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早上好，UrbanComp 星期二 · 武汉光谷 · 雾 · 21°C · 21–24°C

本期资料 2026-09-21 · 新增 47 条 · 5 个研究方向

本期关注地理智能体在复杂环境中的决策能力边界。EgoPathBench 揭示了视觉语言模型在具身导航中的短板，

CityLearn v3 则强调了可再生能源社区控制中的物理一致性。

翻开之前

导航基准不再满足于识别目标，而是要求模型规划出几何上可行的路径；能源仿真也不再只看年度总量，而是捕捉

被聚合掩盖的瞬时峰值。这种对“过程可行性”的回归，是本周材料最显著的共性。

给今天的一句话 愿你遇见的人，允许你热闹，也允许你安静。

今天先读这一篇

arXiv · 2026-09-15

EgoPathBench

摘要节选 · Zero-shot waypoint navigation requires vision-language models to select, from the current first-

person observation, a sequence of spatial actions that is feasible for the agent and reaches the goal,

placing joint demands on the integrated spatial intelligence of today's foundation VLMs. Existing spatial-

intelligence…

还有两条，值得带走

Data.gov Geospatial · 2020-01-01

EnviroAtlas 米级土地覆盖：30个社区的高分辨

率生态指标基底

摘要节选 · 米级城市土地覆盖（MULC）是为美国环境保

护署（US EPA）EnviroAtlas 开发的独特高分辨率（每

像素1平方米）土地覆盖数据集，已覆盖30个美国社区。

arXiv · 2026-09-18

CityLearn v3：区分请求与实际执行，捕捉被聚

合掩盖的电力峰值

摘 要 节 选  · Renewable energy communities (RECs)

coordinate buildings, photovoltaic generation,

batteries…

沿着你的方向，继续往下读

01 地理大模型与地理智能体 P2 02 多源多模态地理数据 P3

03 轨迹数据与城市交通研究 P4 04 复杂网络、韧性城市与地理模拟 P5

05 城市感知、街景感知与空间优化 P6

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

http://arxiv.org/abs/2609.16610v1
https://catalog.data.gov/dataset/us-epa-enviroatlas-meter-scale-urban-land-cover-mulc-data-characteristics
https://catalog.data.gov/dataset/us-epa-enviroatlas-meter-scale-urban-land-cover-mulc-data-characteristics
http://arxiv.org/abs/2609.21570v1
http://arxiv.org/abs/2609.21570v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 地理大模型与地理智能体

光谱多样性主导预训练效果与在轨部署实践
2026-09-22
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资料观察截至 2026-09-21 · 近7天 42 条 · 近30天 175 条 · 66 个来源

两则材料分别关注地理大模型的训练数据构成与部署形态。前者通过控制变量实验，揭示预训练数据的光谱多样

性比地理覆盖范围更能决定下游性能，且欧洲数据表现意外优异；后者报道 Prithvi 模型在轨道平台的实际运行。

二者互补：一项厘清数据质量的关键指标，另一项验证模型在极端边缘环境下的工程可行性，共同指向从数据筛

选到端侧应用的完整链条。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-04-22

为何欧洲数据预训练模型在全局评估中更优？

摘要节选 · 新兴的地理空间基础模型引入了新的模型架构

与预训练数据集，其数据采样常基于不同的数据多样性

定义。当前性能差异主要归因于模型架构或输入模态，

而预训练数据集的作用却鲜有研究。为填补这一研究空

白，我们系统性地探究了预训练数据的地理构成如何影

响模型在下游任务中的性能。我们构建了全球尺度及各

洲尺度的预训练数据集，并在全球及各洲尺度的下游数

据集上对其进行评估。结果表明，源自欧洲的预训练数

据集在全局及局部下游评估中均优于全球尺度及各洲专

用的预训练数据集。为进一步探究影响预训练数据集下

游性能的因素，我们分析了10个预训练数据集在大陆、

生物群系、土地覆被及光谱值四个维度上的多样性。结

果发现，仅光谱多样性与模型性能呈强相关性，其余维

度相关性均较弱。该发现确立了一个新的多样性维度，

应在构建高性能预训练数据集时予以考量。

NASA News · 2026-05-07

Prithvi 模型如何在两颗在轨平台上运行？

摘要节选 · A team of researchers demonstrated NASA

and IBM’s open-source Prithvi Geospatial artificial

intelligence foundation model aboard two in-orbit

platforms.

