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BEVLight：基于无人机鸟瞰
视图的可泛化交通信号控制
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早上好，UrbanComp 星期六 · 武汉光谷 · 雾 · 18°C · 17–24°C

资料日期 2026-10-30 · 筛选去重后选入 11 条 · 5 个研究方向

本期关注感知视角与决策架构的协同演变。BEVLight 尝试用无人机按需提供的鸟瞰视图替代固定路侧相机，解决

视觉交通信号控制在异构路口间的泛化难题；量子启发网络在标注稀缺区利用粗分辨率标签生成高分辨率伪标

签，探索多模态融合的边界；

翻开之前

无人机视角让信号控制摆脱了对特定摄像头位置的依赖，人类遥操作数据成为连接视觉特征与相位决策的桥梁。这

种从“看”到“控”的直接映射，为处理非标准化路口提供了新可能。

给今天的一句话 在浩大的世界里，有人记得你爱吃什么，便很温暖。

今天先读这一篇

arXiv · 2026-10-29

BEVLight：基于无人机鸟瞰视图的可泛化交通信号控制

摘要节选 · 基于学习的交通信号控制（TSC）已取得显著性能，但大多数方法依赖于在真实部署中需从传感器观测

估计的结构化交通状态。视觉 TSC 直接从图像中学习信号决策，然而现有方法依赖固定的路侧摄像头，且受限于

特定的交叉口配置和视觉域。无人机提供按需的鸟瞰视图（BEV）观测，能够同时捕捉交叉口拓扑结构和交通动

态，使其成为视觉 TSC 的一种有前景的感知平台。我们提出了 BEVLight，一种直接将 BEV 观测映射为信号动

作的可泛化 TSC 框架。BEVLight 将视觉特征锚定到各个车道，并沿交叉口拓扑结构将其组合成流向和相位表

示，从而使共享策略能够在异构的交叉口布局和信号方案中对候选相位进行评分。

还有两条，值得带走

arXiv · 2026-10-29

量子启发网络借粗分辨率标签生成高分辨率伪标

签

摘要节选 · 在高分辨率标注稀缺或获取成本高昂的地区，

利用多模态地球观测（EO）数据进行精确的土地覆盖制

图仍是一项挑战。

arXiv · 2026-10-27

QMIX架构提升电动汽车多站充电分配协调效率

摘要节选 · 电动汽车向公共充电站的分配日益受到制约，

因为多个异构设施往往服务于同一请求流，且仅能观测

到部分局部信息。对单个站点而言合理的接受/拒绝决

策，可能会降低整个充电区域的效率。

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/2610.39320v1
http://arxiv.org/abs/2610.39773v1
http://arxiv.org/abs/2610.39773v1
http://arxiv.org/abs/2610.38053v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 地理大模型与地理智能体

灾害定位波动与千米级空间推理的局限
2026-10-31
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资料观察截至 2026-10-30 · 近7天 8 条 · 近30天 57 条 · 38 个来源

