
新動向のシミュレーション言語-SLAM(l)

森 戸

はじめに

OR技法の利用度を考えた場合，数理計画法(主とし

て線形計画法)とならんでシミュレーションが他の諸技

法(ここで統計的方法は確立した一分野とし OR技法か

らはずして考える)を大きく引き離していることは各種

調査の一致した結果と言えよう .OR ワーヵーとしてわ

れわれが考えるシミュレーションは

J A. 離散型(discrete) 

lB. 連続型(continuous)

に大別できる.離散型，より正確には離散事象型 (disc

rete event) のシミュレーションのために開発された、ン

ミュレーション言語は，さらにそデル化の考え方により

A 1) I もの」中心ーモデル化しようとするシステム

内を[もの J (以後，構成要素あるいは単に要素と呼

ぶ; entity)がどのように動くかを記述

A 2) I事象」中心 システム内の状態に何らかの変

化をもたらす出来事(事象;

event)が発生した時に，システ

ムの状態がいかに変化するかを

記述

と分類できる(この他， I活動J 中心

のものもあるがその数は少なし、).

GPSS に代表される「ものJ 中心の

モデル化は一般にわかりやすく説明

も容易でモデル化に要する時間短縮

につながることが多いが，問題によ

っては柔軟性に欠けるという欠点が

ある.一方， SIMSCRIPT に代表

される「事象J 中心のモデル化は柔

軟性に富み，複雑な問題への対応が
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容易で玄人好みと言えるが，一般に言語の理解により時

聞がかかる.本稿では，これら 2 つのアプローチによる

離散型モデル化機能をあわせもつばかりでなく， DYNA 

MOのような連続型モデル化の機能を備え，しかもそれ

ら 3 機能の組合せを許すという新しいシミュレーショ γ

言語 SLAM(Simulation Language for Alternative 

Modeling; 開発 Pritsker & Associates, Inc. , West 
Lafayette, lndiana) を紹介することにしよう.本稿は

2 回に分けて，今回は SLAM の離散型モデル化機能を

中心に話を進め，次回は連続型および混合型モテ・ル化機

能を紹介し，例を示すことにしよう.

2. SLAM ソフトウェア

SLAM は， Pritsker 教授 (Purdue University) 開

発による一連の FORTRAN にもとづくシミュレーシ

ョン言語中最新のものである. Pritsker はこれまでに，

事象中心の離散型言語 GASP-ll (1 969) , これに連続型
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モデ/V{との機能を加えた GASP-lV (1ヲ73， [2 ]), GERT 

(Graphical Evaluation and Review Technique) の

考え方会待ち行列型問題に応潟した Q-GERT (1 977 , 

[3 J) 等，多数のシミュレーション・ソフトウェアを開

発し市場に送り出しているが，ここでとりあげる SLAM

は， GASP-lVと Q吟GERT を統合・改良したものと考

えることができる. SLAM は， GPSS, SIMSCRIPT, 

DYNAMO とまではいかないまマも， 1ヲ7ヲ年の発表以

来急成長をとげ米国を中心に現在およそ200(会社，官公

庁，大学毒事}のユーザがあるとのことである. なお，

1981年 4JIにやや機能拡張された SLAM-IIが発表され

たが基象的な機能に関しては SLAM と同じである.

SLAM の「ものJ 中心の離散裂モデル化は，構成要

素が動いてゆくプ担セスをノードとアークからなるネッ

トワーク (GPSS のプ P ツグ・ダイアグラムに相当)とし

て表現することによってなされ， 他方， r毒事象J 中心の

離散型ならびに連続型モデル化では， SLAM プロセッ

サと呼ばれる FORTRANサププ P グラムをユーザ11'，書

く.一般にユーザからのインブ γ ト{計算機のジョブ制

御文を除く) iì.，図 1 に示すように，①SLAM 制御文，

②SLAM ネットワーグ・モデル，③ユーザ・プログラ

ム，③入力データ，の 4 種に大Bせでき，告以外はオプシ

ョナルな入力である.なお， MAIN を除く品ーザ・プ

ログラム念書かない場合には，絡会・編集時のエラーを

防ぐため，ダミー . lt.- …チ γを加えておかなければなら

ない.

