているファイル名も変
更します。

拡張子は“.h”を指定してください。拡張子が異なる場合や省略した場合は，“.h”
が自動的に付加されます。

なお，本プロパティは，［ファイルを生成する］プロパティで［いいえ（プロジェ

クトに登録しない）（-nd）］を選択した場合は表示されません。

デフォルト kernel_id.h

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 259文字までの文字列
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ファイルを生成する

エントリ・ファイルを出力するか否か，およびシステム・コンフィギュレーショ

ン・ファイルを変更した場合にエントリ・ファイルを更新するか否かを選択しま

す。

デフォルト はい（.cfgファイル変更時に更新する）（-e）

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

はい（.cfgファイル変
更時に更新する）（-e）

エントリ・ファイルを出力し，プロジェ

クト・ツリーに表示します。

エントリ・ファイルがすでに存在すると
きにシステム・コンフィギュレーショ

ン・ファイルを変更した場合は，エント

リ・ファイルを更新します。

はい（.cfgファイル変
更時に更新しない）（-
ne）

システム・コンフィギュレーション・

ファイルを変更しても，エントリ・ファ

イルを更新しません。
エントリ・ファイルが存在しないときに

本項目を選択した場合は，ビルド時にエ
ラーとなります。

いいえ（プロジェクト

に登録しない）（-ne）

エントリ・ファイルの出力を行わず，プ

ロジェクト・ツリーにも表示しません。
エントリ・ファイルが存在するときに本

項目を選択しても，ファイル自体の削除

は行いません。

出力フォルダ

エントリ・ファイルを出力するフォルダを指定します。

相対パスで指定した場合は，プロジェクト・フォルダを基点とします。
絶対パスで指定した場合は，プロジェクト・フォルダを基点とした相対パスに変

換されます（ドライブが異なる場合を除く）。

埋め込みマクロとして次のマクロ名があります。
%BuildModeName%：ビルド・モード名に置換します。
空欄にした場合は，マクロ名“%BuildModeName%”が表示されます。
なお，本プロパティは，［ファイルを生成する］プロパティで［いいえ（プロジェ
クトに登録しない）（-ne）］を選択した場合は表示されません。

デフォルト %BuildModeName%

変更方法
テキスト・ボックスによる直接入力，または［...］ボタンをク
リックし，フォルダの参照 ダイアログによる編集

指定可能値 247文字までの文字列

ファイル名

エントリ・ファイルを指定します。

ファイル名を変更すると，プロジェクト・ツリーに表示しているファイル名も変

更します。
拡張子は“.s”を指定してください。拡張子が異なる場合や省略した場合は，“.s”
が自動的に付加されます。

［システム情報テーブル・ファイル］カテゴリカテゴリの［ファイル名］プロパ
ティと同じファイル名を指定することはできません。

なお，本プロパティは，［ファイルを生成する］プロパティで［いいえ（プロジェ
クトに登録しない）（-ne）］を選択した場合は表示されません。

デフォルト entry.s

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 259文字までの文字列
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4 ) ［コンフィギュレータ起動設定］カテゴリ
コンフィギュレータ cf850v4の起動オプションを設定します。

備考 コンフィギュレータ起動設定は，RI850V4 を使用するプロジェクトごとに設定する項目であり，ユーザ指
定オプションに複数の PE番号を同時に指定することはできません。従って，RI850V4を使用するプロジェ
クトでは，一つのプロジェクトにつき対応する PE数は一つとなるようにしてください。

出力方式

基本情報で定義した基本クロック用タイマ割り込み，および割り込みハンドラ情

報で定義した EI レベル・マスカブル割り込みが発生した際の分岐方式を選択し
ます。

デフォルト 直接ベクタ方式

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

テーブル参照方式（-
intbp）

テーブル参照方式のエントリ・ファイル
となります。

直接ベクタ方式
直接ベクタ方式のエントリ・ファイルと

なります。

割り込みハンドラ・アドレ
ス・テーブルのベース・ア

ドレス

割り込みハンドラ・アドレス・テーブルのベース・アドレスを指定します。

なお，本プロパティは，［出力方式］プロパティで［直接ベクタ方式］を選択し
た場合は表示されません。

デフォルト 0x0

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 0x0～ 0xffffffff

例外ハンドラ・ベクタ・ア

ドレスを指定する

例外ハンドラ・ベクタ・アドレスを指定するか否かを選択します。

デフォルト いいえ

変更方法 ドロップダウン・リストによる選択

指定可能値

はい（-ebase） 例外ハンドラ・ベクタ・アドレスを指定

します。

いいえ
例外ハンドラ・ベクタ・アドレスを指定

しません。

例外ハンドラ・ベクタ・ア
ドレス

例外ハンドラ・ベクタ・アドレスを指定します。

なお，本プロパティは，［例外ハンドラ・ベクタ・アドレスを指定する］プロパ

ティで［いいえ］を選択した場合は表示されません。

デフォルト 0x0

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 0x0～ 0xffffffff

ユーザ指定オプション

cf850v4に渡すユーザ任意のオプションを設定します。

デフォルト －

変更方法 テキスト・ボックスによる直接入力

指定可能値 -peid=数値
PE 番号を指定します。数値の指定方法
は「18.2.1　コマンド・ラインからの起
動」を参照してください。
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付録 B　メモリ容量