PhotoMappers 回顾十年众包数据，揭示 VLM 在灾害地理定位中受地方特异性线索困扰，准确率随年份剧烈波

动；KilometerVision 则从认知层级指出，模型多依赖二维匹配而非真正路径整合。两者共同指向当前 GeoAI 在

处理复杂空间结构时的短板：前者强调人机互补以应对模糊性，后者质疑模型是否具备构建全局心理地图的能

力，提示需重新审视空间智能的本质。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-10-11

VLM灾害定位为何随年份剧烈波动？

摘要节选 · 众包灾害影像在传统灾害制图滞后或不完整

时，提供了及时的实地观测数据；然而，其地理价值取

决于观测产生的地点、解读方式以及能否被可靠地定位

为可操作的地理空间情报（GEOINT）。本研究利用

PhotoMappers 这一众包灾害制图项目超过十年的数

据，考察灾害信息地理格局的变化，并探讨新兴 GeoAI

模型与人类地理解读之间的差异。我们结合纵向空间分

析与基于街景图像（SVI）和遥感图像（RSI）的多视角

地理定位，通过涵盖地理线索与推理证据的 30 项指标

评估视觉-语言模型（VLMs）的推理能力。结果显示，

受灾害类型、社区生命线及运营优先级变化的影响，该

档案在地理和时间分布上呈现不均衡性。

arXiv · 2026-09-30

模型是否真能构建千米级心理地图？

摘要节选 · 我们推进了视觉语言模型（VLMs）中大规模空

间智能的前沿，并推出了首个基于真实世界视频、覆盖

长达1公里距离的地理布局理解基准。受认知科学文献启

发，我们依据人类空间意识的层级阶段评估模型：通过

地标进行锚定、通过路径连接地标以及将这些整合为全

局心理地图。大量实验揭示了当前AI模型处理空间信息

的根本分歧。我们发现，VLMs几乎完全依赖二维视觉识

别和文本匹配来规避复杂的空间推理，而非利用真正的

路 径 整 合 或 形 成 几 何 调 查 知 识 。 该 基 准 可 在

https://perception-test-

challenge.github.io/kilometervision.html 公开获取。

读到这里，值得核对

请核对  PhotoMappers 中  R@1 年度波动的具体成因，是数据分布偏移还是模型泛化不足？同时确认

KilometerVision 基准中“路径整合”失败的具体证据，区分是视觉识别错误还是空间逻辑缺失，避免将二维匹配能

力误读为空间推理能力。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

如何增强VLM的地方特异性空间推理？

鉴于 VLM 在处理局部特异性证据时表现不佳且依赖二维匹配，假设引入显式的拓扑约束或分层注意力机制，能否

迫使模型关注地标间的几何关系而非仅凭纹理匹配？这有助于提升灾害场景下的定位鲁棒性。

第一步可以怎么做

选取  PhotoMappers 中低准确率年份的子集，结合

KilometerVision 的路径评估指标，测试在提示词中加

入局部拓扑描述后，Qwen3.6-27B 等模型在重排序任

务中的 R@1 变化，验证几何线索的有效性。

先把边界想清楚

需先核实公开数据中是否包含足够的拓扑标注信息；若

缺乏真实路径地面真值，实验结果可能仅反映文本匹配

优化，而非真正的空间推理提升，需谨慎解读。

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

http://arxiv.org/abs/2610.15403v1
http://arxiv.org/abs/2609.39588v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 多源多模态地理数据

遥感多模态推理自演化与甲烷羽流高效分割
2026-10-31
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资料观察截至 2026-10-30 · 近7天 15 条 · 近30天 76 条 · 47 个来源

两篇材料分别关注遥感理解的通用推理能力与特定环境监测任务。ReDiS框架通过分离推理探索与诊断评估，解

决多步推理中的可靠性问题；另一研究则聚焦甲烷羽流分割，利用物理线索增强RGB表征以提升效率。前者侧重

模型内部机制的协同演化，后者强调多模态融合在低计算开销下的精度提升，二者展示了从通用逻辑到专用场景

的不同优化路径。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-10-13

ReDiS如何分离推理探索与诊断以改善遥感多步

推理？

摘要节选 · 多模态大语言模型（MLLMs）在遥感理解方面

展现出巨大潜力，但在需要细粒度视觉定位和多步推理

的任务中，可靠推理仍具挑战性。现有方法通常依赖成

本高昂的预构建推理轨迹或响应一致性等自生成信号，

这可能强化共同错误并提供不可靠的监督。我们提出了

“推理 -诊断自演化 ”（Reasoning-Diagnosis Self-

Evolution, ReDiS）框架，该框架将推理探索与候选评估

分离，同时允许这两个过程协同演化。ReDiS 从共享的

多模态骨干网络中实例化两个角色特定的专家：一个负

责探索多样化视觉证据 -答案候选项的 “推理器 ”

