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概 要

加速器制御システムはネットワ－ク分散型の計算機システムで構築されている。さまざまな制御プログ
ラムがネットワ－クでお互いに接続された計算機の上で稼働している。このような分散環境下のプロセス
間での同期をとるための一方法として、ネットワ－ク上にセマファを実現するためのプログラム (Network
Semaphore)を開発した。実装には CORBAを利用することにより、異機種間であっても容易にこのセマ
ファを利用できる事ができた。また、CORBAのオブジェクト指向技術の採用によって、効率良くプログラ
ムが記述できた。CORBAの実装としては、プログラム言語 Python向けに開発された fnorbを採用した。

1 始めに

近年の加速器制御システムはいわゆる “標準モデル”に従った、ネットワ－ク接続による分散型の制御シ
ステムが主流である。特に LANL/ANLが中心に開発された EPICSが公開されたことによって、この枠組
みを採用することで、制御システム開発の主力を個々の加速器に特有なアプリケ－ション開発に注ぐことが

可能となった。このようなネットワ－ク分散型のシステムでもプロセス間の同期や、制御資源と排他的な利

用のために機構が必要な場合がある。

例えば、KEKB制御システムでは加速器全体にわたる機器の同期のために eventコ－ド分配システムを
使っている。全周のビ－ム起動測定の同期などが主な使用法である。全周の軌道測定のためには、分散配置

されたビ－ム軌道測定装置を測定可能な状態にした後、Event コ－ドジェネレ－タに指令をだし、エベント
コ－ドを送出する。この一連の作業の間、ビ－ム軌道測定装置およびエベントコ－ドをこのアプリケ－ショ

ンが占有する必要がある。特に、加速器の他のパラメ－タとの相関をとるなどの目的には、このような同期

測定の仕組みが必要不可欠である。

残念ながら、KEKBで採用している EPICSの枠組みではこのような機能は、現在の所、汎用の機能とし
ては用意されていない。

一般に実時間制御を行う計算機上ではこのような目的のために各種のセマファが利用される1。　実時間処

理OSでは用途に応じて各種のセマファ(バイナリ・セマファ、相互排除セマファ、計数セマファ等)が用意

1セマファ(semaphore)の元々の意味は鉄道などで使われた腕木信号器である。
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されている。これらのセマファの内、バイナリ・セマファはすべてのセマファの基本である。通常セマファ

はOSのシステム機能として実装されており、同一計算機上のプロセス間の同期等には利用できるが、複数
の計算機にまたがるプロセスの同期には直接応用することができない。

Unixではセマファにかわり (時間の遅れが問題にならない場合には)、ファイルロックが資源の排他制御
によく使われる。ファイルロックは一応 NFS等のネットワ－クでファイルシステムを共有している計算機
の間では分散プロセスの同期・排他制御の目的で利用することが可能である。反対にファイルシステムを共

有しない計算機間では、これをりようすることはできない。またファイルロックのためのプログラム・イン

タフェ－スは機種・OS毎に若干の違いがあり、異機種間での移植の問題もある。
さまざまな計算機が共存するネットワ－ク分散環境下で稼働するプロセス間の同期をはかるためのセマ

ファ(ここでは便宜上ネットワ－クセマファと呼ぶ）を用意することでこのような問題に対処することができ
る。このような環境下でのアプリケ－ション開発には、通信規約からアプリケ－ションとのインタフェ－ス

規約まですべてを自主開発することも可能であるが、開発の効率化のためには既に存在する分散アプリケ－

ション開発環境を利用することが有利である。CORBA[1]はネットワ－ク分散処理環境化における分散オ
ブジェクトアプリケ－ション開発のための枠組みであって、これに準拠したアプリケ－ション間では、ネッ

トワ－クを越えたオブジェクトの相互運用が、機種を問わず可能となる。CORBAは非営利の団体である
OMG(Open Management Group)の定めた仕様であり、これに基づいてさまざまな CORBA処理系が実装
されている。商用の CORBA処理系だけでなく、最近ではフリ－な (一部は非商用の限定がつく）CORBA
処理系も入手可能 [2, 4]であり、これらの処理系を利用することで、分散オブジェクト環境を作りあげるこ
とが可能である。

