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Introducao

Nesta edi¢ao veremos, em primeiro
lugar, como funcionam, como
aprendem e como trabalham

os robots, comentando também

as fascinantes perspectivas

e as possibilidades que estes
dispositivos podem oferecer na futura
vida quotidiana.

Veremos, seguidamente, como

€ possivel inserir permanentemente
num programa informagées Uteis ou
recorrentes, usando as instrugées
READ, DATA e RESTORE.

Para terminar, apresentaremos um
exemplo sobre a técnica a adoptar
para personalizar a saida de
visualizagao, aprendendo a definir

e memorizar novos caracteres no
nosso computador.




O que é um robot

Desde antes da chegada
dos computadores
electrénicos, que uma
das maiores aspiracoes
do homem foi a de
conseguir inventar

e construir novas
maquinas que fossem
capazes de alivia-lo nos
trabalhos mais pesados,
perigosos ou repetitivos.
A histéria ensina-nos
sempre: cada degrau da
escada do progresso
esteve normalmente
caracterizado (e assim

continua sendo hoje em
dia) por uma grande
descoberta ou invento
fundamentais (o fogo,

o ferro, o vapor

ou a electricidade),
descobertas que tendo
sido no inicio realizadas
para resolver
determinados problemas
em concreto, ao ser
aplicadas e desenvolvidas
proporcionaram-nos,

e continuam a
proporcionar-nos, novos
aperfeicoamentos e
progressos por vezes
inesperados.

O computador, apesar de
nao poder ser considerado
uma invencgao no sentido
estrito, nao foge a esta
regra.

Nascido para “calcular”,
0 computador converteu-
-se na base de uma
infinidade de novas
aplicacdes, que se
baseiam e dependem
exclusivamente dele.
Entre estas encontramos
a robdtica, isto €, a ciéncia
que se ocupa da
automatizacao do trabalho
através de maquinas
controladas pelo
computador.

Robot € um termo que
suscita na mente de
muitas pessoas duvidas
e perplexidades:

€ a recordacao de
homenzinhos metalicos

e de méquinas falantes,
tao queridas pela
ficcao-cientifica comercial,
que tornam talvez dificil

a compreensao exacta

do termo; sendo assim
tentaremos, em primeiro
lugar, explicar o seu
significado exacto.

Um robot ndo é mais do
que uma magquina
automatica que, sob

o controle de um
computador, desenvolve
um trabalho
pré-estabelecido: por
exemplo, pintar um
automaovel, apertar porcas
ou soldar chapas.




A grande vantagem de
um robot sobre uma
maquina automatica
normal é que ao estar
ligada a um computador,
pode ser programado —
com modificagcdes que
habitualmente ndo sao
muito dificeis — para
desenvolver distintos
trabalhos (embora néao
muito diferentes).

Para além da
programabilidade,

€ preciso acrescentar
ainda uma outra
vantagem: gracas

aos progressos

da microelectronica,

os robots sado dotados

de uns dispositivos
especiais chamados
sensores que — apesar

de estar bastante longe
dos sentidos humanos —
lhes permitem reconhecer
quando acontecem
determinadas situacoes
especiais ou anémalas.
Vejamos um exemplo.
Suponhamos que temos
gue unir com uma

porca duas pecas

de metal preparadas
adequadamente.

Se usamos um robot para
esta operacao, devemos
contar com o
aparecimento de
determinadas
eventualidades, devidas

a um alinhamento errado
das pecas ou ao tamanho
inadequado de qualquer
um dos seus

componentes.
Equipando a méaquina
Com 0S sensores
adequados

e programando

devidamente o
computador de controle,
¢ possivel parar a
magquina quando suceda
qualguer um destes
casos.

Uma maquina normal,

na presenca destas
situacoes anémalas,
continuaria o seu trabalho,
originando o inicio

da producdo de uma peca
defeituosa, ou danificando
a propria maquina.

Assim, a introducao

do robot acrescenta

a linha de montagem

um elemento de controle
e comprovacao, além de
produtivo. Alids, muitos
robots podem realizar
trabalhos que seriam
periogosos ou
desagradaveis para

0 hmem, como medicoes
de radioactividade numa
central nuclear, desactivar
uma bomba ou trabalhar
em atmosferas
contaminadas.
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Como ensinar A maior parte dos robots
2 existentes trabalham em
um robot? fabricas nas quais tudo
esta organizado ao seu
redor: habitualmente,
tém de levantar as pecas

dos tapetes rolantes,
trabalha-las seguindo

uma certa sucessao de
operacoes elementares

e, finalmente, deposita-las
sobre um outro tapete




rolante, que se ocupa de
envia-las a outros pontos
de elaboracéao.

