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1. Resumen

Se presenta un lenguaje de programacién junto con su ambiente de desarrollo
visual. El objetivo del lenguaje es el aprendizaje de la programacién estructurada a nivel
introductorio.

En la especificacién e implementacién del mismo se ha puesto énfasis en la
asimilacién, por parte del estudiante, de aquellos aspectos de la programacién que hacen a
un buen estilo y que favorecen la legibilidad, el mantenimiento, la adaptabilidad.

El ambiente de desarrollo permite la implementacién y ejecucién de algoritmos
especificados en el lenguaje mencionado.

La implementacion de un algoritmo puede llevarse a cabo en forma convencional,
es decir, escribiendo cada una de las instrucciones que lo componen, o por medio de la
confeccién de un diagrama visual, el cual a su vez, sirve como herramienta de disefio.

., Ambas formas de implementacion pueden utilizarse indistintamente en cualquier
momento del desarrolio de un programa, manteniéndose tanto el diagrama visual como el
cédigo, permanentemente actualizados. Esto significa que toda modificacién:-en -uno
cualquiera de los dos se refieja en forma inmediata y automatica en el otro.
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2. lntroduccnén

El objetivo de este trabajo esta centrado en la enseﬁanza de los primeros conceptos. -
de programacién impartidos a lo largo del curso.de ingreso de las carreras Licenciatura en
Informatica y Analista de Computacién de la Facultad. de Ciencias Exactas de la -
Universidad Nacional de La Plata y en la catedra Programacnén de Computadoras de las
mismas carreras.

Desde hace varios afios, se introducen los conceptos principales de la
programacion estructurada utilizando los resultados de una linea de trabajo que se detalla.
en una serie de articulos publicados en congresos del pais y del exterior, especificaciones,. .
informes técnicos, apuntes todos ellos disponibles en el LIDI.

Esos resultados son suficientes para la ensefianza de la programacién estructurada
pero se considera necesario responder a la evolucién tecnolégica en cuanto a herramientas
de desarrollo y paradigmas:de programacién. se refiers.. .

El mundo de las herramientas de desarrolio ha sufrido un positivo vuelco hacia los
ambientes visuales. Basta’ con ver la’ cantldad y variedad de productos existentes en el
mercado que hacen uso de esta técnlca para reconocer su éxlto

Por otro lado, en la*titima década ha tomado gran vigor ia orientacién a objetos y la
prcgramacion concurrente.

Estas tendencias, . actuadmente bien consolidadas, no pueden dejar de ser
consideradas como parte de la educacién que reciben los alumnos del primer afio de una
carrera universitaria de informatica.

Este trabajo, que junto con otros [MADO 1996] forma parte de la continuacién de la
linea de trabajo mencionada, implementa un ambiente visual que permite al alumno
desarrollar algoritmos y probarigs, fomentando un buen estilo de programacién, evitando la
adquisicién de vicios y alentando la utilizacion de técnicas y herramientas de disefio e
implementacién.

Ademas se intenta que el alumno se familiarice paulatinamente con el uso 3“9
herramientas visuales de desatrollo [KOLD, 1994] [CHAM, 1995] y con ciertas técnicas de
analisis y disefio cuya utilizacion esta creciendo considerablemente a nivel mundial.

En la especificacion e implementacién de este ambiente se debié tener en cuenta
su futura extensién para encarar la ensefianza de temas relacionados con la programacién
en general, con distintos paradigmas de programacién, con la programacién concurrente y
con la utilizacién de técnicas visuales de analisis y disefio.

Ademds, y por sobre todo, se debi6 considerar la posibilidad de manipular un robot
real con capacidades de translacion, rotacién y percepcién (como minimo hacia adelante).
Aunque no es indispensable, seria deseable contar aun con otro robot. un brazo de al
menos dos grados de libertad montado sobre el anterior. Con estos elementos los
resultados de la ejecucién de un algoritmo, ademas de verse en la pantalla de una
computadora, seria vista también en forma real sobre la maqueta de una ciudad.

