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Robética/Aplicaciones

Lo que vendra

Sensores
Infrarrojos,
luMINOSoS, etc.

Mano
herramienta
de potencia

Salida \‘
impresa

Produce recibos,
horarios,
instrucciones

Espacio de carga/ \

almacenamiento %

i

Sondas

Gama de instrumentos
de medicion, lapices
opticos, sondas
l0gicas

Pie

El robot se puede sentar

sobre su base, puede hacer girar
sus piernas y cambiar sus pies
por pinzas, cambiando su
capacidad de movimiento por
una enorme manejabilidad y

fuerza
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Trabajador de cuello metalico

Operario del mahana

Si alguna vez se desarrollara un
robot con fines generales
parecido al ser humano, a un
costo que lo convirtiera en un
sustituto razonable de la mano
de obra semiespecializada,
necesitaria una “inteligencia”
sumamente desarrollada que
comprendiera base de datos de

Antena
Comunicaciones
a distancia

Unidad de disco conocimientos, integracion
Para entrada/salida sensorial, base de datos de
de datos y software habilidades y software para
aprendizaje. Una inteligencia
como ésta sg podria empaquetar
en una gran diversidad de
Pantalla y teclado cuerpos. He aqui uno de los

El robot es un ordenador
movil y se lo puede
utilizar como tal; los
ingenieros de
mantenimiento
necesitaran acceder al
software y programas de
diagnostico del robot

posibles tipos, que podria
funcionar como un obrero
semiespecializado de la industria
ligera o0 pesada

Altavoz
Ofrece una salida de
habla sintetizada

Micréfono
' Para reconocimiento
. devozy sonido

Steve Cross

Flnallzaremos esta serie dedicada a la robética tratando de
vlslumbrar los futuros adelantos en este campo

L el T, D AEE s TR Tl AR T A
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Nuestra serie sobre robética ha dejado claro como
el mundo real de los robots continiia muy alejado
del concepto que ha creado la hiteratura novelesca
acerca de los seres pensantes mecanicos. Nuestra
imaginacion nos ha conducido a esperar ciertas
cosas de los robots. Esperamos que sean capaces de
moverse con entera libertad, alimentados con su
propia energia; que vean, oigan y perciban el
mundo que los rodea; que hablen con nosotros
sobre ciencia y filosofia o que, al menos, se comuni-
quen de una forma inteligente, y que manejen

objetos e ideas tal como lo hacemos nosotros. En
otras palabras, en nuestra imaginaciéon hemos crea-
do los robots a nuestra propia imagen y semejanza.
Cuando observamos con 0jo critico los robots co-
merciales, industriales y para aficionados existentes
en la actualidad, a menudo nos sorprendemos de lo
bien que pueden realizar sus tareas especificas, sin-
tiéndonos, al mismo tiempo, algo decepcionados
por el hecho de que no puedan hacer mas.
Sabiendo lo que ya sabemos ahora acerca de la
naturaleza del diseno y la implementacion de ro-
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Variaciones visuales

El conocimiento acerca de un
objeto se puede almacenar
como una imagen “modelo” del
objeto arquetipico, mas una
serie de sentencias de datos de
variacion; cada sentencia de
variacion se puede aplicar al
modelo para producir una
imagen diferente que aun se
ajuste a la definicion del tipo.
Una imagen captada por los
sensores del robot se explora
mediante un modulo de analisis
bruto que proporciona una
primera hipotesis respecto a la
clase de objeto que esta a la
vista. Cada objeto se compara
con la imagen recibida hasta
hallar una pareja. La confianza
estadistica con la cual se efectue
este emparejamiento determina
si las variaciones de la imagen
exigen la generacion de una
nueva sentencia de datos de
variacion

imagen diferente
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bots, ;qué podemos esperar, realista y practica-
mente, de los robots del futuro?

Movimiento

Es sumamente improbable que en un futuro cerca-
no los robots caminen apoyados en algo que se pa-
rezca a una extremidad humana. Seria preciso des-
tinar demasiado espacio de memoria y tiempo de
proceso al esfuerzo que supone mantener el equili-
brio, mientras que las junturas y la musculatura
eléctrica o hidréulica carecen de la flexibilidad o la
libertad de que gozan los seres humanos gracias a la
interaccion de musculos, tendones y cartilagos.
Ademas, existen muchas ocasiones en las que el
robot se veria muy limitado por el hecho de tener
que andar sobre dos piernas. No obstante, reciente-
mente se han construido algunos robots experimen-
tales con 4 o 6 extremidades, con apariencia de in-
sectos. Estos podrian ofrecer una interesante varia-
cion de diseno para algunas aplicaciones robot.

Actuahzacion
base de datos

lan McKinnell

Para otras aplicaciones, como pueden ser las
operaciones militares, la exploracién sideral y mu-
chos usos convencionales en el hogar, las ruedas
suelen proporcionar el método mas practico de mo-
vimiento, y es poco probable que esta situacion se
modifique. El desplazamiento del robot se volvera
mas fluido, pero probablemente jamas pueda com-
petir con la belleza y la armonia de un atleta huma-
no €én movimiento.

Muchos robots industriales y brazos-robot mas
pequenos estan necesariamente fijos en un sitio,
con sus movimientos restringidos a un area de ac-
cion muy especifica, dado que estan disenados para
llevar a cabo una o dos tareas bien defimdas. A
menos que la naturaleza del montaje industrial
cambie de forma radical, es probable que incluso
los robots industriales ambulantes continuen relati-
vamente confinados: seguirdan siguiendo huellas,
desplazandose sobre railes o colgando de guias ele-
vadas. Es posible que los avances en el campo de la
automatizacion y el diseno robotico den lugar a un
cambio radical en los métodos de produccion indus-
trial, pero es imposible predecir en qué consistira.

Un elemento clave del movimiento es la necesi-
dad del robot de responder a su entorno. Esto sig-
nifica que el robot debe estar bien equipado con un
sistema sensorial y que la entrada sensorial debe
estar en relacion directa con su movimiento.

sSensores

Se puede dotar a los robots de equipos sensoriales
sofisticados que amplien sus percepciones a areas
nuevas 0 desconocidas para los humanos. Los sen-
sores de proximidad, los detectores de movimiento,
los dispositivos de realimentacion posicional discre-
ta y precisa y los detectores de ruido con una gama
muy amplia de frecuencias perceptibles, le confie-
ren a un robot la capacidad de captar datos mas
variados que los que puede recoger un ser humano.
Los sistemas visuales se estan volviendo mas exac-
tos, con un aumento de la resolucion de las image-
nes percibidas. Las técnicas de sintesis y reconoci-
miento de voz seran, ciertamente, cada vez mas so-
fisticadas y desempenaran un importante papel en
el desarrollo de la robética.

Es muy probable que los robots de utilidades,
empleados principalmente para aplicaciones indus-
triales, continten estando dotados s6lo de aquellos
sensores necesarios para llevar a cabo las tareas que
se les han asignado. Los brazos-robot soldadores,
por ejemplo, no tienen ninguna necesidad de dispo-
ner de voz ni de una compleja realimentacion vi-
sual. Pueden llevar a cabo sus trabajos con preci-
sion y rapidez con un minimo de entrada sensorial,
y las percepciones externas posiblemente constitui-
rian mas bien un obstaculo.

Los robots para fines generales, disefiados para
aprender a partir de la experiencia e imitar los pro-
cesos del pensamiento humano, habrin de estar
equipados con la mayor cantidad de sensores posi-
ble. Seria crucial que el robot fuera capaz de inves-
tigar su entorno independientemente y asimilar la
informacion recopilada. Los seres humanos depen-
den en gran medida, por ejemplo, de una combina-
cion de realimentacion visual y auditiva para com-
prender el habla. Nosotros a menudo tendemos a
ignorar esta sintesis de sensaciones, en particular
cuando pensamos en términos del diseno de robots.
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Pero para que un robot se comunique con un ser
humano, para entender el lenguaje en vez de tan
s6lo reconocerlo, esta combinacion de vista y soni-
do resulta esencial.

En la actualidad, la cantidad de datos que un
robot puede aceptar y manejar esta severamente
restringida por la cantidad de memoria necesarna
para almacenar la entrada sensorial, y por las lmi-
taciones de la potencia y la velocidad de proceso.
Un robot puede almacenar una imagen visual de un
objeto, como puede ser una manzana, y relacionar
la imagen con un nombre. El almacenamiento de la
Imagen ocupa memoria y, cuanto mejor sea la reso-
lucion visual del robot, mas memoria se necesitara
para guardar la imagen. Puesto que, ademas, todas
las manzanas no son iguales, el robot debe tener
memoria suficiente para almacenar un muestreo ca-
racteristico de imagenes de manzanas, o bien un
algoritmo que reconozca las vanaciones y sea capaz
de hacer girar la imagen basica de modo que la
manzana se pueda contemplar desde cualquier po-
sicion. Aun con un minimo nivel de resolucion
(p. ej., 256 pixels por imagen), la cantidad de vana-
ciones puede muy bien ser de varios millares.

En el futuro es probable que las demandas de
memoria se satisfagan mediante chips de RAM de
mayor capacidad (actualmente se estan desarro-
llando chips de 1 Mbit) y a través de la utihzacion
de chips de RAM exclusivos que almacenen datos
“de variaciones”. EIl procesador puede ir llamando
a los datos de fines generales retenidos en estos
chips a medida que sea necesario para clanficar di-

versas imagenes diferentes. |
Ademas de una enorme memona, la auténtica

conciencia sensorial de un robot requeriria que los
datos entraran simultineamente desde muchas
fuentes y que pudieran ser procesados rapidamen-
te. Los procesadores existentes serian incapaces de
tratar todo el volumen de informacion que entraria
en cualquier momento dado, y enseguida comenza-
rian a amontonarse datos en espera de ser procesa-
dos. Una solucion muy probable para este proble-
ma es el empleo de dos o mas procesadores de gran
velocidad y capacidad trabajando en paralelo. Un
procesador controlador actuaria entonces como ad-
ministrador, distribuyendo tareas entre los procesa-
dores del sistema que estuvieran desocupados.

El progreso hacia la resolucion de los problemas
de hardware con que se encuentran los investigado-

i - -

res se estd produciendo a gran velocidad. Pero un
robot necesitara de un software muy complejo que
le permita comprender lo que se esta procesando.
Es decir, el robot necesita una mente para saber lo
que tiene que hacer con sus percepciones.

