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(57)摘要

本发明公开了一种基于机器人的内墙现浇

模板快速安装方法，包括：绘制当前施工场地的

电子地图；提供一测量机器人，测量机器人电子

地图移动至支撑框架处，并测量支撑框架上所要

浇筑内墙体的浇筑框的尺寸；根据测量数据以及

预设的所要浇筑的内墙体的墙体厚度数据生成

虚拟墙体轨迹线；安装机器人读取电子地图，在

浇筑框内侧的基准面上沿虚拟墙体轨迹线间隔

安装若干定位件；安装机器人将两浇筑模板分别

安装固定在浇筑框处定位件的两端，并通过紧固

件对浇筑模板进行固定；采用上述安装方法进行

浇筑模板的安装，全程无须人工参与，通过两机

器人可快速、高效完成浇筑模板的搭建工作，施

工速度快，有效节约人力成本，而且便于管控施

工质量。
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1.一种基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，用于根据已有墙体形成的支撑框

架，采用现浇工艺浇筑内墙体，其特征在于，所述快速安装方法包括：

绘制当前施工场地的电子地图，并将所述电子地图传输到服务器，所述电子地图中包

括有位于所述施工场地中的所述支撑框架位置信息；

提供一测量机器人，所述测量机器人从所述服务器中获取所述电子地图，并根据所述

电子地图移动至所述支撑框架处，并测量所述支撑框架上所要浇筑内墙体的浇筑框的尺

寸，测量完成后将测量数据反馈给服务器；

所述服务器根据所述测量机器人的测量数据以及预设的所要浇筑的内墙体的墙体厚

度数据生成虚拟墙体轨迹线，并将所述虚拟墙体轨迹线传送给安装机器人；

所述安装机器人读取所述电子地图，在所述浇筑框内侧的基准面上沿所述虚拟墙体轨

迹线间隔安装若干定位件，所述定位件上设置有用于固定浇筑模板的紧固件，所述浇筑模

板的上端设置有浇筑口；

安装机器人将两所述浇筑模板分别安装固定在所述浇筑框处所述定位件的两端，并通

过所述紧固件对所述浇筑模板进行固定，两块所述浇筑模板之间形成用于容纳浆料的浇筑

腔。

2.根据权利要求1所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，还包

括搬运机器人，所述搬运机器人用于根据所述测量数据从模板仓库中选出相应的所述浇筑

模板，并将所选出的所述浇筑模板搬运至所述支撑框架处。

3.根据权利要求1所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，所述

定位件包括两相对设置的定位壁和与两所述定位壁连接的连接底壁，两所述定位壁之间形

成有空槽，所述紧固件包括设置在两所述定位壁上的紧固螺栓，所述紧固螺栓可穿过所述

浇筑模板和其中一所述定位壁进入所述空槽中。

4.根据权利要求3所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，每一

所述定位件分别通过两间隔设置的定位柱固定在所述浇筑框内侧的基准面上相应位置处，

所述定位件的连接底壁上设置有两狭长型腰孔，所述腰孔与所述定位柱相适配。

5.根据权利要求3所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，所述

连接底壁包括与其中一所述定位壁连接的第一壁和与另一所述定位壁连接的第二壁，所述

第一壁和所述第二壁之间为一体结构或分体结构。

6.根据权利要求3所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，当所

述浇筑腔中的浆料处于半凝固状态时，将所述紧固螺栓拆除。

7.根据权利要求1所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，所述

支撑框架上设置有基准参考点，所述测量机器人和所述安装机器人以所述基准参考点进行

相应的动作。

8.根据权利要求7所述的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，其特征在于，所述

基准参考点为颜色标记。
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基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法