Fnorbはこのような処理系の一つであり、プログラミング言語 Pythonへの CORBAマッピングをもった
CORBA処理系である。汎用で強力かつクリ－ンなオブジェクト指向言語 Pythonを利用できることで、分
散オブジェクト環境を短時間で構築することができる。

この小文では、Python/Fnorbを用いて、Network分散環境下で利用可能なセマファ機構の作成について
報告する。

2 使用するツ－ルについて

今回の試作では、CORBAとして fnorb,サ－バを実装するプログラム言語としてPythonを採用した。　こ
の組み合わせはプログラム言語 Python の開発の容易さに助けられ、アプリケ－ションの rapid prototyping
に最適なものであった。

ここでは、簡単に fnorbおよび Pythonの紹介を行う。

2.1 Fnorb

Fnorbはオ－ストラリアのQueensland大学とCRC for Distributed System Technologyが共同で開発し、
非営利での利用に対しては無料で配布している CORBA2.0の処理系である。Fnorbはほとんどが Python
で記述されており、OMG-IDL(Open Management Group Interface Definitiln Language)から Pythonへの
マッピングを実装している。CORBAにより他システムと連携するクライアントアプリケ－ションの開発は
もちろんのこと、CORBAのサ－バも Fnorbだけを用いて開発が可能である。

CORBAの規定するサ－ビス (COS: Common Object Services?) のうち Interfece Repository サ－ビス
と Naming serviceの実装も合わせて配付されている。

Fnorbは CORBA 2.0に準拠し、IIOP(GIOP), DSI, DII, BOA,等を実装している。OMG ID Lからプロ
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グラム言語 Pythonへのマッピングをおこなう IDL compiler , fnidl,を備えている。さらにCORBA Services
の内 Naming server (fnaming) および Interface repository (fnifr) も実装している。

2.2 Python

Python[3]は CNRI(Corporation for National Research Initiative, 非営利の計算機およびネットワ－クに
関する研究および研究支援を行う団体)が処理系を配付しているオブジェクト指向プログラムプログラミン
グ言語である。現在のところＣ言語で実装された Python(CPython ともよばれる）と Java で実装された
JPythonの二つの実装系が配布されている。

Pythonの実装は Pythonを単独の Interpreterとして使うことだけではなく、その他のプログラムと組み
合わせる事を考慮して行われている。これにより Pythonに独自の機能を組み込むことや、既存のプログラ
ムに Python を組み込むことでそのプログラムに制御機能を付け加えることが簡単に行えるようになって
いる。

Pythonは数多くの OSで稼働実績があり、Linuxを含むほとんどの Unix, Windows(95/98/NT), DOS,
Mac OS, BeOS等で動作する。　また Tkウイジェットを使う Tkinterなどのモジュ－ルを使うことでポ－
タブルな GUIをもつアプリケ－ション開発が可能となっている。

X, Windows, Macそれぞれで動作する GUIインタフェ－スも Tkinter以外に用意されている。

3 Network Semaphore の設計

3.1 セマファ

セマファは、実時間処理用の計算機システムでよく使われるプロセス間同期などのための仕組みである。

通常 OSの提供する基本的な機能として提供され、OSによってさまざまな型が用意されている。基本とな
るのは、0あるいは 1の値をとるバイナリセマファである。実時間 OSのひとつである VxWorksではこの
ほかに、計数セマファ(counting semaphore)、相互排除セマファ(mutulal-exlusion semaphore)が用意され
ている。

(バイナリ）セマファの基本的な操作は,セマファを最初に (?)導入したDjikstraの用語に従うと、P(Passere,
通過許可）　及び V(Verhoog)である。これら VxWorksのセマファ操作関数 semTake()および semGive()
に対応している。元来のセマファでは、P操作を行った時、既に他プロセスがセマファを確保している場合
には P操作を行ったプロセスはセマファが解放されるまでブロックされる。　 VxWorksの semTake() 関
数ではオプションとしてタイムアウト時間が指定できる。このタイムアウト時間の間にセマファが解放され

