
参考答案

1. 固定模台工艺与流水线工艺的核心区别是什么?
固定模台工艺:

 

属于固定式生产,
 

模具固定在特定位置。 固定模台是具有高平整度的钢

结构或水泥基材料平台,
 

作为底模使用,
 

工人们在其上固定侧模组成完整模具,
 

其适用范围

广,
 

能生产各种构件,
 

灵活性强,
 

但生产效率相对较低。
流水线工艺:

 

模具安装在滚轴或轨道系统上,
 

可在流水线上移动。 模台依次经过组模、
 

钢筋与预埋件装配、
 

浇筑振捣、
 

养护、
 

脱模等区域,
 

实现各工序的流水化作业,
 

生产效率高,
 

适合标准化板式构件生产,
 

但对构件类型的适应性相对单一。
2. 钢结构构件预拼装的主要目的是什么? 试分析若跳过预拼装直接安装,

 

可能引发的施

工问题。
主要目的:

 

检查构件的尺寸精度、
 

连接节点的匹配性和安装可行性,
 

提前发现构件在加

工制作过程中存在的偏差和问题,
 

避免在现场安装时出现无法安装或安装困难的情况,
 

保证

安装质量和施工进度。
可能引发的问题:

 

①构件无法安装:
 

构件尺寸偏差过大,
 

导致连接节点无法对齐,
 

无法进行安装。 ②安装

精度不达标:
 

节点连接不紧密,
 

影响结构的整体受力性能,
 

可能导致结构变形、
 

开裂等问题。
③工期延误:

 

现场需要对不符合要求的构件进行修整或重新加工,
 

增加额外的工作量和时间

成本,
 

导致工期延误。 ④安全隐患:
 

安装不牢固的构件在后续施工和使用过程中可能出现脱

落、
 

坍塌等安全事故。
3. 若某钢结构厂房出现钢柱垂直度偏差超标,

 

可能的原因有哪些? 如何调整?
可能原因:

 

①基础处理不当:
 

基础顶面标高偏差过大,
 

平整度不符合要求,
 

导致钢柱安装后垂直度

偏差超标。 ②吊装过程中的问题:
 

吊点设置不合理,
 

起吊过程中钢柱受到碰撞或晃动,
 

引起

钢柱垂直度偏差。 ③临时固定不牢:
 

临时固定装置的强度和稳定性不足,
 

在后续施工过程中

钢柱发生位移,
 

导致垂直度偏差。 ④校正方法不正确:
 

使用测量仪器时操作不当,
 

或校正过

程中调节量控制不准确,
 

未能准确调整钢柱垂直度。
调整方法:

 

①缆风绳调整法:
 

在钢柱顶部设置缆风绳,
 

通过收紧或放松缆风绳来调整钢柱的垂直

度,
 

适用于钢柱高度较高、
 

偏差较小的情况。 ②千斤顶调整法:
 

在钢柱底部使用千斤顶,
 

通

过顶推钢柱底部来调整垂直度,
 

可用于偏差较大的情况。 ③钢楔调整法:
 

在钢柱底部与基础

之间插入钢楔,
 

通过敲击钢楔来调整钢柱的垂直度,
 

通常与其他调整方法配合使用。
4. 对比先张法与后张法预应力工艺的适用范围及其优缺点。
先张法:

 

适用于制作大跨度预应力混凝土楼板、
 

预应力叠合楼板或预应力空心楼板等。
优点:

 

工艺相对简单,
 

生产效率高;
 

无须在构件上预留孔道,
 

构件的制作成本较低。 缺点:
 

需

要专门的钢筋张拉台座,
 

设备投资较大;
 

不适用于截面复杂或大型构件的制作。
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后张法:
 

主要用于制作预应力梁或预应力叠合梁等。 优点:
 

适用于各种形状和尺寸的构

件,
 

尤其是截面复杂、
 

跨度较大的构件;
 

可在构件达到一定强度后进行张拉,
 

能更好地控制

构件的预应力效果。 缺点:
 

施工工艺较为复杂,
 

需要在构件上预留孔道,
 

增加了施工难度和

成本;
 

张拉设备体积较大,
 

操作不便。
5. 智能施工升降机与传统升降机相比有哪些优势?
①自动化控制水平高:

 

可自动响应楼层按钮信号及笼内选层请求,
 

精准地在指定楼层平

层停靠并自动执行门控操作,
 

无须司机全程操作,
 

提高了施工效率和便利性。 ②与建筑机器

人协同工作:
 