（Reasoner），以及一个联合评估完整候选集并提供可

信度感知反馈的“诊断器”（Diagnoser）。

arXiv · 2026-06-24

基于多模态深度学习的高光谱卫星影像甲烷羽流

分割

摘要节选 · 高效检测甲烷羽流对于理解与减缓全球变暖至

关重要，而准确识别并分割地球观测影像中的甲烷羽

流，仍是大规模监测的关键环节。本文提出一种多模态

深度学习模型，该模型集成了特征引导甲烷增强

（FGME）机制，将具有物理意义的甲烷线索注入基于

Transformer的RGB表征中，并在多个语义尺度上实现

融合。本方法在MPDataset数据集上进行评估，其

MIoU、MPrecision和Recall分别较当前最优方法提升

+0.92、+0.87和+1.01。值得注意的是，这些性能提升是

在显著更低的计算开销下实现的，从而在大规模甲烷监

测任务中实现了更优的精度-效率权衡。结果表明，高效

的多模态融合策略有望支撑真实世界遥感应用中高精

度、可扩展的甲烷羽流分割。

读到这里，值得核对

请核对ReDiS在LHRS-Bench等基准上的具体提升幅度是否依赖特定骨干网络规模，以及甲烷分割研究中FGME机

制注入物理线索的具体方式。注意区分通用推理框架的适应性验证与特定环境监测任务的效率权衡证据，避免将单

一数据集结果泛化至所有遥感场景。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

物理约束能否增强遥感多模态推理的可靠性？

ReDiS通过角色分离提升推理可信度，而甲烷研究利用物理线索增强特征。若将物理规律作为诊断器的评估依据，

是否能在减少错误推理的同时保持计算效率？假设物理一致性可作为额外的反馈信号，辅助诊断器识别违背常识的

视觉证据-答案候选项。

第一步可以怎么做

先确认是否有公开的含物理标注遥感推理数据集可用。

选取小规模骨干网络，在诊断器评估阶段引入简单的物

理一致性检查规则，对比引入前后在标准基准上的准确

率变化及计算开销增加情况。

先把边界想清楚

物理规则的简化可能无法覆盖复杂场景，需验证规则引

入是否导致诊断器对非典型但合法样本的误判。同时需

核实所选数据集是否包含足够的物理属性标注以支持该

实验设计。

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/2610.18388v1
http://arxiv.org/abs/2610.18388v1
http://arxiv.org/abs/2606.26416v1
http://arxiv.org/abs/2606.26416v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 轨迹数据与城市交通研究

从V2X数据耦合到凸神经网络换道规划
2026-10-31
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资料观察截至 2026-10-30 · 近7天 29 条 · 近30天 168 条 · 51 个来源

车联万物研究常受限于轨迹与网络参数的割裂，MINT-V2X通过仿真耦合填补了这一基础设施缺口，证实了引入

轨迹数据对RSU负载预测的提升作用。另一项研究则聚焦混合交通中的换道难题，利用输入凸神经网络代理模型

替代传统混合整数规划，在保障安全与舒适度的同时显著优化计算效率。前者提供高保真多模态数据底座，后者

提出高效可解的规划算法，两者分别解决了数据供给与计算复杂度的关键瓶颈。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-06-26