ないばあいにはタイムアウトエラ－を示すステ－タスコ－ドを返す。

3.2 ネットワ－クセマファの設計と実装

POSIXの定義するセマファには名前付きと名前なしの二種類のセマファがある。ネットワ－クセマファ
では互いに独立なプロセス、それらは別計算機上のプロセスのであることもある、の間でセマファを共有す

ることになるので、名前付きセマファとするのが適当である。

セマファの利用に際しては、まずセマファを生成することが必要である。これはセマファを管理するサ－

バに依頼することになる。

生成されたセマファオブジェクトはバイナリセマファとする。したがって P操作および V操作に対応す
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るメソッドが定義される。実際の応用では BlockingおよびNon Blockingの P操作が必要である。これらを
考慮して、OMG-IDLによるインタフェ－スの設計をおこなった [ 付録 C.1]。この IDLによる記述を fnorb
で処理することで、サ－バを実装するさいに必要となるスケルトンファイルと、クライアントでこのサ－ビ

スを使う際に必要となるスタブファイルが作成される。

abco1.23: /proj/GNU/Fnorb/script/fnidl NetSemaphore.idl

abco1.24: ls NetSemaphore_skel/

__init__.py __init__.pyc

abco1.25: ls NetSemaphore/

__init__.py __init__.pyc

abco1.26:

fnidl の使用例:NetSemaphore.idlをコンパイルすると、NetSemaphore skel/と NetSemaphore/
が作成される。それぞれのディレクトリの init .pyがスケルトン定義ファイルとスタブ定義

ファイルになっている。

Network Semaphoreの実装をPython/Fnorbを用いて行った。現在のバ－ジョンでは (手元のOSでThread
が使えないために）セマファの Take()時に呼び出し側のプロセスをブロックすることができない。その意
味ではこの実装はセマファでは無く、単なるネットワ－ク共有のフラグである。

ともあれ、実際のコ－ドを付録 C.2およびC.3に示す。IDL(付録C.1)では二つの Interface(これはPython
でサ－バ/クライアントを実装するさいには class にマップされる) を定義している。Server Interface は
Semaphoreの生成、検索を管理するオブジェクトである。サ－バプログラムではこの Serverオブジェクト
の実体 (instance)を生成し、Fnorbのエベントル－プを起動している。
クライアント側では、Serverオブジェクトから CreateSemaphoreあるいは FindSemaphorebyNameで取

得した Semaphoreオブジェクトの実体に Take(),Relase()を呼び出すことで、セマファの状態を変更する。
サ－バ側では、clientでのメソッド呼出を受けて、セマファの管理を行う。現在の実装では、Take()を呼び
出すとその返り値としてセマファを解放するためのユニ－クなキ－値 (文字列）を返す。Release()にこの
キ－値をしていする。キ－値がセマファをロックするキ－値と一致するときにのみセマファが解放される。

既にセマファがロックされているときに Take()を呼び出すと空文字列 ( ”” )を値として返す。Release()
も解放に失敗すると空の文字列 ( ”” )を値として返す。

4 Network Semaphoreの実行

4.1 サ－バの起動

サ－バは server.pyを通常の Pythonプログラムと同様に,次のコマンド入力で行う。

python server.py

このコマンドによる実行例を以下に示す。

abco1.27: python server.py

Initialising the ORB...

Initialising the BOA...

Creating object reference...
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Creating implementation...

Activating the implementation...

Server created and accepting requests...

サ－バの実行

この例では、サ－バは稼働中のプロセスの IORを server.refファイルに書き出す。クライアントはこのファ
イルを読み出して接続先サ－バの IORを知る。実際の運用ではこの部分は NameServerへ登録するように
すべきである。

4.2 クライアントの実行例

サ－バが起動した後、クライアントを起動する。この実行例では、client.main()でサ－バへのリファレン
スを作成後、CreateSemaphore()メソッドで”test”というセマファを作成している。

acsad3.kek.jp.12: python

Python 1.5.2 (#10, May 19 1999, 17:26:05) [GCC 2.8.1] on osf1V3

Copyright 1991-1995 Stichting Mathematisch Centrum, Amsterdam

>>> import client,sys

>>> server=client.main(sys.argv)

Initialising the ORB...

