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[摘  要] 随着建筑工程项目建设规模的不断扩大,测量工程逐渐成为社会各界关注的重点,这就需要引进更多先进技术,提升

测量的精度,测量机器人是一种新兴的测量技术,在施工测量放样中发挥着重要作用[1]。基于此,文章主要研究了测量机器人的

相关内容,并分析了测量机器人在施工测量放样的技术。 
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引言 

在科学技术水平快速提升的大背景下,很多先进的测量

技术在工程项目建设中得到了有效应用,测量机器人作为一

种新兴技术,这项技术的研究和应用初步成熟。测量机器人

能够代替人工劳动,自动完成搜索、跟踪、辨识、明确目标、

获取相关信息的智能型电子测量机器人,这项技术是在测量

机器人基础上形成的视频成像系统,在工程测量中发挥着十

分重要的作用。 

1 测量机器人的相关内容分析 

1.1测量机器人概述 

在社会的快速发展中,测量机器人在工程项目建设中得

到了有效应用,这项技术是在相关监测软件的基础上,利用

计算机进行工作,不利于外业操作,成本比较高,观测方式、

数据处理方法与测量工程的实际需求存在很大差异,但测量

机器人在二次平台中的可开发性比较强,能够根据工程项目

的实际需求自主设计观测程序,并设定数据输出格式,从而

在观测中不受购买程序的限制,配合开发的初步后处理软件

对数据进行处理,对测量机器人进行二次开发,使其根据特

定的要求实现自动观测、记录等功能。通过内置控制网观测

软件及控制网观测后处理软件,能够对复杂建筑、道路等布

设控制网,测量控制网的布设点,并利用自动化控制网进行

观测,由控制网观测后处理软件处理信息,掌握被测对象的

动态信息,提高工作效率。 

1.2测量机器人的特点 

在工程项目建设过程中,测量机器人被用作测量基站,

通过布设基站、参考点和目标点,对布设点的稳定性进行分

析,并进行系统设置的初始化。测量机器人能够自动完成测

量工作,在目标遮挡、测量超限的情况下会智能化处理,在变

形量超过限差值的情况下能够自动报警,并在处理测量数据

后以报表形式输出,适用于大型公共建筑、路桥项目造型复

杂的工程中。与传统的测量放线技术相比,自动化测量放线

技术具有精度高、效率高等优势,通过移动互联网技术,采用

智能移动终端为项目测量与放线提供信息化管理工具与手

段,能实现测量放线数据实时共享,自动化数据采集分析处

理,提高管理效率,高效、精准把握测量放线工作[2]。 

2 测量机器人应用的重要性 

2.1监测实时化 

安全生产是建筑工程项目建设的关键,这就使得及时监

控重大危险源具有重要作用,监测的实时化有助于控制生产

过程中的安全隐患,确保建筑工程项目建设的安全性。 

2.2解放劳动力 

在传统的测量技术应用中,需要消耗大量的时间,测量

效率比较低,难以实现实时监控的预期目标,且数据处理方

式比较复杂,极易出现误差,而测量机器人的应用具有监测

精准,数据分析处理,节约劳动力成本等优势。 

2.3提高测量效率 

测量机器人在监测、实测实量和测量放线等测量活动中

的有效应用,使得测量效率提升了一倍以上,尤其在复杂测

量作业中,能够节约测量作业时间,为后续工序插入提供便

利,节约工期。 

2.4移动终端现场作业 

移动终端实现了测量数据信息化的实时性、共享性,有

助于及时把握现场测量、监测动态。 

2.5测量过程记录完整化 

复杂测量、监测作业数据繁多,能够测量形成的测量记

录,比传统测量记录更为完整,利于交底作业。 

3 测量机器人在施工测量放样的技术分析 

3.1工程实例 

惠州大堤(南堤)堤路贯通工程第一标段PPP项目位于惠

州市惠城区江南办事处,起点接合生大桥匝道,终点至紫金

新村,该段全长5.2Km,桩号范围K0+000～K5+200。其中

K0+000～K0+802.741段道路标准断面为20m,K0+820.741～

K1+325.172 段道路标准横断面宽度 21m,K1+325.172 ～

K1+814.84段道路标准横断面宽度为22.5m,以上段落按城市

次干道标准进行设计,设计车速30km/h；K1+814.84～

K2+050.8段为过渡段；K2+050.8～K2+845.8段为桥梁,桥梁

宽度为33m；K2+845.8～K5+200段道路标准横断面宽度为

45.5m,按城市主干道标准进行设计,设计车速50km/h。 

3.2测量机器人技术应用 

在现代化社会的发展中,测量机器人技术作为一种新兴
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测量技术,在工程项目中得到了有效应用。在工程项目实际

测量过程中,测量机器人技术能够准确地获取监测点的平面

坐标,在获取平面坐标和高程后,有助于深入分析三维坐标

的变化情况。在变形监测过程中,测量机器人技术能够深入

分析中位点点数,完成自动搜索和校准工作,且在获取准确

位置后,才能够更好地观测、计算、分析和操作。另外,在分

析用户需求的过程中,测量机器人将发挥出重要作用,其测

量精度能够满足不同需求,这就需要相关人员加大测量机器

人研究力度,完善测量机器人的测量系统。 

相关人员应用测量机器人技术的过程中,需要做好以下

工作：首先,在测量之前需要做好相应的准备工作,将控制点

融入测量区域中,还需要合理地选择设站点,将反射棱镜安

装在测量仪器的上部,这样反射棱镜会处于测量设备的顶端

位置,避免因遮挡棱镜而出现测量数据终端问题；其次,根据

一体化测量模式完成测量工作,将测深仪器、GPS系统和计算

机连接起来,利用相应的测量软件,合理地设置测量仪器参

数,为测量设备的稳定运行提供保障； 后,合理地安装全站

仪,并开启相关测量软件,在菜单中选择新建任务合理地设

置测站,照准目标和反射棱镜,并打开锁定开关,在进入地形

菜单后对起始点、采样时间间隔进行设置,并启动开始键,

确保测量机器人处于自动测量状态,进而完成测量工作。 

4 测量技术难点和解决途径 

自动化测量技术主要研究测量机器人的运行情况,掌握

测量机器人的使用情况,以满足测量作业的实际要求。云技

术的本质是云+端模式,能够在云技术的基础上进行桌面应

用和移动应用,以满足各项业务的不同需求,改善传统技术

无法协同应用和数据互联互通问题；移动技术主要是根据现

场业务需求,通过移动应用满足一线技术、质量、安全人员

实际作业需要,考虑现场网络环境,实现离线、在线切换模式,

保障系统运行的可靠性,实现数据同步。协同作业能够满足根

据不同角色划分业务权限,建立业务强关联和弱关联协作模

式,匹配现场管理需求,实现测量作业工作核查和交接[3]。数据

同步技术支撑在线实时同步,满足离线作业需求,实现自动

检测网路环境的预期目标。 

5 结束语 

综上所述,在测量机器人的应用中,相关部门需要不断

优化现有的管理模式,改善传统测量管理中的问题,利用互

联网技术、移动终端进行管理。同时,还需要引进更多先进

的测量技术,改善传统的测量、实测实量技术,实现测量的自

动化、实时化,机器人测量技术将BIM技术和测量机器人进行

了融合,能够在施工现场完成电子蓝图作业。 
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