读到这里，值得核对

请核对第一项研究中“光谱多样性”的具体量化指标及其与模型性能的统计相关性强度。注意其结论基于特定架构，

需确认是否排除了模型容量干扰。对于第二项新闻，需核实“在轨运行”是指完整推理还是仅部分模块演示，以及是

否依赖地面链路支持，避免高估其独立处理能力。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

光谱多样性能否指导在轨模型数据筛选？

既然光谱多样性强相关于模型性能，那么在带宽受限的在轨环境中，是否应优先传输高光谱多样性的影像片段用于

增量学习或微调？假设高多样性样本能更高效地更新模型权重，从而减少对大量冗余数据的依赖，提升星上计算的

资源利用率。

第一步可以怎么做

选取公开的多时相遥感数据集，计算各图像块的光谱多

样性指数。模拟在轨环境，对比基于多样性采样与随机

采样的微调效果，验证少量高多样性数据是否能达到同

等或更好的下游任务精度。

先把边界想清楚

需确认光谱多样性指标在不同传感器间的可比性。在轨

硬件算力有限，多样性计算本身的开销需纳入评估，避

免预处理成本超过收益。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

http://arxiv.org/abs/2604.21104v1
https://science.nasa.gov/science-research/ai-foundation-model-in-orbit/
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 多源多模态地理数据

遥感智能体规划与抗噪推理的协同优化路径
2026-09-22
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资料观察截至 2026-09-21 · 近7天 70 条 · 近30天 232 条 · 59 个来源

两篇材料分别关注地球观测智能体的任务规划鲁棒性与多模态模型的输入抗噪性。前者通过元任务库注入专家知

识，解决动态场景下的组合爆炸问题；后者利用语义等价簇对齐，缓解云雾遮挡及文本噪声导致的推理失效。二

者虽切入点不同，但共同指向真实部署中数据非理想化带来的挑战，提示我们在追求复杂任务执行的同时，需兼

顾底层感知的稳定性与容错能力。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-05-06

如何通过元任务库提升EO智能体规划可行性

摘要节选 · 自主地球观测（Earth Observation, EO）智能

体正从被动感知转向复杂、多步骤任务执行。然而，当

前将规划与执行集成于单一模型的架构在动态EO场景中

常面临组合爆炸与推理错误等挑战。为应对这些问题，

我们提出轻量级多模态元规划框架（ Lightweight

Multimodal Meta-Planner, LMMP）。LMMP引入双感

知机制，使战略规划同时锚定于多模态图像特征与高层

任务语义。关键在于，我们构建了元任务库（Meta

Task Library），将遥感领域专家知识直接注入工作流，

从而标准化领域逻辑并确保规划具备物理可行性。

arXiv · 2026-04-19

语义等价簇如何增强遥感模型抗噪一致性

摘要节选  · 面向地球观测的鲁棒多模态大语言模型

（MLLM）应在真实输入变化下保持一致的解释与推理

能力。然而，当前遥感领域MLLM未能满足该要求：它

们在精心筛选的干净数据集上训练，习得的映射关系脆

弱，难以泛化至实际地球观测中普遍存在的噪声条件，

导致部署时面对非理想输入时性能显著下降。为量化此

类脆弱性，我们构建了一组真实的多模态扰动，包括云

层与雾覆盖等视觉退化，以及涵盖口语化表达、模糊或

缺失指令等多样化以人为中心的文本变异。实证评估表

明，这些扰动显著削弱了主流遥感基础模型的视觉-语义

推理能力。为此，我们提出RemoteShield——一种专为

提升鲁棒性而设计的遥感MLLM，可在真实输入变异下

维持一致输出。

读到这里，值得核对

请核对LMMP框架中元任务库的具体构建方式，确认其是否覆盖了常见物理约束。同时审视RemoteShield实验中扰

动的类型分布，评估口语化表达与视觉退化对模型影响的权重差异，思考这两种鲁棒性增强手段在端到端系统中的

兼容可能性。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

抗噪感知能否优化智能体长程规划？

现有研究多独立处理感知噪声或规划逻辑。假设将RemoteShield的跨条件对齐机制嵌入LMMP的双感知模块，可

能使战略规划在输入受损时仍锚定正确语义，减少因误读图像特征导致的后续步骤连锁错误，提升整体任务成功

率。

第一步可以怎么做

选取EarthBench子集，模拟云雾遮挡生成扰动样本。保

持LMMP架构不变，仅替换其图像特征提取部分的训练

目标，引入语义等价簇偏好损失。对比基线在干净与噪

声数据上的工具调用准确率变化。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

http://arxiv.org/abs/2605.04777v1
http://arxiv.org/abs/2604.17243v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 轨迹数据与城市交通研究

从地面校准到空中路由：
两种交通优化的数学路径

2026-09-22
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资料观察截至 2026-09-21 · 近7天 111 条 · 近30天 539 条 · 71 个来源