De qualquer maneira,

0s préstimos de um
robot dependem de
muitos factores

e o Ultimo nao

€ 0 econdmico; portanto
existem (e estes sao

a maioria, dado o seu
menor custo e a sua
relativa simplicidade)
robots construidos para
utilizagdes bastante
diversificadas, que sao
adaptados em cada passo
para desenvolver tarefas
mais especificas.

Os robots mais comuns
sao os chamados

“de braco”: o seu
mecanismo esta
construido tendo como
modelo o bragco humano.
Esta disposicdo permite

— tal como nos bragos
verdadeiros — uma notavel
liberdade e capacidade
de movimentos,
permitindo as “maos”
(que costumam ser
pincas, ligadas a motores
eléctricos) trabalhar em
posicoes que de outra
forma seriam
inacessiveis. Actualmente
esta a ser estudada
também a maneira de
dotar estas “maéaos”

de uma espécie de
sentido de tacto,
permitindo assim uma
traccao adequada ao peso
e a solidez do objecto

a levantar (até agora
nenhum robot consegue
distinguir uma peca

de ferro com a forma

de um ovo de um ovo
verdadeiro), com
resultados facilmente
compreensiveis. Portanto,
projectar, construir

e ensinar um robot ndo

€ uma operacao facil:

€ necessario, em primeiro
lugar, analisar, e subdividir
a acgdo que o robot tera
de realizar em todos

0S seus possiveis

e imaginaveis passos
elementares (lembras-te
dos algoritmos?),
classificando assim todas
as suas diferentes
necessidades de
movimento. Com base
nestes movimentos — e

em funcao do esforco
necessario para realizar
cada uma destas accoes —
decidir-se-a o nimero

e a posicao de bracos
mecanicos, de juntas

(ou seja, das articulagoes
entre os diferentes
bracos) e dos seus
respectivos motores.
Além do mais, para poder
realizar o seu trabalho,

o robot devera estar
equipado com varios
tipos de sensores
(fotoeléctricos,
electrénicos ou
mecanicos), adequados
ao género de trabalho
requerido. Através de um
ou mais interfaces estes
sensores terao que enviar
informacoes codificadas
ao computador de
controlo, que supervisa

a direccdo e a
coordenacao dos
movimentos, que assim
podera dirigir a execucgao,
a modificacdo ou a
paragem das operacoes
previstas no principio.
Portanto, o computador
de controle tera de ser
programado
adequadamente para
esta espécie de
necessidades, tendo
devidamente em conta
todo os imprevistos

e anomalias possiveis.
Isto repete-se para
dezenas ou centenas

de acgbdes especificas.



Mais uma vez deves
reparar na importancia
que tem —antes de
passar a verdadeira fase
de programacao —a
avaliacdo, até nos mais
pequenos detalhes,

de todo o conjunto

de operacodes e isto
independentemente de
gue sejam importantes
ou insignificantes, pois
0 microprocessador

do robot — desde que
seja operativo — tera
sempre gue controlar

a totalidade.

Num robot,
especialmente se é de
modelo industrial, esta
fase de analise esta
revestida de uma
dificuldade especial, dado
gue normalmente um
Unico microprocessador
ndo é capaz de enfrentar,
sozinho, todo o trabalho
que o robot costuma
poder desenvolver.
Habitualmente, para
nao dizer sempre, €
necessario programar
uma série de micro
processadores para que
realizem todas as
operacoes particulares
(como por exemplo,
mexer um braco ou
agarrar um objecto),
coordenando-os todos
mediante uma grande
central de controlo capaz
de seguir em cada
momento as fases

de elaboracao.

Como poderas imaginar,
se ja é dificil programar
um s6 computador,
programar dez ou quinze
(e ainda por cima, para
que possam trabalhar
coordenados entre si)
torna-se uma empresa
extremamente delicada.

Futuros
desenvolvimentos

A robética € uma ciéncia
muito jovem, pode
dizer-se que apenas nos
seus principios. No futuro
podera, portanto, haver
muitos desenvolvimentos
e melhorias, gracas
também aos numerosos
projectos de investigacao
que actualmente estao
em curso em todo

0 mundo.

Neste momento, um
dos caminhos mais
investigados (e na
realidade nao so pela
roboética) é o da chamada
“inteligéncia artificial”.
Em poucas palavras,

a inteligéncia artificial
esta a tentar dotar o0s
computadores de uma
espécie de inteligéncia
auténoma e automatica,
capaz de aprender

e recordar os feitos
passados para os aplicar

aos futuros (exactamente
como acontece com as
criancas que apos
queimarem-se uma vez ja
nao tentam tocar o fogo).
Até agora os resultados
nao foram muito
animadores, mas da

a impressao que dentro
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de poucos anos se podera
comecgar a ver as coisas
mais claras.