MINT-V2X如何耦合交通与网络仿真以支持预测

摘要节选 · 车联万物（V2X）通信系统依赖于既包含车辆

轨迹数据、又涵盖具备真实保真度的无线网络参数的数

据集，以支撑预测与优化模型的构建。当前存在一项极

为关键的研究基础设施缺口：公开可用的数据集通常仅

覆盖移动性或网络参数二者之一，极少提供将两者统一

整合的单一视图。本文提出MINT-V2X，该数据集通过

耦合SUMO交通动力学仿真与OMNeT++/Simu5G网络

仿真生成。其验证框架由14项标准化测试构成，依据

3GPP Release 14（C-V2X）、ETSI标准及香农容量理

论设计。最终数据集包含3小时城市交通仿真中1,386辆

车辆与15个路侧单元（RSU）产生的987万条同步数据

点。我们通过网络指标相关性（CQI-SINR：0.993；

SINR-PDR：0.946）验证了严格的算法一致性。

arXiv · 2026-10-28

输入凸神经网络如何优化混合交通换道规划

摘要节选 · 换道（LC）操作是极具挑战性的车辆交互行

为，对交通安全和效率具有重大影响。在混合交通中为

网联自动驾驶车辆开发有效的 LC 策略面临周围车辆行

为的不确定性以及在优化方案中嵌入真实预测模型所带

来的计算负担等复杂问题。为了捕捉这些复杂的交互作

用同时保持可处理性，本研究提出了一种数据驱动的优

化框架，将在贝塞尔曲线轨迹规划器中嵌入用于安全性

和横向舒适度的神经网络（NN）代理模型。具体而言，

LC 过程中的安全成本通过一个由编码规划轨迹的输入凸

循环神经网络（ICRNN）、嵌入 LC 持续时间的完全输入

凸神经网络（FICNN）以及融合历史交通状态的部分输

入凸神经网络（PICNN）解码器组成的代理模型进行量

化；此外，另一个 FICNN 代理模型近似表示作为 LC 持

续时间函数的最优横向舒适度成本。

读到这里，值得核对

请核对MINT-V2X中CQI与SINR的高相关性是否源于仿真模型的强假设，以及该数据集在真实噪声环境下的泛化能

力。对于换道规划，需确认输入凸神经网络的代理精度在极端交通流密度下是否依然稳定，以及线性规划公式在处

理多车交互时的扩展性边界。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

MINT-V2X数据能否提升凸网络换道鲁棒性

MINT-V2X提供了同步的车辆轨迹与无线网络参数，而现有换道规划多仅依赖运动学状态。假设将网络通信质量指

标（如SINR）作为额外状态输入嵌入到输入凸神经网络的代理模型中，能否使规划器在通信受限或高延迟场景

下，做出更保守且安全的换道决策，从而弥补纯运动学模型的信息盲区。

第一步可以怎么做

先核实MINT-V2X开源数据中是否包含足以支撑换道场

景提取的细粒度轨迹片段。若可用，筛选涉及换道的子

集，构建包含通信指标的状态向量，重新训练原研究中

的ICRNN与FICNN代理模型，并在仿真中对比引入通信

感知前后的规划成本与安全边际。

先把边界想清楚

需注意仿真生成的网络参数可能与真实物理信道存在分

布差异，直接嵌入可能导致过拟合。必须验证代理模型

在通信指标缺失或异常值情况下的鲁棒性，避免引入新

的不安全因素。

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/2607.22654v1
http://arxiv.org/abs/2610.38939v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 复杂网络、韧性城市与地理模拟

从微观决策到洪涝韧性：城
市系统模拟的尺度与异质性

2026-10-31
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资料观察截至 2026-10-30 · 近7天 0 条 · 近30天 8 条 · 25 个来源

两篇材料分别关注建筑转型的动态过程与基础设施的静态风险。前者通过多智能体模型揭示业主异质性如何塑造

能源负荷的空间集聚，强调微观行为对宏观路径的非线性影响；后者利用集成学习量化华盛顿特区关键设施在洪

涝中的暴露度，指出高风险道路网络的分布特征。二者共同指向精细化地理数据在理解城市复杂系统中的核心地

位，但侧重点从行为驱动的演化转向了环境压力下的结构脆弱性评估。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-09-04

业主异质性如何扭曲建筑脱碳政策的空间分布效

果？

摘要节选 · 建筑部门脱碳对于实现气候目标至关重要，但

现有模型极少能刻画系统层面的转型动态与异质性个体

投资决策之间的交互作用。本研究提出AgentHomeID，

一种针对建筑存量演化的基于智能体的模型，该模型在

单体建筑及其业主层面显式表征业主行为、技术经济约

束及监管框架。模型区分自住业主、私人房东和机构业

主三类主体，其支付意愿（WTP）参数源自实证决策者

研究；模型既可运行于代表性建筑原型之上，亦可接入

源自地理信息系统（GIS）的真实建筑数据。

Nature · 2025-10-22

华盛顿特区超四成关键设施是否位于洪涝高风险

路网？

摘要节选 · 这表明，整合多种地理空间与基础设施属性可

改善精细化风险表征，为城市规划者和应急管理人员提

供更具操作性的信息。

读到这里，值得核对

请核对AgentHomeID中支付意愿参数的实证来源及其在不同收入群体间的适用性边界。同时，确认集成学习模型中

“高风险道路网络”的具体定义标准，以及该标准是否考虑了排水设施的实际维护状态而非仅依赖地形数据。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