技术领域

[0001] 本发明涉及现浇墙施工工艺技术领域，尤其涉及一种基于机器人的内墙现浇模板

快速安装方法。

背景技术

[0002] 在现代建筑物施工工艺中，对于内墙的建造，一般是先搭建主体框架，然后在主体

框架中浇筑现浇墙体，这种建筑工艺具有施工速度快、节省成本的优势。在现浇墙的施工工

艺中，需要用到浇筑模板，施工过程中，需要以施工现场已有的主体框架为支撑将浇筑模板

搭建起来，然后再向浇筑模板所形成的浇筑腔中浇筑浆料，待浆料凝固后再将浇筑模板拆

除。在现有的现浇工艺中，一般采用纯人工对浇筑模板进行搭建，搭建速度慢，人力成本高，

而且施工质量不易控制，严重制约施工进度和施工质量。

发明内容

[0003] 本发明的目的是为解决上述技术问题的不足而提供一种可代替人工进行浇筑模

板搭建工作从而提高施工质量和施工速度的基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法。

[0004] 为了实现上述目的，本发明公开了一种基于机器人的内墙现浇模板快速安装方

法，用于根据已有墙体形成的支撑框架，采用现浇工艺浇筑内墙体，其特征在于，所述快速

安装方法包括：

[0005] 绘制当前施工场地的电子地图，并将所述电子地图传输到服务器，所述电子地图

中包括有位于所述施工场地中的所述支撑框架位置信息；

[0006] 提供一测量机器人，所述测量机器人从所述服务器中获取所述电子地图，并根据

所述电子地图移动至所述支撑框架处，并测量所述支撑框架上所要浇筑内墙体的浇筑框的

尺寸，测量完成后将测量数据反馈给服务器；

[0007] 所述服务器根据所述测量机器人的测量数据以及预设的所要浇筑的内墙体的墙

体厚度数据生成虚拟墙体轨迹线，并将所述虚拟墙体轨迹线传送给安装机器人；

[0008] 所述安装机器人读取所述电子地图，在所述浇筑框内侧的基准面上沿所述虚拟墙

体轨迹线间隔安装若干定位件，所述定位件上设置有用于固定浇筑模板的紧固件，所述浇

筑模板的上端设置有浇筑口；

[0009] 安装机器人将两所述浇筑模板分别安装固定在所述浇筑框处所述定位件的两端，

并通过所述紧固件对所述浇筑模板进行固定，两块所述浇筑模板之间形成用于容纳浆料的

浇筑腔。

[0010] 与现有技术相比，本发明基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，首先绘制有

施工现场的电子地图，然后通过测量机器人对支撑框架上的浇筑框的尺寸进行测量，并将

测量数据反馈给服务器，服务器接收到测量数据后，根据腔体的厚度数据生成虚拟墙体轨

迹线，然后安装机器人根据虚拟墙体轨迹线和电子地图先在浇筑墙体的位置安装固定定位

件，接着将两浇筑模板分别安装在定位件的两端，然后采用紧固件将两浇筑模板固定，从而
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完成浇筑模板的搭建工作；由此可知，采用上述安装方法进行浇筑模板的安装，全程无须人