3. rものj 中心の離散型モデル化

ー-SLAM ネヴトワーク・モデル

SLAM ネットワーク・モデルは，表 1 ，表 3 に示ず

およそ20の特定の機能者ピもつノードとアークからなるネ

ットワークとして表現される. GPSS のブ口ッグ・ダイ

アグラム同様，ノード，アークにはいくつかのパラメー

タがあり，これらに値を与えることにより各ノード，ア

ークが主主体的に規定される. GPSS との主な遠いは SL

AM ではアークが活動 (activity) "i"表わしたり (GPSS

の ADVANCE プロックに相当)，要素のシステム内で

の動き合規定(GPSS の TRANSFER ブロックに相当)

することにある.

SLAM における活動は，さらに(a)(主主本的に)待ち行

列(QUEUE ノード)磁後に位援する「サービス J (seト

vice)活動，と{おその悠の f一般J (regむlar) 活動とに

分類される.サービス活動に対してサーパー(サーピス

を提供する人またはもの server) の数を適当な整数値

に限定することができるが，一般活動に対しては無限の

サーバーが想定され能力に限度会設けられない.一般活

598 (42) 

表 1 SLAM ネットワークの基本ノ…ド/アークー覧

ノ日♂ド/

lí己 'j 日 機 古住ア ヲ名事

一

制ULATtgii り SR憶の要語障をまとめてひとつ的

要素とする.おてくる婆楽的減税SAVE I M 

は SAVE規則にもとづき決まる.

札SS削 l い~::IU1 要素の属性または SLAM ÿ :;t，.チム

変数VAR に il!( (value) を付与す

4今, . 

OLCT1t己L315ii日;:::万

CREATE 

GOON 

戸、T担C

TF ラMA\
¥MCI -ソ

① 

を11三る.

J肯定された:!ill~l 様i縞" "ーン1'8C

(初期到着時刻1'F) にしたがって

最大 MC倒的要素を生成するー

FORTRANの CON1'INUE文iこ相

当し. j'J もしない (g() on) ノード

で，活動を i直列にならべたいとき

等にf更う目

MATCT 1 科、いト.ATR~~ � 1 MATCIlノ '.1引先行する複数~母
応て罰11 罰百立11 の QUEUE ノードに NA1'R徐到の

QむEUE

SELECT 

。

: \弱性f直が..'f;:する受~カリペずつ

たまるまで楽業を先行寸る QtJElJ

E ノ ドにとどめてお< . 

QUF:むF: /-FI二続〈サーバ“が

空〈まで婆索をファイル lFしに待

たせておくべMATCH ノードとの

車RfTせで!>l!われることもある .Hi

亨1)の初期長さにや保有能力 QC を

指定でき.総tJ一事事的場合は著書2患

の行先 (BALKí/lg) や，先行する

サービス活動的停止(BLOCKing) 

も指定できる.

QSRlsSR> 複数の待ち行列 (QUEUE) から
{または QS註 II 行列選択規制 QSRによりびとっ

を選択した 1人数種のザーパーか

らサーバー選択境問IJ 5SR に Ji; -J

きサーバーを決定する.

…(… 要素をモデんから消 L :b 'J. TC 

f闘の要素がこのノードに王1I曜ました

場合にはンミムレーションを終了

する，

DUH. PHOB 
人CTIVITYI 一一ーム一一一ゅ i 指定された主主宰ひUR (í!章第分布

サービス | ① 囚 |からのわ打、・サバリレのlj!j 'f;
f 百円vícc) 1 もある)的活動者 N 人の 1ゆ“機能

ιPUR.P註O目。r COND 

をもっ並予ilJ'ト日心戸を氾，t 7C Llr~ 

う.1\は点、郵j省主号を示す.