两篇材料分别关注地面交通网络的校准控制与城市空中交通的安全路由。前者利用深度元模型学习共享潜在空

间，将模拟器校准与强化学习控制统一，旨在提升样本效率并减少旅行时间；后者则通过平均场流体近似，将多

目的地无人机网络建模为马尔可夫链，证明无队列状态的稳定性以简化优化问题。两者均试图在复杂系统中寻找

可处理的数学表达，但一者依赖数据驱动的降维表征，另一者侧重理论推导的稳态条件，展现了不同维度的解题

思路。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-09-18

如何用共享潜在空间统一交通模拟校准与控制？

摘要节选 · 城市交通网络在实现高保真模拟器校准和实时

运行控制方面面临着复杂的优化挑战。本文提出了一种

共享潜在空间框架，通过城市交通动力学的共同学习表

征，将模拟器校准与强化学习控制联系起来。首先，我

们开发了一种组合式 MLP-自编码器架构，该架构学习

连接模拟器输入（起讫点需求、网络参数）与输出（旅

行时间、拥堵模式）的低维流形，从而支持高效的贝叶

斯优化以进行校准。与传统降维方法相比，该方法展现

出更优的样本效率，并在固定计算预算内实现了对观测

数据的更好拟合。其次，我们实施了一种带有经验回放

和目标网络的深度 Q-learning 智能体，通过调度与路径

调整来优化动态交通分配。在基准网络上的实证评估显

示，与基线运营相比，我们的方法可将系统总旅行时间

减少高达 51%。

arXiv · 2026-09-17

平均场近似如何确保城市空中交通无队列稳定？

摘要节选 · 随着城市空中交通（UAM）系统向高密度运营

扩展，管理自主无人机（UAV）流量需要兼具可处理性

与安全关键性的控制框架。本文提出了一种基于最优控

制理论的多目的地 UAM 网络路由基础，该网络受垂直

起降场容量和流量约束。我们首先将网络建模为条件于

目的地的连续时间马尔可夫链（CTMC），以捕捉排队、

服务和飞行状态之间的随机转移。为确保可处理性，我

们采用平均场流体近似，并将底层系统动力学推导为一

组耦合常微分方程。本研究的关键贡献在于对无队列状

态空间正不变性的形式化证明。我们表明，在特定的轻

载条件下，初始无队列的系统将永久保持无队列状态。

这一结果使我们能够将复杂的无限维连续时间最优控制

问题转化为可处理的有限维代数优化问题。所得框架在

确保全网稳定性的同时，联合优化旅行时间和多跳效

率。

读到这里，值得核对

请仔细核对第一篇材料中“高达51%”的旅行时间减少是在何种基准网络和计算预算下得出的，以及第二篇材料中“轻

载条件”的具体数学定义。注意区分数据驱动方法的拟合效果与理论证明的稳定性边界，避免将特定实验结果泛化为

通用结论。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

潜在空间表征能否辅助空中交通稳态分析？

地面交通研究通过潜在空间压缩动力学以提升控制效率，而空中交通研究依赖平均场近似保证稳定性。若将深度学

习的表征能力引入空中交通模型，是否能在非轻载条件下更准确地预测拥堵转移？假设潜在变量能捕捉无人机流量

的非线性交互，可能弥补流体近似在密集场景下的精度损失。

先把边界想清楚

需验证深度学习模型的可解释性，避免黑箱操作掩盖物

理约束。同时，平均场方法的稳定性证明依赖于特定假

设，直接套用可能忽略随机扰动的影响，需谨慎评估边

界条件。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

http://arxiv.org/abs/2609.21945v1
http://arxiv.org/abs/2609.21093v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 复杂网络、韧性城市与地理模拟

从社会采纳到动力学谱：城市
韧性与网络敏感性的计算视角

2026-09-22
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资料观察截至 2026-09-21 · 近7天 4 条 · 近30天 25 条 · 41 个来源