>>> sem=server.CreateSemaphore("test")

>>> key=sem.Take()

>>> print key

01DD7D7C-E845-FE75-DC9A-552AFCEE

>>> sem.Release(key)

’01DD7D7C-E845-FE75-DC9A-552AFCEE’

>>>

クライアント実行例

上記のクライアント側プログラムを実行するとサ－バ側では次の様なメッセ－ジを出力する。

*** creating semophore

*** linked obj with boa

locked 01DD7D7C-E845-FE75-DC9A-552AFCEE

released 01DD7D7C-E845-FE75-DC9A-552AFCEE <__main__.Semaphore instance at 4011c7f0>

サ－バの実行記録

この Networkセマファの Take(), Release()に要する時間を簡単に測定してみた。Digital Unix3.2gの動
作している Alpha 8200サ－バ上では、

>>> t1=time.time();key=sem2.Take();t2=time.time()

>>> print t2-t1

0.0448499917984

>>> t1=time.time();key=sem2.Release(key);t2=time.time()
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>>> print t2-t1

0.0331499576569

ネットセマファサ－バの実行時間の測定。

となった。このとき、Serverは HP-UX10.2の動作するMelcom RK-460で稼働している。
Take(), Release()いずれの場合にも、サ－バで実際にメソッドの処理にかかっている時間は 1msec以下

であるので、これらの実行時間のほとんどが fnorbによるオ－バ－ヘッドだと考えられる。

5 Naming Server

Fnorbには CORBAで規定される Naming Serviceを実装した Naming serverも含まれている。Naming
Serverを利用することで、server-client間で IORのやり取りを自動的に行うことができる。ただしこの場合
には、Naming Serverの IORを server/clientがどうやって知るかという問題は残ってしまう。

Fnorbの naming server, fnaming, の起動は次のコマンドを使用する。

./fnaming --ior >/tmp/fnaming.ior&

“ior”は fnamingに自らの IORを標準出力に出力することを指令するためのオプションである。
fnorbのプログラムに Naming serverの使用とその IORを伝えるには三つの方法がある。

1. fnorbの configuration ファイルに Naming service エントリを付け加える。
2. 環境変数 FNORB NAMING SERVICE に Naming Serverの IORを割当てる。
3. 実行時の引数に Naming serverの IORを与える。

環境変数をつかった方法では、例えば:

setenv FNORB_NAMING_SERVICE ‘cat /tmp/fnaming.ior ‘

などとすることができる。名前付きセマファの場合、名前の管理は Naming Serverで行うことも可能と
なる。

6 結論

Python/fnorb を用いて簡単な CORBAアプリケ－ション ”ネットワ－クセマファ”を作成した。ネット
ワ－クプロトコル等の詳細を議論することなく、目的とするアプリケ－ションにオブジェクト指向のプログ

ラミング手法を適用することができ、プロトタイプの開発としては極めて短い時間で終えることができた。

(この例の実装では 1人・日)
現在のバ－ジョンは通常の意味のセマファのように Calling processをロックすることができない。このプ

ロセスロックを実現するためには、Netsemaphoreサ－バで各要求を threadに割当て、サ－バ上のセマファ
によってこれらの threadの実行を制御すればよい [9]。
この実験を行うまで、筆者は CORBAはともすれば大掛かりな仕組みが必要なものとの印象を持ってい

たが、この実験を通じて CORBAをつかった分散環境の作成が身近なものに感じられた。分散オブジェク
ト環境がより一般的になることで、これまでにない応用がうまれでるのでは無いかと期待している。
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A PythonとFnorbの入手とインスト－ル

Pythonと Fnorbはいずれも非商用の利用であればフリ－に利用できるソフトウェアである (Pythonはい
かなる応用であっても無料で利用可能である）。Python、Fnorb はいずれもインタ－ネット上のサ－バから
入手可能である。