本付録では，メモリ容量について解説しています。

B.1 概　　要

RI850V4が使用／管理するメモリ領域は，その用途により，8種類のセクションに大別されます。

表 B－ 1　メモリ領域

B.1.1 .kernel_system
.kernel_systemのメモリ容量は，トレース・モードの種類と使用するカーネル・ライブラリの種類に依存しています。
使用するカーネル・ライブラリは，下記の４種類が存在します。

‐CC-RH版 , FPU非対応版
‐CC-RH版，FPU対応版
‐CCV850版，FPU非対応版
‐CCV850版， FPU対応版

なお，トレース・モードの種類は，プロパティ パネル→［タスク・アナライザ］タブ→［トレース］カテゴリ→［ト
レース・モードの選択］で選択したものとなります。

1 ) CC-RH版，FPU非対応版の場合

セクション名 概要

.kernel_system RI850V4の実行コードが割り付けられる領域

.kernel_const RI850V4の静的データが割り付けられる領域

.kernel_data RI850V4の動的データが割り付けられる領域

.kernel_data_init RI850V4のカーネル初期化フラグが割り付けられる領域

.kernel_const_trace.const トレース機能の静的データが割り付けられる領域

.kernel_data_trace.bss トレース機能の動的データが割り付けられる領域

.kernel_work システム・スタック，タスク・スタック，データ・キュー領域，固定長メモリ・

プール，可変長メモリ・プールが割り付けられる領域

.sec_nam（ユーザ定義領域） タスク・スタック，データ・キュー領域，固定長メモリ・プール，可変長メモリ

プールが割り付けられる領域

トレース・モードの種類 メモリ容量

トレースしない 20.1Kバイト

ハードウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 20.4Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 20.9Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得 20.8Kバイト
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2 ) CC-RH版，FPU対応版の場合

3 ) CCV850版，FPU非対応版の場合

4 ) CCV850版，FPU対応版の場合

備考 上記の値は，RI850V4 が提供している全サービス・コールを利用した場合の最大値であり，処理プログラム
の利用するサービス・コールの種類により，該当値は変動します。

トレース・モードの種類 メモリ容量

トレースしない 20.3Kバイト

ハードウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 20.6Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 21.1Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得 21.0Kバイト

トレース・モードの種類 メモリ容量

トレースしない 19.9Kバイト

ハードウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 20.2Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 20.8Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得 20.6Kバイト

トレース・モードの種類 メモリ容量

トレースしない 20.2Kバイト

ハードウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 20.5Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 21.0Kバイト

ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得 20.8Kバイト
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B.1.2 .kernel_const
.kernel_constのメモリ容量は，情報（メモリ領域情報，タスク情報など）の定義数，および定義内容に依存しています。
以下に，.kernel_constのメモリ容量を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示します。
なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

KERNEL_CONST =
    224
    + 8 * MEM_AREA_num
    + 24 * CRE_TSK_num
    + 8 * CRE_SEM_num
    + 8 * CRE_FLG_num
    + 8 * CRE_DTQ_num
    + 4 * CRE_MBX_num
    + align4（2 * CRE_MTX_num）
    + 12 * CRE_MPF_num
    + 12 * CRE_MPL_num
    + 20 * CRE_CYC_num
    + 8 * DEF_INH_num
    + 8 * DEF_SVC_num
    + 12 * ATT_INI_num
    + 8 * VATT_IDL_num
    + align4（maxint）
    + align4（TA_ACT_num）
    + align4（TA_STA_num）

キーワード 意味

MEM_AREA_num メモリ領域情報の定義数

CRE_TSK_num タスク情報の定義数

CRE_SEM_num セマフォ情報の定義数

CRE_FLG_num イベントフラグ情報の定義数

CRE_DTQ_num データ・キュー情報の定義数

CRE_MBX_num メールボックス情報の定義数

CRE_MTX_num ミューテックス情報の定義数

CRE_MPF_num 固定長メモリ・プール情報の定義数

CRE_MPL_num 可変長メモリ・プール情報の定義数

CRE_CYC_num 周期ハンドラ情報の定義数

DEF_INH_num 割り込みハンドラ情報の定義数

DEF_SVC_num 拡張サービス・コール・ルーチン情報の定義数

ATT_INI_num 初期化ルーチン情報の定義数

VATT_IDL_num アイドル・ルーチン情報の定義数

maxint 最大割り込みハンドラ数maxint，最大例外コードmaxintnoで定義した値

TA_ACT_num
属性（記述言語，初期起動状態など）tskatr で“タスクの初期起動状態”に
“TA_ACT”を定義した数

TA_STA_num
属性（記述言語，初期起動状態など）cycatr で“周期ハンドラの初期起動状態”
に“TA_STA”を定義した数
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B.1.3 .kernel_data
.kernel_dataのメモリ容量は，情報（タスク情報，セマフォ情報など）の定義数，および定義内容に依存しています。
以下に，.kernel_dataのメモリ容量を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示します。
なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