La mente

Tal como hemos visto al analizar el movimiento y
los sensores, hay dos direcciones principales para la
robética. La primera, y la que cuenta con mayores
probabilidades de explotarse pronto, es el area de
las herramientas inteligentes, o robots de utilida-
des. Los brazos industriales y los sistemas de fabn-
cacion automatizada que llevan a cabo tareas espe-
cificas, independientemente de lo complejas que
éstas sean, s6lo necesitan estar provistos de un soft-

ware controlador cuidadosamente defimdo. A un.

brazo robot se le puede dar un juego de coordena-
das y programarlo para que ejecute una secuencia
de acciones sin comprender lo que esta haciendo,
dénde se encuentra, ni ningun otro detalle relativo
a su entorno. El resultado podria ser una puerta
perfectamente pintada en una cadena de montaje
de coches, o un coche muy bien lavado en una ca-
dena automatizada de lavado de automoviles. Sin
embargo, en la medida en que se les solicite a los
robots la realizacion de una mayor diversidad de
tareas, éstas estaran necesariamente definidas con
menos claridad. Si tienen que desplazarse por una
habitacién en la cual el contenido cambia dia a dia,
deben ser capaces no sOlo de reunir y procesar in-
formacion, sino también de incorporar nuevas per-
cepciones en su comprension del mundo. Al robot
s¢ le debe proporcionar software operativo y con-
trolador, pero es preciso que haya lugar para que
éste se incremente.

El tratar de crear una mente mecanica plantea
importantes cuestiones, que de momento aun estan
sin resolver, acerca de la forma en que piensan y
aprenden los humanos. Por ejemplo, ;qué sabe
una criatura en ¢l momento de nacer? El humano
ya adulto, ;es enteramente producto de su entorno
o de su herencia, y cudl es la relacion entre éstos?
;. Parte el humano con un conjunto de construccio-
nes internas que lo ayudan a aprender lengua, ma-
tematicas, etc.?; de ser asi, ;como funcionan? Es
dificil responder a estas preguntas sin poder experi-
mentar en el cerebro humano.

— B e e R el

Convoy de anticipacion
Es probable que las técnicas de
|a robotica produzcan Su mayor
impacto en la sociedad cuando
se las incorpore a herramientas
de grado inferior para fines
especiales tales como gruas,
maquinas excavadoras,
vehiculos de reparto local y
transporte pesado. En la
llustracion vemos una maquina
excavadora robot cargando un
tren de camiones robot en una
obra en construccion. Cuando
esta cargado, cada camion
avanza semiinteligentemente
hasta un punto de ensamblaje y
se engancha por Si mismo a un
tren de camiones. El tren circula
por las carreteras gracias a la
energia de los camiones
individuales que lo componen,
pero controlado por el
conductor humano del vehiculo
guia. La combinacion de la
capacidad humana de decision y
direccion con la fuerza brutay la
primaria inteligencia de los
robots probablemente
redundara en una utilizacion
mas racional y rentable de los
recursos existentes y de la
tecnologia del futuro
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m Software/BrainStorm

Poder mental

Al “BrainStorm”, avanzado paquete de software vertical, se le
considera el primer “procesador de pensamientos”

El BrainStorm ha sido calificado como un “procesa-
dor de pensamientos”, pero esto no significa que el
programa intente emular al cerebro. Lo que hace
realmente el BrainStorm (lhiteralmente, “idea ge-
nial”) es ayudar al usuario a organizar sus pensa-
mientos. Sera util una analogia con los métodos
preelectronicos para comprender qué hace.
Cuando se planifica cualquier proyecto com-
plejo, resulta atil confeccionar listas de lo que se
tiene que hacer. Una lista de objetivos principales
generara sublistas de como completar cada punto
de la lista precedente, y asi sucesivamente hasta
que el planificador queda totalmente mareado de

tanto andar revolviendo trozos de papel. Cualquier

cambio (p. e)., decidir que uno de los puntos de la
lista principal en realidad debe incluirse en la sub-
lista de otro punto) puede significar tantos borro-
nes y enmiendas que el sistema se vuelve inmane)a-
ble. BrainStorm hace que esta clase de cambios )
desarrollos sean tan sencillos como las funciones de

“recortar y pegar” de que disponen los procesado-
res de textos; de modo que, al fin y al cabo, la ex-
presion “procesador de pensamientos’ tampoco
esta tan errada.

Cualquier elemento de cada hsta o sublista
puede ser promovido, convirtiéndose en el titulo de
una sublista inferior; y, s1 es necesaro enlazar entre
si actividades similares de listas diferentes, se les
puede dar el mismo nombre, aludiendo a ellos
como tocayos. En ese caso, todo lo que se anada a
una sublista encabezada por un tocayo le sera ana-
dido también a las otras listas que utilizan el to-
cayo.

Quienes estén famihianzados con las mas bien
hostiles facilidades de edicion de un paquete para
tratamiento de textos como el WordStar, encontra-
ran que es muy facil acostumbrarse a las instruccio-
nes para control del cursor no mnemotécnicas. Pul-
sando la tecla Control (CTRL) conjuntamente con la
tecla S, el cursor se mueve hacia la izquierda.
CTRL-D, CTRL-E y CTRL—X mueven el cursor

hacia la derecha, arriba y abajo, respectivamente, y

1344

estas cuatro teclas forman en el teclado un patron
l6gico. De todos modos, estas teclas se pueden re-
definir. A lo que si resulta menos sencillo habituar-
se es al hecho de que uno puede desplazar el cursor
hacia arriba y hacia abajo mientras esta entrando
texto, pero tiene que pasar a la modahdad “correc-
cion” (utilizando CTRL—A) para desplazarse hacia
la izquierda o la derecha de una linea.

Operacion del programa

El menu de apertura del BrainStorm ofrece 11 op-
ciones, cada una de las cuales se selecciona median-
te una letra inicial; la mavoria de éstas se explican
por si solas: Use (usar), Load (cargar), Print (impri-
mir), |ID Drive (para pasar a una unidad diferente
de la unidad por defecto), Clear (limpiar, para bo-
rrar de la memoria el modelo actual), Save (guar-
dar), Write (escribir, para grabar en disco), Directo-
ry (directorio), Xit, Merge (mezclar) y Kill.

Para empezar, el usuario pulsa U y el programa
entra inmediatamente en modalidad de teclado. Se
pueden entrar ideas como listas mas o menos alea-
tonias (lo que se conoce como un model: modelo).
P. €)., un modelo podria estar compuesto por:

Las instrucciones de control no aparecen de forma
inmediata, pero se listaran pulsando 7. Desplazan-
do el cursor hacia arrniba hasta cualquiera de los ele-
mentos de la lista y pulsando CTRL—R, se “promue-
ve” el elemento designado, el cual pasa a ser el en-
cabezamiento de una sublista. Del mismo modo,
cualquier elemento de esa sublista se puede conver-
tir en el encabezamiento de una nueva sublista, y
asi sucesivamente hasta agotar la memona. Para re-
tornar a la lista anterior, se pulsa CTRL—C.

Los elementos se pueden trasladar, ya sea dentro
de una misma lista como a listas de otros niveles,
etiquetandolos con el signo @ y utilizando luego
CTRL—G (de Get: tomar) o CTRL—P (de Put: poner)

para ejecutar ¢l movimiento. Después de emplear
CTRL G, el signo @ pasa automaticamente al si-
guiente elemento de la lista; por consiguiente, vol-
viendo a pulsar CTRL—G se pasara el elemento si-
guiente, y asi sucesivamente. Esta es una valiosa
facilidad para trasladar una serie completa de ele-
mentos a una sublista infenor o superior.

S1 se desea insertar nuevos elementos en una lista
ya existente, solo hay que desplazar el cursor hasta
el comienzo de la linea que ha de ir tras el elemento
nuevo, v entrarlo. Cuando se pulsa RETURN el resto
de la lista se desplaza una linea hacia abajo para
hacerle sitio. Pulsando CTRL—A (de Amend: corre-
gir) se puede modificar cualquier elemento.



Al darle el mismo nombre (p. ej., una fecha) a
elementos de listas diferentes, éstos se convierten
en locayos y automaticamente se establece entre
ellos una referencia cruzada. De modo que si una
lista dada exigiera que determinado acontecimiento
sucediera en un dia especial, supongamos el 1 de
enero, se podria crear una lista de acontecimientos
para esa fecha y ello permitiria actualizar continua-
mente un horario de las actividades del dia median-
te la referencia cruzada.

Se¢ puede crear cualquier cantidad de tocayos y
acceder después a ellos en secuencia, utilizando
CTRL—S para la ocurrencia siguiente y CTRL-D
para la previa. Esto se conoce como una lista doble-
mente encadenada circular, de modo que al final de
la altima ocurrencia CTRL-S retornara a la
primera.

Las listas, por supuesto, se pueden imprimir v,
por lo general, se las formatea con indentaciones
que representan los niveles de la lista. Por ejemplo:

El tamano del indentado lo especifica el usuario.

También se pueden editar listas desde fuera del
BrainStorm. Si han sido salvadas utilizando la ins-
truccion Write-to-disk (grabar en disco), el Word-
Star y otros programas para tratamiento de textos
las reconoceran como documentos, y se las podra
editar, imprimir y, de ser necesario, volver a guar-
dar. Esto significa, por ejemplo, que se puede utili-
zar el BrainStorm para preparar la sinopsis de un
libro, que puede ser luego escrito utilizando un pro-
grama normal para tratamiento de textos, acce-
diendo al archivo BrainStorm.Doc a medida que
avanza el libro.

Gracias a la flexibilidad del programa, este pro-
ceso puede comenzar a partir de los primeros apun-
tes e ideas generales (nuevamente, algo que por lo
general se realiza en trozos de papel) que después
se convertiran en titulos de capitulos (bajo los cua-
les se listan los contenidos). Si un elemento de un
capitulo se vuelve lo suficientemente extenso como
para convertirse en un capitulo separado, esto se
puede realizar con suma facilidad. Del mismo
modo, se pueden “degradar” titulos de capitulos
que resulten ser menos importantes de lo que se
pensO en un primer momento.

De esta forma, el esbozo general del libro empie-
za a surgir y, dado que el WordStar o programas
similares pueden acceder a archivos del Brain
Storm, la transformacién de este esbozo en el ma-

nuscrito acabado va fluyendo naturalmente a partir
de los primeros procesos intelectuales. Esto signifi-
ca que no es necesario adoptar los procedimientos,
bastante laboriosos, del BrainStorm, si uno desea.
por ejemplo, imprimir a dos o tres espacios.

El programa viene con un modelo de muestra

Listas “pensadas”

BrainStorm conjuga un
programa ortodoxo de
tratamiento de textos con
algunas de las caracteristicas
para manipulacion de listas
propias del Logo 0 del LisP.
Cualquiera de los elementos de
una lista se puede convertir en el
titulo de una sublista, lo que
hace que la creacion de bocetos
y la organizacion de las tareas
jerarquicas resulten muy
sencillas. Si dos 0 mas listas
poseen elementos de nombre
\déntico (llamados tocayos) que
sean titulos de sublistas, el
BrainStorm s6lo mantiene una
lista con ese nombre y accede a
la misma cada vez que se llama
al tocayo, independientemente
de en qué lista
se encuentre

i
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:

1) Rock and rol w 1) n. 7-IX-1938

2) Peliculas video | ) David Bowie 2) Forma los
3) Revoluciona el rock'n'roll
4) m. 3-11-1959

i

3) Ingredientes guiso

4) Cumpleafios gente

(llamado SAMPLE.BRN), que incluye el esqueleto de
un planificador de horarios, archivo de nombres vy
direcciones, una lista de tareas (distribuidas en
sublistas de “urgentes”, “importantes” y “no olvi-
dar”), mas una seccion para notas. Este modelo es
bastante valioso y puede ser anadido a los modelos
propios mediante el empleo de la opcion Merge.