Python http://www.phthon.org/

Fnorb http://www.dstc.edu.au/Fnorb/

これらの URLから tar.gz形式のファイルをダウンロ－ドする。

A.1 Pythonのインスト－ル

norbは configureスクリプトの中で pythonがインスト－ルされているディレクトリを調べるので、fnorb
の configureを実行する前に、必ず pythonをインスト－ルしておく必要があることに注意しておく。Python
では展開されたディレクトリの直下で

./configure

を実行する。これによって必要なMakefile 等が作成される。筆者のこれまでの経験ではあとは、

make

を行うだけでコンパイルは問題なく行われる。インスト－ルは、

make install

で行う。

Pythonではmakeのタ－ゲットとして、testが定義されているので、コンパイルされた pythonプログラ
ムのテストを、

make test

で行うのがよいだろう。

複数のプラットフォ－ムをサポ－トする必要がある場合 (KEKのSAD計算機のように）には、通常 configure
スクリプトを実行するディレクトリで、プラットフォ－ム毎に、

mkdir ‘uname -s‘

を実行しプラットフォ－ム毎のディレクトリを作る。それぞれのディレクトリに移動した後、

env srcdir=.. VPATH=.. ../configure

を実行する。
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A.2 fnorbのインスト－ル

fnorbの配付ファイルを展開した後、fnorb/src ディレクトリに移動する。ここで、

make -f Makefile.pre.in boot

を実行する。これでMakefileができ上がるのであとは

make
make install

としてコンパイルおよびインスト－ルを実行する。複数のプラットフォ－ムをサポ－トするためには、Python
と同じくプラットフォ－ム毎のディレクトリで、

make -f ../Makefile.pre.in boot srcdir=.. VPATH=..

を実行しプラットフォ－ム毎のMakefielを作成する。fnorbにはいくつかの例が用意されているので、これ
らの例を稼働させることで、fnorbの動作を確認するできる。

B その他のFreeなCORBA処理系

B.1 ILU

ILU(Inter-Language Unification system )は Xerox PARC(Palo Alto Research Center)で開発された分
散オブジェクトによるアプリケ－ション開発のためのシステムである。名前が示すように複数のオブジェク

ト指向言語をつかった分散オブジェクトアプリケ－ションをサポ－トしている。元々は CORBAとは独立に
開発され、独自の ISL(ILU’s Interface Specification Language)をそなえていた。CORBAとの連携を可能
とするように、OMG-IDLも利用できるように拡張された。

ILUは C++ (Corba2 mapping), C++, ANSI C, Python, Java, および Common Lisp をサポ－トしてい
る。PARC以外で開発されたModula-3, Guile Scheme,および Perl 5のサポ－トも存在する。ILUの稼働
するOSは種々の Unix (SunOS, Solaris, HP-UX, AIX, OSF, IRIX, FreeBSD, Linux, LynxOS, SCO Unix,
etc.) and MS-Windows (3.1, 95, NT)と広範囲にわたる。また、ILUは Threadと event loopの両方の運
用形態をサポ－トしている。ILUはOMG-IDLをサポ－トし、CORBA-ORBシステムとしてとらえること
も可能ではあるが、CORBAを越えた機能の拡張がなされている。ILUではまた、すでに存在する RPCの
サ－ビスを ILUのオブジェクトとして利用可能である。ILUは HTTPの実装をその中に含んでおり、オブ
ジェクト指向のウェブブラウザ－・サ－バを実装するために利用することができる。

現在は ILU2.0 Alpha が配付されている。この版では、CORBA IIOP, the World Wide Web HTTP
protocol, the World Wide Web Consortium’s HTTP-NG protocols, Sun RPC (ONC RPC), a CORBA-
compliant C mapping, a CORBA-compliant C++ mapping, a CORBA-compliant Java mapping (both
JDK 1.2 and JDK 1.1 support), Python (through Python 1.5.x), Common Lisp , OS kernel thread ,
security via GSS-based context negotiation and on-the-wire message encryption, multiple languages in
the same address space communicating via ILU calls, OMG IDL as well as ILU’s ISL, GNU autoconf
for configuration, an ANSI C XML parser, an implementation of the IETF Common Authentication
Technology working group’s GSS, URLs, new transport semantics to allow filteringなどがサポ－トされ
ている。ドキュメントも改善された。現在のアルファ版は C, Java, Common Lisp, and Pythonをサポ－ト
している。C++ and Guile Scheme のサポ－トはテスト的な形でのみ用意されている。Modula-3 と Perl
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を ILUと使うためのソフトウェアは別のグル－プから入手可能である。ILU著作権はそれがフリ－ソフト
ウェアであるとしている。