De qualquer modo, para
aléem dos temores que
possa inspirar a ideia

de maquinas inteligentes,
um robot capaz de
aprender do ambiente
que o rodeia, permitiria
resolver muitos dos
problemas ligados ao
desenho e a programacao
do préprio robot, evitando
a longa e complicada fase
de estudo e andlise, que,
como ja vimos contitui

a maior dificuldade na
construcao e instalacao
de todos os dispositivos
automaticos.

Embora os
desenvolvimentos

da robdtica parecam
prometer no futuro
proximo algumas coisas
interessantes, no
momento actual ainda
ficam muitos problemas:
0s robots ndo sabem
mexer-se como
desejariamos (ninguém
até agora conseguiu fazer
um robot andar como

um homem), sao bastante
caros (especialmente

os robots industriais)

e nao € possivel adapta-
los a usos universais.

De qualguer maneira,
existem ja no mercado
robots de muitos tipos,
até para usos pessoais.

Mas o objecto destes
Ultimos, mais do que
outra coisa, costuma
fazer referéncia

ao ensinamento

dos rudimentos

da robdtica e sb
raramente permitem
aprender com facilidade,
e com um gasto
relativamente baixo,

o funcionamento

€ a programacao

dos robots, sendo
normalmente ligavel aos
computadores pessoais
mais difundidos, para
poder controlar os seus
movimentos.



Definicao
de caracteres

Um caracter esta encerrado numa matriz de 8 por 8 pontos. Quando desejes representa-lo em detalhe,

sera preciso operar sobre uma matriz de pontos maiores
No exemplo podes observar como para reproduzir detalhadamente um alfabeto especial se recorreu

a uma matriz de 16 por 16 (4 caracteres).
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Acontece-nos por vezes
que, por gosto ou por
necessidade, desejamos
modificar um ou mais
caracteres entre aqueles
normalmente disponiveis
no teu Spectrum. Para
fazer isto é preciso realizar
uma simples operacao,
mais conhecida como
definicdo de caracteres,
que permite criar um
novo conjunto de
simbolos que se fazem
corresponder com cada
uma das teclas existentes
no teclado. Assim, se por

abcdefghij
ABCDEFG

exemplo desejassemos
dispor no teclado das
letras do alfabeto grego,
bastaria que
“ensinassemos” ao
computador a forma de
cada um dos novos
caracteres, de maneira
que a tecla “A"
correspondesse a letra
“alfa”, a letra "B"

ao “beta” e assim
sucessivamente.

Tu j& sabes o que faz

0 Spectrum para ser
capaz de visualizar todos
0s caracteres que
normalmente podes ver
no ecran e ja sabes
também que a forma dos
caracteres (constituida
por séries de 8 bytes
para cada caracter)
encontram-se
cuidadosamente
guardadas na memoria
de leitura (ROM), para
que nao se percam cada
ve2 que se desliga

o0 computador. Portanto,
quando carregas numa

tecla, esta corresponde-se

com uma direccao da
ROM que contém a

se deseja definir novos
caracteres, é transferir
todas as imagens tios
antigos caracteres para
uma zona acessivel
também a escritura (isto
€ a memoria RAM).
Agora ja esta tudo
preparado para aceitar

as eventuais modificacoes
que desejamos fazer

aos diferentes caracteres.
No entanto, para definir
um novo caracter

€ preciso em primeiro
lugar examinar o que se

sequéncia de informacoes
que o computador precisa
conhecer para que

0 caracter possa aparecer
no ecran. Dado que a
memoria ROM nao pode
ser alterada de nenhuma
maneira, 0 que se tem
que fazer primeiro, se

11



deve fazer para criar
caracter. Cada caracter
€ composto por
combinacao de
(obtida empregando

os 8 bits de cada byte)
dispostos em 8 linhas
e 8 colunas. Eis aqui un
exemplo, representado
T

por uma sequéncia deste

tipo

pontos

BIN
[' T

() | ) T T |
N

0O ) ol ‘ l{ —
}w I T0O0O | O 02 f**i‘tﬂ‘
00111 60 - ——
00O ) ) ~ —

S . .
onde cada Imeros binarios
representarn 1 [INNa, queE
respectivamente u 1S COMDINagoes
ponto (pixel) aceso de pixels
ou apag Para um No nosso exemplo,
computador, aceso ou tomant primeilra linh
jpagaqao sig Im valo O( bterem

ou 0: entac era mM Qe 100 | €
aufu'f\(—'hu 1 qal a iNnaric | 9] ertiqc
locallzacot ledicada (] 60), n¢
) definicao desst racte rop( 1a um dos oito

VIDEOLIST

VIDEOTEST:

Jogo de adivinhas sobre os temas

da licao

VIDEOJOGO:
Labirinto

VIDEONEXT:
No préximo nimero...

