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本发明涉及垂直度检测工具技术领域，特别

是涉及一种剪力墙模板用垂直度测量仪，包括托

架，托架上设有水平调节机构和底盘，底盘上设

有立杆、显示器、主控制器、电池模块、调节按键

和控制开关；立杆为电动推杆，垂直于底盘设置；

主控制器包括与调节按键、开关和电池模块电连

接的主控CPU模块以及分别与主控CPU模块电连

接的和显示器电连接的显示模块、和电动推杆电

连接的高度调节模块、时钟控制模块、和激光测

距仪电连接的数据采集模块、数据处理模块、存

储模块；本发明能够实现自动化测量、分析，通过

显示器能够显示测量数据及处理结果，使用时简

单方便，提高了工作效率与自动化程度。
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1.一种剪力墙模板用垂直度测量仪，包括托架、立杆、激光测距仪、显示器和主控制器，

其特征在于：

托架上连接有底盘，立杆、显示器和主控制器均设置在底盘上，底盘上还设置有水平调

节机构、电池模块、调节按键和控制开关；立杆为电动推杆，电动推杆垂直于底盘设置，激光

测距仪可拆卸安装在电动推杆上且通过锁紧件锁紧固定，激光测距仪发射出的测距激光垂

直于电动推杆；

主控制器包括主控CPU模块和与主控CPU模块电连接的显示模块、高度调节模块、时钟

控制模块、数据采集模块、数据处理模块、存储模块；

调节按键、开关和电池模块分别与主控CPU模块电连接，电动推杆和高度调节模块电连

接，激光测距仪与数据采集模块电连接，显示器和显示模块电连接。

2.根据权利要求1所述的一种剪力墙模板用垂直度测量仪，其特征在于：水平调节机构

包括万向水准仪和脚螺旋，脚螺旋设置于托架和底盘之间，万向水准仪固定于底盘上端面

上。

3.根据权利要求2所述的一种剪力墙模板用垂直度测量仪，其特征在于：托架为三脚

架，脚螺旋设置有三个且分别位于托架三个顶角处，底盘为三角形结构，底盘和托架中心贯

穿有连接螺栓。

4.根据权利要求1所述的一种剪力墙模板用垂直度测量仪，其特征在于：锁紧件为顶

丝，激光测距仪上固接有连接套，激光测距仪通过连接套套接在电动推杆上并通过顶丝锁

紧固定。

5.根据权利要求4所述的一种剪力墙模板用垂直度测量仪，其特征在于：连接套上设有

纵向标线，电动推杆上在设置有4‑6条标有纵向对照线。

6.根据权利要求1所述的一种剪力墙模板用垂直度测量仪，其特征在于：底盘上端面还

设置有蜂鸣器和指示灯，蜂鸣器和指示灯分别与主控CPU模块电连接。

7.根据权利要求1所述的一种剪力墙模板用垂直度测量仪，其特征在于：主控制器上还

设有WIFI模块。
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一种剪力墙模板用垂直度测量仪

技术领域

[0001] 本发明涉及垂直度检测工具技术领域，特别是涉及一种剪力墙模板用垂直度测量

仪。

背景技术

[0002] 在墙梁板柱支模过程中，若模板支设稍有不慎，混凝土浇筑成型后建筑就会发生

走形，只能通过后期剔凿和修补进行修复，影响建筑主体质量的同时还增加了施工人员的

工作量；因此，在模板支设完毕后需要提前对模板的垂直度进行检查，传统的方法为线锤检

查，需要由高点向下吊放线坠，同时，间隔多点，用米尺测量线坠到模板之间的距离，这种方

法不但费时费力，效率低下，而且极易受外界因素影响，受风力影响，测绳在使用过程中会

晃动，严重影响着测量的精度。

[0003] 现有申请号为CN202020421008.6的一种墙柱模板垂直度激光测量仪器，包括测量

支架和激光测距装置，两个激光测距装置固定在伸缩杆件上，上激光测距仪和下激光测距

在一条垂线，利用平行线与垂线测距、水准球提供基准垂线原理，测得不同高度墙、柱模板

与激光发射点的水平距离，从而得出墙柱模板垂直度偏差情况；申请人在使用现有技术时

发现，现有技术中，需要人工调节伸缩杆件高度进行多次测量，得到不同水平高度激光测距

仪与模板之间的距离，费时费力，测量效率低。

发明内容

[0004] 本发明旨在解决上述问题，从而提供一种能够提高工作效率，排出地面平整度干

扰因素，精准测量的剪力墙模板用垂直度测量仪。

[0005] 发明解决所述问题，采用的技术方案是：

一种剪力墙模板用垂直度测量仪，包括托架、立杆、激光测距仪、显示器和主控制

器，托架上连接有底盘，立杆、显示器和主控制器均设置在底盘上，底盘上还设置有水平调

节机构、电池模块、调节按键和控制开关；立杆为电动推杆，电动推杆垂直于底盘设置，激光

测距仪可拆卸安装在电动推杆上且通过锁紧件锁紧固定，激光测距仪发射出的测距激光垂

直于电动推杆；主控制器包括主控CPU模块和与主控CPU模块电连接的显示模块、高度调节

模块、时钟控制模块、数据采集模块、数据处理模块、存储模块；调节按键、开关和电池模块

分别与主控CPU模块电连接，电动推杆和高度调节模块电连接，激光测距仪与数据采集模块

电连接，显示器和显示模块电连接。

[0006] 采用上述技术方案的本发明，与现有技术相比，其突出的特点是：

本发明通过主控制器使电动液压推杆自动伸长或缩短，带动激光测距仪往复纵向

运动，通过时钟控制模块控制数据采集模块间隔一定时间采集一次数据，通过数据处理模

块分析测得的多个数据两两之间的最大差值，从而实现自动化测量、分析，通过显示器能够

显示测量数据及处理结果，使用时简单方便，提高了工作效率与自动化程度；通过可充电的

电池模块为测量仪供电，使用时无需拉扯电线，便于移动和周转，能够适用于未布设电线的
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建筑物，扩大了测量仪的适用范围。