两篇材料分别关注城市系统的社会技术层面与抽象动力学层面。前者通过基于主体的模型，解析绿色雨水基础设

施在社区间采纳不均的社会与结构成因；后者在数学上严格推导仿射元胞自动机的李雅普诺夫谱，揭示图结构如

何决定扰动传播。二者虽尺度迥异，但共同指向复杂系统中结构与动态的耦合机制，为理解城市韧性提供了从微

观行为到宏观稳定性的不同切面。

把两篇材料放在一起读

Nature Cities · 2026-09-21

社会结构如何制约绿色雨水设施的社区级采纳？

摘要节选 · 绿色雨水基础设施（GSI）可以增强城市雨水韧

性，但其效益取决于在各社区的广泛采用。尽管政策支

持力度不断加大，但采用率仍极不均衡，限制了其集体

影响。为理解这种差异的驱动因素，我们开发了一个空

间显式基于主体的模型，该模型以得克萨斯州奥斯汀市

的家庭调查、人口普查和地块级数据为依据，模拟了在

不同社会与结构约束下雨水收集及结构性 GSI 措施的采

纳情况。

arXiv · 2026-06-12

仿射规则下网络邻接谱如何精确决定动力学敏感

性？

摘要节选 · 李雅普诺夫指数刻画动力系统对扰动的敏感

性，而完整的李雅普诺夫谱则将其推广至切空间中每一

正交方向。对于元胞自动机，该谱几乎总是通过数值方

法近似计算，且近似过程十分微妙。本文证明：仿射规

则（即其更新函数为输入子集的异或运算再加一常数）

具有精确可解的李雅普诺夫谱。仿射规则的布尔雅可比

矩阵与构型无关，因此其谱简化为某一固定常数矩阵的

奇异值的对数，无需数值模拟，亦不涉及极限过程。

读到这里，值得核对

请核对第一项研究中主体决策规则的具体参数来源，以及第二项中“仿射规则”的定义是否涵盖非线性交互。注意区

分数值近似与解析解的适用边界，思考图拓扑特征在两种情境下对系统状态演化的不同影响机制。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

网络拓扑敏感性如何影响基础设施采纳扩散？

假设城市社区间的社会联系构成复杂网络，其拓扑结构的动力学敏感性（如李雅普诺夫指数）可能影响政策或行为

模式的传播稳定性。若高敏感性节点更易受扰动影响，是否也更容易改变基础设施采纳决策？这连接了抽象动力学

指标与社会技术系统的扩散效率。

第一步可以怎么做

构建简化社区网络，将节点设为二元采纳状态。引入基

于邻接矩阵的扰动传播规则，模拟不同拓扑结构下的采

纳扩散过程。对比传统阈值模型与引入动力学敏感性权

重的模型在扩散速度和最终覆盖率上的差异。

先把边界想清楚

需验证社会网络是否满足仿射规则假设，且实际采纳决

策受多重社会经济因素干扰，单纯拓扑敏感性可能不足

以解释现实差异，需控制其他变量。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

https://www.nature.com/articles/s44284-026-00520-1
http://arxiv.org/abs/2606.14521v1
http://arxiv.org/abs/2606.14521v1
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资料观察截至 2026-09-21 · 近7天 1 条 · 近30天 15 条 · 41 个来源

两则材料分别展示了不同技术阶段的城市感知评估路径。前者利用全卷积网络与随机森林构建人机对抗框架，旨

在降低局部评估成本并控制误差；后者则引入视觉语言模型，通过Rubric-to-Map框架解决语义校准与点级制图

的可重复性问题。二者均关注如何从图像中提取可靠感知指标，但技术重心已从传统深度学习特征提取转向大模

型的语义对齐与审计，反映了工具链向更高可解释性与标准化发展的趋势。

把两篇材料放在一起读

International Journal of Geographical Information Science · 2019-

01-01

人机对抗评分如何降低局部城市感知评估误差

摘要节选 · 尽管近年来已利用机器学习构建了全球覆盖的

城市感知数据集，但其在准确评估其他国家和地区局部

城市感知方面的有效性仍存在问题。本文描述了一种基

于深度学习与迭代反馈及推荐评分相结合的方法，提出

了一种人机对抗评分框架，可实现对中国城市局部城市

感知的快速、低成本评估。采用先进的全卷积网络

（FCN）和随机森林（RF）算法，该方法的感知估计误

差低于10%。从视觉特征和城市功能两个方面进行驱动

因素分析，验证了其在推导局部城市感知方面的可行

性。该人机对抗框架具备高通量与高精度评分能力，为

城市规划者和研究人员提供了一种经济、快速的局部城

市感知评估解决方案。

GitHub Repositories · 2026-03-29

Rubric-to-Map框架如何实现VLM语义校准与

复现

摘要节选 · 面向视觉语言模型（VLM）审计、语义校准及

街景影像点级城市感知制图的Rubric-to-Map框架（武

汉天地案例研究）。主题包括校准、地理信息系统

（GIS）、大语言模型（LLM）、可重复性、街景影像、城

市分析。本GitHub仓库由yanyuelin721（开发者）维

护。主要编程语言：Python。最后更新时间：2026-

03-29。# Rubric-to-Map 可重复性软件包  [![DOI]

(https://zenodo.org/badge/DOI/10.5281/zenodo.188

97096.svg)]