ACTIVITYI • 1 指定された髭き DUR (向上}丹

般 ! 日 |活動(活動番号I! A) を行なう，
(Reg'山 r) 1 条件 CONDが約定されている場合

は条件が満足きれる場合に綴つて

のみ活動をじない，確率 PROIきが

指定きれているときは，議事にし

たがうて除用する活動を決定する.

*キーワード iムはじめの 3文字であれ 以下は省絡可能.
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動については後に述べるように条件や確率合定めて要素 とし，このノードから l 本の無条件アーグが伶びている

が複数鰯の代替的活動のうちどれを採るかを決定した 場合，ノードから出てきた要素は常にこのアークを通つ

り，要素のシステム内の動きを規定できる.なお，活動 て後続のノードに動いてゆく.この場合， M=∞として

の長~ DURが O かっ確率・条件等を指定しない場合に も要素の動きはまったく変わらない.ちなみに， M番号

は/-ド聞にいちいちダミーの ACTIVITY 文を挿 の既定値(default value) はパラメータ Mを含むすべ

入ずる必要はない. DUR=Oで条件あるいは確率が指 てのノードに対して無限大である.

定されている場合?とは，ー殺活動が要素の童書きをコント きて図 2 (討のように M=3 とし 3 本の無条件ア一

回目ルしていると考えればよい.条件CONDの書式は， グが出ている場合には，ノードから出てくる要素が 3 つ

FORTRAN の条件付 IF 文の条件，たとえば， ATRIB にデュプリケートされ，各アークに 1 つずつ要素が送り

(2). GT. XX(3)の形なとる. 印される.一方，図 2 (b) のように M=I に対して 3 本

SLAM モデルで使用される変数は表 2 上半分に示ず のアークに確率 h，h， Ps(Pl十れ十Ps= l. O) が付与され

5 穫であるが，このうち SS と DDは連続毅モデル尽で ている場合は，確華料こもとづいてランダムにどの{ひと

あり，離散型モデルでは ATRIB， XX がよく用いられ つの)アークに分校するかが決定される.図 2 (c)では，

る. ATRIB(I) は婆楽の第 I 属性を示し， あるノード M=2 で 3 本のアークに条件 Ch C2 , ca が定められている.

である要素の属性を変えても他の要素の嵐般には影響を (SLAM プロセッサへの入力は，ネットワーク図そのも

およぼさない.これに対して XX(I) のほうは(SS， DD， • のではなく，これに対応するネットワー p ・プログラム

ロも跨じ)グローパルな変数であち，あるノードで XX である.条件のチ品ツクにあたりプ戸セッサは分校ノー

(1)の僚を変えてしまえば，どのノードで XX(I) を調ベ ド窓後に位置する一速の ACTIVITY Jどの綴序 Eこした

ようが XX(I)には変わった後の値が入っている.なお， がつて条件の判定を進める.ここで

ASS剖IGN ノ一ドの右辺や， 活動の長さ (a時寺問 )λ， あるい VITY文の順序とネツトワ一ク図のア… p の上下関係が

は要奨寄索の動きを規定する条件設定に当つて，これら 5 種 一致するものと{仮反定vすrる. )このとき i窓tず条件C1が満足

の SLAM 変数のほかに， ネツトワ一グの状態を示ず 1ざきれるかを謁べ，条F件宇が満たされる場合はこのア一クに

FむN守CTION (表 2 下半分参照;これらは
...-/" • Pl~ , C~ワ

SLAM ソフトウェアでは FUNCTION サブ ~ ~ ~ ~ ~九 ~ 

プログラムである)の肘，数多くの分布から 13 ì=-一一一 1Iト」こー--( 斗→L+
\/、、、\ /-...............'P3 \1/\\ ， c, 