B.2 OmniORB2

OmniORB2は AT&T Cambridge 研究所で開発されたフリ－な CORBA2準拠のORBである。GNUパ
ブリックライセンスにしたがって配付されている。最新版は 2.7.1である。OmniORB2はC++言語へのマッ
ピングをおこなう。マルチスレッドを差ポ－トする。IIOPを Native transport としてつかう。また COS
Naming serviceが付属する。開発者の主張によれば、安定したまた最速の CORBA2準拠の ORBである。

B.3 MICO

MICO は “ MICO Is CORBA.”の省略形である。このプロジェクトの目的はフリ－で CORBA2.2に完
全に準拠した実装を作り出すことである。MICOは OpenSourceのプロジェクトの一つとして名前がよく
知られている。またさまざまな用途に広く使われている。このプロジェクトの最終目的は MICOを最新の
CORBA標準に準拠したものに保っていくことである。MICOのソ－スコ－ドはGNU著作権同意書の下に
置かれている。

B.4 TAO

ACE ORB(TAO)は “オ－プンソ－ス”で高性能な CORBA2.2準拠のORBである。元来実時間処理の目
的に開発されたために、QoS(Quoality of Service)を提供する。TAO は、most flavors of UNIX, Linux and
NT, as well as real time systems such as Lynx, PSOS and VxWorks, and embedded systems like Windows
CE. などさまざまなOS上で稼働する。TAO は 広く使われている Adaptive Communication Environment
(ACE) ライブラリやパタ－ンフ・レ－ムワ－クを使っている。その結果、TAOは非常に柔軟性にとんだ設
計となっており、異なるプラットフォ－ムにも簡単に拡張できる。

さらに、ネットワ－クやシステムがQoSをサポ－トすれば、TAOはそれらの機能を素早く取り込んで行
くことが可能である。

B.5 ORBacus

ORBacus (formerly known as OmniBroker) は頑丈で高機能の ORBである。ORBacusはすでに確立さ
れた実績と大企業級の機能を有している。

• Unsurpassed portability (Windows 95/98/NT, UNIX, Linux)

• Complete C++ and Java mappings

• Naming, Event and Property services included

• Pluggable protocols

• Fully multi-threaded

• Full support for DII, DSI, IR and DynAny
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• HTML and RTF documentation generators

• SSL, Trading and other extensions available

ORBacus は CORBA 仕様に完全準拠であり、非商用使用にはすべてのソ－スコ－ドを含め無償で提供さ
れている。

C Network semaphore のソ－スコ－ド

C.1 インタ－フェイス 定義

#pragma prefix "kekb.at.kek.jp"

module NetSemaphore {

typedef string Name;

typedef string Key;

interface Semaphore{

Key Take();

Key Release(in Key key);

long Wait();

};

interface Server {

Semaphore CreateSemaphore(in Name name);

Semaphore FindSemaphorebyName(in string name);

};

};

C.2 サ－バ実装

#!/usr/bin/env python

#############################################################################

""" Implementation of the NetSemaphoredIF interface. """

# Standard/built-in modules.

import sys

# Fnorb modules.

from Fnorb.orb import BOA, CORBA, uuid

# Stubs and skeletons generated by ’fnidl’.

import NetSemaphore, NetSemaphore_skel
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_Semaphores={}

class Server(NetSemaphore_skel.Server_skel):

""" Implementation of the ’Server’ interface=class. """

def __init__(self):

apply(NetSemaphore_skel.Server_skel.__init__,(self,))

def CreateSemaphore(self,name):

global _Semaphores

if _Semaphores.has_key(name):

print "DuplicateSemaphore"

return None

print "*** creating semophore"

sem=Semaphore(name)