(https://doi.org/10.5281/zenodo.18897096) 该公开可

重复性软件包支持Rubric-to-Map框架在VLM审计、语

义校准及点级城市感知制图中的复现。

读到这里，值得核对

请核对第一项研究中“低于10%”误差的具体计算基准与验证数据集范围，确认其泛化能力边界。同时检查第二项仓

库中公开的校准脚本与提示词模板，确认其是否包含处理视觉语言模型幻觉的具体机制，以及不含原始数据对复现

结果的影响程度。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

VLM校准能否提升跨城市感知一致性

传统深度学习模型在跨区域应用时常因特征分布差异导致性能下降。视觉语言模型虽具备通用语义理解力，但缺乏

细粒度空间校准。假设引入基于规则的量表（Rubric）对VLM输出进行语义约束与校准，能在不重新训练模型的情

况下，显著提升不同城市街区感知评分的一致性与可比性。

第一步可以怎么做

选取两个风貌差异显著的城市街区街景样本，使用公开

VLM进行初始评分。应用Rubric-to-Map中的校准脚本

对输出进行后处理，对比校准前后评分与人工标注的相

关性变化。需先核实目标城市是否有公开可用的街景数

据源及对应的人工感知基准数据。

先把边界想清楚

需注意VLM对特定文化语境或本地化视觉元素的识别偏

差。校准规则若过于僵化可能抹杀细微差异，需验证校

准过程是否引入了新的系统性误差，且需确认开源代码

是否完整覆盖预处理流程。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

https://doi.org/10.1080/13658816.2019.1643024
https://github.com/yanyuelin721/rubric-to-map
https://github.com/yanyuelin721/rubric-to-map
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论文书签：下一篇，从这里开始

本期新增 · 28 条资料 · 点击标题即可继续阅读

Scientific Data · 2026-09-21

巴塞罗那大都市区气候脆弱社区户外公共空间城市热

感知与环境测量公民科学数据集

摘要节选 · 我们展示了一个旨在研究巴塞罗那大都市区五

个社区城市热环境与热感知的数据集。通过与14个非学

术合作伙伴组织协作，我们开展了一系列公民科学活

动，439名居民作为共同研究者参与了研究过程的所有

阶段。参与者来自被划分为高度或极高度气候脆弱性的

区域，并确定了210个与其日常生活相关的户外公共场

所。

arXiv · 2026-09-18

基于寄存器的驾驶与风险推理：面向寄存器式端到端

自动驾驶的风险感知占用

摘要节选 · 多模态轨迹预测提升了端到端自动驾驶的行为

覆盖能力，但现有方法仍受限于稀疏的场景表征。不完

整的证据导致候选生成质量低下，且在几何相似的轨迹

间排序不可靠。在基于寄存器的基线模型中，劣质和较

差候选占候选集的19.74%，而 oracle-best 候选的平均

排名仅为第33.9位。

Sustainable Cities and Society · 发表日期待补充

Green certification and clean energy distribution

for sustainable cities: A robust decentralized

framework for integrating industrial prosumers

into…

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Cities · 发表日期待补充

Uber 平台上的种族化乘客体验：基于审计的实地研

究证据

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Cities · 发表日期待补充

乐于留下？首尔外国居民的居住环境满意度、幸福感

与定居意愿

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Cities · 发表日期待补充

社会资本在移民出行方式选择中的作用：一项多层分

析

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Cities · 发表日期待补充

科技金融与城市产业链韧性：来自中国地级市的实证

证据

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

arXiv · 2026-09-18

合成人类移动数据生成：表征、方法与实用能力的结

构化综述

摘要节选 · 人类移动数据已成为城市分析中日益重要的组

成部分。尽管可用的移动数据源范围已大幅扩展，但获

取这些数据仍受到商业限制、隐私问题和制度壁垒的严

重制约。数据保护程序也往往降低了发布数据集的分析

价值。合成移动数据作为一种有前景的解决方案应运而

生，但现有方法在底层机制、保留信息、生成输出以及

可支持的分析问题方面存在显著差异。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

https://www.nature.com/articles/s41597-026-08186-z
https://www.nature.com/articles/s41597-026-08186-z
http://arxiv.org/abs/2609.21486v1
http://arxiv.org/abs/2609.21486v1
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2210670726008048?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2210670726008048?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2210670726008048?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2210670726008048?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126008401?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126008401?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S026427512600822X?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S026427512600822X?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126007936?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126007936?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126007778?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126007778?dgcid=rss_sd_all
http://arxiv.org/abs/2609.21413v1
http://arxiv.org/abs/2609.21413v1
https://research.urbancomp.dev/
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arXiv · 2026-09-18