3. Antecedentes

Durante varios afios investigadores del Laboratorio de Investigacion y Desarrollo en
Informatica (LIDI) han trabajado en la especificacion de un robot abstracto que se lo
denominé Lubo-1 y un lenguaje de programacién estructurada para controlar el accionar de
dicho robot.
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El robot puede caminar por las calles o avenidas de una ciudad (Figura 1)
describiendo distintas trayectorias dependiendo del algoritmo que lo controla. Dicha ciudad
tiene cien avenidas.y cien--calles,siendo las primeras verticales y horizontales las
segundas Cada paso del robot lleva a:este de una-esquina a otra segun su direccion. Una
esquina es la interseccién de una: ealle ‘con una avemda

En su camino el robot puede recoger y deposltar papeles y flores en las esquinas
de la ciudad. Para ello cuenta con dos boisas, una de flores y otra de papeles, en las que
pone, respectivamente los elementos que recoge de‘las esquinas, y de las que toma las
flores y los papeles que deposita. Obviamente para poder depositar una flor o un papel
debera tener en cuenta previamente que la bolsa- respectlva no se encuentre vacia, pues
de lo contrario puede ocurrir un error en ejecucion. -

Figura 1
.,Ademds, en las esquinas de la ciudad puede haber obstaculos que no permiten el
paso del robot. Por lo tanto debe, necesariamente, verificar la existencia o inexistencia de
un obstaculo en la esquina hacia la cual desea avanzar antes de hacerlo. Si se intenta
pasar por una esquma en la’ que se encuentra un obstéculo. se produce un error en.
ejecucion.

Los obstépulas pueden aparecer en esquinas consecutivas formando lo que se
denomina una’barrera. El robot también debe tenerias en cuenta de manera tal que no
choque con una de ellas en su recorrido.

La sintaxis del lenguaje se encuentra brevemente descripta en el anexo al final del
articulo.

.. Inicialmente, se tienen en cuenta sélo dos tipos 'de datos: valores numéricos y
valores l6gicos. Esto permite proponer una gran variedad de problemas pero sin desviarla -
atencién del estudiante a cuestiones ajenas al algoritmo en si y a su estructura, pero
permitiendo la representacion de expresiones de diversas complejidades.

A medida que se avance en esta linea de investigacion se integraran otros tipos de
datos primitivos, tipos de datos definidos por el usuario, tipos abstractos y clases y objetos
de manera tal que este trabajo evolucione siguiendo los conceptos que se imparten en los
primeros afios de la carrera.

No se utilizan palabras claves para agrupar un conjunto de instrucciones simples en
una unica ‘'sentencia compuesta (como begin/ end de Pascal, {/ } de C), sino que se
determina segun la indentacién de cada instruccién, siguiendo, en este sentido, reglas
sintacticas similares a la de Occam [OLSE, 1983] [CSA, 1990]. Esto exceptia al programa
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principal y a los subprogramas cuyos cuerpos quedan delimitados por las palabras claves
comenzar | fin.

Nuestra experiencia docente mdlca que, en la mayoria de los casos, los estudiantes
no ponen mayor atencién en detalles como la indentacién, lo cual redunda en algoritmos
desordenados y por tanto contradictorios con los principios de legibilidad, mantenimiento,
adaptabilidad, etc.

‘ Definiendo el lenguaje con esta forma de agrupamiento, se garantiza que el usuario
debe necesariamente poner atencién en la indentacién hasta que, con el tiempo, se
acostumbra practica y visualmente a desarrollar algoritmos con cierto orden y estilo.

3 A manera de ejemplo, la figura 2 muestra un algoritmo implementado en este
lenguaje.

P Cmbe Fditar [CATRABAJOSYCART YOS JE MY O 1)

', brog!m Rjemplo
; procesos
proceso Rectangulo(E Alto: nmumerc; E Ancho: numero)
comenzar
repetir 2
repetir Alto
nover
derecha
repetir Ancho
mover
derecha
fin
procesc HacerColumna(R Filas: numero; E Ancho: numero}
variablaes
Alto: numero
Calle: numero
comensar
Alto = 0
Calle := 0

repetir Filas
Alto = Alto + 1

Celle := Calle + Alto
Pos (PosAv, Calle)
Rectangulo{Alto, Ancho)
g fin
N variables
£ Ancho: numero
Columna: numerc

Avenida := 0

repetir S
Ancho = Ancho + 1
Avenida := Avenida + Ancho
Pos (Avenide, 1}
‘HacerAvenida(5, Ancho)