行为异质性如何影响基础设施灾后的恢复韧性？

现有研究多将基础设施视为静态网络或均质节点，忽略了运维主体（如物业、业主）在灾后修复中的决策差异。假

设不同社会经济属性的主体在资源获取与修复速度上存在显著异质性，这种微观行为的分化可能加剧宏观层面的服

务中断空间不平等，进而改变传统的韧性评估结果。

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/2609.05763v1
http://arxiv.org/abs/2609.05763v1
https://www.nature.com/articles/s41598-025-20970-2
https://www.nature.com/articles/s41598-025-20970-2
https://research.urbancomp.dev/
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资料观察截至 2026-10-30 · 近7天 2 条 · 近30天 14 条 · 25 个来源

两份材料均利用街道视觉数据解析城市环境，但侧重点迥异。前者引入街景视频，通过视听多模态捕捉连续的社

会动态与活力，弥补静态计数的不足；后者聚焦街景图像，量化绿化对街道峡谷颗粒物的局部影响。二者分别指

向社会感知的丰富性与物理环境的健康效应，展示了同一数据源在不同维度上的解释力，提示我们在选择数据形

态时需匹配具体的研究问题。

把两篇材料放在一起读

用户转发资料 · 发表日期待补充

如何利用街景视频的视听信息量化街道社会活力

摘要节选 · 城市活力是城市宜居性和吸引力的关键品质，

其中街道层面的社会动态被视为核心表征。然而，现有

的捕捉此类动态的方法（主要通过行人数量）依赖于静

态图像、基于位置的代理数据或定制传感器。这些方法

通常是不连续的，时空分辨率有限，成本高昂，且忽视

了声音在塑造环境中的作用。为了解决这些差距，本研

究探讨了使用街景视频（SVV）这一新颖、有前景但尚

未充分利用的数据源来捕捉街道层面动态的可行性。利

用广泛可用的众包城市游览视频作为SVV的代表形式，

我们开发了一个自动化且可扩展的框架，通过提取文本

和深度信息来实现SVV的高精度地理定位。此外，我们

提出了一种视觉-听觉管道，将连续的行人活动和声音环

境整合作为揭示街道层面社会动态的互补维度。

用户转发资料 · 发表日期待补充

街景图像如何揭示街道绿化对颗粒物浓度的影响

摘要节选 · 颗粒物（PM）是交通相关的重要空气污染物，

也是街道峡谷中的主要空气污染物之一。街道绿化可以

通过多种机制影响街道峡谷中的PM浓度。

读到这里，值得核对

请对比两项研究的数据处理逻辑：视频方法如何处理时空连续性与地理定位误差？图像方法在控制交通流量等混杂

因素时采用了何种策略？注意区分两者在“动态行为”与“静态设施”提取上的技术边界，以及各自结论适用的空间尺

度限制。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

视听活力能否预测街道峡谷的污染物扩散效率

街景视频捕捉的声音强度与人类活动模式，可能间接反映街道的空气流通状况或滞留效应。假设高语音密度或特定

行为聚集区对应较低的空气交换率，进而导致颗粒物累积。需验证多模态活力指标是否能作为微观气候效应的代理

变量，补充传统物理监测的盲区。

第一步可以怎么做

选取已有PM监测点的街道，收集对应时段街景视频。

提取音频分贝值与行人停留时长，构建活力指数。将其

与同期PM浓度数据进行相关性分析，控制风速与车流

量变量，初步检验活力特征与污染水平的统计关联。

先把边界想清楚

视频采样可能存在时间偏差，未必覆盖污染高峰时段。

音频受风噪干扰大，需严格清洗。此外，活力与污染的

因果方向不明，需警惕将相关性误读为机制解释，应结

合气象数据做稳健性检验。

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.researchgate.net/profile/Youlong-Gu/publication/414461379_Street_View_Video_for_Urban_Sensing_Potential_for_Measuring_Urban_Vitality/links/6aad315a799bef11c4aee6bf/Street-View-Video-for-Urban-Sensing-Potential-for-Measuring-Urban-Vitality.pdf
https://pubs.rsc.org/ea/article/doi/10.1039/d6ea00086j/1371350
https://research.urbancomp.dev/
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本页收录 · 6 条资料 · 点击标题即可继续阅读