JEPA 引导扩散模型：面向生成式交通预测的预测性

视觉-语言条件化

摘要节选 · 准确的交通预测既需要理解场景动态，也需要

合成逼真的未来观测结果。近期基于扩散模型的视频生

成方法能够产生视觉上合理的预测，但需要昂贵的端到

端训练，且往往将场景理解与图像合成耦合在一起。本

文提出了一种解耦的预测框架，将未来表征学习与视频

生成分离。首先，冻结的 V-JEPA 编码器从观测到的交

通视频中提取预测性潜在表征，在语义潜在空间中捕捉

底层场景动态。

arXiv · 2026-02-01

HERMES：基于视觉-语言模型的面向长尾自动驾驶

的整体端到端风险感知多模态具身系统

摘要节选 · 端到端自动驾驶模型日益受益于大型视觉-语言

模型在语义理解方面的能力，但在混合交通环境（涉及

异构道路使用者和罕见的安全关键交互）下，长尾场景

中的安全可靠规划仍具挑战性。本文提出 HERMES，一

种整体性的风险感知端到端多模态驾驶框架，将长尾语

义知识显式纳入轨迹规划。

arXiv · 2025-09-26

跨排行榜的自动驾驶规划器基准测试：基于 CARLA

的统一评估

摘要节选 · 自动驾驶仍是一个高度活跃的研究领域，旨在

使车辆能够感知动态环境，预测车辆、行人和骑行者等

交通参与者的未来轨迹，并规划安全高效的未来运动。

为推动该领域发展，已建立多个竞争平台和基准测试，

以提供标准化的数据集和评估协议。每个平台都提供了

独特的数据集以及涵盖广泛驾驶场景和条件的具有挑战

性的规划问题。

arXiv · 2026-09-18

VideoReloc：基于千字节级语义场景图的长期室内

视频重定位

摘要节选 · 给定紧凑的语义场景图，长期室内视频重定位

旨在光照和家具变化后估计地图坐标系下的轨迹。视觉

方法依赖外观特征，在这些变化下变得不可靠；而逐帧

基于物体类别和几何信息进行定位则导致证据稀疏且存

在歧义。我们提出了 VideoReloc，其自适应片段利用里

程计收集空间证据，直到满足物体和运动准则，从而根

据观测到的场景调整查询长度。

arXiv · 2026-09-18

ZYT-World：面向闭环自动驾驶仿真的实时可控世

界模型

摘要节选 · 生成式世界模型为端到端及视觉-语言-动作驾

驶策略提供了可控且可重复的闭环仿真，但在生产部署

中仍面临三项未解决的需求：以原生分辨率忠实复现鱼

眼与针孔混合相机阵列；协调因果性、逐时间步交互与

长时程稳定性及低延迟之间的关系；以及在重访地点时

保持场景一致性。我们提出 ZYT-World，这是一种单一

架构，原生生成视场角大于 180° 的四路鱼眼视图和三路

针孔视图。

arXiv · 2026-09-18

面向可扩展三维建图、定位与渲染的自适应世界记忆

三维基础模型

摘要节选 · 近期的三维基础模型实现了从 RGB 图像中进

行可泛化的几何推理，但在持久记忆、可扩展性及可渲

染场景建模方面仍存在局限。我们提出了一种以记忆为

中心的三维基础模型，用于实现可扩展的机器人定位、

重建及高斯渲染。其核心是一种自适应世界记忆机制，

结合了基于 Transformer 的门控更新与测试时时空调

节。

arXiv · 2026-09-18

面向安全导向端到端自动驾驶的风险感知占用栅格

摘要节选 · 稀疏表征将端到端驾驶系统的环境感知形式化

为物体和车道线等离散元素集合。这种形式化在拥挤、

遮挡场景中处理非结构化障碍物、不确定区域及复杂交

互时面临安全风险。本文提出一种稠密表征——风险感

知占用栅格，以显式且统一的方式刻画与规划相关的风

险。它将全局场景占用、地图衍生的交通约束以及未来

动态智能体占用联合编码至统一的鸟瞰图（BEV）中。

Remote Sensing of Environment · 发表日期待补充

水盐胁迫下棉花叶倾角日动态检测

摘要节选 · 发表日期：2026年12月15日 来源：Remote

Sensing of Environment, Volume 347 作者：Qing Li,

Dalei Hao, Jan Pisek, Zicheng Ji, Yanan Wei,

Youngryel Ryu, Jiarui Xu, Yangmin Feng, Shaozhong

Kang, Yelu…

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

http://arxiv.org/abs/2609.21379v1
http://arxiv.org/abs/2609.21379v1
http://arxiv.org/abs/2602.00993v2
http://arxiv.org/abs/2602.00993v2
http://arxiv.org/abs/2509.22754v2
http://arxiv.org/abs/2509.22754v2
http://arxiv.org/abs/2609.21804v1
http://arxiv.org/abs/2609.21804v1
http://arxiv.org/abs/2609.21712v1
http://arxiv.org/abs/2609.21712v1
http://arxiv.org/abs/2609.21502v1
http://arxiv.org/abs/2609.21502v1
http://arxiv.org/abs/2609.21470v1
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S003442572600444X?dgcid=rss_sd_all
https://research.urbancomp.dev/
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International Journal of Applied Earth Observation and