# create object reference

boa=BOA.BOA_init()

objref=boa.create(repr(sem), Semaphore._FNORB_ID)

# bind objref to a semaphore object

boa.obj_is_ready(objref, sem)

print "*** linked obj with boa"

return sem

def FindSemaphorebyName(self,name):

global _Semaphores

if _Semaphores.has_key(name):

return _Semaphores[name]

else:

return None

class Semaphore(NetSemaphore_skel.Semaphore_skel):

def __init__(self,name):

global _Semaphores

apply(NetSemaphore_skel.Semaphore_skel.__init__,(self,))

_Semaphores[name]=self

self.name=name

self.locked=0

self.key=0
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def Take(self):

print dir(self)

print self.__dict__

if self.locked:

print "already locked",repr(self)

return ""

else:

self.locked=1

self.key=self.genKey()

print "locked",self.key, repr(self)

return self.key

def genKey(self):

return uuid.uuid()

def Release(self,key):

if self.locked and self.key:

if self.key == key:

print "released",key,repr(self)

self.locked=0

self.key=0

return key

else:

return ""

else:

return ""

def Wait():

pass

def __del__():

del _Semaphores[self.name]

C.3 クライアント例

# Standard/built-in modules.

import sys

# Fnorb modules.

from Fnorb.orb import CORBA

# Stubs generated by ’fnidl’.
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import NetSemaphore

def mkServermkServer(argv):

""" Do it! """

print ’Initialising the ORB...’

# Initialise the ORB.

orb = CORBA.ORB_init(argv, CORBA.ORB_ID)

# Read the server’s stringified IOR from a file (this is just a ’cheap and

# cheerful’ way of locating the server - in practise the client would use

# the naming or trader services).

f = open(’server.ref’, ’r’)

stringified_ior = f.read()

f.close()

# Convert the stringified IOR into an active object reference.

server = orb.string_to_object(stringified_ior)

# Make sure the object implements the expected interface!

if not server._is_a(NetSemaphore.Server._FNORB_ID):

raise ’This is not a "HelloWorldIF" server!’

# Call the server!

return server

#############################################################################

if __name__ == ’__main__’:

# Do it!

server=mkServer(sys.argv)

#############################################################################

D 用語

ORB:Object Request Broaker

CORBA:Common Object Request Broaker Architecture
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GIOP:General Inter-ORB Protocol 　 ORB間の相互運用性確保のために OMGによって規定されたプロ
トコル規約。デ－タ交換の際の形式と標準的なメッセ－ジの形式のセットを規定している。デ－タ交

換に使われるネットワ－クプロトコルには依存しない。

IIOP:Internet Inter-ORB Protocol GIOPをTCP/IP上で実現する際の方法について規定している。CORBA2.2
では GIOPと IIOPのサポ－トは必須の条件である。

BOA:Basic Object AdapterBOAはORBと CORBAオブジェクトの実装との間で、CORBAのAPIを実
装の APIに変換する役割を担う。

POA:Portable Object AdapterBOAでは、十分に規定されていないところがあるため、BOAの実装によっ
ては相互運用ができない場合がある。この問題を解決し CORBAに準拠するORB間での相互運用性
を高めるために規定された。fnorbでは POAのサポ－トは予定されてはいるものの、BOAだけがサ
ポ－トされている。

IOR: Interoperable Object Reference

UOL:Universal Object Locator Fnorb独自の拡張機能である。OMG IORを拡張し、容易に IORを交換
できるようにした。UOLはWWWにおけるURL(Universal Resource Locator)のように IORデ－タ
を交換するためのプロトコルと IORソ－スを示すパスネ－ムから構成される。現在サポ－トされるプ
ロトコルは、’IOR’(stringfied object reference), ’file’(local file), ’http’(URL), ’name’(naming server)
の四つである。

COSNaming:CORBAServices Naming service OMGが規定する標準的なサ－ビス（CORBA Services）の
内ネ－ミングサ－ビスについての規約。
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