L BREAK into program, 270:1




valores a inserir nas
localizacbes da memodria
que especificarao

a descricao e a estrutura
desse caracter. Para um
melhor entendimento,
esse valor esta escrito

a direita da mesma linha.

A mesma operacado com

as outras sete linhas
proporciona-nos

0s restantes valores,
necessarios para definir
a totalidade do caracter.
Os oito numeros que
derivam de @ serdo: 60,
102, 110, 110, 96, 102,
60 e 0. Agora j& se podem
inserir na memoria.
Quando o computador
tenha que visualizar esse
caracter, tomara os oito
numeros da memoaria

e passa-los-a ao ecran.
Isto é tudo.

Assim, o primeiro passo
que é preciso realizar
para a definicao de um
caracter € o de desenhar
uma quadricula de

64 quadrados, na qual
se definem os pixels

a acender ou a apagar.

Na criacao de qualquer
caracter € aconselhavel
tentar nao usar nunca um
1 ou um O isolados:
utilizando um televisor
que nao seja de excelente
qualidade, é provavel que
0 ponto correspondente
nao seja visualizado.

Estes ecrans mostram as
mesmas informacgoes, mas
representadas com um
conjunto de caracteres
diferente.

A primeira usa o conjunto
normal (o existente na
memoria do teu Spectrum).
A segunda usa um definido
de novo e memorizado na
RAM.

VIDEOLIST

VIDEOTEST:
Jogo de adivinhas sobre os temas
da ligao

VIDEOJOGO:
Labirinto

VIDEONEXT :
No préximo numero...

L BREAK into program, 500:1




Feito isto uma primeira
vez, o caminho a seguir
para introduzir outros
caracteres sera sempre
0 mesmo: mudarao
unicamente 0s numeros
a inserir no ordenador

(cada caracter esta
claramente definido por
uma unica e particular
sequéncia de pontos
luminosos) e as direccoes
e localizagbes nas quais
sera preciso introduzir



estes numeros. No final,
) conjunto de caracteres
tera sido definido

e podera ser empregado
a vontade em qualquer
programa.

Para recuperar o antigo
conjunto de caracteres
pasta desligar o
computador e voltar

a ligé-lo apdés alguns
segundos: esta operacao
apagara todas as
modificacoes efectuadas
na memoria RAM,
reestabelecendo as
direccoes do ROM que
correspondem

as teclas habituais

USR-BIN

O teu Spectrum pode
runcionar de aiversos
Modos, entre 3 quals
0Oao grarice

U que signitica graric

£ MuIto sImples: guandac
>STasS N0 MOAo grarice
ursor [@ ), premindo

S numeros de 1 a R

aparecem os simbolos
graficos representados
sobre as respectivas
teclas, enquanto as letras
do alfabeto permanecem
inalteradas

Mas o assunto nao é tao
facil como poderia
parecer. A copia do
alfabeto que se obtem
premindo as teclas no
modo grafico, ndo ¢ lida
pelo Spectrum na
memoria ROM (como
acontece quando se
encontra no modo L)
mas numa zona da
memoria RAM, onde

> Ssituada
\utomaticamente no
momento de ligar

O computador

Sto significa que
S€ Se quiser
modificar conforme as
proprias nece

possivel

:SSidades



esses caracteres,
trocando-os por outros
definidos e personalizados
pelo usuario.

Assim, alterando as
localizagcbes de memodria
gue contém, por exemplo,
o caracter A, é possivel
definir um novo caracter,
de maneira que, de ali
em diante, ao premir

a tecla A no modo

gréafico Ihe corresponda
precisamente

esse caracter.
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Ja vimos anteriormente

0 que é preciso fazer para
construir e definir sobre

0 papel o caracter
desejado. Uma vez
encontrada a sequéncia
de 0 e 1 correspondente
a cada uma das 8 linhas
que identificam o caracter,
Sera necessario
introduzi-las na memoaria.
Tomando de novo

0 exemplo do caracter
, tinhamos obtido:

00111100
01100110
01101110
01101110
01100000
011700110
00111100
00000000

Transformando estes
ndmeros binarios em
décimais obtém-se




0s 8 numeros: 60, 102,
110, 110, 96, 102, 60, 0.
Decidimos que a tecla
que tera de corresponder
a este novo caracter tera
gue ser a B, de maneira
que quando a premimos
no modo gréfico, se
visualize [ . Mas agora

surge um novo problema:

como encontrar as
direccoes da memoria
RAM correspondentes

a B, nas quais escrever
estes 8 numeros?