KERNEL_DATA =
    68
    + 32 * CRE_TSK_num
    + 8 * CRE_SEM_num
    + 8 * CRE_FLG_num
    + 8 * CRE_DTQ_num
    + 12 * CRE_MBX_num
    + 8 * CRE_MTX_num
    + 8 * CRE_MPF_num
    + 8 * CRE_MPL_num
    + 8 * CRE_CYC_num
    + align4（maxtpri）

キーワード 意味

CRE_TSK_num タスク情報の定義数

CRE_SEM_num セマフォ情報の定義数

CRE_FLG_num イベントフラグ情報の定義数

CRE_DTQ_num データ・キュー情報の定義数

CRE_MBX_num メールボックス情報の定義数

CRE_MTX_num ミューテックス情報の定義数

CRE_MPF_num 固定長メモリ・プール情報の定義数

CRE_MPL_num 可変長メモリ・プール情報の定義数

CRE_CYC_num 周期ハンドラ情報の定義数

maxtpri 最大タスク優先度maxtpriで定義した値
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B.1.4 .kernel_data_init
.kernel_data_initのメモリ容量は，4バイトとなります。

B.1.5 .kernel_const_trace.const
.kernel_const_trace.constのメモリ容量は，トレース・モードの種類に依存しています。
なお，トレース・モードの種類は，プロパティ パネル→［タスク・アナライザ］タブ→［トレース］カテゴリ→［ト
レース・モードの選択］で選択したものとなります。

また，下表における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

トレース・モードの種類 メモリ容量

トレースしない align4（5）バイト

ハードウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 align4（61）バイト

ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得 align4（74）バイト

ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得 align4（70）バイト
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B.1.6 .kernel_data_trace.bss
.kernel_data_trace.bssのメモリ容量は，トレース・モードの種類に依存しています。
なお，トレース・モードの種類は，プロパティ パネル→［タスク・アナライザ］タブ→［トレース］カテゴリ→［ト
レース・モードの選択］で選択したものとなります。

1 ) トレースしない
.kernel_data_trace.bssのメモリ容量は，0バイトとなります。

2 ) ハードウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得
.kernel_data_trace.bssのメモリ容量は，4バイトとなります。

3 ) ソフトウエア・トレース・モードで，トレース・チャートを取得
.kernel_data_trace.bssのメモリ容量は，プロパティ パネル→［タスク・アナライザ］タブ→［トレース］カテゴ
リ→［バッファ・サイズ］の定義内容に依存しています。
以下に，.kernel_data_Trace.bssのメモリ容量を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示します。
なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

4 ) ソフトウエア・トレース・モードで，長時間統計を取得
.kernel_data_trace.bssのメモリ容量は，タスク情報の定義数，および基本情報の定義内容に依存しています。
以下に，.kernel_data_Trace.bssのメモリ容量を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示します。
なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

KERNEL_DATA_TRACE.BSS =
    24
    + align4（TRC_BUF_size）

キーワード 意味

TRC_BUF_size プロパティ パネル→［タスク・アナライザ］タブ→［トレース］カテゴリ→
［バッファ・サイズ］で定義した値

KERNEL_DATA_TRACE.BSS =
    24
    + 8 * CRE_TSK_num
    + align4（10 * （intlvl - maxintpri））
    + 8 * maxint

キーワード 意味

CRE_TSK_num タスク情報の定義数

intlvl CPUが提供している割り込みレベルの数

maxintpri 最大割り込み優先度maxintpriで定義した値

maxint 最大割り込みハンドラ数maxint，最大例外コードmaxintnoで定義した値
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B.1.7 .kernel_work
.kernel_workのメモリ容量は，情報（基本情報，タスク情報など）の定義内容に依存しています。
以下に，.kernel_workのメモリ容量を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示します。
なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

1 ) システム・スタック
システム・スタックのメモリ容量は，タスク情報の定義内容，およびタスクの処理内容に依存しています。

以下に，RI850V4 がシステム・スタック用に必要とするメモリ容量を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示
します。
なお，下記計算式における“max（a, b, c）”は，候補“a”，“b”，“c”の中から最大値を選び出した結果（max（1,
2, 3）の場合は，3）を意味しています