工参与，通过两机器人(测量机器人和安装机器人)可快速、高效完成浇筑模板的搭建工作，

施工速度快，有效节约人力成本，而且便于管控施工质量。

[0011] 较佳地，还包括搬运机器人，所述搬运机器人用于根据所述测量数据从模板仓库

中选出相应的所述浇筑模板，并将所选出的所述浇筑模板搬运至所述支撑框架处。

[0012] 较佳地，所述定位件包括两相对设置的定位壁和与两所述定位壁连接的连接底

壁，两所述定位壁之间形成有空槽，所述紧固件包括设置在两所述定位壁上的紧固螺栓，所

述紧固螺栓可穿过所述浇筑模板和其中一所述定位壁进入所述空槽中。

[0013] 较佳地，每一所述定位件分别通过两间隔设置的定位柱固定在所述浇筑框内侧的

基准面上相应位置处，所述定位件的连接底壁上设置有两狭长型腰孔，所述腰孔与所述定

位柱相适配。

[0014] 较佳地，所述连接底壁包括与其中一所述定位壁连接的第一壁和与另一所述定位

壁连接的第二壁，所述第一壁和所述第二壁之间为一体结构或分体结构。

[0015] 较佳地，当所述浇筑腔中的浆料处于半凝固状态时，将所述紧固螺栓拆除。

[0016] 较佳地，所述支撑框架上设置有基准参考点，所述测量机器人和所述安装机器人

以所述基准参考点进行相应的动作。

[0017] 较佳地，所述基准参考点为颜色标记。

附图说明

[0018] 图1为本发明实施例中基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法的流程示意图。

[0019] 图2为本发明实施例中内浇筑模板处于安装完成状态示意图。

[0020] 图3为图2的分解示意图。

[0021] 图4为本发明实施例中浇筑模板与定位件的连接结构示意图。

[0022] 图5为本发明其中一实施例中定位件的立体结构示意图。

[0023] 图6为本发明另一实施例中定位件的立体结构示意图。

具体实施方式

[0024] 为详细说明本发明的技术内容、构造特征、所实现目的及效果，以下结合实施方式

并配合附图详予说明。

[0025] 如图1至图5，本实施例公开了一种基于机器人的内墙现浇模板快速安装方法，用

于根据已有墙体形成的支撑框架1，采用现浇工艺浇筑内墙体，本实施例中快速安装方法包

括：

[0026] S1：首先，绘制当前施工场地的电子地图，并将电子地图传输到服务器，电子地图

中包括有位于施工场地中的支撑框架1位置信息。施工场地可为一栋楼房或建筑物群，绘制

电子地图时，可结合建筑设计图和施工场地的卫星导航坐标快速制作。

[0027] S2：然后，提供一测量机器人，测量机器人从服务器中获取电子地图，并根据电子

地图移动至支撑框架1处，并测量支撑框架1上所要浇筑内墙体的浇筑框10的尺寸，测量完

成后将测量数据反馈给服务器。在本实施例中，浇筑框10为“口”字型(但并不以此为限)，包

括底壁、顶壁和两侧壁，所要浇筑的内墙体即位于该浇筑框10内，测量机器人具体所要测量
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的数据包括底壁、顶壁和两侧壁的长度、宽度和各个拐角处的坐标点。另外需要说明的是，

本实施例中的测量机器人是一种集自动目标识别、自动照准、自动测角与测距、自动目标跟

踪、自动记录于一体的测量平台，其具体测量原理和系统结构为本领域的公知常识，在此不

再赘述。

[0028] S3：接着，服务器根据测量机器人的测量数据以及预设的所要浇筑的内墙体的墙

体厚度数据生成虚拟墙体轨迹线L，并将虚拟墙体轨迹线L传送给安装机器人。本实施例中

的安装机器人包括多自由度转动机械手、控制系统和传感系统等，同样地，其具体工作原理

和系统结构也为本领域的公知技术常识，在此不再赘述。

[0029] S4：然后，安装机器人读取电子地图，在浇筑框10内侧的基准面11上沿虚拟墙体轨

迹线L间隔安装若干定位件20，定位件20上设置有用于固定浇筑模板3的紧固件21，浇筑模

板3的上端设置有浇筑口30。

[0030] S5：最后，安装机器人将两浇筑模板3分别安装固定在浇筑框10处定位件20的两

端，并通过紧固件21对浇筑模板3进行固定，两块浇筑模板3之间形成用于容纳浆料的浇筑

腔。

[0031] 采用上述安装方法进行浇筑模板3的安装，全程无须人工参与，通过两机器人(测

量机器人和安装机器人)可快速、高效完成浇筑模板3的搭建工作，施工速度快，有效节约人

力成本，而且便于管控施工质量。

[0032] 如图1，本发明内墙现浇模板快速安装方法还包括浇筑模板3搬运步骤：即提供一

搬运机器人，该搬运机器人用于根据测量数据从模板仓库中选出相应的浇筑模板3，并将所

选出的浇筑模板3搬运至支撑框架1处，以供安装机器人使用。

[0033] 具体地，定位件20包括两相对设置的定位壁200和与两定位壁200连接的连接底壁

203，两定位壁200之间形成有空槽201，紧固件21包括设置在两定位壁200上的紧固螺栓，紧

固螺栓可穿过浇筑模板3和其中一定位壁200进入空槽201中，从而通过紧固螺栓将浇筑模

板3与相应的定位壁200连接在一起，进而实现对浇筑模板3的固定。本实施例中，安装固定

定位件20的具体方法为：每一定位件20分别通过两间隔设置的定位柱22(优选为膨胀螺钉)

固定在浇筑框10内侧的基准面11上相应位置处，定位件20的底壁上设置有两狭长型腰孔

202，腰孔202与定位柱22相适配。通过狭长型的腰孔202的设置，当降低两定位柱22之间的

距离的公差要求，方便安装固定定位件20。另外需要说明的是，还可将定位件20嵌装在浇筑

框10内侧的基准面11上。

[0034] 如图5和图6，对于定位件20上的两定位壁200之间，可采用一体成型结构，也可采

用分体结构，具体地：连接底壁203包括与其中一定位壁200连接的第一壁204和与另一定位

壁200连接的第二壁205，第一壁204和第二壁205之间为一体结构(图5)或分体结构(图6)。

如图6，当第一壁204和第二壁205之间为分体结构时，两定位壁200分别为独立的部件，使用

时，将二者拼接在一起即可，对于这种结构的定位件20，可根据使用环境调节两定位壁200

之间的距离。

[0035] 另外，为节约成本，当浇筑腔中的浆料处于半凝固状态时，将紧固螺栓拆除。

[0036] 为方便测量机器人和安装机器人的有序操作，支撑框架1上设置有基准参考点4，

测量机器人和安装机器人以基准参考点4进行相应的动作。较佳地，本实施例中的基准参考

点4为颜色标记，如在浇筑框10的一角设置的黑色圆点。
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[0037] 以上所揭露的仅为本发明的优选实施例而已，当然不能以此来限定本发明之权利

范围，因此依本发明申请专利范围所作的等同变化，仍属本发明所涵盖的范围。
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图1
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图2
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图3

图4
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图5

图6
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