のランダム・サンプノレを用いることができる. \Jノ 刊\\ ¥ -.y ¥~ ¥...y \\三

分布としては，指数，…様，ワイブル，三偽， ー 一

正士号，対数正規，アーランP ガンマ，ベータ，

ポアソシを考えることができるほか，ランダム

袋 2 SLAM変数とネットワークの状態を示す関数

変数/1喝数名 "見 IjIj 

ATRIB(NATR) I 当該要素の第 NATR番目的潟性

XX( 1) 第 I 議日の SLAM システム変数

SISS(1) 
LI 
A 1 DD( 1) 
MI 
変 1 1 1 
数

第 I l!f目的状態変数

SS( 引の導関数

主歪委主シえ子ム変数 (ATRIB(XX( 1)) めよ

うな表現が丘きれないので， I1=XXi 1) 

とした後 ATRIB( II) とするなど Hlj1在イン

テ。ツクスとしてし lí Lií l! l' 、られる)

ネ

: I NNACT( r) 活動 I を現在実行中の要素数
ワ

ょ INNCNT(I) 活動 I を蕊在までに完了した要素数

.f>; I NNGAT(GLBL1! ゲイト GLBLの現在の状態{合 z紙 1=1努 1
主~ I 
岳 1 NNRSC( RLBL) I 現住利用可能な資源 RLBL の最

;~ I NNQ(IFILE) 1 ファイル IFILE 内に現存する要素数
勺

1981 年 10 月号

サγブ句ルを得るための擬似乱数には 10本の流れがある.

要素の動き(分校)の規定

さて， SLAM ネットヲ -f1. モデルのひとつの特徴

は婆索のバラエティに富んだ重むきがネットワークのアー

ク(正確には一般活動)とノード記号右端(対応するステ

ートメントでは最後のパラメータ)に位慨する fM番号J

(M-number あるいは“max-take" number) により簡

単に表褒できる点にある. ここに， M害容をまとはあるノー

ト'からの分校にあたって最大いくつの分殺が許されるか

を示すが，ノードの中には QUEUE， MA  TCH のよう

に論理的理由からパラメータにM番号を含まないもの

もある.ノードから綾数のアークが出ている場合，要素

は分校アーク上の条件，確率および先行するノードのM

害容号の鐙により兵体的な分技 (branching) がま量定され

る.

分校には無条件分校・条件付分校・被率的分校があり

これらの組合せも可能である.あるノードの M番号=1

(a) )
 

言
。(

 
(c) 

関 2 各種分校
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無条件分終

l-(Pl+P2+p,=1.ol 

) 
図 3 分枝の総f合?ぜ

分校する.いずれにせよ ， M出2 なので，次に条件C2 を

務ベ，満足される場合は第 2 のアークに分技する.ら

ら双方が満たされた場合には， M 1番号に等しい分校が

されたので c. のチェックはされない. Ch らのいずれか

一方のみ満たされた場合， C1, C2 のどちらも満たされない

場合には， C3 のチェッグをし第 3 のアークに分校するか

否かを決定する.なお，この場合実際に採られる分校の

数It.. 2 , しあるいは O が考えられ，。の場合には当該

要素はシステムから消滅する.

前述のように，これら 3 種の分校を組み合わせること

もできる.図 3 (アークの上下関係は ACTIVITY 文の

綴序と一致すると仮定}では，無条件分校と確率的分校

から各 1 計 2 分校が常に選択され，これにおえて条件付

分校から Ct， C2 に応じて最大ひとつの分授がとられる.

資源とゲイト

表 1 の基本ノードに加えて SLAM では資源 (RESO

URCE) およびゲイト (GATE) なる概念が考えられて

いる.サーピス活動のサーバーはいわばサービス提供の

ための固定的資源と考えることがで診るが，これに対し

て非国定的，流動的資源を考えると都合良いことが多

い.たとえば銀行窓口のサーパ…にとってサービスを提

供するためにソロバンが必要であるとしよう.ところが

緩られた数のソ F パンしかなく，しかも窓口業務以外で

も f稀少資源j たるソロバンを共間利用しているとなれ

汁ー"ピス U.1R司は

議事資源・ゲイトに関連するノード一覧

ノード名*

ALTER 

AWAIT 

CLOSE*' 

FREE 

守 n

， iじゲ 機 有S

て官LB了τ、!資源 RLBLの保有量( caþa幅
六でτ寸ツ I cíty) を cc偶変fじさせる.
一一一一一一一 I (CC が負の場合は減少)

利用可能な資源氏I必Lめ王JUf
量が所要資源最 URIニ械j たな

~dMi Ú'. または，ゲイト GLBL

ル SNLBLのついたノ…ドへ

ゆしなお守宅黄耳元リがf哉氏し

ない場合iム要素をツァイル
IFL1ご待たせてお< . 

