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

e Les variables statiques sont des valeurs constantes. Elles sont stockées dans la mémoire

de I'objet connecté.
2 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 PENCHRd @ 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.

a la vitesse

Le programmeur a le choix entre plusieurs valeurs pour régler la
vitesse de son robot.
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e Comment utiliser des variables dynamiques pour gérer I’arrét d’un robot devant un
obstacle ?

Un capteur a ultrasons va mesurer le changement de distance entre le
capteur et I'obstacle.

On commence par créer la variable « obstacle » qui
permettra de stocker la valeur correspondant a la distance .ot | Costumes

des obstacles mesurée par le capteur a ultrasons. [ Mouvement f Evenem.
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Puis, dans le programme, on stocke la valeur mesurée par le
capteur a ultrasons dans la variable.

me istance mesurée par le capteur utrasons ou el
ttre a dist par | t It TR Port 3™

On compare ensuite la valeur de la variable avec un seuil correspondant a la distance de
I'obstacle a laquelle le robot doit s’arréter.

DU 100 La valeur de la variable « obstacle » va varier quand le robot
se déplacera.

| a la vitesse ( vitesse
=

Quand celui-ci sera a moins de 10 cm de I'obstacle, le robot

a la vitesse (9 S'arrétera

Les variables sont des éléments qui associent un nom (l'identifiant) a une valeur qui
sera implantée dans la mémoire du systéme. Une variable contient une valeur
statique ou dynamique. Cette derniere varie au cours de [I’exécution du
programme, comme la couleur, la distance, la vitesse...

Fiche connaissance — Notion de variable informatique | 2/2 | IP-2-3-C2



