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前言

在当前的建设过程中，装配式建设方式相比于传统的建设方式，最大的不同在

于地面铺装核心理念的改变，装配式建筑地面在施工过程中可以采取多样化的手段

降低碳排放，起到环保的作用，优化人力资源的配置，在传统的建筑模式中，由于

对人力资源的依赖程度比较高，在建筑过程中，很容易导致资源的浪费，以及工程

质量的降低，本文主要针对装配式建筑路面的特性进行研究，明确自动化智能修路

系统模型的建设。

1、系统基本特征

本文研究的智能化修路系统建设是为了辅助智能修路机器人建设的，具备完整

功能的系统，构建和组装模式都比较合理，能够有效的满足地面铺装工程的需求。

2、系统设计整体构思

本文设计的智能机器人系统主要由CAN总线通信、机器视觉技术等多种技术进

行有效支持。本文设计的系统可以实现利用机器的视觉系统软件以及智能机器人内

部的plc控制驱动软件来对混凝土块的基本模型外观以及多样化的数据进行细化分

析和研究，通过系统的建设，对智能机器人本身的构建进行细化控制，利用机器人

内部的视觉系统对机器人所运输的模型和构建进行预测和分析，将相关的数据传输

到中枢神经系统，对相关的构建进行合理性拼凑，减小构建拼凑过程的误差，将拼

凑好的构建与预计的铺设路面进行合理的平衡，从而提升路面铺砖过程的自动化程

度。

3、机器视觉技术识别技术

本文针对性的研究了智能机器人的视觉系统设计，在本文中研究的视觉系统软

件构成成分是视觉识别系统，图像采集卡，操纵组织等多种复杂的工艺，利用完整

的控制系统构建来对各部分软件进行合理的操控，从而达成完整的系统模型建设目

的。

3.1爬取目标

所谓的爬取目标指的是装配式铺装工艺施工过程中使用的水泥预制板，水泥预

制板由于其本身的属性不同，一般被分为A类，b类等多种类型，一般情况下，水泥

预制板的重量都在六吨，每一块水泥预制板的长宽高分别为2000毫米，4000毫米和

260毫米，由于水泥预制板本身的面积很大，导致智能机器人的视野受到限制，进

一步导致在水泥预制板的拼装过程中出现误差，为了提升水泥预制板拼装过程中的

精度，必须要在拼装位置做好标识点，通过智能铺路，机器人对标识点进行明确的

识别之后，提升水泥预制板的拼装精度，进一步提升工程的质量。

3.2视觉识别系统系统软件的基本工作原理

本文所设计的视觉识别系统软件基本的工作流程是通过对内部信息进行复位，

对主要参数进行调节，对噪音进行过滤源，对采取的参数进行二进制化，对相关的

标志进行获取和明确，对片尾间距进行合理的分析和运算，对实际的工作流程效果

进行预测，最后输出相关的信息，在这一系列工作流程中，比较需要注意的是针对

噪音进行过滤的缓解人，必须采用比较专业的噪音滤波器，对噪音进行合理的处理

保证工作环境的安静。

3.3视觉系统软件的主要工作内容

本质上来说，本文设计的视觉系统是由九套不同位置的视觉系统测量装置共

同组成的，视觉效果a1和b1分别位于智能铺路机器人的两个机械臂上，获取较为精

准的视觉信息，视觉效果一测量的位置是水泥预制板的基本信息，视觉效果b1和b2

主要测量的是机械臂进行组装过程中的误差纠正相关环节，视觉效果c和视觉效果

低，主要测量的是本次工程的整体组装效果。

由于本次研究对象的工程进行主要地点是在户外，而户外环境较为复杂恶劣，

常有日间高温，但是夜间温度达到零下20度以下的情况产生，同时，户外还会产生

较多的风沙，噪音等不良因素，这一系列不良因素都会对机器的运转产生不利影响，

针对这些问题，在具体的设计方案上，应该要针对性的设计相关的安全防护环节，比如

在设备的头顶安装，逢到防止风沙对设备产生磨损等，利用一系列的安全防护手段建

设，帮助设备完成正常运转。

本次智能机器人工作内容分为抓、放、测、配四个部分：

（1）抓：抓的过程指的是智能机器人抓取水泥预制板过程，智能机器人抓取

水泥预制板的过程并不是简单的靠机器人自身就能够独立完成的，需要通过智能机

器人，机械臂上的摄像头进行视觉定位，才能够帮助智能机器人完成自主抓取，当

机器人接近水泥预制板的时候三个摄像头会启动构成视觉系统，智能机器人能够通

过三个摄像头构建的视觉系统，对水泥预制板的位置进行清除的定位，该项工作需

要通过plc系统完成执行。

（2）放：放的过程指的是智能机器人在抓取水泥预制板之后，将水泥预制板

合理的放置在预定的位置的过程，放置的过程需要按照预定计划进行，在智能机器

