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(57)摘要

本发明公开了一种实物化编程方法，包括以

下步骤：S1、控制器根据编程任务生成控制指令

并发送至执行器；S2、执行器根据控制指令移动

至目标位置，并对放置在目标位置上的编程积木

进行读取，获取编程积木内部集成的程序代码；

S3、若执行器对目标位置上的编程积木读取成

功，则执行器向控制器反馈任务完成，并将获取

的程序代码上传至控制器，控制器将从执行器中

获取的程序代码编译生成汇编代码完成编程；若

执行器对目标位置上的编程积木读取不成功，则

执行器向控制器反馈任务失败，控制器发出故障

警示，停止执行编程任务。本发明在实物编程的

过程中不受限于编程木板体积大小，能够进行复

杂程序编程。
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1.一种实物化编程方法，其特征在于，包括以下步骤：

S1、控制器根据编程任务生成控制指令并发送至执行器，具体包括：

S11、控制器根据编程任务从数据库中调取所述编程任务相对应的若干编程积木的位

置坐标；

S12、控制器根据执行器位置坐标和若干编程积木的位置坐标确定执行器的行动路线；

S13、控制器将行动路线和若干编程积木的位置坐标作为控制指令发送至执行器；

S2、执行器根据控制指令移动至目标位置，并对放置在目标位置上的编程积木进行读

取，获取编程积木内部集成的程序代码；

S3、若执行器对目标位置上的编程积木读取成功，则执行器向控制器反馈任务完成，并

将获取的程序代码上传至控制器，控制器将从执行器中获取的程序代码编译生成汇编代码

完成编程；若执行器对目标位置上的编程积木读取不成功，则执行器向控制器反馈任务失

败，控制器发出故障警示，停止执行编程任务。

2.根据权利要求1所述的一种实物化编程方法，其特征在于，所述数据库中包括编程任

务库和编程积木库，所述编程任务库中包含多项编程任务，每一项编程任务都对应若干编

程积木的编号；所述编程积木库包括编程积木的位置坐标，所述编程积木的位置坐标与其

编号相关联。

3.根据权利要求1所述的一种实物化编程方法，其特征在于，所述步骤S12具体包括：以

执行器位置坐标为起始点和终止点，所述编程任务相对应的若干编程积木的位置坐标为必

经点，通过蚂蚁算法求解出路径最短的行动路线。

4.根据权利要求1所述的一种实物化编程方法，其特征在于，所述步骤S2中，执行器通

过自身安装的RFID读取装置对放置在目标位置上的编程积木的RFID标签进行读取，获取

RFID标签内存储的程序代码。

5.根据权利要求1所述的一种实物化编程方法，其特征在于，所述控制器通过蓝牙通信

将控制指令发送至执行器。
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一种实物化编程方法

技术领域

[0001] 本发明涉及编程技术领域，尤其涉及一种实物化编程方法。

背景技术

[0002] 实物编程通过触觉、物理感知等技术与实物交互，再将实物逻辑转化为程序逻辑

来进行编程。程序不再是一行行枯燥的代码，而是一组实物的组合，儿童通过对实物的拼接

组合，就可以完成普通程序语言通过键盘输入代码完成的工作。实物编程的特点决定了它

更适合儿童进行编程操作。当前现有的实物编程是用户根据所选实物编程的任务及任务执

行规则在编程木板上摆放实物编程块，形成一个实物编程块序列，然而对于刚接触实物编

程的儿童来说，直接进行上述操作有一定的难度，且受限于编程木板的体积大小，对实物编

程块位置的存放有着较多的限制，也不利于进行复杂程序的编程。

[0003] 例如，中国专利文献CN201821876873.9公开了“一种应用于实物编程模块的多功

能指令板”，其包括基板和实物编程模块，基板内设置有第一电路板，基板表面设置有多个

功能区域，每个功能区域内设置有实物编程模块安装部，实物编程模块设置于实物编程模

块安装部内，实物编程模块安装部具有第一电路接口，第一电路接口电连接第一电路板，基

板上设置有第二电路接口，第二电路接口电连接第一电路板，实物编程模块包括外壳，外壳

内设置有第二电路板，第二电路板上连接有第三电路接口，第三电路接口露出于外壳，第三

电路接口连接第一电路接口。上述专利的不足之处在于实物编程的过程中受限于基板的体

积大小，对实物编程块位置存在较多限制，不利于复杂程序的编程。

发明内容

[0004] 本发明主要解决现有的实物编程受限于编程木板体积大小，无法进行复杂程序‑

编程的技术问题；提供一种实物化编程方法，执行器根据控制器生成的指令移动至目标位

置后获取编程积木内部集成的程序代码上传至控制器后，控制器进行编译生成汇编代码，

使得实物编程不受限于编程木板体积大小，能够进行复杂程序编程。

[0005] 本发明的上述技术问题主要是通过下述技术方案得以解决的：本发明包括以下步

骤：

[0006] S1、控制器根据编程任务生成控制指令并发送至执行器；

[0007] S2、执行器根据控制指令移动至目标位置，并对放置在目标位置上的编程积木进

行读取，获取编程积木内部集成的程序代码；

[0008] S3、若执行器对目标位置上的编程积木读取成功，则执行器向控制器反馈任务完

成，并将获取的程序代码上传至控制器，控制器将从执行器中获取的程序代码编译生成汇

编代码完成编程；若执行器对目标位置上的编程积木读取不成功，则执行器向控制器反馈

任务失败，控制器发出故障警示，停止执行编程任务。

[0009] 控制器根据编程任务生成指令，执行器根据控制器生成的指令移动至目标位置后

获取编程积木内部集成的程序代码上传至控制器后，控制器进行编译生成汇编代码，使得
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实物编程不受限于编程木板体积大小，能够进行复杂程序编程。