Aprender a usar el BrainStorm es facil. El ma-
nual de hojas sueltas es muy claro (fue escrito utili-
zando el BrainStorm), pero las instrucciones siem-
pre estan a disposicion del usuario en el menu de la
pantalla, por lo que la referencia continua al ma-
nual resulta innecesaria.

No todas las instrucciones son mnemotécnicas.
por lo que algunas podrian resultarle dificiles de re-
cordar al usuario; pero se proporciona un progra-
ma INSTALLB, que permite volver a configurar
todas las instrucciones y alterar los mends para
adaptarlos a la nueva estructuracion. Este progra-
ma es muy claro y totalmente activado por menu.

BrainStorm: Para unas 25 mdquinas CP/M, MS-
DOS y PC-DOS, incluyendo IBM, Sirius y
Apricot

Editado por: Caxton Software Ltd., 10-14

Bedford Street, London WC2E 9HE, Gran Bretafa
Autores: David Tebbutt y Mike Liardet
Formato: Disco
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lan McKinnell

La ldgica de la rutina DEJAR es
similar a aquella de la rutina
RECOGER, pero solamente la
validez del objeto y su presencia
en el inventario del jugador han
de ser comprobados antes de
la instruccion DEJAR.
inventario principal es
entonces actualizado para
mostrar un nuevo escenario
para el objeto, y el nombre del
objeto es eliminado del
inventario del jugador
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Mision especial

Prosiguiendo con el proyecto, desarrollaremos las rutinas para
dejar objetos y nos ocuparemos de los escenarios especiales

La subrutina DEJAR tiene muchas similitudes con la
rutina RECOGER que describimos en el capitulo an-
terior. De hecho, podemos utilizar las mismas ruti-
nas de comprobacion de objetos que se desarrolla-
ron para utilizar con la instruccién RECOGER. En la
rutina RECOGER se llevan a cabo tres comprobacio-
nes del objeto. La primera esta disenada para com-
probar si la segunda parte de la sentencia de la ins-
truccion contiene 0 no un objeto valido. Esto se
realiza comparando sistematicamente cada palabra
de la frase de la instruccion con los nombres de los
objetos de la matriz del inventario, IV$(,). De hallar
una pareja, se establece una variable, F, que da la
posicion del objeto emparejado dentro de la ma-
triz. Esta comprobacién de validez también se debe
emplear en la rutina DEJAR para comprobar si el

ENTRADA -

W ol o et

SALIDA

SALIDA

—

objeto existe y, de ser asi, determinar su posicion
en el inventario.

La segunda comprobacion utilizada en la rutina
RECOGER también se emplea en la rutina DEJAR;
ésta comprueba si el jugador lleva el objeto especi-
ficado en la instruccion en el inventario de objetos
transportados, IC$(). Obviamente, jel jugador no
puede dejar un objeto que no esté llevando consi-

o! La tercera prueba utilizada en la rutina RECO-

ER efectiia una comprobacién para asegurar que
el objeto a recoger esté en el escenario en curso del
jugador, determinado por P, la variable de posi-
cion. Sin embargo, dado que el objeto a dejar debe
estar en posesion del jugador, su posicion no apare-
cerd en el inventario principal y, por consiguiente,
esta tercera prueba no es necesaria en la rutina
DEJAR.

Suponiendo que ambas comparaciones produz-
can un resultado favorable, se deben introducir las
siguientes modificaciones tanto en el inventario
principal como en el del jugador:

1) La posicion del objeto a dejar se especificara
ahora mediante F. La posicion actual, P, debe
ahora entrarse en la matriz del inventario principal
en la posicion IVS(F,2).

2) La descripcion del objeto debe eliminarse del
inventario personal de los objetos que lleva consigo
el jugador, IC$(). La mejor forma de hacerlo es bus-
car en la matriz hasta hallar el objeto apropiado y
sustituirlo por una serie nula.

En el diagrama de flujo vemos la l6gica de la rutina
DEJAR. Este es el listado de la rutina para el juego

El bosque encantado:

3900 REM **** S/R DEJAR ****

3910 GOSUB 5300:REM OBJETO VALIDO

3920 IF F=0 THEN SN$="NO HAY NINGUN " +WS$:GOSUB 5500:RETURN
3930

3940 REM ** ESTA OBJETO EN INVENTARIO OBJETOS TRANSPORTADOS

3950 OV=F.GOSUB5450
3960 IF HF=0 THEN SN$="TU NO TIENES EL " +IVS(F,1):
GOSUBS500:RETURN
3970
3980 REM ** DEJAR OBJETO **
3990 SNS="DEJAS EL " +IVS(F,1):GOSUBS500
m IVS(F,2)=STRS(P):REM EFECTUAR ENTRADA EN EL INVENTARIO
10 :
4020 REM ** ELIMINAR OBJETO DEL INVENTARIO DE TRANSPORTADOS

4030 FOR J=1T02

4040 IF ICS(J)=IVS(F,1) THEN ICS(J)=" "J=2

4050 NEXT J

4060 RETURN

Podemos ver que una de las principales ventajas de
programar por modulos es que se puede acceder a
las mismas rutinas para fines diferentes. Utilizando
un sistema de banderas o indicadores, las decisio-
nes se pueden tomar dentro de breves subrutinas
sobre las cuales no se actia hasta que el control
retorne a la rutina que llamé6 a la subrutina. Un
buen ejemplo del empleo de esta clase de estructu-

ra de programa es la prueba de validez que descri-



bimos anteriormente. Esta subrutina es llamada
tanto por la rutina RECOGER como por la rutina
DEJAR. En cada caso, la subrutina toma una deci-
sion respecto a la validez del objeto incluido en la
sentencia de la instruccién. Sin embargo, el flujo
del programa no sufre ninguna alteracion hasta que
se produzca un RETURN a cualquiera de las dos ruti-
nas, RECOGER o DEJAR. Sélo después del retorno la
subrutina de la prueba de validez establece el valor
de la bandera F, y se produce la bifurcacién adecua-
da. La critica que se puede hacer a esta técnica es
que en realidad estamos comprobando dos veces la
misma condicién: una para establecer el valor de la
bandera y otra para comprobar su valor. Aunque
esto es efectivamente asi, la mayor flexibilidad y
facilidad para la depuracion que se consigue me-
diante el empleo de esta técnica por lo general com-
pensa la contrapartida resultante, es decir, el tiem-
po de ejecucion ligeramente mayor.

Hemos llegado a un punto de nuestro proyecto en
el cual tenemos completa la programacion del es-
queleto del juego; es decir, la programacion que
permite que el jugador lleve objetos consigo y se
desplace a través del mundo de aventuras. Pode-
mos ahora pasar a la siguiente fase de diseno, en la
cual consideramos los escenarios “especiales”
donde se utilizan los objetos, acechan los peligros y
se pone a prueba el ingenio y la destreza del ju-
gador.

Antes de analizar con detalle la programacion de
las rutinas para uno de los escenarios especiales de
El bosque encantado, consideremos el c6digo que
debemos introducir en el bucle principal del pro-
grama para detectar los escenarios especiales. En el
listado se han de insertar estas dos lineas:

257 GOSUB2700:REM ES ESPECIAL P?
258 IF SF=1 THEN 300:REM SIGUIENTE INSTRUCCION

La linea 257 llama a un subrutina para ver si el esce-
nario en curso es especial. De ser asi, entonces se
pone a uno una “bandera especial”, SF. Esto signi-
fica que cuando el control retorne finalmente al
bucle principal del programa, se podra evitar la
parte del bucle principal que se ocupa de las ins-
trucciones. La subrutina que decide si el escenario
actual es especial o no es ésta:

2700 REM **** S/R ES ESPECIAL P ****
2705 SF=0:REM RESTAURAR BANDERA ESPECIAL

2716 REM ** OTROS ESCENARIOS ESPECIALES **
2720 ON P GOSUB4590,4690,4790,4590
2730 RETURN

Recordara que, cuando disenamos el mapa original
para El bosque encantado, numeramos primero los
cuatro escenarios especiales. Por consiguiente, po-
demos simplificar la seleccion de la subrutina apro-
pilada para cada escenario especial haciendo uso de
la instruccién ON...GOSUB. Tal como se ve a partir
de la forma en que se la utiliza en la linea 2720, esta
Instruccion va seguida por una serie de nimeros de
linea, y el nimero de linea apropiado se selecciona
de acuerdo al valor de la variable de posicion, P. Si,
por ejemplo, P es uno, la instruccién bifurcara
(GOSUB) a la subrutina que comienza en el primer
numero de linea de la lista; si P es dos, para la lla-
mada GOSUB se utilizara el segundo nimero de
linea, y asi sucesivamente.

Hay cuatro nimeros de linea, uno para cada uno
de los escenarios especiales de El bosque encanta-
do. Si P fuera mayor de cuatro, entonces el control
pasaria simplemente a la linea siguiente. Si cada
una de las cuatro subrutinas a las que se puede lla-
mar desde la linea 2720 establece una bandera, SF,
se puede detectar el hecho de que P era un escena-
rio especial.

De no llamarse a ninguna rutina, la bandera SF
permanecera establecida en cero, indicando que P
no es mas que un escenario normal. La instruccion
ON...GOSUB es, evidentemente, una alternativa
econOmica a la serie de sentencias IF...THEN que
prueban el valor de una variable y bifurcan conse-
cuentemente hacia subrutinas diferentes.

La entrada al tunel

Dos de los escenarios especiales de El bosque en-

cantado son las dos entradas a un tanel (escenarios

1 y 4). Para tratar con la simple posibilidad de que

el jugador desea entrar en el tinel, necesitamos

construir cuidadosamente una rutina que manipule

las instrucciones normales y le permita al jugador

entrar en el tanel o dar la vuelta y volver al sen-

dero.