人机械臂上有两个精确的测量探头，对抑制板的放置位置进行精确的测量，同时，

智能机器人内部的Plc系统会对机器人内部的视觉系统进行自动的控制和处理，调

整智能机器人本身的视角误差，最终完成水泥预制板的合理摆放。

（3）测：测的过程主要指的就是一个测量的过程，指的是智能机器人将摆放

好的水泥预制板进行合理铺砖测量的过程，在这一过程中，需要使用plc系统和智

能机器人本身的视觉系统，对需要测量的位置进行合理的分析和计算，通过智能机

器人本身的计算系统，对摆放位置进行偏差计算，并对摆放位置的偏差进行调整，

保证预制板能够放置在合理的位置。

（4）配：配的过程指的是水泥预制板的具体铺砖过程，在水泥预制板的路面

铺装过程中，需要使用智能机器人对预设的铺装地面形测量和标记，同时也需要使

用智能机器人对水泥预制板的规格和摆放位置进行合理的计算，最后使用智能机器

人将水泥预制板配送到河里的铺装地面位置上，通过智能机器人内部运算合理调整

水泥预制板的位置，减小摆放的偏差，从而完成水泥预制板的铺装。

4、小结

智能化修路机器人在当前的建筑市场上具有很大的发展前景，主要是由于智能

化修路，机器人具备较强的机动性，能够有效的节省人力资源，同时，智能化机器

人完成的工程质量也比较高，通过对智能化机器人内部的视觉系统建设进行深入研

究，明确了视觉系统在智能化机器人身上的具体作用，提升了智能化修路机器人未

来的发展空间，明确了智能化修路机器人未来的发展方向，有利于完成生态环保的

基础设施建设目标。
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智能铺路机器人视觉系统设计
朱禹昊

（大连理工大学  辽宁　大连  116024）
[摘　要]在雄安新区的规划建设过程中采用了很多的装配式建筑路面，但是当前雄安新区装配式建筑路面建设过程中，相关基础设施的建设力度不足，本文针对性的研

究了智能化修路机器人视觉系统上的相关设计方案，明确了智能化修路机器人的具体应用，以求能够帮助智能化机器人实现全自动智能化操控。
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一、增强共青团组织凝聚力的重要意义

首先，增强共青团组织凝聚力是实现伟大复兴的中国梦以及现代思想建设目

标的必然趋势。现阶段，各领域改革正在如火如荼地进行，增强共青团组织凝聚力

不仅可以拓展社会思想基础，还可以引领团员为实现中国梦而努力。只有动员基础

群众，增强共青团组织凝聚力才可能实现中国现代思想建设的终极目标，才能引导

我国团员青年不断增强素养，为社会、为国家贡献青春。其次，增强共青团组织凝

聚力使团员青年发展自身思想素质，完善自身思想建设的必然要求。一个具有生命

力、凝聚力的共青团组织才可能为更多具有远大目标的先进青年提供思想基础，才

可能帮助其融入社会群众基础、组织建设中来。共青团组织是党组织建设的基础，

其对于团员青年而言不仅是完善思想建设的平台，更是未来发展的基础。综上，加

强共青团组织凝聚力是中国现代社会发展的需要，也是团员青年未来发展的必然要

求。

二、增强共青团组织凝聚力的对策建议

（一）加强队伍建设，铸牢工作基础

第一，重视共青团组织发展方向的建设，完善队伍发展目标，提高团干部的

实务水平和思想素质。在实际情况中，共青团组织必须针对团员青年的实际情况来

明确组织的发展方向，完善队伍的整体发展目标，根据团员青年的思维品质、行为

准则等等选择不同的思想引导方法，不断完善队伍建设。第二，完善团干部培养机

制，首先，完善选举人才制度，选择科学合理的人才选拔方法，重点考虑思想水平

高、业务水平强大团圆青年。同时，完善团干部培养模式，通过多元领域的培养活

基于多渠道增强共青团组织凝聚力及其意义论述
李  悦

（南京地铁运营有限责任公司  江苏  南京  210012）
[摘　要]近年来随着国有企业工作作风的发展，共青团组织建设也在不断完善，其在多元领域中都发挥着重要的思想引领作用，引导着我国团员朝着现代化思想建设目

标不断前进。虽然共青团组织建设已经初有成就，但是在组织建设过程中还是存在一些问题，如团干部建设跟不上时代步伐，团员先进思想意识薄弱等等。本文将就实际情

况分析共青团组织凝聚力意义，并提出基于多渠道增强共青团组织凝聚力的策略。
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