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

KERNEL_WORK =
    116
    + SYSSTK
    + TSKSTK_total
    + DTQ_total
    + MPF_total
    + MPL_total

キーワード 意味

SYSSTK “システム・スタック”で算出された値

TSKSTK_total “タスク・スタック”で算出した個々のタスクが必要とするメモリ容量の総和

DTQ_total “データ・キュー領域”で算出した個々のデータ・キューが必要とするメモリ容
量の総和

MPF_total “固定長メモリ・プール”で算出した個々の固定長メモリ・プールが必要とする

メモリ容量の総和

MPL_total “可変長メモリ・プール”で算出した個々の可変長メモリ・プールが必要とする

メモリ容量の総和

SYSSTK =
    max（align4（INT） + align4（CYC）, align4（INI）, align4（IDL））

キーワード 意味

INT
割り込みハンドラの処理内容に応じた値（割り込みハンドラの処理がネスト
する場合は，処理内容に応じた値の総和，割り込みハンドラ情報が未定義の

場合は 0）

CYC 周期ハンドラの処理内容に応じた値（複数の周期ハンドラが存在する場合

は，その中の最大値，周期ハンドラ情報が未定義の場合は 0）

INI 初期化ルーチンの処理内容に応じた値（複数の初期化ルーチンが存在する場
合は，その中の最大値，初期化ルーチン情報が未定義の場合は 0）

IDL アイドル・ルーチンの処理内容に応じた値（アイドル・ルーチン情報が未定

義の場合は 0）
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2 ) タスク・スタック
タスク・スタックのメモリ容量は，タスク情報の定義内容，およびタスクの処理内容に依存しています。
以下に，タスク情報で定義された個々のタスクがタスク・スタック用に必要とするメモリ容量を見積もる際の計算

式（単位：バイト）を示します。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

表 B－ 2　ctxszの値

3 ) データ・キュー領域
データ・キュー領域のメモリ容量は，データ・キュー情報の定義内容に依存しています。
以下に，データ・キュー情報で定義された個々のデータ・キューがデータ・キュー領域用に必要とするメモリ容量

を見積もる際の計算式（単位：バイト）を示します。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

4 ) 固定長メモリ・プール
固定長メモリ・プールのメモリ容量は，固定長メモリ・プール情報の定義内容に依存しています。

以下に，固定長メモリ・プール情報で定義された個々の固定長メモリ・プールが必要とするメモリ容量を見積もる
際の計算式（単位：バイト）を示します。

なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

TSKSTK =
    ctxsz
    + stksz

キーワード 意味

ctxsz

コンフィギュレータ CF850V4 の起動オプションとして指定した使用する C
コンパイラの種類とデバイス品種（起動オプションの詳細については「18.2.1
　コマンド・ラインからの起動」を参照してください），および属性（記述
言語，初期起動状態など）tskatrの“プリエンプトの受け付け状態”により，
表 B－ 2に示すような値になります。

stksz タスクの処理内容に応じた値（スタック・サイズstksz，メモリ領域名sec_nam
で定義した値）

Cコンパイラ FPU プリエンプト許可 プリエンプト禁止

CC-RH版 非搭載 132 88

搭載 136 92

CCV850版 非搭載 128 84

搭載 132 88

DTQ =
    4 * dtqcnt

キーワード 意味

dtqcnt データ数 dtqcnt，メモリ領域名 sec_namで定義した値

MPF =
    align4（blksz） * blkcnt
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備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

5 ) 可変長メモリ・プール
可変長メモリ・プールのメモリ容量は，可変長メモリ・プール情報の定義内容に依存しています。

以下に，可変長メモリ・プール情報で定義された個々の可変長メモリ・プールが必要とするメモリ容量を見積もる
際の計算式（単位：バイト）を示します。

なお，下記計算式における“align4（x）”は，数値“x”を 4バイト・アラインした結果を意味しています。

備考 上記計算式のキーワードは，以下に示した意味を持ちます。

B.1.8 .sec_nam（ユーザ定義領域）
.sec_nam（ユーザ定義領域）のメモリ容量は，情報（タスク情報，データ・キュー情報など）の定義内容に依存しています。

備考 本セクションは，タスク情報，データ・キュー情報などでタスク・スタック，データ・キュー領域などの割り

付け先を .kernel_workセクション以外を定義した際に必要となるものです。
したがって，本セクションのメモリ容量については，「B.1.7　.kernel_work」を参考に見積もりを行ってくだ
さい。

キーワード 意味

blksz ブロック単位サイズ blksz，メモリ領域名 sec_namで定義した値

blkcnt 全メモリ・ブロック数 blkcntで定義した値

MPL =
    4
    + align4（mplsz）

キーワード 意味

mplsz プール・サイズmplsz，メモリ領域名 sec_namで定義した値
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付録 C　浮動小数点演算コプロセッサ機能のサポート