*キーワード iムはじめの 3 文字.
**対応するサブルーチン名 Jま CLοSX.

ば，顧客はサーバーとソロバンがそろってはじめてサー

ピスを受けられる.このような状況のモデル化に当って

は，ソロバγ~非固定的資源と考えればよい.

同様に，交通信号のように，赤の時は要繋が停滞し，

いったん背になると流れ出すというメカニズムが便利な

ことも多い.このためにゲイトが考えられている.表 3

は資源およびゲイトに関連するノードをまとめたもので

ある.なお，資源とゲイトに腐しては FORTRAN の

DIMENSIüN 等のように，あらかじめそれらの俊尽を

f笈言j し，かつ初期状態を指定する必要がある.主主ぎ

平均 4 のJ行数圭IJ ，{jで，
:!'Ij恭 H5 却l を ATRIB (l)
に ~'Lt'古

干狩J4 ，標準偏差1 現Il:ll.ÿ 占，IJ-ATRIB(l)，すなわち，ンステム

800 (44) 

のjf:規分布 滞イ1:時r.\Iの統計収集と l: ス l グラム指示

RNORM( 4,1,2) , 

①田
.J4l.-サーバー

ASlすI

TIME IN .• ,_ ,. I ,13/2/2 I I ∞) SYSTEM' >V , V , V I 

RNORM(6 ,1,4) 

給油所周辺のドライブ(正規分布)

図 4 給油所問題のネットワーク・ .:e: デル

あきらめて去る著書容
の時間間隔に関する
統計収集
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表 4 SLAM ファイル操作サブプログラム一覧

サブプログラム名 事費 主主

FILEM(lFILE. A) 7y イル IFILE (以下単に IFJLE) に属性

A(へ 7 ト/レ)をもっょにントリを挿入する

(実!撃の持入f立護U SLAMa司御文 PRIORI

TYの指定によワ定まる〉

RMOVE(NR:¥NK. IFILE の NRANK醤 u のエントリを 7 アイ

一7 IF!LE, A) fしから徐ÈL. 嵐'l't を AIニ入札る.

: ICOPY(NRANK手 JFILE の NRANK番肢のヱント 1) の減燃を

山 IFILE ， ,\) A に入れる(エント 1) はそのまま)

1JJ SCllDLI KE\':\T, 時$，IJ DTlME 1: 発生予定的事象番サ KEVN

持4;議 DTIME，九} T 向、li.象を滅特，.'\とともに事象カレンダー

iこ ZE録する砂

* :-lFIND( NRANK, IFILE の NRANK番符以務内エントけで，

IFILE. NA'! 註， NATR番留め減免{車が MCODE， X. T01. 

MCODE, X, でJ旨定される条件を満たす段初のエント 1)

TOL) が何番目的エントリかを与える(見つかん

ない場合li 0). 

* MMFE¥lFI1.E) IFI1.EI刊のJ\;ffii (絞後尾)のエントリのポ

そ*IMM1.E(IFILE)) インタを与える

的*NSUCR( NTRY) ポインタ NTRY をもっエントリ丹後続(光

1グ世~ 1* i..'-;pHEDi NTRY)) 行)エントリ閃ポインタを与える.

j，t;、* LOCAT( おRANK， IF!1.との NRλNK番討のエント 'J の;t:イン

持I1 JFILEl タをラえる睡

後f1i 1* NNQ.lFILEJ IFILEIこ存寂するエントワ総数を与える.