4590 REM **** S/R ENTRADA AL TUNEL ****

4600 SF=1

4605 SN$="HAS LLEGADO A LA BOCA DE UN LARGO
TUNEL":GOSUBS500

4610 SN$S="PUEDES ENTRAR EN EL TUNEL 0 RETROCEDER POR EL
_— SENDERO":GOSUBS500

4625 PRINT:INPUT*INSTRUCCIONES";IS$

4630 GOSUB2500:REM DESCOMPONER INSTRUCCION

4635 IF F=0 THEN 4625:REM INSTRUCCION NO VALIDA

4637 GOSUB3000:REM INSTRUCCIONES NORMALES

4640 |F MF=1 THEN RETURN:REM EL JUGADOR RETROCEDE

4645 IF VF=1 THEN 4625:REM INSTRUCCION OBEDECIDA

4650 REM ** NUEVAS INSTRUCCIONES **

4655 IFVBS="ENTRAR" THEN GOSUB 4700:RETURN

4660 IF VBS="RETROCEDER" AND P=4 THEN MF=1:P=6:RETURN

4665 IF VBS="RETROCEDER" AND P=1 THEN MF=1:P=9:RETURN

4667 SN$="NO COMPRENDO":GOSUBS500:GOTO 4625

La rutina empieza por poner SF a uno para indicar
el hecho de que se ha llegado a un escenario espe-
cial. Después de visualizar un mensaje en la panta-
lla, de describir la entrada al tinel y las opciones de
que dispone el jugador, se solicita una instruccion.
Nuevamente, en vez de reinventar la rueda cada
vez que deseamos analizar una instruccion, pode-
mos sacar partido de la construccion modular del
programa para llamar a las subrutinas “descompo-
ner instruccion” e “instruccion normal” desarrolla-
das para utilizar en las rutinas RECOGER y DEJAR.
Considerando cuidadosamente los estados de las
diversas banderas establecidas por estas dos subru-
tinas, podemos transferir el control al interior de
nuestra nueva rutina segun se requiera. Analice-
mos estas banderas de forma individual.

La bandera F establecida por la rutina “descom-
poner instruccion™ indica si la instruccién que se le
ha pasado tiene un formato vélido. Si la instruccion
es de una sola palabra no reconocida por la rutina,
entonces F toma el valor cero, en cuyo caso querre-
mos saltar hacia atras del bucle para tomar otra ins-
truccion.

La bandera MF es establecida por la rutina “ins-
truccion normal” si se requiere la descripcion de un

escenario; esto sucede cuando se genera una ins-
truccion AVANZAR o MIRAR. Un RETURN al bucle
principal del programa permitira el desplazamiento
hasta un nuevo escenario en el primer caso, o0 que

Juego de aventuras/Programacion
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se describa el mismo escenario y se vuelva a entrar
a la rutina especial, en el segundo caso.

La rutina “instruccion normal” establece, asimis-
mo, la bandera VF. Un valor de uno indica que se
ha reconocido y obedecido la instruccion, en cuyo
caso saltariamos hacia atras del bucle para la si-
guiente instruccién. Si VF <> 1, la instruccién no
es ninguna de las normales. Habiéndonos ocupado
de las posibilidades de instrucciones normales, po-
demos anadirle nuevas instrucciones a esta rutina.
En este caso, se incluyen dos: ENTRAR, para pene-
trar en el tanel, y RETROCEDER, para alejarse un
escenario desde la entrada al tanel. Puesto que esta
rutina esta disenada para funcionar para las dos en-
tradas al tanel, la instruccion RETROCEDER ha de
considerar cual de las dos entradas al tinel esta sal-
vando el jugador; ello lo indica P segin sea su valor
1 04. Por lo tanto, P se puede poner a cero antes de
dejar la rutina, de modo que al volver a entrar en el
bucle principal del programa se produce un cambio
de escenario.

Listados
de “Digitaya”

1190 GOSUB2670:REM ES ESPECIAL P
1200 IF SF=1 THEN 1250:REM SIGUIENTE BUCLE

2360 REM ** S/RDEJAR **

2370 GOSUBS730:REM ES VALIDO EL OBJETO

2380 IF F=0 THEN PRINT“NO HAY NINGUN";WS:RETURN
2390

2400 REM ** LLEVAEL JUGADOR EL OBJETO? **

2410 OV=F.GOSUB5830

2420 |FHF=0THENPRINT“TU NO TIENES EL";IVS(F,1):RETURN
2430

2440 REM ** DEJAR EL OBJETO **

2450 SN$="DEJAS EL" +IVS(F.1):GOSUB5880

2460 IVS(F.2)=STRS$(P):REM ACTUALIZAR POSICION OBJETO
2470

2480 REM ** SUPRIMIR EN LISTA OBJETOS TRANSPORTADOS **
2490 FORJ=1T04

2500 IF ICS(J)=IVS(F,1)THENICS(J)=" "-J=4

2510 NEXTJ

2520 RETURN

4040 :

4050 REM ** SALVADO **

4060 SNS="UTILIZAS EL ESCUDO LASER PARA PROTEGERTE. UNA RAFAGA

4070 SN$=SNS$+ “FUERA DE LA PUERTA PARA PALANCA DE MANDOS Y TE
HACE ENTRAR OTRA VEZ EN LA MAQUINA."

4080 GOSUBS5880:REM FORMATO

4090 P=INT(RND(T1)*40+7):MF=1:RETURN

4100 :

4110 REM ** ACERTADO **

4120 SN$="HAS SIDO ALCANZADO POR EL LASER Y APENAS SI ERES
CONSCIENTE DE QUE™

4130 SN$=SN$+ “TUS ATOMOS HAN QUEDADO DISEMINADOS POR LAS
CUATRO ESQUINAS™

4140 SN$=SN$+ " DEL UNIVERSO"

4150 GOSUB5880:REM FORMATO

4160 END

5150 REM **** S/RPUERTA A LAMEMORIA ****

5160 SF=1

5170 SN$="ERES RECIBIDO POR UN PORTERO QUE TE DICE QUE NO PUEDES
SER ADMITIDO"

5180 SNS=SNS$+“A MENOS QUE DES UNA DIRECCION"
GOSUB5880

5190 REM ** INSTRUCCIONES **

5200 PRINT:INPUT “INSTRUCCIONES":ISS

5210 GOSUB1700:GOSUB1900:REM ANALIZAR

5220 IF MF=1 THEN RETURN:REM IRSE

5230 IF VF=1 THEN 5200:REM SIGUIENTE INSTRUCCION

5240 IF VBS<>"DAR"THENPRINT“NO COMPRENDO":

G GOTO 5200

5260 GOSUBS730:REM ES VALIDO EL OBJETO

9270 IFF=0THENPRINT“NO HAY NINGUN";W$:GOT05200:REM SIGUIENTE
INSTRUCCION

5280 :

5290 REM ** ES EL OBJETO UNA DIRECCION **

9300 IF F=1 THEN5330:REM 0K

g;g PRINT“EL NECESITA TU DIRECCION":GOT05200

5330 OV=1:GOSUBS5830:REM LLEVA CONSIGO LA
DIRECCION

5340 IF HF=1 THEN 5370

5350 SN$="NO TIENES LA™ +IV$(1,1):G60SUB5880:
GOT05200

5360 :

5370 REM ** OK PUEDE PASAR **

5380 %;&EEEPOHTERO EXAMINA TU DIRECCION Y TE

5390 SNS=SNS+ "ENTRAR" .GOSUB5880

5400 P=40:MF=1:RETURN

2670 REM **** S/R ES ESPECIAL P ****
2680 SF=0:REM RESTAURAR BANDERA ESPECIAL

2710 ON P GOSUB 2850,2960,3450,3830,4180,4550,5150
2720 RETURN

2850 REM **** S/RTOMATY ****

2860 SF=1

2870 SNS$="HAS ENTRADO EN LA TOMA DEL TELEVISOR Y NO TIENES
ESCAPATORIA."

2880 SN$=SNS+ “ESTAS CONDENADO PARA SIEMPRE A SER UN INVITADO

DE UN PROGRAMA DE TERTULIADE LATV”

2890 GOSUBS880:REM FORMATEAR IMPRESION

2900 PRINT

2910 PRINTBIENVENIDO AL PROGRAMA......."

2920 FORJ=1TOS00:NEXTJ

2930 GOTO 2910

2940 END

3820 REM *** PUERTA PALANCA MANDOS ****
=1
3850 SNS="UN USUARIO CON LOS 0JOS ENROJECIDOS DISPARA
REPETIDAMENTE SU LASER CONTRA T *

% GOSUB5880:REM FORMATO

3880 REM ** INSTRUCCIONES **

3890 RD=RODN(TI):IF RD> .65THEN 4110:REM ACERTADO

3900 PRINT:INPUT“INSTRUCCIONES™;ISS

3910 GOSUB 1700:GOSUB 1900:REM ANALIZAR INSTRUCCION

3920 IFMF=1THENMF=0:PRINT“NO PUEDES
MOVERTE...TODAVIA™ .GOTO3880

3930 IFVF=1THEN3880:REM SIGUIENTE INSTRUCCION

3940 IFVBS<>"USAR" THEN PRINT“NO COMPRENDO":GOTO3880

3950 GOSUBS5730:REM ES VALIDO EL OBJETO

3960 IFF=0THENPRINT“NO HAY NINGUN":NNS.GOTO3880:REM SIGUIENTE
INSTRUCCION

3970 .

3980 REM ** ES EL OBJETO ESCUDO LASER **

3990 IF F=3 THEN4020:REM OK

m SN$="TU " +IVS(F,1)+ “NO SIRVE".GOSUB5880:GOT03880

10 :

4020 OV=3:G0SUBS830:REM TIENE CONSIGO EL ESCUDO LASER

4030 IFHF=0THENSNS="TU NO TIENES EL
"+1V$(3,1).:G0SUB5880.GOTO3880

Complementos al Basic
Spectrum:

En ambos programas reemplace los siguientes
nombres de variables: SN$ por S$, NNS$ por RS,
IVS(.B)spor V$(,), ICS por I$(), ISS por TS, VBS

por BS.

En el listado de E/ bosque encantado sustituya las
siguientes lineas:

2720 IF P=1THEN GOSUB4590
2722 |FP=2 THEN GOSUB4690
2724 IF P=3 THEN GOSUB4790
2726 IF P=4 THEN GOSUB4590

En los listados para Digitaya reemplace estas
lineas:

2710 IFP=1THEN GOSUB2850
2711 IFP=2 THEN GOSUB2960
2712 |F P=3 THEN GOSUB3450
2713 |FP=4 THEN GOSUB3830
714 |FP=35 THEN GOSUB4180
2715 IFP=06 THEN GOSUB4550
2716 IFP=7 THEN GOSUB5150
3890 LET RD=RND(1)

4090 LET P=INT(RND(1)"40+7)

BBC Micro:
En los listados de Digitaya reemplace estas lineas:

3890 RD=RND(1)
4090 P=RND(40)+7/




La prueba
del tiempo

Examinemos una de las
primeras maquinas portatiles
compatibles con IBM que
aparecieron en el mercado: el
Compaq Plus

El lanzamiento en Estados Unidos del IBM Perso-
nal Computer confirié cierta respetabilidad al mi-
croordenador. Los hombres de negocios, que hasta
entonces habian considerado tales dispositivos
como poco mas que artilugios novedosos, se sintie-
ron felices de convertirse en clientes del célebre gi-
gante de la industna de ordenadores. Dado que las
firmas de software comenzaron a crear un ingente
numero de programas para el IBM, fue inevitable
que muchos fabricantes de hardware produjeran
ordenadores capaces de ejecutar el software IBM y
aprovecharan de este modo la inmensa base de
software que se estaba acumulando.