RI850V4では，RH850の浮動小数点演算コプロセッサ機能をサポートしています。
RI850V4 が浮動小数点演算に関連して操作するレジスタは，“浮動小数点演算の設定 ／ステータス・レジスタ FPSR”
です。このレジスタの値はユーザが必要に応じて，各処理プログラム内で設定値を変更することができます。

基本的には FPSR の値は各処理プログラムで独立しており，その値が処理プログラム間で継承されることはありませ
ん。

ただし，拡張サービス・コール・ルーチンの起動時や終了時は，RI850V4 は FPSR レジスタの操作を行いません。こ
のため，拡張サービス・コール・ルーチンにおける FPSR は，起動前の値を継承し，処理プログラム上で変更された値
は処理プログラム終了後もそのままの値となります。

各処理プログラム初期起動時のレジスタ値に関しては，表 C－ 1を参照してください。

表 C－ 1　各処理プログラム起動時のレジスタ値

備考 1 タスク中断後にそのタスクへ復帰した場合，FPSRはタスク中断前の値に復帰されます。
備考 2 FPSRのユーザ設定値は，システム・コンフィギュレーション・ファイルの“FPSRレジスタ情報”で設定し

た値です。

処理プログラム名 FPSR初期値

タスク ユーザ設定値

周期ハンドラ ユーザ設定値

割り込みハンドラ ユーザ設定値

拡張サービス・コール・ルーチン 起動前の値を継承

初期化ルーチン ユーザ設定値

アイドル・ルーチン ユーザ設定値
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1.00 2014.03.03 － 初版発行

1.01 2015.09.30
11

第 1章　概　　説
本節中に“1.1.3 RH850マルチコア構成への対応”を新たに追
記。

12 第 1章　概　　説
本節中に“1.2実行環境”を新たに追記。

13

2.1概　　要
本節中のサンプル・プログラムに関する説明を下記のように
修正

サンプル・プログラムは，以下のフォルダに格納されていま
す。
→
サンプル・プログラムの格納先は，「RIシリーズ リアルタイ
ム・オペレーティング・システム ユーザーズマニュアル 起
動編」を参照してください。

15

“2.4ユーザ・オウン・コーディング部の記述” - “オーバフロー
後処理”
本節中の説明文に，以下の説明を追記。

...なお，初期起動時の割り込み受付状態は割り込み禁止状態
（プログラム・ステータス・ワード（PSW）の IDフラグに 1
を設定）となります。

15

2.5トレース情報ファイル
本節中の説明文に，以下の説明を追記。

... なお，本ファイルはトレースを使用しない場合でもロー
ド・モジュールに組み込む必要があります。GHS版の開発
環境を使用する場合も本ファイルをビルドの対象としてくだ
さい。

18

2.6ロード・モジュールの生成
5 )情報ファイルの出力指定
“図 2－ 3　［システム・コンフィギュレーション・ファイル情報］
タブ”を「コンフィギュレータ起動設定」を追加した画面に
変更。

19

2.6ロード・モジュールの生成
“ 7 )ビルド・オプションの設定”に，以下の説明を追記。

RI850V4を組み込む場合，指定が必須のオプションがありま
す。詳細は「条件コンパイル用マクロ」を参照してくださ
い。

21 “2.7ビルド時のオプション指定について”を新規に追加

126
“9.2.1基本クロック用タイマ割り込み”に OSタイマを基本ク
ロック用タイマとして使用するために必要な設定に関する説
明を追加



1.01 2015.09.30

126

9.2.1基本クロック用タイマ割り込み
本節中に以下の説明文書“備考”を追加

OSタイマはインターバルタイマモードで使用してください

135

10.2.1割り込みエントリ処理
“[直接ベクタ方式 ]”の記述を下記のように修正。

jr 
→
jr32

151

14.2.1ブート処理
本節中のブート処理として実行すべき処理の一覧に，以下の
説明を追加。

テキスト・ポインタ TPの設定

152

14.2.1ブート処理
本節中のブート処理として実行すべき処理の一覧中にある
“割り込み優先度の設定”の説明文を以下のように修正。

EIC.EIP0，EIC.EIP1，EIC.EIP2に対する操作
→
EIC.EIPnに対する操作

152

14.2.1ブート処理
本節中のブート処理として実行すべき処理の一覧中にある
“CPUの内部ユニット（OSタイマなど），周辺コントローラ
の初期化”に，括弧書きで以下のような説明を追加

OSタイマの初期化方法については「基本クロック用タイマ
割り込み」を参照してください

152

14.2.1ブート処理
本節中のブート処理として実行すべき処理の一覧に，以下の
説明を追加。

浮動小数点演算例外の優先度を設定

152

14.2.1ブート処理
本節中のブート処理として実行すべき処理の一覧に関する備
考 3の説明文に誤記があったため，以下のように変更。

ブート処理以外の処理プログラム（タスク，周期ハンドラな
ど）でエレメント・ポインタ EP の書き換えを
行う場合 ...
→
処理プログラム（タスク，周期ハンドラなど）でエレメン
ト・ポインタ EPの書き換えを行う場合 ...