むLlNK NIC'; :.I五， 場校号書き :1，: L た 1);再三をせずに IFILE の対

お3 lF!Iと j RA i< K 君主院のエント 1) を 7 ァイルから除去
関品

L ，次に

LINK ( IFILE i このエント 1) を IFILE に挿入する.

* ii関数サブプログラムを示す.

はネットワークとは直接つながっていないのでブロック

(資源プロックおよびゲイト・プロック)と呼ばれる.

豊富単なネヴトワーク・モデルの例

醤 4 は給治ポンプ i 台かっ京 3 会が待てる絵治所モデ

ノレである.顧守年が到着して待つスベースがない場合には

磁客はある緩喜界であきらめて立ち去ったり，絵?訟所潟m

をドライブしでもどってきたりする.このモデルマは，

サーピスを受けた駁客の(第 1 [tTI自の)給油所到着からサ

ーピス終了までの総所要待問と，あきらめて立ち去る勝、

客の時間関閣の統計をとることとした.なお図 4 中カッ

コ内のパラメータ{複は塁走定緩であり，あえて指定しなく

てもよい.まずこ任滋のノードにラベル (FORTRAN の

文番号に相当)をつけることができ，これによりアーク

の飛び先が安定められる.

4. r事象J 中心の離散弾モデル化

SLAM の f専務象j 中心のそデル化では， ユーザが事

象ノレーチン (event routine) , すなわち事象発生時にシ

i吾郎年 10 月号

ステムがいかに変化するかな記述するFORTRAN ザブ

2レーチンを番き，これが SLAM プロセッサに呼tまれな

がらシミュレーションが遂行ずる，たとえば SIMSCRI

PT 同様， SLAM プロセッサには事象の発生左コント

ロールずるタイミング・ノレ…チンが組み込まれており，

事象カレンダ (event calendar) と呼ばれるファイルに

存柔事象を発生時刻順にならべながら次に発生する事象
を決定してゆく，事象ルーチン (Subroutine) EVENT 

(1) の引数 I は事象番号(event code) と呼ばれ，どの事

象がおこったかをサブルーチン EVENT に伝える役割

をする.襲警単は単一サーバー待ち行列題題を考え，毒事象

1 を顧客到着事象 (ARRIVE) ，理事象 2 をサーピス終了

事象(DEPART) とすると，サブノレ…チンEVENTを:

SUBROUTINE EVENT(I) 

GO  TO  (10, 20) , 1 

10 CALL ARRIVE 

RETURN 

20 CALL DEPART 

RETURN 

END 

と書き，サヅノレ…チン ARRIVE ， DEPART でそれぞ

れの場合のシステム変化を記述すればよい.この際，毒事

象ルーチンの中で将来事象をつぎつぎと発生さぜ，これ

を事象カレンダに加えたり，望書棄を待ち行列号事に総当す

るファイルにしまい込む，ファイノレからとりだす等，い

くつかの基本約なファイル操作が繰り返し必要となる.

そこで SLAM ヅ口セッサには表 4 に示すファイル操作

(事象カレンダ・ファイノレの操作を含む)サブプログラム

{一部は総数サブプログラム}が緩み込まれており，ユー

ザは事象ノレーチ γの作成に当ってこれらを自由に呼ぶこ

とができる.なお，サブルーチン EVENT の他に，品

ーザが事態けるサブルーチンには，

・シミ品レージョン実行自立の初期条件設定ルーチンIN

TLC 

・シミ品レ}ジョン終了時のSLAM標準出力(次凶説明)

iJ.iI-のユーザ…独自の結果出カルーチン OTPUT

などがある.