Geoinformation · 发表日期待补充

基于历史相位约束填补与物理引导全局-局部降尺度

的GRACE/GRACE-FO地下水储量异常时空重构框

架

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

International Journal of Applied Earth Observation and

Geoinformation · 发表日期待补充

基于自适应背景抑制的山西长治煤矿甲烷羽流识别、

排放估算及地面验证

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

International Journal of Applied Earth Observation and

Geoinformation · 发表日期待补充

AdaGeo-SR：基于AlphaEarth基础模型先验的

Sentinel-2影像地理语义引导超分辨率

摘要节选 · 发表日期：2026年11月。来源：《国际应用地球

观测与地理信息学杂志》（ International Journal of

Applied Earth Observation and Geoinformation），第

154卷。

Sustainable Cities and Society · 发表日期待补充

北京城市洪水易发性空间异质性及模型归因研究：基

于空间交叉验证的XGBoost-SHAP分析

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Transportation Research Part D · 发表日期待补充

绿色道路在多大程度上产生生态效益？

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Transportation Research Part D · 发表日期待补充

出租车与地铁竞争建模：揭示行程及建成环境因素的

非线性影响

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Transportation Research Part C · 发表日期待补充

基于动态多智能体深度强化学习的多式联运网络定价

与激励方法

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Transportation Research Part C · 发表日期待补充

基于轨迹数据的自动变道起始标注：多阶段时序推理

与自适应窗口方法

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Cities · 发表日期待补充

中国大都市的汽车拥有量：估值、年龄差异及可持续

交通的政策启示

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Computers, Environment and Urban Systems · 发表日期待补充

将时空人口动态纳入深度学习模型以进行小区域人口

预测

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Computers, Environment and Urban Systems · 发表日期待补充

面向降温效益均等化的城市树冠扩展预算分配：一种

基于图神经网络的多目标框架

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

Remote Sensing of Environment · 发表日期待补充

总柱二氧化氮与气溶胶光学厚度的日变化耦合：来自

Pandora Asia 网络的见解

摘要节选 · 当前仅有书目信息，完整摘要请见原文。

研究之外，看看城市正在发生什么

本期新增 · 5 条资料 · 点击标题即可继续阅读

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226005194?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226005194?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226005194?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226005030?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226005030?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226004899?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1569843226004899?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2210670726007985?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2210670726007985?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1361920926004323?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1361920926004293?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S1361920926004293?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0968090X26005140?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0968090X26005140?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0968090X26005073?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0968090X26005073?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126008267?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264275126008267?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0198971526001353?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0198971526001353?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0198971526001341?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0198971526001341?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0034425726004529?dgcid=rss_sd_all
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0034425726004529?dgcid=rss_sd_all
https://research.urbancomp.dev/
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ArchDaily · 2026-09-21