A resposta chama-se
USR.

USR é uma funcao que
converte um argumento
do tipo cadeia composto

por um unico caracter na
direccao ocupada pelo
primeiro dos 8 bytes do
caracter grafico do
argumento. Portanto:

USR “B” +1 o segundo
€ assim sucessivamente.

Proporcionando a USR

mais de um argumento
obter-se-a a mensagem

USR “B”

de erro: INVALID
ARGUMENT.

devolver-nos-a a direcgao
na qual memorizar

0 primeiro dos 8 nimeros,

gréfico que definimos
sera:

O programa que carrega
na memoéria o caracter

10 FOR A=0TO 7

20 READ B

30 POKE USR “B”+A, B
40 NEXT A
50
60

DATA 60, 102, 110, 110

DATA 96, 102, 60, 0

Uma vez executado

0 programa, a imagem
do caracter [@ tera sido

inserida no ordenador

e podera ser chamada

premindo no modo [€
(gréfico) o caracter B.

Se o desejares também

€ possivel saltar a fase

de conversao dos
ndmeros binarios em

décimais, empregando

uma segunda funcao:
BIN.
BIN usa-se para

introduzir no Spectrum

um numero na sua forma
binaria em vez da décimal.

Portanto:

POKE 300, BIN 11111111

17



JKL l J’;

€ totalmente
equivalente a:

e, com efeito

imprime como resultado
255 décimal

Assim, 0 N0sso programa
também se poderia ter
escrito desta maneira:

Na pratica, a funcao BIN
permite-nos introduzir
nas linhas DATA a matriz
de pontos de um caracter,
exactamente igual

a como o tenhamos
desenhado.

Sintaxe da funcao USR

Uma cadeia de um unico caracter compreendido
entre Ae U

Sintaxe da funcao BIN

BIN nimero binario com um maximo de 16 bits.

18

READ/DATA

As instrucoes READ

e DATA permitem ler
dados de um programa,
evitando assim ter que
premi-los no teclado.

A introducédo dos dados

a elaborar realiza-se, além
do mais, sem a
momentanea paragem
do programa, ao contrario
do que acontece com

a instrucao INPUT.
Provavelmente
perguntas-te a ti proprio
para que podera servir
semelhante estrutura,
visto que até agora,

te tens arranjado
lindamente sem ela.

Um exemplo esclarecer-
-te-4 rapidamente.
Acontece com muita
frequéncia que um
programa requer como
accao preliminar

a execucao da chamada
inicializacao das variantes,
ou seja, a insergao de
alguns valores especificos
dentro de determinadas
variantes (por exemplo,
0s nomes e a duracao
de cada més do ano).
Para realizar esta
operacao temos a nossa
disposicao trés
alternativas possiveis:
—empregar uma longa
série de LET no principio
do programa;

— pedir em cada instrucao,



usando INPUT, os valores
a destinar a cada variante:
—usar READ E DATA;
Afastemos rapidamente
a primeira solugao: iria

requerer demasiado
trabalho ao premir

as teclas do programa
e ocuparia demasiada
memoria (lembra-te que

r

*
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cada instrucdo conservada
no computador ocupa
uma determinada
quantidade de memoria).
A segunda solucao ja é
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mais aceitavel. No caso
dos meses poderia
escrever-se:

10 DIM M$ (12, 10):DIM G (12)
20 FOR I=1TO 12

30 INPUT M$ (1), G (1)

40 NEXT |

e com estas poucas
instrucoes teriamos
podido arranjar-nos.
Mas o problema apenas
ficou parcialmente

resolvido: com cada
RUN teriamos que
encarregar-nos de premir
nas teclas JANEIRO, 31;
FEVEREIRO, 28; etc.,
indicando toda uma série
de valores, que, no fim
de contas, ndo sofrem
nenhuma modificacdo
de uma a outra execucao,
e que, portanto, seria
cémodo poder conservar
permanentemente no
programa. Isto significa
que cada vez que

™

“Elena,

«
En,




empreguemos este totalidade das 24
programa teremos que informacdes que nos sao
atribuir pelo teclado a requeridas. E um trabalho

longo, aborrecido e indtil.
Adoptando READ e DATA,
teriamos em troca:

10 DIM M$ (12, 10):DIM G (12)
20 FOR I=1TO 12

30 READ M$ (1):READ G (1)
40 NEXT |

DEZEMBRO, 31

50 DATA JANEIRO, 31, FEVEREIRO, 28, MARCO 31, ABRIL, 30
60 DATA MAIO, 31, JUNHO, 30, JULHO, 31, AGOSTO, 31
70 DATA SETEMBRO, 30, OUTUBRO, 31, NOVEMBRO, 30,

T T -

Na prética estas
instrugées indicam

ao computador que faca
0 Mesmo que com as
linhas vistas
anteriormente, com

a unica diferenca que
cada variante das matrizes
M$ () e D () devem ser
lidas (READ) ja nao desde
0 teclado — como antes
acontecia devido

as INPUT — mas desde
as linhas de DATA.