Figura 2
Muchas veces se ensefia antes el concepto de variables globales que el de pasaje
de parametros. Esto puede resultar perjudicial para la formaciéon de los alumnos. Ademas
de los posibles errores colaterales que el uso de variables globales implica, el alumno se
siente comodo con su uso Yy, llegado el caso de tener que comunicar distintos médulos de
un programa la primer solucién en la que piensa es variables globales

Revertir esta situacion es relativamente costoso y més aun si se piensa que el
tiempo que ello lleva podria ser utilizado para avanzar en otros conceptos.
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Por eso es conveniente no permitir el uso de variables globales, al menos hasta que
estén totalmente asimilados los distintos mecanismos de pasaje de parémetros y que el.
uso de los mismos surja en forma natural. Luego habra tiempo para mostrar a través de
ejemplos como reemplazar parametros por variables globales y cuales son las desventajas
que esto implica.

Como una forma de reforzar esta idea, los procedimientos, llamados procesos en el
lenguaje, deben ser definidos antes que las variables. De esta manera, las variables del
programa actian como locales al mismo, no pudiendo ser referenciadas desde el cuerpo
de los procedimientos.

Los parametros formales de un proceso estan definidos por su nombre, tipo y modo.
El modo puede ser Entrada, Salida o EntradaSalida, al estilo del pasaje de parametros de
Ada [OLSE, 1983] [USD, 1983]. Con estos tres modos se cubren las posibilidades mas -
comunes de pasaje de parametros de los lenguajes de programacion.

4. Objetivo

El objetivo final de esta linea de investigacién es lograr- un producto de los
denominados “Computer Based Training” para los primeros pasos de la carrera de
informatica.

Por eso se ha desarrollado un sistema muitimedia interactivo con todos los
conceptos que se desean ensefiar y el ambiente de desarrollo que aquf se describe,
complementandose para que en un mismo producto se encuentren los conceptos
necesarios, refuerzos de aquelios no totalmente comprendidos, ejemplos y la posibilidad de
probar y experimentar.

Asimismo, esté trabajo sienta las bases para las extensiones previstas, entre las
cuales se pueden mencionar la incorporaciéon de un robot real y la posibilidad de contar con
varios robots en una misma ciudad para la ensefianza de programacion concurrente.

5. Descripcion del ambiente

El ambiente corre bajo Windows utilizando las mismas caracteristicas de la interfaz
que la mayoria de Ias aplicaciones que corren bajo Windows. Esto contnbuye a que el
alumno se habitGe a un ambiente grafico similar al que debera utilizar en su vida
profesional, pero por el momento, sin ninguna necesidad de interiorizarse en los detalles
especificos de este tipo de entornos o sistemas operativos.

El aspecto general del ambiente de desarrollo (Figura 3) es seméjante al de los
productos que se autodenominan ‘visuales’. En particular sigue las caracteristicas
principales del Borland Delphi [CALV, 1995] [LUDO, 1995].

Esta integrado por una ventana principal con su menu y barra de botones
generales, una ventana de edicion del cddigo, otra de edicion del diagrama visual, y por
Gitimo. una ventana con la.ciudad por la que transita el robot, en la que se puede ver el
recorrido del mismo durante la ejecucion de un algoritmo.

Se provee el manejo de archivos, impresion, posibilidades de edicién y busqueda,
selecciéon de distintas opciones de visualizacién y configuraciéon del ambiente, ayuda en
linea, etc., habituales en la mayoria de las herramientas de desarrollo.
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Conde Doditos JU S ERARA IO RUCATD Troe ) dep e

b:oqtann Ejemplo
procesos
proceso Rectangulo(E Alto: numero; I Ancho! nume
comenzar
repetir 2
repetir Alto
mover
derecha
repetir Ancho
rover
derecha
fin
proceso HacerColumma (E Filas: numero; E Ancho: n
variables
Alto: numero

Figura 3

Naturalmente se provee también comprobacién de sintaxis, ejecucién paso a paso y
ejecucién completa. El resultado de la ejecucién en cualquiera de sus formas puede ser
apreciado en la ventana que contiene a la ciudad, mientras que en las ventanas de edicién
del cédigo y de edicién del diagrama visual se denota la instruccién del algoritmo que esta
siendo ejecutada corrientemente. '

6. Diagrama Visual Estructurado

Como fue expuesto anteriormente, es posible desarrollar un algorititio escribiendo
cada una de las sentencias que lo componen en el editor de cédigo, o biern mediante Ila
confeccién visual de un diagrama que se crea y modifica en el editor de diagramas. El
cédigo y el diagrama se encuentran permanentemente sincronizados, por lo cual es posible
pasar de uno a otro en cualquier punto de un desarrollo, sin necesidad de preocuparse por
las ultimas modificaciones.

