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La programmation des objets connectés nécessite la gestion de situations
complexes : déplacements, trajectoires, mesures des capteurs... Pour résoudre ces
problemes plus évolués, les programmeurs utilisent deux types de variables
informatiques dans leurs algorithmes : les variables dites « statiques » et

« dynamiques ».

e Les variables statigues sont des valeurs constantes. Elles sont stockées dans la mémoire
de I'objet connecté.

i la vitesse

Variable statique permettant de régler la vitesse d’un robot.

e Les variables affectées a des capteurs sont dynamiques car leurs valeurs changent dans
le temps en fonction de la variation de la mesure du capteur . Ces variables sont stockées

dans la mémoire.
metire EEHcaRd @ distance mesurée par le capteur ultrasons du

Variable dynamique permettant de stocker la valeur mesurée par le capteur a ultrasons.

e Comment utiliser des variables statiques pour régler la vitesse d’un robot ?

Cas 1 - La plupart du temps, les variables sont prédéfinies dans le
logiciel de programmation. ETIITIRd & la vitesse €D

Le programmeur a le choix entre plusieurs valeurs pour régler la
vitesse de son robot.
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fonction du langage de programmation
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e Comment utiliser des variables dynamiques pour gérer l'arrét d’'un robot devant un

obstacle ?
Un capteur aultrasons va mesurer le changement de distance entre le capteur et

I'obstacle.
Dans le programme, on stocke la valeur mesurée par le capteur a ultrasons dans la

variable «obstacle » qui va varier quand le robot se déplacera.

mettre PPl @ distance mesurée par le capteur ultrasons du

répéter jusqu'a obstacle <
EXIITRd 2 12 vitesse | vitesse

Quand il sera a moins de 10 cm de |'obstacle, il s’arrétera.

2 la vitesse (9

e Comment utiliser des variables dynamiques pour réaliser
le comptage des intersections d’une route ?

1 - Le robot suit la route et passe devant les intersections (ruptures de
la route).

2 - Une variable nommée « intersection » sera incrémentée quand le capteur de ligne du
robot détectera la rupture de la route.

Y intersection ™ éﬂ
répéter indéfiniment
sl suiveur de ligne IV EXPEMIIS est et suiveur de ligne est (NS0 alo
ajouter 3 [TETEITR©
»

i la vitesse {9
| —
attendre () secondes

. A . Y * -
3 - On compare la variable « intersection » a un nombre || = R -0 o

précis de carrefour (ici 3) pour donner I'ordre de tourner.
a la vitesse €T

} -
attendre secondes
¥

[ reculer v FRERVICIT

[—
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¥

Les variables sont des éléments qui associent un nom (| | e EERIEEL i
sera implantée dans la mémoire du systéme programmé | I ol
valeur qui peut varier au cours de I’exécution du pro¢™
statique (temps, vitesse ...) ou dynamique (détection de distances, de couleurs ...) et
peut servir au comptage.
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Pour résoudre différents problemes et rendre les systémes toujours plus
autonomes, on utilise un algorithme avec des instructions qui peuvent étre
exécutées si des événements sont détectés par des capteurs.

e Dans un algorithme ou un programme, les conditions qui déclenchent des actions a partir
d’événements sont des instructions conditionnelles . Elles permettent d’exécuter les
instructions si les conditions sont vraies ou pas.

Différents événements peuvent étre détectés comme :
- la variation d’'une grandeur physique (changement de luminosité, de chaleur, de couleur...)
- le déplacement d’un objet mesuré par un capteur du systéme s

- la présence ou non d’une route Pnﬁ:

- ou simplement un événement initial, permettant de lancer le programme.

e Les instructions peuvent étre conditionnées par I’apparition d’événements initiaux ou
détectés par des capteurs.

e Déclenchement d’une action par un événement dit initial : “Quand événement”

Exemple : « quand touche espace est pressée »

quand Iz touche [ITITTR] est pressée
régler la DEL de la carte en rouge @ vert G bleu
régler la DEL de la carte en rouge EFRR vert bleu

e Déclenchement d’'une action par un événement conditionnel : Si... Alors...Sinon

Exemple : le robot mBot doit détecter un obstacle.

Le robot mBot doit laisser la priorité, en détectant Papparition d'un autre véhicule,
Il s*arréte quand il détecte un obstacle devant lui et se remet en route quand il n'y a plus
d'ohstacle.

distance mesurée par le capteur virrasons du (EREN < E5

i la vitesse (@@

St obstacle Alors

arrét i la vitesse ({9
Sinon avancer

Si obstacle Alors arrét... =5

Dans un algorithme ou un programme , I'exécution des instructions peut étre
conditionnée par I'apparition d’un événement . Celles-ci sont des instructions
conditionnelles. Dans ce cas, linstruction s’exécute Sl I'événement a lieu, SINON
une instruction différente pourra aussi se réaliser.
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Pour résoudre différents problémes et rendre les systémes toujours plus autonomes,
le programmeur va devoir réaliser des algorithmes avec des séquences
d’instructions et des boucles.

Pour écrire un programme, on va utiliser des instructions qui
exécutées une seule fois ou répétées plusieurs fois.

e Comment réaliser des séquences
d’instructions ?

Dans l'exemple, on pilote le robot pour
qu'il avance pendant 5 secondes puisg
tourne 0,8 seconde et s'arréte.

3 la vitesse

a  viese @D

Les actions d'un systéme peuvent étre e robot aura avancs denviron 50 ;

A A i 5 centimétres et pivoté 3 droite de 90 ° F e p——
d’e.clenche.es 1 fois en sequences | é i viesse @
d’instructions sans condition préalable
avancer, tourner a gauche, a droite,
reculer...

e Comment réaliser des boucles ? o ,
Le robot en répétant 4 fois

cette séquence, va réaliser un
carré  de 10 cm de coté

m 4 la vitesse
—————

Les instructions peuvent étre répétées en r

peuvent étre

boucles un certain nombre de fois avant de
passer a une autre action ou répétées
indéfiniment.

TR 1 vese

environ.

s s @D

3 la vitesse (@

la vitesse @]

Dans ce cas, I'exécution du
programme ne s'arrétera que
lorsque I'opérateur éteindra le
systeme,

Les instructions d’un algorithme peuvent étre déclenchées :

e en séquences (sequences d’instructions) :

les ordres sont enchainés les uns

a la suite des autres sans condition préalable (avancer, tourner...)
e et/ou répétées en boucle un nombre précis de fois ou indéfiniment.
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