URSIKS 教育设施 / Arhitekti Počivašek

Petranovič

摘要节选 · 该建筑是卢布尔雅那大型新监狱综合体的组成

部分，建筑师于2017年赢得该项目的公开竞赛。综合体

位于Dobrunje。教育中心沿Litijska Road布置，使其与

城市的联系比与其后方的监狱更为紧密。

ArchDaily · 2026-09-21

逃离系统：超越熟悉领域的建筑

摘要节选 · 城市依赖于其周围既有的系统。当建筑师在水

上或地球之外进行设计时，这些系统不再可用。在缺乏

固定地面以及邻近的能源、水、交通和废物处理网络的

情况下，建筑必须承担通常由更大范围的城市所提供的

功能。

Digital Earth Africa · 2026-09-17

开放数据为非洲未来规划者提供起点

摘要节选 · 卫星数据不应成为规划非洲城市、农业和水资

源者的不可及之物。基于这一理念，8月18日举办了一场

在线培训，卢旺达大学空间规划系的99名学生和研究人

员接触了Digital Earth Africa，以探索如何……

NVIDIA Technical Blog · 2026-09-21

五家利用 NVIDIA AI 推动清洁能源发展的公司

摘要节选 · 清洁能源并非稀缺资源，但受限于基础设施陈

旧、研发周期漫长及前期成本壁垒等瓶颈，其大规模应

用进程历来缓慢。在纽约气候周期间，NVIDIA 重点介绍

了五家在底层架构中深度集成 AI 技术、从而加速从研究

到落地全过程的清洁能源创新企业。

ArchDaily · 2026-09-21

Anir Guest House / Tamara Wibowo Architects

摘要节选 · Anir Guest House 位于三宝垄（Semarang）

Tembalang 区的密集住宅区，通过对场地限制、空间效

率及氛围的精准回应，重新诠释了女性专用寄宿公寓这

一建筑类型。该项目建于一个约 11 x 25 米的不规则梯

形地块上，将不规则的用地轮廓转化为一种经过校准的

建筑语言，其特征包括锯齿状体量、多孔表面以及分层

的公共空间。

把有用的数据与工具装进收藏夹

本期新增 · 8 条资料 · 点击标题即可继续阅读

USDOT Open Data · 2026-09-03

大型卡车碰撞致因研究（LTCCS）- 文件1（Excel）

摘要节选 · 大型卡车*碰撞致因研究（LTCCS）基于美国

交通部（ DOT）下属联邦汽车运输安全管理局

（FMCSA）和国家公路交通安全管理局（NHTSA）开

展的为期三年的数据收集项目。LTCCS是首个旨在确定

导致严重大型卡车碰撞的关键事件及相关因素的全国性

研究，使DOT及其他机构能够实施有效的对策，以降低

此类碰撞的发生率和严重程度。

USDOT Open Data · 2026-09-03

部件测试数据库 - 最新测试

摘要节选 · NHTSA 部件测试数据库包含在各类研究中测得

的工程数据。

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

https://www.archdaily.com/1185341/educational-facility-ursiks-arhitekti-pocivasek-petranovic
https://www.archdaily.com/1185341/educational-facility-ursiks-arhitekti-pocivasek-petranovic
https://www.archdaily.com/1185010/escaping-systems-architecture-beyond-familiar-ground
https://digitalearthafrica.org/en_za/open-data-is-giving-africas-future-planners-a-place-to-start/
https://blogs.nvidia.com/blog/clean-energy-nvidia-ai/
https://www.archdaily.com/1185321/anir-guest-house-tamara-wibowo-architects
https://data.transportation.gov/d/vv4k-w3xw
https://data.transportation.gov/d/tu8k-qqpr
https://research.urbancomp.dev/
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USDOT Open Data · 2026-09-03

车辆碰撞测试数据库 - 按制造商、型号和年份等车

辆参数查询

摘要节选 · NHTSA 车辆碰撞测试数据库包含在各类研究、

新车评估计划（NCAP）及合规性碰撞测试中测得的工

程数据。该数据库中的信息涉及车辆及其他结构在碰撞

中的性能与响应情况。本数据库不旨在支持一般消费者

安全问题。有关一般消费者信息，请参阅 NHTSA 关于

购买更安全汽车的指南。

USDOT Open Data · 2026-09-02

Embarcadero Connect -

摘要节选 · FMCSA 数据管理团队服务器。支持查看和协

作编辑实体关系图。

USDOT Open Data · 2026-09-02

A&I - 客运承运人统计

摘要节选 · 以下报告旨在提供有关客运车辆和承运人的信

息。所有报告均提供选择财年或日历年的选项，以及包

括美国、加拿大和墨西哥在内的承运人注册地选项。

USDOT Open Data · 2019-05-24

城市高速公路模型验证 [支持数据集]

摘要节选 · SHRP 2 项目 L33“城市高速公路模型验证”的

目标是评估并增强在 SHRP 2 项目 L03“确定可靠性缓

解策略影响的分析程序”中开发的预测行程时间可靠性模

型。于 2010 年结束的 SHRP 2 项目 L03 开发了两类用

于规划、编程和系统管理背景下估计或预测行程时间可

靠性的模型：数据丰富型和数据匮乏型模型。

Data.gov Geospatial · 2026-04-21

热脆弱性指数排名

摘要节选 · 热脆弱性指数（HVI）旨在识别在极端高温期间

及紧随其后居民死亡风险较高的社区。该指数采用统计

模型，概括了导致社区热风险的最重要社会和环境因

素。HVI包含的因素有：地表温度、绿地空间、家庭空调

获取情况，以及低收入或非拉丁裔黑人居民的百分比。

这些风险因素在社区间的差异根植于过去和现在的种族

主义。

Japan G Spatial Information Center · 2024-10-05

国土数值信息（医疗机构）- 宫崎县

摘要节选 · 全国の医療機関の内、医療法に基づく「病院」

「（一般）診療所」「歯科診療所」の地点、名称、所在

地、診療科目、開設者分類をGISデータとして整備した

ものである。 作成年度：平成26年度 原典資料：各都

道府県からの提供資料 国土地理院「電子地形図（タイ

ル）」※「地理院地図」の標準地図

位置智能与城市感知实验室 · 学习资料库 点击文章标题，回到原文继续读

https://data.transportation.gov/d/m79z-hhkd
https://data.transportation.gov/d/m79z-hhkd
https://data.transportation.gov/d/bhb5-ai78
https://data.transportation.gov/d/7gz5-f42x
https://data.bts.gov/d/a8g4-5cgg
https://data.cityofnewyork.us/d/4mhf-duep
https://www.geospatial.jp/ckan/dataset/ksj-p04-45
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