Os dados séao inseridos
no computador uma
Unica vez e, o que € ainda
mais importante, quem
usar o programa nao se
V€ na obrigacao de
conhecer e teclar estes
dados (imagina os nomes
das equipas do
campeonato de futebol
ou outra série de dados,
possivelmente menos
conhecidos que 0s nomes
dos meses do ano).
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Desta maneita € possivel
manter, conservando-os
no programa, valores que
de outra forma se
perderiam sempre que se
desliga o computador e
com cada nova execucao
do mesmo programa.

As instrucoes DATA
contém os diferentes
valores que desejamos
designar; estas permitem
reagrupar todos os dados
num Unico ponto do
programa, normalmente
no principio ou no fim,
onde sao mais facilmente
legiveis. Cada fim do tipo
cadeia deve, como €
norma, estar entre aspas.
A instrucao READ permite
ler os dados que foram
memorizados nas DATA.
E 6bvio que é preciso ter

22

Se existem varias linhas
DATA, em diferentes
lugares do programa,
estas leém-se
consecutivamente, como
se se tratasse de uma
Unica linha.

0 maximo cuidado para
gue o tipo de variante

da instrucao READ
corresponda com

o contido na instrucao
DATA, como acontece
com os INPUT enviados
pelo teclado: nunca deve
acontecer que uma
variante numeérica possa
conter um alfanumeérico,
ou que uma variante do
tipo cadeia se encontre
num valor numérico. Este
tipo de erro estéa sempre
a espreital

As linhas DATA do listrado
anterior sao trés
unicamente por motivos
de legibilidade: teriamos
podido pér um numero
diferente e sem que
fossem necessariamente

consecutivas.

Exemplos
As variantes A e B
atribuem-se
respectivamente

os valores 3 e b.

Desta vez o programa
falha: a variante C ndo
corresponde nenhum
valor e provocaremos
a mensagem OUT OF
DATA



A, A$ e C, tomam
respectivamente os
valores 3, “4"” e 5. Repara
nas aspas no 4:

a segunda variante

€ do tipo cadeia.

O 4 sera inserido na
memaoria como caracter
€ Nd0 como numero.

Nesta ocasido os erros
sdo dois: a variante A,
sendo de tipo numérico,
nao pode tomar o valor
PLUTO (aparecera a
mensagem de erro:
NONSENSE IN BASIC)
e a variante D$ carece
do seu correspondente
DATA.

A variante K$ ira tomando
sucessivamente os 6
valores especificados

nas instrugoes DATA.

A instrugdo PRINT K$,
situada no ciclo FOR,
provocara a impressao de
FRANCISCO, MARIO,...
SANTIAGO. Observa
como a variavel antes K$
€ do mesmo tipo (cadeia)
gue os valores que devera
tomar como
consequéncia das READ.
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Isto, mais do que um

5CLS :
" v ”. exemplo € uma
}g l;gg‘l}_s{lifoEMA SORGREy P demonstracao da utilidade
20 PRINT . de READ... DATA. Com
poucas instrucoes
25 READ P$, D

€ possivel inserir
permanentemente
informacdes que nunca
irdao mudar de uma
execucao a outra,
permitindo assim uma
consideravel economia
de tempo e de espaco.

30 PRINT “O PLANETA”; P$

35 PRINT “TEM UM DIAMETRO DE”; D; “KM”

40 NEXTK

45 DATA “MERCURIO”, 4880, “VENUS", 12096

50 DATA “TERRA”, 12740, “MARTE", 6780

55 DATA “JUPITER”, 141560, “SATURNO”, 120800
60 DATA “URANO”, 51000, “NEPTUNO", 49300

65 DATA “PLUTAQ", 7000

24

Sintaxe da instrucao DATA

DATA constante [, constante] [, ...]

Sintaxe da instrucao READ

READ variavel [, variavel] [, ...]




RESTORE

Para manter sob controle
a ordem em que sao
tomados os valores das
DATA, podemos imaginar
que no interior da
memoria existe uma
espécie de indice
(chamado ponteiro) que
vai marcando de cada vez
qual deve ser o valor
sucessivo que pode ser
lido com uma instrucao
READ.