' P;ar_'a la confeccion del diagrama visual se hace uso de los elementos disponibles en
la segunda barra de botones (Figura 3). Hay un botén para cada instruccién, estructura de
control y constructores necesarios para la elaboracion de un algoritmo.

Las figuras 4a y 4b muestran el diagrama visual asociado a uno de los
subprogramas especificados en el cédigo de la figura 2.

El desarrollo visual de un algoritmo se realiza por medio de la insercién de iconos
en el diagrama, seleccionando un elemento y depositdndolo en la seccién deseada del
diagrama.

Un programa tiene una parte de declaraciones de subprogramas, otra de
declaraciones de variables y una tercera para la especificacién del cuerpo.

En la parte de declaraciones de subprogramas sélo se los especifica. Para la
implementacién de cada uno de ellos se utiliza el editor de diagramas como si se tratara de
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Figura 4a Figura 4b
un programa completo. El fundamento de esto es la utilizacion del concepto de abstraccion.
Cuando se implementa visualmente un programa solamente se utilizan los subprogramas
especificados sin ocuparse en absoluto de la implementacién de los mismos. Esta idea

también vale para la implementacuén de procesos.

Los subprogramﬁ tienert 1as mlsmas secciones ‘que-lgssprogramas pero ademss:
tienen otra destinada a la especificacion de los parametros formales.

Cada una de las secciones mencionadas estd representada por un panel
tridimensional. La tridimencionalidad es utilizada como una forma de reforzar la idea de
profundidad de las instrucciones y para resaltar las definiciones que deberan ser tenidas en
cuenta durante el desarrollo. Las especificaciones de parametros, variables, subprogramas
y expresiones se encuentran en paneles sobresalientes, mientras que los cuerpos de los
programas, subprogramas y estructuras de control, en paneles de mayor prefundidad.

Cada estructura de control tiene asociada una expresion aritmética o légica seguin
corresponda. Esta Ultima, esta representada a un lado del icono de la estructura-de control,
dentro de un panel tridimensional.

La msercgén de una primitiva simplemente incorpora el icono correspondiente.

Las invocaciones a subprogramas tienen a su lado un panel que contiene una
indicacién‘dél nodo y tipo de cada uno de los pardmetros formales, a los cuales se asoclan
los parametros actuales.

La utilizacién del diagrama visual estructurado flexibiliza sumamente el desarrolio de
un programa, permitiendo la utilizacion de distintas metodologias para la definicion de un
algoritmo.’

En un extremo, esta la posibilidad de definir la estructura general del programa en
forma visual utilizando una técnica del tipo “Top-Down" y luego, por medio de refinamientos
sucesivos, definir los distintos componentes de esa estructura general, siempre en forma
visual. Si.bien, de esta manera, no es necesario un contacto directo con el cédigo, el
concepto de la estructuracion del algoritmo no varia en absoluto.

El extremo opuesto es definir la estructura general del programa y luego refinarla
hasta llegar al nivel de las instrucciones por medio de la edicién de cédigo.

Légicamente, todas las alternativas intermedias entre las dos anteriores son
variantes-validas para el desarrollo estructurado de programas.
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Mas alla del riivel de detalle al que se llegue en la definicién de un algontmo en.
forma visual, la mayor importancia del diagrama visual estructurado estd dada por su
utilizacion como herramienta de disefio. A través del diagrama se genera e! disefio de
algoritmos en forma clara y estructurada, facilitando el mantenimiento y la legibilidad tanto
del disefio como del programa en si.

Es por ello que, simultdneamente con la enseflanza de la prOgraméélbﬁ:'
estructurada, se alienta al estudiante en el uso de herramientas de apoyo al desarrolio de
programas, aun en la resolucién de problemas sencillos. RN

Una caracteristica de considerable valor que tiene ésta forma de dlagrama visual,
es la independencia respecto del lenguaje asociado, lo cual claramente permite modificar
su sintaxis.

Por ejemplo, como parte del curso de ingreso a nuestra carrera, antes de dar la
definicion del lenguaje que luego se utilizara, se propone a los alumnos que ellos mismos
definan el lenguaje que necesitan para la manipulacién de un robot abstracto con las'
caracteristicas descriptas.