通过先进的垂直物流调度系统,
 

升降机与机器人实现高效双向通信,
 

获取并响

应机器人的乘梯需求,
 

自动导航至指定楼层,
 

便于智慧工地的运营。 ③安全性能更好:
 

集成

安全监控功能,
 

能实时监测升降机的运行状态和安全参数,
 

及时发现和处理安全隐患,
 

降低

施工安全风险。
6. 分析塔式起重机与施工升降机在高层建筑施工中的协同作用。
①塔式起重机:

 

主要用于垂直运输大型预制构件、
 

建筑材料等重物,
 

具有起重量大、
 

工

作幅度广的特点,
 

能将重物快速吊运至高层建筑的各施工楼层,
 

为施工提供物资保障。
②施工升降机:

 

主要用于运输人员和小型建筑材料,
 

具有运行平稳、
 

运输效率高的特点,
 

能方便施工人员上下楼层和运输小型材料,
 

确保施工人员的通勤和小型物资的供应。
③协同作用:

 

塔式起重机负责垂直运输重物,
 

施工升降机负责运输人员和小型材料,
 

两

者相互配合,
 

形成完整的垂直运输体系,
 

提高了高层建筑施工的效率和安全性。 例如,
 

在预

制构件安装过程中,
 

塔式起重机将预制构件吊运至安装位置,
 

施工升降机将安装人员和工具

运输至相应楼层,
 

确保安装工作的顺利进行。
7. 智能施工升降机如何实现与建筑机器人的协同工作? 举例说明其应用场景。
协同工作方式:

 

智能施工升降机通过垂直物流调度系统与建筑机器人实现高效双向通

信。 建筑机器人可向升降机发送乘梯请求,
 

包括目标楼层等信息;
 

升降机接收到请求后,
 

自

动导航至指定楼层,
 

完成与机器人的对接,
 

实现机器人的垂直运输。
应用场景:

 

在预制构件的现场装配环节,
 

建筑机器人需要将预制构件从地面运输至高层

建筑的指定楼层进行安装。 此时,
 

机器人向智能施工升降机发送乘梯请求,
 

升降机自动到达

地面楼层,
 

机器人携带预制构件进入升降机,
 

升降机自动将其运输至目标楼层,
 

机器人出升

降机后即可进行构件安装作业,
 

提高了装配效率和自动化程度。
8. 流水线工艺中,

 

全自动化生产线如何通过计算机控制混凝土养护温湿度? 其优势是

什么?
控制方式:

 

全自动化生产线中,
 

计算机通过传感器实时监测养护窑内的温湿度数据,
 

并

与预设的养护温湿度参数进行对比。 当实际温湿度偏离预设值时,
 

计算机自动控制养护窑的

加热、
 

冷却、
 

加湿或除湿设备,
 

调整温湿度至合适范围,
 

实现混凝土养护温湿度的精准控制。
优势:

 

①养护质量高:
 

能精确控制温湿度,
 

确保混凝土在适宜的环境中养护,
 

提高混凝

土的强度和耐久性,
 

保证预制构件的质量。 ②生产效率高:
 

计算机自动控制温湿度,
 

无须人

工频繁调整,
 

节省了人力成本,
 

同时缩短了养护时间,
 

提高了生产线的周转效率。 ③数据可

追溯:
 

计算机记录养护过程中的温湿度数据,
 

便于对养护过程进行监控和追溯,
 

确保养护过

程的可追溯性和质量可控性。
9. 钢柱安装时,

 

若发现垂直度偏差超限,
 

可能由哪些施工环节失误导致? 列举 3 种调整
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方法。
可能的施工环节失误:

 

①定位放线失误:
 

在基础顶面上放出的钢柱纵横轴线和柱边线偏

差过大,
 

导致钢柱安装位置不准确,
 

垂直度偏差超限。 ②吊装操作失误:
 

吊点设置不合理,
 

起吊过程中钢柱发生倾斜或晃动,
 

未能准确对准安装位置,
 

引起垂直度偏差。 ③校正过程失

误:
 

使用测量仪器时未进行校准或操作不当,
 

导致测量数据不准确,
 

从而在校正过程中未能

正确调整钢柱垂直度。
调整方法:

 

①斜支撑调整法:
 

在钢柱的两侧安装斜支撑,
 

通过调整斜支撑的长度来改变

钢柱的垂直度,
 

适用于偏差较小的情况。 ②千斤顶与钢楔配合调整法:
 

在钢柱底部放置千斤

顶,
 

同时在钢柱与基础之间插入钢楔,
 

通过千斤顶顶推钢柱和敲击钢楔来调整垂直度,
 

可用

于偏差较大的情况。 ③重新吊装调整法:
 