152
14.2.1ブート処理
本節中のブート処理として実行すべき処理の一覧に関する備
考 5の説明文に，コンパイラ CCV850の場合を追記 。
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1.01 2015.09.30 153 14.2.1ブート処理
本節中に“備考 8”を追加。

155

“14.3カーネル初期化部”に関する以下の説明文を“備考”か
ら削除。

なお，カーネル初期化部が異常終了した場合，以下に示した
値がレジスタ r10 に設定されます。

158

15.2データ構造体
本節中の説明に下記の説明文を追記

各データ構造体のシステム予約領域はプログラムから参照し
ないようにしてください

158
15.2.1タスク詳細情報
本節中の構造体 T_RTSKに，システム予約領域 RFU1，
RFU2を追加。

159

“15.2.1タスク詳細情報”-“tskatr”中の“初期割り込み状態
（ビット 15）”に対する説明を以下のように修正

最大割り込み優先度maxintpri ～ INTPRI7
→
最大割り込み優先度maxintpri ～ 最低割り込み優先度

161
15.2.3セマフォ詳細情報
本節中の構造体 T_RSEMに，システム予約領域 RFU1，
RFU2を追加。

162
15.2.4イベントフラグ詳細情報
本節中の構造体 T_RFLGに，システム予約領域 RFU1，
RFU2を追加。

163
15.2.5データ・キュー詳細情報
本節中の構造体 T_RDTQに，システム予約領域 RFU1，
RFU2を追加。

164
15.2.6メッセージ
本節中の構造体 T_MSG_PRIに，システム予約領域 RFUを
追加。

165
15.2.7メールボックス詳細情報
本節中の構造体 T_RMBXに，システム予約領域 RFU1，
RFU2を追加。

167
15.2.9固定長メモリ・プール詳細情報
本節中の構造体 T_RMPFに，システム予約領域 RFUを追
加。

168
15.2.10可変長メモリ・プール詳細情報
本節中の構造体 T_RMPLに，システム予約領域 RFUを追
加。

169 15.2.11システム時刻情報
本節中の構造体 SYSTIMに，システム予約領域 RFUを追加。
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170

15.2.12周期ハンドラ詳細情報
本節中の構造体 T_RCYCに，システム予約領域 RFU1，
RFU2を追加。

171

15.3.1管理オブジェクトの現在状態
本節中の“表 15－ 2　”から以下のマクロを削除。

TTEX_ENA
TTEX_DIS

176

15.4条件コンパイル用マクロ
本節中の説明文書に以下の文章を追記

...使用する環境にあわせて以下のマクロを定義 (コンパイラ
の -D起動オプションなど )してください
→
...RI850V4のヘッダ・ファイルをインクルードしているソー
ス・ファイルをビルドする際に，使用する環境にあわせて以
下のマクロを定義 (コンパイラの -D起動オプションなど )し
てください

176

15.4条件コンパイル用マクロ
本節中の“表 15－ 12　”に，以下のマクロに関する説明文
を追加。

__ghs__

176

15.4条件コンパイル用マクロ
本節中の“表 15－ 12　”の各マクロの内容欄に，以下のマ
クロに関する説明文を追加

...の前後にアンダーバーが二つ必要です。

194
ref_tsk/iref_tsk
本節中の【タスク詳細情報 T_RTSKの構造】に
システム予約領域 RFU1，RFU2を追加。

215
ref_sem/iref_sem
本節中の【タスク詳細情報 T_RSEMの構造】に
システム予約領域 RFU1，RFU2を追加。

228
ref_flg/iref_flg
本節中の【タスク詳細情報 T_RFLGの構造】に
システム予約領域 RFU1，RFU2を追加。

242
ref_dtq/iref_dtq
本節中の【タスク詳細情報 T_RDTQの構造】に
システム予約領域 RFU1，RFU2を追加。

245
snd_mbx/isnd_mbx
本節中の【TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造】
にシステム予約領域 RFUを追加。

247
rcv_mbx
本節中の【TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造】
にシステム予約領域 RFUを追加。
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249

prcv_mbx/iprcv_mbx
本節中の【TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造】
にシステム予約領域 RFUを追加。