Cada vez que o
computador & um
elemento qualquer desde
as linhas DATA, esse
ponteiro é deslocado para
gue indique o elemento
sucessivo, de forma que
o intérprete BASIC
sempre saiba até onde
chegou a leitura das
DATA. Portanto, a cada
READ correspondera um
avancgo automatico do

25



ponteiro das DATA.

No entanto, pode as
vezes ser muito Gtil ter
a possibilidade, no

decurso dum programa,

de aceder as mesmas

informacdes mais de
uma vez.

A instrucao RESTORE
serve precisamente para
devolver o ponteiro

a primeira linha DATA

26



do programa, fazendo
com gue as constantes
figuem de novo

a disposicao, como

se nunca tivessem
sido lidas.

Quando se encontra a
instrucdo RESTORE — e
independentemente do
numero de valores que ja
tenham sido lidos — faz-se
com que a instrucao
READ seguinte volte
atras para ler o primeiro
elemento da lista das
DATA, como se fosse

a primeira vez. Assim

0 seguinte programa:

tera como Unico resultado
que se imprima 1000
vezes o valor 27, dado

Sintaxe da instrucao

que o RESTORE situado
na linha 30 impede

0 ponteiro dos DATA

de avancar até ao término
seguinte.

Agora experimenta tirar
a linha 30 e por

0 programa em marcha:
se tinhas duvidas sobre
o funcionamento de
RESTORE, desaparecerao
imediatamente.

Se se desejar RESTORE
pode ser seguido por um
numero de linha. Neste
€aso o ponteiro, em vez
de ser deslocado ao
primeiro elemento da
primeira DATA,

é deslocado ao primeiro
elemento da DATA
correspondente ao
nuamero especificado.

RESTORE (ntimero de linhas)
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Calendario

O primeiro exemplo da
nossa licdo & uma util
aplicacdo sobre o uso das
intrucdes READ/DATA.
Como resultado da
execugao deste programa
obtém-se a impressao de
um calendario de qualquer
ano a partir de 1984.
Vejamos como. Em
primeiro lugar é preciso
conhecer que dia da
semana corresponde

ao primeiro dia do ano
escolhido. Isto pode
conseguir-se de uma
forma muito simples,
tendo bem presente uma
data em concreto: por
exemplo, o dia 1 de
Janeiro de 1984 era um
Domingo.

A partir daqui basta
calcular os dias que
passaram desde o
principio do ano escolhido



e o principio de 1984

(e tendo em conta, como
€ natural, os anos
bissextos) para saber
automaticamente em que
dia da semana calha

o primeiro dia de Janeiro
do ano escolhido.
Tomemos por exemplo,
1986. Entre o 1 de Janeiro
de 1984 e 0 1 de Janeiro
de 1986 ha 731 dias

(365 + 366, visto que
1984 era bissexto). Agora
basta dividir 731 por 7.

731:7=104 e restam 3

para saber que o 1 de
Janeiro de 1986 sera
uma Quarta-feira.

O trés do resto diz-nos
precisamente que o
principio do 86 sera trés
dias depois que o
principio do 84: portanto
(e com uma férmula
talvez nao muito correcta).

DOMINGO +3
=QUARTA-FEIRA

A partir de agora o
caminho é bastante facil:
bastara imprimir, um
apos outro, os meses do
ano, desde que a
paginacao seja correcta,
para obter o calendario.

()
.

DIMENSIONA OS VECTORES QUE TERAO DE CONTER
AS DURACOES DOS MESES DO ANO,
O NOME DOS MESES
E O NOME DOS DIAS DA SEMANA

!

LE OS ELEMENTOS A INSERIR NOS
VECTORES

,

CALCULA QUANTOS DIAS PASSARAM DESDE O DIA
1 DE JANEIRO DE 1984 ATE AO 1 DE JANEIRO
DO ANO DESEJADO

'

DETERMINA O DIA DA SEMANA CORRESPONDENTE
AO DIA 1 DE JANEIRO DO ANO
ESCOLHIDO

'

CONTADOR =1

r

IMPRIME O CALENDARIO DO MES INDICADO
PELO CONTADOR

'

INCREMENTA O CONTADOR

SIM
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20 DIM M (12):DIM MS (12, 10):DIM DS (7, 1)