Con este criterio de independencia del lenguaje, cada uno podria programar el
comportamiento del robot con sus propias construcciones sintacticas.

7. Aspectos de Implementacién
La implementacion de este ambiente fue lievada a cabo utilizando Delphi.

Se eligié el Delphi como herramienta de desarrollo porque permite crear la interfaz
de las aplicaciones con gran facilidad, el lenguaje de programacién es orientado a objetos
(Object Pascal), es suficientemente eficiente en cuanto a tiempos de compilacion y también
lo es el ejecutable que genera, y tiene las mismas capacidades multimediales y de manejo
de bases de datos que otras herramientas similares.

Tales caracteristicas son, hoy dia, muy importantes para el desarrollo de sistemas
amigables y flexibles.

Debié analizarse cuidadosamente el tipo de interfaz ya que el usuario final seria un
estudiante que, posiblemente estaria en sus primeros contactos con una computadora y,
en la mayoria de los casos, su primer experiencia en el uso de un ambiente de desarrollo.
Por lo tanto, es un requisito indispensable que el sistema pueda ser faciimente utilizado en
forma intuitiva.

La comprobacién de sintaxis asi como la ejecucion completa o paso a paso,
requiere de un tratamiento de cierta complejidad, en el cual intervienen diversas estructuras
dindmicas, e interacciones entre varios componentes del sistema. Para ello es muy
adecuado el uso de la programacién orientada a objetos, sin mencionar las ventajas quei
ella significa' para el desarrollo completo de casi cualquier aplicacién.

En la implementacién se prioriz6 la claridad y legibilidad del cddigo por sobre la-:‘
eficiencia del mismo para facilitar el proceso de adaptacién que requieren las extensiones
previstas.

De los aspectos de implementacion, los mas importantes son la comprobacion de la
sintaxis de los algoritmos y la ejecucién de los mismos.

En la comprobacion de la sintaxis de un algoritmo se construye una estructura
dindmica de objetos. Cada objeto conoce la forma en que debe analizarse. Para ello se
definieron objetos tales como TSentencia, TPrimitiva, TAsignacion, Tinvocacion,
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TSecuencia, TSi, TMientras, TRepetir, TExpresion, TPrograma, TSubprograma, TVariable,
TParametro, etc.

. Una vez asegurada. la correccion del algoritmo, la estructura dindmica de. objetos
construida durante la-comprobacién de la sintaxis, es utilizada también para la ejecucion.
del algoritmo. Por eso cada uno de los objetos que representan a-los distintos. elementos
de un algorltmo tienen un método que permite su ejecucion.

, La utilizacién de objetos en el desarrollo ‘de este sistema ha aliviado
considerablemente su implementacién. Cada uno de los objetos de la jerarquia, esta
dotado de las capacidades necesarias para que él mismo realice su propia comprobacién
de sintaxis y su ejecucién. Si a esto se le suman los beneficios de la herencia y del
golimorfismo, 'se obtiene una considerable reduccién de la complejidad del sistema y de la
cantidad de lineas de cddigo necesarias.

8 Extensiones y Lineas de Investigacion

Una de las extensiones esta planeada para la ensefianza de programacion
concurrente. La idea de base es tener no uno sino varios robots en una misma ciudad,
cada uno ejecutando su propio “algoritmo, los cuales cooperan para llevar a cabo una
determinada tarea y comparten recursos. Por ende, el lenguaje debe proveer mecanismos
de sincronizacién y comunicacién entre los robots.

Por ejemplo, uno de los ejercicios mas sencillos que se plantean en la practica es
juntar todos los papeles de la ciudad. Con un Unico robot este problema se solucionaria
haciendo que este recorra todas las calles de la ciudad juntando los papeles que encuentre
enlas esqumas Si se cuenta con varios robots, se podria utilizar a cien de ellos, cada uno.
juntando los papeles de una calle.

Para la- comunicacion y sincronizacién de los robots que colaboran para un mismo~
fin, se piensa implementar una variedad- de mecanismos: seniaforos, regiones criticas,
regiones criticas condicionales, monitores, rendezvouz y pasaje de mensajes sincrénico y
asincrénico. Este conjunto de mecanismos abarcan una parte importante. de la historia de::
la programacion concurrente y de la ensefianza de la misma [ANDR, 1991] [UMAR, 1993].