251
trcv_mbx
本節中の【TA_MPRI属性用メッセージ T_MSG_PRIの構造】
にシステム予約領域 RFUを追加。

253
ref_mbx/iref_mbx
本節中の【メールボックス詳細情報 T_RMBXの構造】に
システム予約領域 RFU1， RFU2を追加。

271
ref_mpf/iref_mpf
本節中の【固定長メモリ・プール詳細情報 T_RMPFの構造】
にシステム予約領域 RFUを追加。

281
ref_mpl/iref_mpl
本節中の【可変長メモリ・プール詳細情報 T_RMPLの構造】
にシステム予約領域 RFUを追加。

284
set_tim/iset_tim
本節中の【システム時刻情報 SYSTIMの構造】にシステム予
約領域 RFUを追加。

285
get_tim/iget_tim
本節中の【システム時刻情報 SYSTIMの構造】に
システム予約領域 RFUを追加。

289
ref_cyc/iref_cyc
本節中の【周期ハンドラ詳細情報 T_RCYCの構造】に
システム予約領域 RFU1，RFU2を追加。

307

“17.1概　　要”- “キーワード”
以下のキーワードを追加。

G3K，G3M，G3KH，G3MH

312

17.4.2基本情報
本節中の“1 ) CPU種別 chip_type”の説明文書を以下のように
変更。

chip_type として指定可能な値は“G3K”に限られます。
→
chip_type として指定可能な値は“G3K ，G3M”のいずれか
に限られます。

312

17.4.2基本情報
“1 ) CPU種別 chip_type”を省略時の説明文書を以下のように
変更。

ターゲット・デバイスの CPU 種別は“G3K”となります。
→
-cpu オプションで指定されたデバイス・ファイルから読み込
んだ CPU 種別となります。-peidオプションで PE番号が指
定された場合は，PE番号に対応した CPU種別となります。
なお，-cpuオプションの指定も省略していた場合は，CPU
種別は G3Kとなります。
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313

17.4.2基本情報
本節中の“7 )最大割り込み優先度maxintpri”の説明文を以下の
ように修正。

313

17.4.2基本情報
本節中の“7 )最大割り込み優先度maxintpri”の説明文書を以下
のように修正。

RI850V4に管理させる EIレベル・マスカブル割り込みの優
先度範囲を指定します
→
RI850V4に管理させる EIレベル・マスカブル割り込みの最
高優先度を指定します

313

17.4.2基本情報
本節中の“7 )最大割り込み優先度maxintpri”に関する ”備考 ”の
説明文書を以下のように修正。

INTPRI3を指定した場合には，INTPRI3 ～ INTPRI7 が
RI850V4 の管理対象となります。
→
NTPRI3を指定した場合には，RI850V4 の管理対象は
INTPRI3～最低割り込み優先度となります。最低割り込み優
先度は以下のようになります。
ターゲット・デバイスの CPU 種別が G3K の場合 : INTPRI7 
が最低割り込み優先度となります。
ターゲット・デバイスの CPU 種別が G3M の場合 :INTPRI15 
が最低割り込み優先度となります。

314 “17.4.3 FPSRレジスタ情報”を新規に追加。

333 18.2.1コマンド・ラインからの起動
入力例中に -peidを追加。

333 18.2.1コマンド・ラインからの起動
本節中に -peid=<id>の詳細説明を追加。

333

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-cpu △ <name> 省略時の説明を下記のように修正。

CF850V4の起動オプションとして -neの指定が必須となり
ます。
→
使用するコンパイラが CC-RHの場合，CF850V4の起動オプ
ションとして -neの指定が必須となります。

333 18.2.1コマンド・ラインからの起動
-cpu △ <name> に関する“備考 2”を追加。
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333

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-i△ <SIT file>省略時の説明を下記のように修正。

-i △ sit.s が指定されていたものとして処理を行います。
→
以下に示した起動オプションが指定されていたものとして処
理を行います。
REL 製コンパイラを使用 (CC-RH)：-i △ sit.s
GHS 製コンパイラを使用 (CCV850)：-i △ sit.850

334

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-e△ <Entry file>省略時の説明を下記のように修正。

-e △ entry.s が指定されていたものとして処理を行います。
→
以下に示した起動オプションが指定されていたものとして処
理を行います。
REL 製コンパイラを使用 (CC-RH)：-e △ entry.s
GHS 製コンパイラを使用 (CCV850)：-e △ entry.850

334

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-ni 省略時の説明を下記のように修正。

-i △ sit.s が指定されていたものとして処理を行います。
→
システム情報テーブル・ファイルの出力を行います。

334

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-ne省略時の説明を下記のように修正。

-e △ entry.s が指定されていたものとして処理を行います。
→
エントリ・ファイルの出力を行います。

334

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-nd省略時の説明を下記のように修正。

-d △ kernel_id.h が指定されていたものとして処理を行いま
す。
→
システム情報ヘッダ・ファイルの出力を行います。

334

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-t△ <TOOL name>に関する説明文書を以下のように修正。

...指定可能なキーワードは，REL に限られます。
→
...指定可能なキーワードは，REL または GHS に限られま
す。
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335

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-intbp=<Interrupt Base Address>省略時の説明を下記のよう
に修正。