[0010] 作为优选，所述的步骤S1具体包括以下步骤：

[0011] S11、控制器根据编程任务从数据库中调取所述编程任务相对应的若干编程积木

的位置坐标；

[0012] S12、控制器根据执行器位置坐标和若干编程积木的位置坐标确定执行器的行动

路线；

[0013] S13、控制器将行动路线和若干编程积木的位置坐标作为控制指令发送至执行器。

[0014] 控制器根据执行器位置坐标和若干编程积木的位置坐标确定执行器的行动路线，

防止执行器在执行过程中偏离目标位置，提高程序代码获取的效率。

[0015] 作为优选，所述的数据库中包括编程任务库和编程积木库，所述编程任务库中包

含多项编程任务，每一项编程任务都对应若干编程积木的编号；所述编程积木库包括编程

积木的位置坐标，所述编程积木的位置坐标与其编号相关联。

[0016] 每一项编程任务均由若干编程积木的编号和逻辑词组合表达，且编程积木的编号

与其位置坐标也相连，因此确定编程任务后可以快速的确定该编程任务所需的编程积木的

位置，加快了编程速度。

[0017] 作为优选，所述的步骤S12具体包括：以执行器位置坐标为起始点和终止点，所述

编程任务相对应的若干编程积木的位置坐标为必经点，通过蚂蚁算法求解出路径最短的行

动路线。

[0018] 采用蚂蚁算法获取最短的行动路线，可以减少程序代码的获取时间，加快编程速

度。

[0019] 作为优选，所述的步骤S2中，执行器通过自身安装的RFID读取装置对放置在目标

位置上的编程积木的RFID标签进行读取，获取RFID标签内存储的程序代码。

[0020] 编程积木的程度代码存储在RFID标签中，可以通过新RFID标签覆盖旧RFID标签的

形式提高编程积木的使用率。

[0021] 作为优选，所述的控制器通过蓝牙通信将控制指令发送至执行器。

[0022] 本发明的有益效果是：1）控制器根据编程任务生成指令，执行器根据控制器生成

的指令移动至目标位置后获取编程积木内部集成的程序代码上传至控制器后，控制器进行

编译生成汇编代码，使得实物编程不受限于编程木板体积大小，能够进行复杂程序编程；2）

采用蚂蚁算法获取最短的行动路线，可以减少程序代码的获取时间，加快编程速度；3）编程

积木的程度代码存储在RFID标签中，可以通过新RFID标签覆盖旧RFID标签的形式提高编程

积木的使用率。

附图说明

[0023] 图1是本发明的一种方法流程图。

具体实施方式

[0024] 下面通过实施例，并结合附图，对本发明的技术方案作进一步具体的说明。

[0025] 实施例：本实施例的一种实物化编程方法，如图1所示，包括以下步骤：

[0026] S1、控制器根据编程任务生成控制指令并发送至执行器，具体包括：
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[0027] S11、控制器根据编程任务从数据库中调取编程任务相对应的若干编程积木的位

置坐标，控制器的数据库中包括了编程任务库和编程积木库，编程任务库中包含了多项编

程任务，每一项编程任务都有其相对应的若干编程积木，即在编程任务库中，每一项编程任

务均由编程积木的编号和逻辑词组合表示；编程积木库包括了各编程积木的位置坐标，各

编程积木的位置坐标与其编号相关联。当控制器接收到编程任务后，其从编程任务库中找

到该编程任务获取到相对应的编程积木的编号，再根据编程积木的编号从编程积木库获取

编程积木的位置坐标。

[0028] S12、控制器根据执行器位置坐标和若干编程积木的位置坐标确定执行器的行动

路线，以执行器位置坐标为起始点和终止点，编程任务相对应的若干编程积木的位置坐标

为必经点，通过蚂蚁算法求解出路径最短的行动路线。

[0029] S13、控制器将行动路线和若干编程积木的位置坐标作为控制指令发送至执行器，

控制器通过蓝牙通信的方式将控制指令发送至执行器。

[0030] S2、执行器根据控制指令移动至目标位置，并对放置在目标位置上的编程积木进

行读取，获取编程积木内部集成的程序代码，具体包括：

[0031] 执行器根据行动路线行进，在行进的过程中，每到达一个目标位置（步骤S13中编

程积木所在位置坐标）均停止，通过执行器自身安装的RFID读取装置对目标位置上安装的

编程积木的RFID标签进行读取，获取RFID标签内存储的程序代码，并将获取的程序代码与

编程积木的位置坐标相关联。

[0032] S3、若执行器对行动线路中所有目标位置上的编程积木读取成功，则执行器向控

制器反馈任务完成，并将获取的程序代码上传至控制器，控制器将从执行器中获取的程序

代码按照该编程任务在编程任务库中的表示形式编程积木的编号和逻辑词组合中的顺序

进行排放，然后编译生成汇编代码完成编程；若执行器对行动线路中其中之一的目标位置

上的编程积木读取不成功，则执行器向控制器反馈任务失败，控制器发出故障警示，停止执

行编程任务，执行器按照原行进路线回转至起始位置。

[0033] 本发明中控制器根据编程任务生成指令，执行器根据控制器生成的指令移动至目

标位置后获取编程积木内部集成的程序代码上传至控制器后，控制器进行编译生成汇编代

码，使得实物编程不受限于编程木板体积大小，能够进行复杂程序编程。
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图1
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