arXiv · 2026-10-29

设备诱导的移动性异质性及其对联邦下一位置预测的

影响

摘要节选 · 人类移动性预测对于网络管理、城市规划和基

于位置的服务至关重要，但隐私问题正日益推动此类任

务转向联邦学习。该场景下的一个关键挑战是用户间移

动性数据的强异质性，这导致非独立同分布（non-IID）

数据分布，并可能显著影响模型性能和公平性。本文利

用欧洲某密集首都地区主要移动网络运营商（MNO）的

数据，开展了一项关于设备级移动性异质性的大规模测

量研究。

arXiv · 2025-03-04

将图神经网络引入路径选择模型

摘要节选 · 路径选择模型是交通研究最重要的基础之一。

传统上，因其良好的可解释性，常采用基于理论的模

型，如 Logit 模型和递归 Logit 模型。近年来，机器学

习方法因具有更高的预测精度而受到关注。本研究提出

了一种新型混合模型，将递归 Logit 模型与图神经网络

（GNNs）相结合，以提升预测性能和模型可解释性。

arXiv · 2026-10-14

移动性场景中漫散射建模：射线追踪模型与测量验证

摘要节选 · 开源射线追踪（RT）框架因其可复现性和可扩

展性，在特定站点信道建模中的应用日益广泛。在非平

稳移动性场景中，重复的 RT 评估可能生成不同的漫传

播路径，且无法保持其对应关系，从而限制了对时间演

化的连贯表征。为解决这一局限，我们在 Sionna RT 中

扩展了漫散射建模，采用具有持久性的表面关联散射

点。

ScienceDirect · 2026-01-08

融合遥感与文本地理空间数据的基于Transformer的

多任务深度学习模型用于城市宜居性评估 -

ScienceDirect

摘要节选 · 利用遥感和地理空间数据直接评估城市宜居

性。... 基于Transformer的特征融合以实现不同模态信

息的整合。... 使用多任务学习以利用宜居性各维度之间

的关系...

arXiv · 2026-10-22

流形上 Flow Matching 的相容似然

摘要节选 · 在最简单的非欧几里得流形——一维平坦环面

上，我们展示了一种分布，其中最近提出的黎曼流匹配

（Riemannian flow matching）扩展的全局优化速度场

会将样本推离数据分布。我们将这种失效模式归因于一

种称为“相容性”（compatibility）的性质：如果基于似

然的流匹配目标函数的总体最小值能够恢复由数据和耦

合诱导的边缘速度场，则该目标是相容的。

ScienceDirect · 2026-09-10

揭示被遗忘飞地中的不平等：一种用于评估城中村宜

居性的地理空间-街景整合框架

摘要节选 · 传统地理信息科学（GIS）与新兴数据驱动方法

的融合，显著提升了多模态地理空间数据的能力，例如

遥感影像（Abascal et al., 2022; Lei and Lei, 2024）、

数字地图（Wang & Li, 2021）以及兴趣点（POIs）。

把有用的数据与工具装进收藏夹

本页收录 · 1 条资料 · 点击标题即可继续阅读

Data.gov Geospatial · 2026-10-26

路标与道路标线费用报销

摘要节选 · 本数据记录了自2019年10月至今，奥斯汀交通

与公共工程部（ Austin Transportation and Public

Works）下属标志与标线分部（Signs & Markings

Division）负责的路标及道路标线工作的部门内部费用报

销情况。

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/2610.39791v1
http://arxiv.org/abs/2610.39791v1
http://arxiv.org/abs/2503.02315v3
http://arxiv.org/abs/2610.20387v2
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0034425726000027
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0034425726000027
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0034425726000027
http://arxiv.org/abs/2610.31981v1
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0264275126007924
https://www.sciencedirect.com/science/article/abs/pii/S0264275126007924
https://data.austintexas.gov/d/pma8-yy5k
https://research.urbancomp.dev/