Una de las pioneras en este campo fue la Com-
paq Computer Corporation, empresa creada espe-
cificamente para producir una maquina portatil
compatible con IBM: el Compaq Plus. El modelo
que vamos a examinar aqui es la version de 256
Kbytes con unidades de disco gemelas, si bien exis-
ten versiones de la maquina con una sola unidad o
con un disco rigido fijo de 10 Mbytes.

Teclado y pantalla

“Portaul™ tal vez sea un término erréneo para una
maquina que pesa 14 kg; ciertamente es dificil trans-
portarla mas alla de una corta distancia. Compagq
ha reconocido el problema que supone trasladar un
peso tan grande y ha proporcionado un asa vinilica
acolchada que facilita el transporte.

Como es habitual tratindose de ordenadores
portatiles, el teclado del Compaq se engancha en la
parte delantera del ordenador. Dado que el asa
para transportarlo esta instalada en la parte trasera,
ello significa que el teclado sirve asimismo como
base. No obstante, la maquina es de construccion
solida y el teclado parece aceptar el peso y el consi-
guiente traqueteo bastante satisfactoriamente. La
unidad completa tiene un tamano aproximado al de
una maquina de coser. Una vez desenganchado, el
teclado se conecta al ordenador mediante un cable
en espiral. El fabricante afirma que esto permite
situar el teclado de manera que se pueda hallar la
posicion de trabajo mas comoda. Sin embargo, si se
separa de la umidad mas de unas ocho pulgadas,
comienza a ser estirado por la espiral del cable, li-
mitando por lo tanto la distancia entre la pantalla y
el usuario. Esto se podria haber solucionado con un
cable mas delgado.

El teclado, al igual que el propio ordenador,
posee patas plegables que permiten colocarlo en
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angulo para trabajar con comodidad. Tal como uno
esperaria de un ordenador de oficina como el Com-
paq Plus, las teclas son fiables y faciles de usar. La
disposicion del teclado es idéntica a la del IBM-PC,
con 10 teclas de funcion junto al lado izquierdo de
las teclas de maquina de escribir, y un teclado nu-
meérico en el lado derecho. La ventaja obvia de esta
disposicion es que los usuarios que estén habitua-
dos a la del IBM podran utilizar el teclado del
Compagq instantineamente sin tener que aprender-
se la nueva posicion de las teclas. La desventaja
reside en que el teclado del IBM no es el ideal v,
por consiguiente, se reproducen los mismos proble-
mas de diseno. La tecla Enter del IBM es del
mismo tamano que las otras teclas, por lo cual ha-
llarla resulta dificil. Lo que quizd sea mas grave
para quienes escriben al tacto es que la tecla Shift
no esta en el lugar habitual, es decir, debajo de la
tecla A. Esta posicion la ocupa, en cambio, la barra
invertida, lo que significa que el mecanégrafo al
tacto se pasara, al menos en principio, pulsando
continuamente la barra invertida en vez de Shift.
Estos problemas se reproducen en el Compagq.
Cuando se ejecuta el MS-DOS (la version Micro-
soft del PC-DOS), las teclas de funcién situadas a la
1zquierda del teclado actian como medios auxilia-
res a la edicion. Estas funciones varian a tenor del
programa de aplicaciones que se esté ejecutando.
Con el BasIc, por ejemplo, se convierten en teclas
de entrada de palabras clave individuales, tales

como LOAD, SAVE y LIST. Las maquinas MSX utili-
zan un sistema similar para las teclas de funcion.

, .lf l'- " f '3 =~y
F l;“ / - A = fn“'
w / /
/ .
#

/4

“Compaqtando”

Las lineas suaves y bien
definidas de la carcasa del
Compagq se repiten en el sencillo
panel frontal y en el moderado
facsimil del teclado del IBM-PC.
A ambos lados de la carcasa,
unas tapas dan acceso a las
puertas y a la fuente de
alimentacion eléctrica, como
asimismo a un espacio de
almacenamiento para el cable de
potencia y el enchufe de la red,
jun punto importante y en
ocasiones menospreciado!
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El teclado numérico situado a la derecha del te-
clado tiene una doble funcion. En operacion nor-
mal, se lo puede emplear para desplazar el cursor a
través de la pantalla, pero si se pulsa la tecla Num
Lock se lo puede utilizar a modo de calculadora.

La pantalla es un monitor verde estandar de 17,7
X 13,3 cm, con una resolucion de 80 X 25 caracte-
res. El texto se lee facilmente y a la derecha de la
pantalla hay un control de brillo. En el lado izquier-
do estan las unidades gemelas de disco flexible de 5
1/4 pulgadas. Debido a que la configuracion estan-
dar del Compagq Plus es una anica unidad de disco,
el disco maestro del sistema MS-DOS dara por sen-
tado que es éste el caso y pedira que todos los dis-
cos se coloquen en la unidad A; esto puede ser una
molestia cuando se esta copiando uno, porque el
usuario tiene que intercambiar los discos continua-
mente. Sin embargo, el MS-DOS se puede configu-
rar para hacer un uso completo de las dos unidades.
Las unidades propiamente dichas parecen ser mas
silenciosas que sus equivalentes IBM.

Conexiones al exterior

Debajo de un panel al lado derecho de la maquina
estan las-puertas de interface. El Compaq Plus esta
equipado con una puerta para impresora en parale-
lo tipo Centronics, una interface RGB y una puerta
RF. También se proporcionan tres ranuras de am-
pliacion, permitiendo instalar placas con conectores
compatibles con IBM. Las ampliaciones tipicas son
placas de memona extra, una tarjeta de color VDU
0 un modem que le permita al ordenador comuni-
carse a través de la red telefénica. Debajo de otro
panel situado en el lado 1zquierdo esta la entrada de
potencia (un Eurosocket estandar de tres patillas),
encima de la cual esta el interruptor on/off. A uno
de los lados esta el ventilador que mantiene frio el
interior de la maquina. Dentro del ordenador, el
sistema de circuitos esta protegido por una carcasa
metalica (motivo, en parte, del peso de la maqui-
na); ésta no solo ofrece proteccion contra manejos
bruscos, sino que también hace de escudo contra
las interferencias de radio que pudieran perturbar
el proceso. El metal actia asimismo como disi-
pador.

El ordenador viene acompanado de tres manua-
les: una guia de funcionamiento y guias de referen-

Costo-prestaciones

Los principales argumentos de venta del Compaq
PltnsousuoompaﬁbilidadconlBMy. por
consiguiente, el acceso a la enorme base de
software IBM. Aqui se puede apreciar el costo de

un sistema IBM-PC equiparable a las
especificaciones basicas del Compagq Plus:
Configuracion Compaq Plus IBM-PC

£2524 £1310

estandar 341

estandar*

estandar

estandar

estandar

estandar

estandar 213
2524 2 742

* La pantalla incorporada es monocromatica de alta resolucion,
pero el Compaq posee una salida en color RGB como estandar.
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cia de MS-DOS y de Basic. Insolitamente, tratan-
dose de este tipo de maquina, las guias estan encua-
dernadas en forma de libro y no son las usuales car-
petas de anillas. Los libros vienen junto con los dis-
cos del sistema en carpetas plasticas imitacion de
ante. De los tres manuales, solo la guia para opera-
dores tiene un enfoque didactico. De modo que
quien desee documentarse sobre los diversos pasos
de la utilizacion del Basic o del MS-DOS hara
mejor en adquirir otros textos de ensenanza.

Como una de las mas antiguas maquinas com-
patibles con IBM, el Compagq, al igual que el pro-
pio IBM-PC, utiliza el procesador Intel 8088 en vez
del chip 8086 mas avanzado que emplean algunos
de sus competidores mas recientes, como el Olivetti
M25. Si bien el 8088 es un procesador de 16 bits con
un bus de direcciones de 20 bits, posee un bus de
datos de 8 bits, a diferencia del 8086, que posee un
bus de 16 bits. Esto significa que el Compaq es
mucho mas lento para recuperar datos que sus riva-
les que poseen el 8086, aunque, por supuesto,
opera a la misma velocidad que el PC.

Respecto a la cuestion, sumamente importante,
de la compatibilidad con el software IBM, el Com-
paq Plus se encuentra en una posicion muy airosa.
Hasta un programa tan dificil como el Lotus 1-2-3
s¢ puede ejecutar en la maquina. Sin embargo,
quiza este hecho no resulte sorprendente si se tiene
en cuenta que el presidente de Compaq también es
miembro de la junta directiva de Lotus Software.
Una de las pocas cosas que el Compaq Plus no
puede ejecutar es el disco de diagnéstico 1BM;
pero, puesto que ese programa interroga directa-
mente a la ROM del sistema de E/S de BAsIC
(BIOS: Basic Input-Output System), ello tampoco
ocasiona inconvenientes.

El Compaq Plus es, en definitiva, una de las ma-
quinas compatibles con IBM mas fiables que exis-
ten en el mercado, con una trayectoria ya probada.

En el aspecto negativo, la maquina esta empe-
zando a dar muestras de su edad, y no sélo por el
chip 8088, ya anticuado. Esta empezando a dar la
sensacion de que estan contados los dias de los mi-
cros “transportables™ de mas de 10 kg. Con el cre-
ciente y continuo perfeccionamiento de los ordena-
dores “de regazo”, la aparicion de una maquina de
este tipo compatible con el IBM es sélo cuestion
de tiempo.

Chris Stevens

Teclado estilo IBM
Es idéntico a la version IBM.
Observe las teclas de funcion
a la izquierda y el teclado
numerico a la derecha

Placa _
impresora

Esta placa con una interface

para impresora en paralelo

permite conectar la maquina a

una impresora de tipo

Centronics

Placa VDU

Se encaja en una de las e
puertas para ampliacion y

proporciona el sistema de

circuitos necesario para

activar un televisor o pantalla

externa

Placa llo circuitos

principa

Gont:ene l0s 256 K de RAM, el
procesador 8088 y los chips

de entrada/salida. Asimismo

hay disponibles ranuras libres

para chips extras tales como
gloparTooesador de matematicas

allmnmm eléctrica e

Estd instalada aqui, con un

ventilador por detras para

mantener refrigerado el

interior de la maquina -




Placa interface en serie

Esta placa, dotada de una
puerta apropiada, permite las
comunicaciones entre el
ordenador y un dispositivo en
serie, COmo una impresora

Puerta RF
Permite conectar la maquina a
un televisor normal

Interface RGB

Permite conectar el ordenador
a una pantalla en color para
sacar el maximo partido de las
capacidades para graficos

Carcasa metalica

Rodea todo el sistema de
circuitos. Cumple las
funciones de disipador y de
caja de Faraday, para reducir
la interferencia exterior y
ofrecer cierta proteccion para
la electronica. jY también
aumenta el peso de la
maquina!