[0007] 作为优选，本发明更进一步的技术方案是：

水平调节机构包括万向水准仪和脚螺旋，脚螺旋设置于托架和底盘之间，万向水

准仪固定于底盘上端面上；通过万向水准仪和脚螺旋避免了地面不平带来的测量误差，能

够保证测量数据的准确性。

[0008] 托架为三脚架，脚螺旋设置有三个且分别位于托架三个顶角处，底盘为三角形结

构，底盘和托架中心贯穿有连接螺栓；三脚托架使用时更加稳定，能够保证使用过程中整体

测量仪的稳定性，同时，托架结构小巧且便于移动。

[0009] 锁紧件为顶丝，激光测距仪上固接有连接套，激光测距仪通过连接套套接在电动

推杆上并通过顶丝锁紧固定；通过旋转激光测距仪，实现不同位置模板垂直度的测量。

[0010] 连接套上设有纵向标线，电动推杆上在设置有4‑6条标有纵向对照线；以标线对齐

不同位置的对照线，便于转动激光测距仪呈不同角度测量。

[0011] 底盘上端面还设置有蜂鸣器和指示灯，蜂鸣器和指示灯分别与主控CPU模块电连

接；通过蜂鸣器和指示灯反应测量垂直度结果，若处理结果输出墙体垂直度超过预设最大

垂直度偏差时，指示灯亮红灯、蜂鸣器报警提醒工作人员。

[0012] 主控制器上还设有WIFI模块；通过WIFI模块连接手机热点，能够在手机上实现参

数设置。

附图说明

[0013] 图1为本发明实施例的垂直度测量仪的结构示意图；

图2为本发明实施例的垂直度测量仪的俯视结构示意图；

图3为本发明实施例的托架的结构示意图；

图4为本发明实施例的底盘的结构示意图。

[0014] 图中：1、托架；2、立杆；201、对照线；3、激光测距仪；4、水平调节机构；401、脚螺旋；

402、万向水准仪；  5、底盘；6、显示器；7、开关；8、调节按键；9、指示灯；10、蜂鸣器；11、顶丝；

12、连接套；1201、标线。

具体实施方式

[0015] 下面结合实施例对本发明作进一步说明，目的仅在于更好地理解本发明内容，因

此，所举之例并不限制本发明的保护范围。

[0016] 如图1至图4所示，一种剪力墙模板用垂直度测量仪，包括托架1、立杆2、激光测距

仪3、显示器6和主控制器；托架1上设有底盘5，立杆2、显示器6和主控制器均设置在底盘5

上，底盘5上还设置有水平调节机构4、电池模块、调节按键8和控制开关7；其中，立杆2为电

动推杆，电动推杆垂直于底盘5设置，激光测距仪3可拆卸安装在电动推杆上且通过锁紧件

锁紧固定，激光测距仪3发射出的测距激光垂直于电动推杆；主控制器上设置有主控CPU模

块和与主控CPU模块电连接的显示模块、高度调节模块、时钟控制模块、数据采集模块、数据

处理模块、存储模块；其中，电池模块为可充电电池模块，为整个测量仪供电；电动推杆和高

度调节模块电连接，高度调节模块用于控制电动推杆自动伸缩；激光测距仪3与数据采集模

块电连接，数据采集模块用于采集测量的距离数据；时钟控制模块用于控制数据采集模块
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按照预设的采集间隔采集数据；数据处理模块用于处理分析测量数据；存储模块用于存储

测量数据；显示器6和显示模块电连接，用于显示测量数据；电池模块通过开关7为主控CPU

模块供电；调节按键8为电容式触摸按键，与主控CPU模块电连接，便于设置运行参数；运行