なおネ γ トワーク・モデルにおける資源‘やゲイトの慨

念は事象中心のモデル化にも適用可能である.実際，表

3 の AWAIT, PREEMPT を除く 4 つのノード1主ユー

ザが呼べるサプルーチンである.このほか， 30近くのリ

ポート・ジェネレ}ション・サブルーチンや統計吟プブ

ログラム(各緩統計量の平均・標準偏差，最大，議小毒事を

与える}をユーザ・プログラム内で呼ぶことができるーこ

れらを有効に利用するととにより資重な情報をきわめて

簡単にそFに入れる可能性がひらけていることは SLAM
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4 のうち 2 語は先行/後続ポインタ(整数)であり，残り 2

語は事象番号と事象発生(予定)時刻である.後者 2 つは

MATR+1 番目および MATR+2 番目の属性とみなさ

れ，事象カレンダ・ファイルで使用される.図 5 のよう

に各エントリは，先行ポインタ，属性ベクトル(MATR

+2 語)，後続ポインタの11原に配列され，先行(後続)する

エントリが存在しない場合は先行(後続)ポインタは 0 と

する.配列 NSET の大きさを NNSET語とすれば，シ

ステム内に同時に存在しうる最大要素数 MNTRY は

MNTRY:::;:NNSET/(MATR+4) 

なる条件を満たさなければならない.なお SLAM プロ

セッサ，およびユーザ・プログラムでポインタをさすと

きには整数値配列 NSET を用い，属性をさすときには

実数値配列 QSET を使用する.

各エントリポインタを当該エントリが占有するはじめ

の記憶場所と定義すれば，あるファイル(たとえば待ち

行列ファイル)の先頭にいるエントリ(要素に対応)のポ

インタがわかれば後続ポインタを!順次たぐってゆくこと

でこのファイル中のエントリを列挙でき，逆にファイノレ

最後尾に位置するエントリのポインタがわかれば先行ポ

インタを使ってエントリを後からたぐることもできる.

未使用ファイルもチェイン構造により論理的に結びつ

けられる(未使用ファイルも物理的に 1 カ所にまとまっ

ているとは限らないことに注意)が，この場合は利用可

能な最初のポインタと後続ポインタさえ整えておけばよ

い.なお，事象カレンダ・ファイノレやユーザ・ファイル

からエントリが脱け出してアキができると，このアキが

未使用ファイルの先頭に加えられ，これにともない利用

可能な最初の位置が更新される. (類似の話に興味ある方

は[リの第ラ章を参照されたい)
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の強みであろう.

SLAM 離散型シミュレーション・ファイリング・シ

ステム

SLAM ファイリング・システムでは，ファイルを

ω 事象カレンダ・ファイノレ

(B) QUEUE, A W AIT，その他，構成要素がシステ

ム中で滞留するときに要素をしまっておくユーザ・

ファイル

(C) 未使用ファイル

と 3 つに大別し，二重リンク・リスト・ポインタ・シス

テム (Double link list pointer system) により(高速)

記憶場所の動的割当 (dynamic allocation) を行なって

いる.すなわち上記A-C全体に相当する巨大な整数 1

次元配列 NSET が存在(配列 NSET は計算機容量によ

り大きくも小さくもできるが， Pritsker から提供される

ソフトウェアでは一応5000でディメンジョンをきってあ

る)し，しかもこれが FORTRAN の EQUIVALEN

CE 文により実数 l 次元配列 QSET と記憶場所を共有

するようにしてある.なお，離散型モデノレではシステム

内の要素は，イ)現在事象発生時の処理中，ロ)事象カ

レンダ・ファイル内で、事象発生時刻が来るのを待機中，

あるし、は，ハ)ユーザ・ファイノレの中に停滞中，のいず

れかの状態にあることに注意されたい.

さて一般に各ファイルに入るエントリー (entry ;要

素に関する情報に相当)の順序は配列 NSET/QSET 内

の物理的順序とは一致せず，先行および後続ポインタ

(predecessor/successor pointer)によるチェイン構造

を利用した論理的順序づけをもとにしている.図ラに示

すように，ファイリング・システム内の各エントリは，

NSET のいくつかの記憶場所を占有する. 正確には各

要素のユ}ザ使用の属性の数を MATR とすれば，各要

素は(MATR+4)語の記憶場所を占める.ここにプラス
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