Ranuras de ampliacion
Permiten la adicion de otras
placas de ampliacion e
interface con otros
dispositivos externos

Unidades de disco
Las unidades de disco flexible

de 5 1.4 pulgadas permiten
que la maquina opere bajo
MS-DOS. El Compaq portatil

unidad o con unidades
gemelas

se puede adquirir con una sola

Chris Stevens

GOMPAQ
PLUS

480 x 400x 200 mm

Intel 8088, 4,7 MHz

256 K de RAM, ampliables a
640 K

PANTALLA

Textos: 25 filas de 80 columnas.
Gréficos: 640 x 200 pixels

INTERFACES
Impresora en

ti
Centronics, RGB y un enchufe
hembra RF. También hay ranuras
de ampliacion que permiten

r otras placas de interface

'|

LENGUAJES
0 desde el disco

|§

maestro

TECLADO

47 teclas ti uina de
escribir, 14 teclas de control, 10
teclas de funcion y 10 teclas de
funcion para célculo

DOCUMENTACION

;

3
EI

:
‘
3
“
3

una guia de funcionamiento, u
guia de referencia del MS-DOS y
una guia de referencia de sasic.
De ellos solo la guia de
funcionamiento al lector

maquina
y patibilidad con
el IBM-PC estd demostrada

DESVENTAJAS

de la maquina la coloca
mds bien en la categoria de
“transportable”. Asimismo, el
Compagq Plus esta en peligro de

ser superado por la tecnologia
mas reciente

!I
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Trazos

a—

Esta version de este famoso juego de accién ha sido escrita para

el MO5 de Thomson. También esta disponible parael TO 7

10 mlllilliili
20 REM * TRAZOS *
30 REM

40

CLEAR ,,1
o0 GOSUB 750

80 HB=(D$="L")-(D$="M")

90 VB=(D$="P")-(D$="@")

100 HA=(D$="Q")-(D$="S")

110 VA=(D$="2")-(D$="W")

120 GOTO 170

130 HA=(STICK(0)=7)~-(STICK(0)=3)
140 VA=(STICK(0)=1)-(STICK(0)=5)
& -l
170 IFHA<>0THEN H1=HA:V1=0
180 IFVA<>0 THEN V1=VA:H1=0
190 IFHB<>0 THEN H2=HB:V2=0
200 IFVB<>0 THEN V2=VB:H2=0
210 X1=X1+H1

220 Yi=Y1+\1

230 IF SCREEN(X1,Y1)=127 THEN 350
240 LOCATE X1.Y1

250 COLOR 3

260 PRINTNS:

270 X2=X2+H2

280 Y2=Y2+V2

290 IF .Y2)=127 THEN 410
300 LOCATE X2,Y2

310 COLOR S5

320 PRINTNS:

330 BEEP
340 GOTO 60
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350 F2=F2+1

360 GOSUB 690

370 IFF2=10 THEN 470 .
380 IF INKEYS<>" " THEN 380
390 GOSUB 870

400 GOTO 60

410 F1=F1+1

420 GOSUB 690

430 IF F1=10 THEN 540

PRINT “GANA JUGADOR DERECHA":
10 LOCATE 15,10

PRINT F2,"A" F1;

GOTO 600

CLS
COLOR 1,7
OCATE 9,5

288

S3IBZEER

LOCATE 15,10
990 PRINT F1;"A" F2;

650 IF D$S<>"“N" THEN RUN
660 CLS

670 SCREEN 4,6,6

680 END

L :
PRINT “GANA JUGADOR IZQUIERDA";

Dos jugadores se enfrentan para dividirse el espa-
cio vital. Cada uno de ellos debe esforzarse, mien-
tras va desplazandose, por no cortar en ningin mo-
mento su trazado o el de su adversario ni salirse del
rectangulo dibujado en la pantalla. Utilice las pa-
lancas de mando o las teclas siguientes:

Jugador de la derecha: P, L, My @.

Jugador de la izquierda: Z, Q, Sy W.

<o
p—y
o

IFR$=" " THEN 810

JK=-(R$="0")

ATTRB 0,0
DEFGRS(0)=255,255,255,255,255,255,255,255

N$=GR$(0)
CLS

880 COLOR 2

890 FORX1=0T0 39

900 LOCATE X1,0:PRINT NS:

910 LOCATE X1,23:PRINT NS:

920 NEXT X1

930 FORY1=1T0 22

940 LOCATE 0,Y1:PRINT NS:

950 LOCATE 39,Y1:PRINTNS:

960 NEXT Y1

970 LOCATE 2,24:COLOR 3

980 PRINT “JUGADOR IZQUIERDA :"F1:

990 LOCATE 22,24:COLOR 5
1000 PRINT “JUGADOR DERECHA :":F2:
1010 X1=8:Y1=11:X2=32:Y2=11:H1=1V1=0
1020 H2=-1:V2=0:S1=0:52=0:RETURN

SEZEES

© SYBEX



En esta ocasion estudiaremos distintos tipos de visualizacion de
datos y desarrollaremos una rutina para crear graficos de barras

Los graficos de barras son un sencillo método grafi-
co de representar ciertos tipos de datos numericos.
El objetivo de un grafico de barras es ayudar a en-
tender a simple vista un conjunto de cifras sin tener
que examinarlas con mayor detalle. Existen mu-
chos programas para graficos de gestion para trazar
graficos de barras, graficos de tarta e histogramas,
y estos programas a menudo estan enlazados con
hojas electrénicas de modo que se puedan visuali-
zar los valores calculados en las mismas.

Nosotros, por el momento, no seremos tan ambi-
Cl0s0s, SN0 que comenzaremos por analizar como
dibujar un gréfico de barras utilizando el LoGo. La
version del programa que vamos a considerar es
para el Commodore 64; para ejecutar el programa
en otras maquinas, el lector habra de remitirse a los
Complementos al L0GO, que incluyen los cambios
necesarios en cada caso.

El proceso del dibujo de un grafico ae barras se
divide en tres etapas:

a) tomar la entrada;

b) hallar el valor mayor (esto es necesario para que
podamos colocar a escala las columnas de modo
que quepan en la pantalla);

¢) dibujar el grafico de barras, a escala apropiada,
y anadir luego las etiquetas.

El procedimiento de nivel superior se denomina
GRAFICOBARRAS.INIC establece el valor de una can-
tidad de constantes que necesita el programa. Reu-
niéndolas todas en un mismo lugar se simplifica la
labor de introducir modificaciones. COLORES con-
tiene la lista de colores a utilizar para las columnas;
s1 no le agrada nuestro esquema de color, jcambie-
lo! Tal como esta, el programa imprimira un maxi-
mo de 15 columnas, de modo que sélo se necesita-
ran 15 colores como maximo.

Entrada y calculo

La entrada que se requiere consta de dos datos
para cada una de las barras del grafico; primero, el
titulo a imprimir al pie de la barra y, segundo, la
cantidad o el valor de la barra, o sea, su altura. En
nuestras rutinas de entrada hemos incorporado al-
gunas sencillas comprobaciones de verificacion

ara asegurar que la entrada sea sensata. TOMAR.
ENTRADA divide en dos partes la tarea de obtener la
entrada, tomando los titulos para cada columna e
insertando los valores correspondientes. Cuando
acabe de entrar los datos, digite FIN como el si-
guiente “titulo”.

TOMAR.TITULO acepta el titulo; rechazara una en-
trada en blanco pero aceptara cualquier otro valor.
TOMAR.CANTIDAD aceptara como entrada sélo un
namero; cualquier otra entrada hara que el progra-
ma solicite que los datos sean reentrados. Cuando

TOMAR.ENTRADA posee un par nombre/nimero va-

lido, éste se anade al final de una lista de elementos
de datos. Los elementos se deben entrar por el
orden en el que uno desea que se tracen en la pan-
talla, de izquierda a derecha.

CALCULAR utiliza TOMAR.MAX para hallar el valor
mayor y luego emplea éste para establecer una es-
cala. Una regla comin es que la altura del grafico
de barras debe ser de aproximadamente las tres

cuartas partes de la anchura.
DIBUJAR.GRAFICO calcula la anchura de cada

barra del grafico, dibuja un eje hacia arriba de la
pantalla, colorea y etiqueta las barras.

La anchura se calcula como un maltiplo de ocho.
Ello se hace con el fin de evitar algunos problemas
originados por la forma en que el Commodore 64
visualiza los colores, porque en la modalidad para
graficos normal del LoGo no se pueden tener dos
colores en el mismo bloque de 8 x 8 pixels. DI-
BUJAR.EJE dibuja la linea hacia arriba de la pantalla
y marca en ella el mayor de los valores de los datos;
esto nos proporciona una forma sencilla de estimar
los valores de las columnas.

Debemos retroceder desde la linea del eje antes
de imprimir este nimero junto a la mascara que
indica el valor mayor. El espacio a retroceder, de
modo que el nimero no se imprima sobre la linea,
depende de cuantos digitos tenga el namero. Este
problema se resuelve facilmente, porque el LOGO
trata los nimeros como si fueran palabras, de ma-
nera que podemos utilizar CONTAR para determinar
la longitud del nimero, y luego emplearlo para de-
terminar cuanto se ha de retroceder.

ESCRIBIR imprime un mensaje en la pantalla para
graficos. Toma tres entradas: las distancias de
pasos X e y para cada caracter y el nombre a escri-
bir. Se vale de una primitiva, STAMPCHAR, que im-
prime un caracter en la pantalla para graficos, en la
posicion de la tortuga.

DIBUJAR.GRAFICO1 lleva a cabo la tarea de di-
bujar las barras. Toma cada elemento de uno en
uno, selecciona el siguiente color a utilizar, somete
a escala la altura y le pasa el verdadero trabajo a
RELLENAR, que simplemente recorre la barra de
arriba abajo rellenandola. ETIQUETA emplea ESCRI-
BIR para escribir las etiquetas verticalmente hacia
aba)o de la pantalla (las muy largas se desplazaran
y apareceran en la parte de arriba de la pantalla).

Graficos de tarta

Los graficos de tarta son otra forma muy comun de
representacion grafica. Si desea escribir un progra-

ma para dibujar un grafico de tarta, he aqui algunas
pistas:

® | .os datos se obtienen exactamente de la misma
forma que en el caso del grafico de barras.
® |.a seccion de calculos consiste en totalizar los
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nameros y determinar a partir de este dato qué por-
cién les correspondera de los 360° que constituyen
la “tarta”.