参数包括电动推杆伸缩距离、伸缩速度、激光测距仪3采集数据的时间间隔、最大预设差值，

时间间隔可随机生成，也可定义为每隔2s采集一次；激光测距仪3可以设置一个或多个。

[0017] 进一步的，水平调节机构4包括万向水准仪402和脚螺旋401，脚螺旋401设置于托

架1和底盘5之间，万向水准仪402固定于底盘5上端面上。

[0018] 进一步的，托架1为三脚架，高度为300mm‑400mm，脚螺旋401设置有三个且分别位

于托架1三个顶角处，底盘5为三角形结构，底盘5和托架1中心贯穿有连接螺栓。

[0019] 进一步的，锁紧件为顶丝11，激光测距仪3上固接有连接套12，激光测距仪3通过连

接套12套接在电动推杆上并通过顶丝11锁紧固定；为了便于核对位置，连接套12上设有纵

向标线1201，电动推杆上设有4‑6条纵向对照线201；本实施例中，纵向对照线201设置有5

条，分别位于电动推杆靠近模板一侧，30°、60°、90°、120°、150°的位置上；使用时，先将标线

1201对准30°位置上的对照线201，启动测量仪，进行第一次测量；然后，拧松顶丝11，转动连

接套12，将标线1201对准60°位置上的对照线201，进行第二次测量；然后依次，将标线1201

对准90°、120°、150°位置上的对照线201，进行测量，无需移动测量仪，即可完成对模板不同

位置的垂直度的测量，使用更方便。

[0020] 进一步的，底盘5上端面还设置有蜂鸣器10和指示灯9，蜂鸣器10和指示灯9分别与

主控CPU模块电连接。

[0021] 进一步的，主控制器上还设有WIFI模块；通过WIFI模块连接手机热点，能够在手机

上实现运行参数的设置。

[0022] 使用之前需提前设置要运行参数，使用时，首先通过水平调节机构4进行调平，调

节脚螺旋401，使万向水准仪402的气泡位于中心位置；打开开关7，主控CPU模块控制高度调

节模块，进而控制电动推杆按照预设的运行参数伸缩；同时，主控CPU模块通过时钟控制模

块控制数据采集模块，进而控制激光测距仪3按照预设的运行参数采集激光测距仪3与模板

之间的距离，激光测距仪3将每次得到的数据存储至存储模块，电动推杆复位后，存储模块

内生成一组距离数据集合A[n]=[a1 ,a2…,an]，数据处理模块计算数组的最大差值D[x]=

maxA[n]‑min  A[n]，若D[x]小于等于最大预设差值，则此处模板垂直度合格，指示灯9亮绿

灯且将D[x]通过显示屏显示给工作人员；若D[x]大于最大预设差值，则此处模板垂直度不

符合要求，指示灯9亮红灯、蜂鸣器10报警且将D[x]通过显示屏显示给工作人员。

[0023] 通过本发明，能够实现自动化测量墙体垂直度，提高了工作效率，避免了人工测量

导致的计算误差，提高了测量效率与测量质量，节约了人力。

[0024] 以上所述仅为本发明较佳可行的实施例而已，并非因此局限本发明的权利范围，

凡运用本发明说明书及其附图内容所作的等效变化，均包含于本发明的权利范围之内。
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图2

图3
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图4
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