若垂直度偏差过大且无法通过上述方法调整,
 

需将

钢柱重新吊装,
 

重新进行定位放线、
 

起吊就位和校正操作,
 

确保钢柱垂直度符合要求。
10. 装配式混凝土结构安装后,

 

为何需进行“整体精度复核”? 具体复核哪些指标?
原因:

 

装配式混凝土结构由多个预制构件装配而成,
 

在安装过程中,
 

各构件的安装精度

可能会受到多种因素的影响,
 

如基础处理、
 

构件制作、
 

吊装安装等。 进行整体精度复核可以

全面检查结构的安装精度,
 

及时发现和纠正安装过程中存在的偏差,
 

确保结构的整体性能和

安全性符合设计要求。
复核指标:

 

①轴线偏差:
 

检查结构的纵横向轴线是否符合设计要求,
 

确保结构的平面位

置准确。 ②标高偏差:
 

复核结构各部位的标高,
 

包括楼层标高、
 

构件顶面标高等,
 

保证结构

的竖向尺寸符合设计标准。 ③构件垂直度:
 

测量预制柱、
 

墙等构件的垂直度,
 

确保构件在竖

向的偏差控制在允许范围内,
 

避免结构因构件倾斜而产生附加内力。 ④构件平整度:
 

检查预

制楼板、
 

墙板等构件的表面平整度,
 

确保构件安装后表面平整,
 

满足后续装修施工的要求。
11. 高强度螺栓摩擦型与承压型连接的抗剪机理有何不同? 哪种更适合承受动力荷载?
抗剪机理:

 

①摩擦型连接:
 

通过螺栓的预拉力使被连接构件的接触面产生挤压力,
 

利用接触面之间

的摩擦力来传递剪力。 摩擦力的大小与预拉力、
 

接触面的摩擦系数等因素有关。
②承压型连接:

 

依靠螺栓杆与孔壁之间的挤压来传递剪力,
 

螺栓杆承受剪切和挤压作

用。 当剪力超过摩擦力后,
 

构件发生相对滑移,
 

螺栓杆和孔壁接触,
 

开始通过挤压传力。
适用性:

 

摩擦型连接更适合承受动力荷载。 因为摩擦型连接在承受动力荷载时,
 

变形

小,
 

抗疲劳性能好,
 

不会因构件的反复荷载作用而导致连接松弛或破坏;
 

而承压型连接在承

受动力荷载时,
 

由于构件间存在相对滑移,
 

可能会引起连接的疲劳破坏,
 

影响结构的安全性。
12. 建筑机器人在“破拆”领域的应用面临哪些技术挑战? 结合书中案例说明解决方案。
技术挑战:

 

①环境适应性差:
 

破拆现场环境复杂,
 

可能存在障碍物、
 

粉尘、
 

噪声等,
 

建筑

机器人难以准确感知和适应环境,
 

影响破拆作业的效率和安全性。 ②复杂工况识别率低:
 

破

拆对象的结构形式、
 

材料性能等各不相同,
 

机器人难以快速准确地识别复杂工况,
 

无法制定

合理的破拆方案。 ③精细化操作能力不足:
 

在破拆过程中,
 

需要对破拆部位进行精确控制,
 

避免对周围结构和人员造成损伤,
 

而建筑机器人的精细化操作能力相对较弱。
解决方案:

 

①开发自适应控制系统:
 

如基于数字孪生的自适应控制系统,
 

通过实时感知

破拆现场的环境数据,
 

动态调整机器人的作业参数和路径,
 

提高机器人的环境适应性和作业

效率。 例如,
 

在破拆过程中,
 

系统可以根据障碍物的位置和形状,
 

自动调整机器人的移动轨

81



迹和破拆工具的角度,
 

避开障碍物,
 

完成破拆任务。 ②构建模块化机器人平台:
 

设计通用底

盘和标准化接口,
 

使机器人可以根据不同的破拆工况更换相应的破拆工具模块,
 

提高机器人

的适用性和灵活性。 例如,
 

对于不同类型的墙体破拆,
 

可以更换不同类型的破碎锤模块,
 

提

高破拆效率。 ③提升传感器和智能算法:
 

采用先进的传感器技术,
 

如激光雷达、
 

视觉传感器

等,
 

提高机器人对复杂工况的识别能力;
 

同时,
 

优化智能算法,
 

使机器人能够根据识别结果

快速制定合理的破拆方案。 例如,
 

通过视觉传感器识别破拆对象的结构特征,
 

智能算法自动

生成破拆顺序和力度,
 

实现精细化破拆。
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