...-ebase=<Exception Base Address> が指定されていたもの
として処理を行います。このとき，<Exception Base 
Address> には，-cpu △ <name> で指定されたデバイス・
ファイルに定義されているデフォルト値が設定されます。
→
...リセット・ベクタ・アドレスをベースとした直接ベクタ方
式が選択されていたものとして処理を行います。リセット・
ベクタ・アドレスの値は -cpu△ <name>で指定されたデバ
イス・ファイルに定義されているデフォルト値が設定されま
す。

335

18.2.1コマンド・ラインからの起動
-ebase=<Exception Base Address>省略時の説明を下記のよ
うに修正。

...-ebase=<Exception Base Address>が指定されていたもの
として処理を行います。このとき，<Exception Base 
Address>には，-cpu △ <name> で指定されたデバイス・
ファイルに定義されているデフォルト値が設定されます。
→
...リセット・ベクタ・アドレスをベースとした直接ベクタ方
式が選択されていたものとして処理を行います。リセット・
ベクタ・アドレスの値は -cpu△ <name>で指定されたデバ
イス・ファイルに定義されているデフォルト値が設定されま
す。

351

付録 A　ウインドウ・リファレンス
“図 A－ 6　［システム・コンフィギュレーション・ファイル関連情
報］タブ”を　「コンフィギュレータ起動設定」を追加した画
面に変更。

355
付録 A　ウインドウ・リファレンス
“4 )［コンフィギュレータ起動設定］カテゴリ”
を追加。

356

付録 B　メモリ容量
“B.1.1 .kernel_system”に関する説明文書を以下のように修
正。

...トレース・モードの種類に依存しています。
→
...トレース・モードの種類と使用するカーネル・ライブラリ
の種類に依存しています。使用するカーネル・ライブラリ
は，下記の 4種類が存在します。

356

付録 B　メモリ容量
“B.1.1 .kernel_system”の，“CC-RH版，FPU非対応版の場合”
のカーネル・ライブラリのメモリ見積もり結果を最新の値に
変更。
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付録 B　メモリ容量
“B.1.1 .kernel_system”に，“CC-RH版，FPU対応版の場合”の
カーネル・ライブラリのメモリ見積もり結果を追加。

357
付録 B　メモリ容量
“B.1.1 .kernel_system”に，“CCV850版，FPU非対応版の場合”
のカーネル・ライブラリのメモリ見積もり結果を追加。

357
付録 B　メモリ容量
“B.1.1 .kernel_system”に，“CCV850版，FPU対応版の場合”の
カーネル・ライブラリのメモリ見積もり結果を追加。

358

付録 B　メモリ容量
バージョンアップにより，カーネルの“B.1.2 .kernel_const”
の計算式中の値を下記のように変更。

KERNEL_CONST =

    208
        ...
→
KERNEL_CONST =

    224
        ...

362

付録 B　メモリ容量
“B.1.7 .kernel_work”の .kernel_workを見積もる計算式に関す
る“備考”に誤記があったため，以下のように説明を修正

“”で算出した個々の可変長メモリ・プールが必要とするメ
モリ容量の総和
→
“可変長メモリ・プール”で算出した個々の可変長メモリ・
プールが必要とするメモリ容量の総和

363

付録 B　メモリ容量
バージョンアップにより，コンパイラ種別，および FPU機
能の対応 /非対応によってカーネル・ライブラリを分ける構
成になったため，
“B.1.7 .kernel_work”のタスク・スタックの見積もりに“表 B－

2　ctxszの値”を追加。

365 “付録 C　浮動小数点演算コプロセッサ機能のサポート”を新規に
追加。

1.02 2016.01.29
1

表紙

対象デバイスに RH850ファミリ (RH850G3KH)，RH850
ファミリ (RH850G3MH)を追加
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12

1.2 実行環境
OS予約資源に関する説明文書を以下のように修正

RI850V4は，RH850ファミリ（G3K コア，G3M コア）に対応し
た製品です。

→
RI850V4は，RH850ファミリ（G3Kコア，G3Mコア，G3KHコ
ア，G3MHコア）に対応した製品です。

312 1 ) CPU種別 chip_type
chip_typeに指定可能な値として G3KH，G3MHを追加

313

7 ) 最大割り込み優先度maxintpri
maxintpriとして指定可能な値を以下のように修正

ターゲット・デバイスの CPU種別が G3Mの場合 : 
“INTPRI0～ INTPRI15”に限られます。
→
ターゲット・デバイスの CPU種別が G3M，G3KH，G3MH
の場合 : “INTPRI0～ INTPRI15”に限られます。

313

7 ) 最大割り込み優先度maxintpri
maxintpriに関する備考 1を下記のように修正

ターゲット・デバイスの CPU種別が G3Mの場合 : 
INTPRI15が最低割り込み優先度となります。
→
ターゲット・デバイスの CPU種別が G3M，G3KH，G3MH
の場合 : INTPRI15が最低割り込み優先度となります。
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