® Dibujar y rellenar los trozos de la tarta es bas-
tante sencillo, pero en el Commodore 64, al menos,
usted tendréa algunos problemas debido a la forma
en que los colores se invaden entre si. Es una buena
idea aplicar la modalidad de “color doble™; tan sélo
utilice DOUBLECOLOR en lugar de DRAW en el pro-
cedimiento que dibuja el grafico. Si aun asi tuviera
problemas, deje un “agujero” de 10 unidades en el

centro del grafico de tarta.
El etiquetado se puede realizar de la misma forma

que para el grafico de barras, si bien podrian plan-
tearse problemas al posicionar la tortuga antes de
efectuar la escritura.

Después de que logre este grafico, ;por qué no
tratar de escribir un programa que dibuje tanto un
grafico de barras como uno de tarta para los mis-
mos datos, uno junto al otro?

Graficos I

Tanto los gréficos de barras ~ GRAFICO DE BARRAS: Londres TARTA: Londres

3
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constituyen unas formas muy
MAY
GRAFICO DE

utiles para visualizar
JUN GRAFICO DE BARRAS: Nueva York TARTA: Nueva York

informacion, si bien el LOGO
JUL ' 0' .
AGO
SEP . 0
0CT
NOV '

- S
DIC
Datos de 3
precipitaciones
(en milimetros) & |

SOND

debido a su poca velocidad

ENTRADA DE DATOS

Nueva
Londres York

ENE
FEB
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no es ideal para estos fines
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Bricolaje/Construccin de un robot

El circuito

Cuatro
sensores

Ahora montaremos los
sensores en el robot y
escribiremos un programa

El control bidireccional de los motores paso a paso
exige cuatro de las ocho lineas de datos de la puerta
para el usuario de que disponemos. Ello nos deja
cuatro lineas que se pueden utilizar para llevar in-
formacion desde los sensores hasta el ordenador.
Para conferirle mas flexibilidad de operacion a
nuestro robot aplicaremos un “sistema de parches”
para permitir la conexion de diferentes permutacio-
nes de los sensores a las cuatro lineas de entrada
disponibles. De momento, conectaremos cuatro
sensores de microinterruptor vy luego instalaremos
dos sensores luminosos. Para seleccionar cualquier
combinacion de estos sensores (p. €)., dos sensores
de microinterruptor y dos sensores luminosos), ca-
blearemos cada sensor a un conector en la tapa del
robot. Asimismo, se conectaran cuatro conectores
a las lineas de datos (de D4 a D7) del enchufe D.
Por consiguiente, podemos conectar el sensor apro-
piado para cualquiera de las cuatro lineas de datos
mediante €l empleo de un trozo de cable que se
enchufe por un extremo en el conector del sensor v,
por el otro, en uno de los conectores de las lineas
de datos.

Para comprobar la construccion y el cableado de
los cuatro microinterruptores podemos escribir un
programa muy simple que explore los cuatro bits
superiores del registro de datos y visualice los valo-
res decimales de los bits enviados a 0. Ejecute el
programa con los cuatro sensores conectados, via el
sistema de conectores con parches, a las lineas de
datos de D4 a D7. El cierre de cualquiera de los
microinterruptores provocara un cambio en la vi-
sualizacion en pantalla.

CONECTORES

DE PARCHE
MICROINTERRUPTORES

gy N R s ' B5 ) pooenemagen o
4 — [_;]———-
D3
> CONECTORES
CONTROL DE PARCHE -
D1 DEL MOTOR DE LOS
DO MICROINTERRUPTORES
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INSTALACION

El tipo de microinterruptores que se menciona en la
lista de componentes se puede adquirir en la mayoria
de tiendas de componentes. En primer lugar, efectue
los cortes necesarios en la tapa de la carcasa del
robot. Las ocho ranuras se deben cortar de modo
que apenas quepan a través de ellas los conectores
de abajo de cada microinterruptor. Los 10 agujeros
de 5 mm de diametro son para los conectores de
parche, l0s cuales se pueden instalar en esta etapa,
montando los cuatro conectores rojos en linea lo
mas cerca posible del enchufe D. Para este proyecto
los microinterruptores se han de adaptar
ligeramente. La palanca larga del microinterruptor
debe inclinarse cuidadosamente, utilizando un par de
pinzas, de modo que se forme un angulo recto. Debe
tenerse cuidado en asegurar que la inclinacion no
quede demasiado cerca de la caja del
microinterruptor, porque en ese caso la palanca no
cerrara el microinterruptor una vez que éste esté
montado en la tapa. De |a parte trasera de éste
sobresalen dos conectores. De éstos, el de arriba es
el conector NC (“normalmente cerrado”). Dado que
en nuestro proyecto no lo vamos a utilizar, quiza sea
mejor quitarlo, ya sea quebrandolo o cortandolo con
una pequena sierra para metales. El conector de
abajo, el NO (“normalmente abierto”) si se utiliza y
se lo debe inclinar en angulo recto junto a la carcasa
del interruptor. Ello asegurara que pase, junto con el
COM (“conector comun”), a través de las ranuras
cortadas a tal fin en la tapa de la carcasa del robot.
Una vez efectuadas estas modificaciones en cada uno
de los cuatro microinterruptores, éstos ya se pueden
montar, tal como se indica, en cada esquina de la
tapa. Los interruptores deben montarse de modo que
las palancas activadoras se cuelguen sobre la parte
delantera y trasera de la carcasa del robot, y deben
ser encolados en su sitio utilizando un adhesivo

adecuado (“supercola” o Cyanoacrylate)

10 REM **** PRUEBA SENSORES BBC ****

20 MODE 7:0P=—1:RDD = &FE62 REGDAT = &FEGD:7RDD =15
30 PE=240-(?REGDAT AND 240):IF PE=0P THEN 30

40 CLS:PRINT PE:OP=PE:GOTO 30

10 REM **** PRUEBA SENSORES CBM ****

20 OP=-1:RDD=56579:REGDAT =56577:POKE RDD.15
30 PE=240-(PEEK(REGDAT)AND 240):IF PE=0P THEN 30
40 PRINT CHRS(147):PRINT PE:OP=PE:GOTO 30

El circuito

El circuito que conecta los sensores de
mmwwldmadmbomm
sencillo. Las lineas de datos de D4 a D7 estan
conectadas a los 4 conectores montados en la tapa
del robot: las lineas de datos de D0 a D3 se utilizan
para el control del motor. Uno de los lados de cada
microinterruptor esta conectado a un grupo similar
de4m:dmuovawnmdoam
. De requerirse los 4

sistema conectara a tierra la linea de datos, poniendo
bajo (en 0) el bit correspondiente
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Agujeros de la tapa
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RANURAS PARA
MICROINTERRUPTORES AGUJEROS DE 5 mm

PALANCA DEL MICROINT. EN ANG. RECTO

ACTIVADOH

CONECTOR “NO”
EN ANGULO

COM RECTO

Montaje

VISTA LATERAL

Con los microinterruptores ya
montados, deé |a vuelta a |a tapa.
Suelde trocitos de cable
revestido a cada uno de los 4
conectores rojos y conecte éstos
a las patillas del enchufe D. Los
4 conectores COM deben estar
unidos entre si, y la patilla de
tierra del enchufe D a un circuito
circular. Luego conecte cada
conector NO al conector azul
adecuado. Construya 4 cables
de parche para utilizar con el
sistema

Cara inferior

COM

COM

DE DIAMETRO

NO

CONECTORES
DE PARCHE

‘O,

CONECTORES
ENCHUFED DE PARCHE

DE LOS MICROINTS.

N0 COM CONEXIONES

DE LOS

D4

D5

D6

D7

.
-
.

NO COM

MICROINTS.

QUE

SOBRESALEN
DE LA TAPA
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Lenguaje méaquina/Sistemas operativos

Mapa de memoria

del BBC

El presente capitulo esta dedicado al empleo que el OS del BBC

Micro hace de la memoria

El BBC Micro utiliza varias areas de la memona,
muchas de ellas con varias funciones. Un ejemplo
tipico es la pagina &9 de la memoria (o sea, el area
de la RAM que va de la posicién &900 a la &9FF).
Esta sirve, segin las veces, como buffer de salida
del RS232, buffer de salida de la cassette, zona de
trabajo para la voz y de zona de trabajo para el
sonido ampliado. jNadie puede acusar a Acorn de
despilfarro de memona!

Otro ejemplo es el bloque que va desde &0E0Q a
&1900. Esta area, cuando se emplea la cassette
como sistema de archivo, queda libre para ser
usada como espacio libre para programas BASIC.
Pero si lo que se emplea es el disco, sirve de zona
de trabajo del sistema de archivos en disco, redu-
ciendo el total de memona reservada a los progra-
mas BASIC en mds de 2,5 K. Lo cual es una dificul-
tad con los Modos del 0 al 2, pues ya queda previa-
mente reducida la memona.

Un dltimo ejemplo del multiuso de la memona
estd en el drea entre &8000 y &BFFF. Si se acopla
una ROM DFS, un procesador de textos o una
ROM de utilidades en la maquina, la zona que ocu-
paréa sera ésta. Pero también es aqui donde reside la
ROM del intérprete de Basic. Estas se llaman
ROM paginadas y s6lo una de ellas puede estar ac-
tiva a la vez. La ROM requerida es seleccionada
por el sistema operativo, quien la “conecta” o “pa-
gina”. Normalmente la ROM del BAsIC ya esta pa-
ginada y el intérprete funcionando, lo que nos per-
mite escribir y ejecutar programas en BASIC. Pero
cuando se ejecuta la instruccion DEFS, el sistema
operativo pagina la ROM del DFS, ejecuta la ins-
truccién y vuelve a paginar la ROM del Basic. Esta
altima sencillamente se ignora durante la ejecucion
de la orden DFS. Otras ROM tales como las del
TFS (Telesoftware Filing System), también para ar-
chivos, o del chip procesador de textos Wordwise,
también ocupan el mismo espacio de memona y
son paginadas por el OS segun se las requiera. Pro-
bablemente debido a que el BBC Micro emplea la
misma area de memoria para multiples fines, queda
algo mas de memoria para el usuario.

Una vez que el OS ha tomado posesion de su par-
cela de memoria, el resto es la memoria disponible
para el usuario. La variable Basic llamada PAGE
(pagina) contiene la direccion de nicio del area
para programas BASIC, y la variable HIMEM (high
memory: parte alta) senala el inicio de la memona
para visualizacion en pantalla; el espacio interme-
dio es el que queda para los programas BASIC, las
variables y los programas en c6digo méaquina. Digi-

te esta instruccion para conocer dichas direcciones
y la memona disponible para los programas BASIC:

En la tabla siguiente se proporciona una breve des-
cripcion de los distintos usos de las diversas areas
de almacenamiento para c6digo maquina.