Otra de la futirae oxtenstunes Involucra la mcorpraclén de un robot real al sistema...
@a Aeowva ullilZar un robot cuyas caracteristicas pricipales son: 2 motores reversibles de alta..
reSolucién (100 ticks por revoluclén) 7_transductores ultrasénicos de 25 Hz. con.
sensibilidad de 10 cm. a 5 m., puerto serie RS-232 para entrada/salida extemna, 3 entradas.
digitales, 3 salidas digitales, 1 entrada analégico/digital, 1 timer digital de entrada, 1 timer
digital de salida.

Hay dos formas distintas de dar las mstruccuones al robot para que este las, ejecute. -
Uha de ellas consiste en darle el algoritmo completo y la otra de a una instruccién por vez
esperando que términe de ejecutar una para recién después darle la siguiente. En .ambos
casos cada sentencia debe ser traducida a instrucciones de ejecucion directa interpretables
por el robot...

En nuestro caso, es necesario utilizar la Gltima forma debido a la indispensable
interaccién entre el ambiente de desarrollo y el robot. Un ejemplo claro es que la
evaluacion en tiempo de ejecucién de la condicién hay obstaculo necesita una respuesta

por parte del robot, que permita determinar si hay algin objeto frente a uno de 'stis
censores.
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Estas extensiones, si bien son las mas importantes a fos fine's'ﬁ:iidééti(:os, no so"r;""lﬁa":
Unicas previstas. También es deseable dotar al lenguaje de otros tipos, tipos definidos por
el usuario, tipos abstractos y clases y objetos.

8. Conclusiones

Se ha presentado un ambiente visual para la especificacién y ejecucién de
algoritmos, orientado al aprendizaje de los primeros conceptos de programacién.

Se trata de un tema de investigacion y desarrollo que se encuentra en plena
evaluacién.
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Anexo: sintaxis del lenguaje
La siguiente ‘és una breve descripcién de la sintaxis del lenguaje.
El mismo esta compuesto por las estructuras de control:

si <condicién>

<secuencia de sentencias>
e si <condicién>

< secuencia de sentencias>

sino

< secuencia de sentencias>

e repetir <nro. de veces>
w1 < s@cuencia de-sentencias>-

e mientras <condicion>

< secuencia de sentencias>

las cuales tienen el mismo comportamiento y caracteristicas que las estructuras de
control de los lenguajes procedurales convencionales; las primitivas:

¢ Mover. lleva el robot de la esquina en la que se encuentra a la siguiente en la
direccién hacia la cual esta orientado. Si se intenta ejecutar esta instruccién cuando Lubo-1
se encuentra en un borde de la ciudad orientado hacia el exterior de sus limites, ocurrira un
error en tiempo de ejecucion.

e Derecha: orlenta al robot hacia la direccion de la derecha con respecto a la
orientacién corriente. La mexustencna de una instruccién analoga lzquierda fuerza al
estudiante a definir su propla forma de hacer girar al robot hacia la izquierda.

. Depos:tar ﬂor saca una flor de la bolsa de flores y la deposcta en la esquma en
la que se encuentra. Si se intenta ejecutar esta instruccién cuando la bolsa de flores esté
vacia, se produce un error en tiempo de ejecumén

Daposrtar papel saca un papel de la bolsa de papeles y lo deposita en la
esqulna enla que se encuentra. Si se intenta ejecutar esta instruccién cuando la boisa de
flores esta vacla, se produce un error en tiempo de ejegycién.

o PosAv: devuelve el valor de la avenida sobre la cual se encuentra el robot.
e PosCa: devuelve el valor de la calle sobre la cual se encuentra el robot.

e Pos(Av, C‘é): posii:iona al robot en la esquina determinada por los parametros
Avy Ca.

las condiciones booleanas especiales:

hay flor

hay papel

hay flor en la bolsa

hay papel en la bolsa
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cuya semantica resulta ovbia, ademas de las operaciones aritméticas y légicas
convensionales;y las-expresiones ariméticas y légicas especificadgs en la forma usual, y el
contructror de subprogramas: ' o aTReED,

e proceso: palabra clave que denota la definicibn de un subprograma. El mismo
deberé estar seguido del nombre del subprograma y sus parametros, indicando para cada
uno de ellos el modo, el nombre y el tipo.
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