40 FOR |=1 TO 12:READ M (1), MS (1) : NEXT |

60 REM CALCULA O PRIMEIRO DIA DO ANO

80 INPUT “1— ECRAN/2 — IMPRESSORA"; LINE Z$

100 IF Z$="2" THEN OPEN # 2, “P"

120 LET NG=0

140 CLS

160 FOR |=1984+1 TO AN

180 IF (I/4=INT (1/4)) AND (I<>AN) THEN LET ND=ND + 1:

190 NEXT |

210 LET ND=ND—(INT (ND/7)) % 7

230 REM

250 FOR H=1TO 12 STEP 2

270 PRINT TAB 4; M$ (1); “ ”; AN

290 FORK=1TO 7

310 NEXT K

330 IF J=1 THEN LET K=1:GOTO 370

350 PRINT “ ”;

370 LET J=K

390 PRINT “0” AND K<10"; K* ”;

w
o I



410 IF J=8 THEN LET J=1:PRINT

430 PRINT ’"’

450 IF Z$="1" THEN PRINT # 0; AT 1, 8; “PRIME UMA TECLA" :

460 NEXT H

480 DATA “SEGUNDA-FEIRA”, “TERCA-FEIRA”, “QUARTA-FEIRA”,

490 DATA 31, “JANEIRO”, 28, “FEVEREIRO", 31, “MARCO”, 30, “ABRIL",
500 DATA 31, “JULHO"”, 31, “AGOSTO", 30, “SETEMBRO", 31,

Definicao
de um caracter

O programa seguinte
permite-te definir um
caracter gréfico e
memorizé-lo numa das
letras (do A ao U)
reservadas para os U.D.G.
Para desenhar um
determinado caracter,
poe em pratica as

' técnicas explicadas
anteriormente e depois

| insere na linha 60 da lista

‘ os valores decimais
correspondentes.

i

SIM

NAO

' 20 FOR I=0TO 7
40 POKE USR CS+1, N

60 DATA 60, 66, 129, 129, 129, 129, 66, 60

i



¢ Que palavras (constantes da cadeia) serao impressas?

10 READ A:READ B:RESTORE A xB:READ A$
20 PRINT A$
30 STOP
90 DATA 10, 13
100 DATA “VIDEO”
110 DATA “BASIC”
120 DATA “SOFTIDEIA”
130 DATA “JACKSON”
140 DATA “SINCLAIR” .
150 DATA “SPECTRUM” ’
160 DATA “16 K” f
170 DATA “48 K" f
180 DATA “PLUS” | .
190 DATA “QUANTUM LEAP” I |

Muitos discursos de homens
politicos parecem ter uma
estrutura baseada neste
programa; se trocassemos
as linhas DATA por palavras
como “conjuntura”,
“plataforma”, etc,
obteriamos um claro
exemplo disso.

10 RESTORE
20 FOR I=1TO 2
40 LET A=INT (RND* 10) .
50 FOR K=1TO A |
60 READ Z$: NEXT K -
70 IF I=1 THEN READ A$ | |
80 IF I=2 THEN READ B$ | ;
90 RESTORE 150: NEXT |
100 PRINT A$; “”; B$ —
110 PRINT # 0; AT 1, 0; “MAIS OUTRA?(S/N)” :LET Z$=INKEY$:IF Z$=""
THE GOTO 110
120 IF Z$="S" THEN RUN
130 STOP
140 DATA “A GIRAFA”, “O HOMEM", A “VACA”, “O BURRO ”, “O CAVALO",
“0 ELEFANTE”, “O CAQO”, “O GATO”, “A GALINHA”, “O COELHO"
150 DATA “RI COMO UMA HIENA”, “EXPLODE”, “DA SALTINHOS",
“RODOPIA”, “SALTA”, “FOGE”, “RELINCHA", “BARRINHA”,
“MUGE”, SORRI”




BOLETIM DE ASSINATURA

Envie a EDIGOES LATINAS — VIDEOBASIC
Av. Aimirante Reis, 219, 3.c-Esq. » 1000 LISBOA

Desejo subscrever o curso completo de VIDEOBASIC por 7.500$00.

Junto envio cheque n.° Banco
Nome [ITTTTTTTTTTTTTTIITTTIITTITITITITITITIT]
Morada [ [ T TTTTTTTTTITTTITTTITITTITITITITT1]

Cod. Postal [ | | | | Cidade LI [ T TTTTTTTTTTT1]

(Em vez de cortar o cupao tire uma fotocépia)




Timex Computer
2068 Personal
Color

CARACTERISTICAS

— Escrita automatica de instrugdes de comando

— Verificagdo imediata de erros

—Memdria de 72 K expansivel através de Cartridge
com 56 K (Rom)

— Utiliza TIMEX COMMAND Cartridges

— Linguagem de programagao BASIC

— Apresentagdo de Textos e Gréficos

— Capacidades em tratamentos de Texto, Cor e Som

— Ficha de expansao para periféricos

— 42 Teclas tipo Maquina de Escrever
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Sensacional!...
...dois computadores num soé!

Importante:
...a cartridge emuladora permite-lhe

utilizar todo o software existente
para o ZX Spectrum.®
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® ZX Spectrum ¢ uma marca registada de Sinclair Research, Lda