Pagina &D: s6lo cuando no existen
ROM paginadas en la maquina

&0B00 — &0CFF

Pgs. &B y &C: cuando no se emplean
en el programa caracteres definidos
por el usuario o teclas de funcion del
usuario

&0AD0 — &O0AFF
Pagina &A: cuando no se esta
empleando una interface en serie

Espacio guardado en el area para
programas BAsic por la instruccion DIM

v=S§i (+) = Si, conreservas X Noempleado

El almacenamiento del c6digo maquina en el area
para programas BASIC es la mejor solucion para mu-
chas rutinas empleadas junto con programas BASIC.
Una vez introducido en la memona el codigo
maquina, se necesita por lo general una zona de
trabajo para poderlo ejecutar. Muchos programas
en c6digo maquina para el 6502 exigen la pagina
cero como zona de trabajo, principalmente porque
algunas instrucciones de direccionamiento indexa-
do necesitaran posiciones de la pagina cero. Acorn
ha empleado largamente esta pagina para el OS,
pero algunas posiciones se han reservado para la
programacion en lenguaje maquina. No es de gran
utilidad para el usuario una descripcion byte por
byte de lo que hace cada una de las posiciones del
OS, y no se recomienda el acceso directo a ellas: las
posiciones ttiles deben accederse por medio de lla-
madas al OS, lo que significa una fuente de proble-
mas a la hora de ejecutar un programa en codigo
maquina escrito para una version diferente del OS.

Entrada al 0S

Las dos rutas principales que podemos tomar para
el empleo de las rutinas contenidas en el OS del

BBC son las rutinas OSBYTE y OSWORD:




® OSBYTE nos permite modificar el comportamien-
to de muchas rutinas del OS, pasando cédigos de
control y parametros en los registros A, X e Y del
6502. En Basic podemos acceder a las rutinas OSBY-
TE a través de la instruccion *FX. A la instruccion
"FX siguen dos o tres nimeros: el primer nimero es
el control o c6digo de funcién que se pasa al regis-
tro A; el segundo es el nimero que se pasa al re-
gistro X, y el tercero el que se pasa al registro Y. El
tercer parametro no es necesario en todas las llama-
das de OSBYTE. En c6digo méaquina esta rutina es
llamada en la direccion &FFF4. Estas dos versiones
tienen funciones equivalentes:

LDA # 4

LDX # 1
JSR &FFF4

El valor contenido en el registro A define exacta-
mente lo que hara una llamada determinada a 0S-
BYTE. La llamada ilustrada, por ejemplo, afecta a la
accion de las teclas del cursor; el parametro coloca-
do en el registro X especifica el que las teclas reten-
gan su funcion editora normal o el que den simple-
mente un codigo ASCII.

Desgraciadamente no todas las rutinas OS pue-
den ser sometidas al OSBYTE. La mayor desventaja
esta en que el numero de parametros que pueden
pasarse a la rutina es limitado. Si se desconoce el
contenido del registro A, que es el que indica al OS

ué rutina deseamos emplear de entre las de 0SBY-
?E. solo podemos pasar dos parametros a los regis-
tros X e Y. Para pasar algo mas que esto nos servire-
mos de la segunda rutina, la OSWORD.

® La OSWORD permite cosas tales como generar
sonidos, leer y escribir sobre disco, etc. Aqui reside
la diferencia entre la OSBYTE y la OSWORD. Aquélla
se ocupa de la manera en que el OS realiza ciertas
tareas, y €sta nos permite la realizacion concreta de
tales tareas. OSW(SED obtiene sus parametros de un
bloque de pardmetros al que apuntan los registros X
e Y del 6502 al ceder control a la rutina OSWORD.
Este bloque de parametros se sitiia en la RAM vy su
tamano y organizacién dependen de la llamada 0S-
WORD que se haga. El registro A contiene un c6digo
de funcion que determina cudl de entre las funcio-
nes de OSW3RD ha de ser ejecutada por el OS. Una
vez preparados registros y bloque de parametros, la
llamada a OSWORD se realiza en la direccién &FFF1.
Los principales instrumentos de entrada del OS
son, sin duda, OSBYTE y OSWORD. y por su singular
importancia habremos de examinarlas mas adelan-
te con mayor detalle.

Desde Basic se puede acceder a otras rutinas del
OS mediante un asterisco (*) seguido de una ins-
truccion. Este simbolo hace que la instruccion que
sigue evite el intérprete de BAsIC y sea pasada a una
rutina OS de nombre OSCLI (Operaring System
Command Line |nterpreter). Esta rutina se encarga
de interpretar las ordenes OS digitadas llamando a
las adecuadas rutinas del OS. Con frecuencia tales
Instrucciones se denominan instrucciones estrella o
instrucciones ~. El cuadro adjunto al final del capi-
tulo da una relacién de tales instrucciones reconoci-
das por el BBC: las que no son reconocidas, sea
porque no se escribieron correctamente o porque

&FFF
ROM del 0S 8
&FFO0 "
Mapa de E/S
FC00 ..._

ROM del OS
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|
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no se¢ acompanaron del nimero adecuado de para-
metros, suelen provocar un mensaje de error del
tipo Bad Command (orden impropia).

Podemos pasar ordenes a la CLI (Command Line
Interpreter: intérprete de linea de instruccién) por
medio de la rutina OS o bien directamente. Los
servicios de la OSCLI son dobles: primero, permite

ue pasemos las instrucciones del citado cuadro a la
ng via codigo maquina si asi lo deseamos, vy, segun-
do, nos permite pasar variables alfanuméricas en
BASIC a la CLI. Los siguientes programas ilustran
ambos usos. Obsérvese que las variables numéricas
enteras. A%, X% e Y% pasan sus valores directa-
mente a los registros A, Xe Y. De ellas. X% ¢ Y% (o.
lo que es lo mismo. los registros X e Y) apuntan a la
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posicion de memoria de la cadena de caracteres
que se ha de tratar como una instruccion asterisco,
y debe ser interpretada y ejecutada por la rutina
OSCLI. Mientras X retiene el byte /o (inferior) de la
direccién e Y retiene el hi o superior.

10 DIM C 100
20 OSCLI=&FFF7
30 FOR 19%=0 TO 2 STEP 2

100 J:NEXT 1%

110 INPUT “ENTRAR INSTRUCCION “, AS
120 $SC=AS$

130 CALL code

140 GOTO 110

La ejecucion de este programa produce un aviso: el
usuario digita una instruccion *, pulsa la tecla Re-
turn y la instruccién se ejecuta. La sentencia, mas
bien extrana, de la linea 10-de ambas versiones,
DIM C 100, hace que el ordenador reserve 100 bytes
de memoria, en el espacio reservado para las varna-
bles BAsIC e inicializa la variable C con la direccion
del inicio del bloque de memoria. Estos 100 bytes
pueden ahora emplearse para almacenar progra-
mas en c6digo maquina o, en un caso como éste,
los datos de los programas en c6digo maquina. La
sentencia $C=A$ coloca los bytes que componen la
cadena de la instrucciéon contenida en A$ dentro de
ese bloque de 100 bytes, comenzando por el primer
byte reservado por DIM. En ambas versiones los re-
gistros X e Y (o sea, las variables X% e Y%) son
activados realizdndose asi la llamada a la OSCLI. La
cadena de la instruccion se ejecuta seguidamente.

Este programa es la base de una rutina que se
emplea en programas accionados por menu, donde
puede resultar Gtil permitir al usuario obtener un
catdlogo de discos o cintas, por ejemplo, sin tener
que abandonar el programa. La instruccion reque-
rida se coloca sencillamente en las vanables alfanu-
méricas y se Agasa a la OSCLI para ser ejecutada. Si
digitamos *A$ no funcionara. El OS intentara e)e-
cutar una instruccion llamada *A$ que no existe.

Por medio de esta técnica es también factible
pasar variables numéricas a una instruccion * me-
diante la funcion STRS para convertirlas en alfanu-
méricas. Normalmente la CLI no aceptara ningin
nombre de variable que se le pase; produce el men-
saje de error Bad Command.

Toda instruccién * que no es reconocida por el
OS es pasada a cualquier ROM que esté paginada.
A cada una se le pregunta si la reconoce; si es asi, la
ejecuta. Las instrucciones que no se pasan de esta
manera para ser ejecutadas son tratadas como Or-

Uso de |a pagina cero en el

denes incorrectas sélo si no se emplea un sistema
rapido de archivo, como, por ejemplo, la unidad de
disco. Si se emplea, el disco serd inspeccionado
para ver si contiene un archivo con el mismo nom-
bre que el de la instruccion (excluido el *). Si lo
contiene, el archivo se carga en la maquina y es
tratado como un programa en c6digo maquina.
Esto puede ocasionar numerosos problemas en
caso de que tal archivo no sea en realidad un pro-
grama. El ordenador suele “insistir” en estas situa-
ciones hasta que usted no llega a sacarlo de su atas-
co. Si tal archivo no existe, entonces visualiza un
mensaje de error Bad Command.

Las instrucciones*

"HELP Da el numero de la version del BASIC.
Puede también servir para obtener
informacion sobre otras ROM

| paginadas que se han incorporado:
| asi, *"HELP DFS

*BASIC Da entrada al lenguaje BAsic. Una
variante de esta instruccion es, por
ejemplo, *WORD, que da entrada a |a
ROM paginada View, en este caso

*CODE Solo en version 1.2 del 0S. Permite

*LINE anadir nuevas ordenes

*KEY Para programar teclas funcion rojas

*MOTOR n Para controlar el relé del motor de la

cassette: n=0 desconecta el rele y
n=1 |0 conecta

"ROM, “TAPE.| Para inicializar el adecuado sist. de

‘DISK. “NET | archivo: *TAPE dara entrada al sist.
de archivo en cass. de 1 200
baudios, y *DISK al de archivo en
disco

"FX Permite que el programador controle
los valores de varias variables del 0S
y, gracias a eso, el comportamiento
del 0S

Instrucciones del sistema de archivo
que examinaremos mas tarde en otro
capitulo

*SPOOL envia la salida de pantalla a
la pantalla y a un archivo. *EXEC lee
datos de un archivo como Si Se
leyeran del teclado

Afecta a la posicion vertical de la
pantalla y |a interface de pantalla:
x=0 no produce cambios en la
posicion vertical; x=1 mueve Ia
pantalla hacia abajo una linea; x=2955
| la mueve hacia arriba una linea; y=0
activa el “interlace”; y=110
desactiva. Sus efectos se hacen
operativos en el sig. cambio de modo
y no cesan hasta que no se oprima
CTRL-BREAK u otra instr. *TV

Una més detallada explicacion de estas instrucciones
las obtendra el lector en la misma guia del usuario
del BBC Micro

"RUN, "0OPI
"LOAD, °
"CAT, *SAVE
"SPOOL
"EXEC

y T\tf ll« my'l
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