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早上好，UrbanComp 星期日 · 武汉光谷 · 中雨 · 15°C · 10–18°C

资料日期 2026-10-31 · 筛选去重后选入 12 条 · 5 个研究方向

本期关注地理智能在微观社会感知中的盲区与修正。当商家保留族裔文字却采用主流视觉风格时，纯文本监测失

效。我们探讨零样本视觉模型如何捕捉这种隐性同化，并审视其在不同商业区的空间敏感性。同时，回顾空间显

式AI的基础原则，以及大库马西宜居性建模中遥感数据的局限。

翻开之前

安山市元谷洞的纵向数据揭示了一个反直觉现象：疫情期间的文化收缩被高估，因为“舞台化”设计掩盖了文字存

续。这提示我们，视觉语域本身即是重要的地理空间变量。

给今天的一句话 远方不一定用来抵达，也可以用来提醒自己保持好奇。

今天先读这一篇

Wiley · 2026-03-18

空间显式AI：从原则到地理知识图谱构建

摘要节选 · 本条目介绍了将空间思维与原则融入空间显式机器学习、深度学习及 GeoAI 基础模型开发，以及构建地

理空间知识图谱的方法。空间显式 AI 方法的进展有利于人工智能和地理科学两个领域。

还有两条，值得带走

用户转发资料 · 发表日期待补充

零样本视觉分类修正民族商业标牌监测偏差

摘要节选 · 基于脚本的语言景观监测仅记录商店招牌上出

现的语言，而未记录其呈现的设计语域，因此当商家保

留少数族裔语言文字但采用主流或面向游客的视觉惯例

时，监测结果会显示为无变化。

ScienceDirect · 2026-01-22

遥感与GIS-MCE量化大库马西宜居性空间差异

摘要节选 · 我们基于加纳大库马西地区的18个情境相关因

素，开发了一个综合性的单指标城市宜居性（ULI）评

分。

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

https://onlinelibrary.wiley.com/doi/abs/10.1002/9781118786352.wbieg2205
https://www.mdpi.com/2220-9964/15/11/486/pdf
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S2211464526000059
https://research.urbancomp.dev/
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移动性增强表征与校准
缺失：地理大模型的两面
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资料观察截至 2026-10-31 · 近7天 4 条 · 近30天 55 条 · 38 个来源

MoRAX尝试将人类移动数据融入地理空间基础模型，以弥补地球观测数据在功能结构上的缺失，并实现跨城市零

样本迁移。另一项研究则警示，当前地理空间基础模型在分布偏移下存在严重的过度自信问题，且现有不确定性

量化方法效果有限。两篇材料分别指向表征能力的扩展与可靠性评估的短板，提示我们在追求多源融合的同时，

需审慎对待模型置信度与实际性能的一致性。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-08-18

如何在不依赖目标城市移动数据时实现功能结构

迁移？

摘要节选 · 地理空间基础模型（GFMs）正成为学习语义丰

富且地理一致的视觉与物理表征的一种强大范式。然

而，其对地球观测（EO）数据的依赖导致人类活动相关

信息在很大程度上未被充分表征。人类移动数据揭示了

区域间功能与关系结构，而此类信息在EO数据中缺失；

但该类数据通常仅覆盖单一城市，因而难以用于可迁移

的城市表征学习。本文提出MoRAX——一种轻量级框

架，用于将源自人类移动性的功能结构融入地理空间嵌

入。MoRAX在保持GFM覆盖范围与一致性的同时，提供

城市区域间功能连通性信息，从而支持零样本部署于未

见城市，无论目标城市是否具备可用的移动数据。在横

跨两个国家的四座目标城市上，观察移动数据的MoRAX

教师模型在八项社会经济与环境预测任务中持续优于

GFMs及强城市表征基线模型。

arXiv · 2026-08-17

为何地球观测预训练模型在扰动下更易过度自

信？

摘要节选 · 地理空间基础模型（GeoFMs）通常仅依据其

在标准基准条件下的准确率（通过平均排名）进行排序

与选择。本文指出，该评估范式过于狭窄：面向关键地

球观测（EO）任务的实际部署，亟需引入额外分析维

度，尤其是校准性（calibration），即模型置信度与其预

测正确性之间的一致性。我们在16个冻结编码器、4个分

类数据集与5个分割数据集、以及两条正交压力轴上开展

实验，结果表明：所有编码器均随扰动强度增加而性能

下降，且其相对排名亦随之变化。在4个分类基准上，地

球观测预训练（EO-pretrained）与ImageNet预训练编

码器在干净数据上的准确率与校准性均无显著差异；EO

预训练并未比ImageNet预训练提供更强的分布偏移鲁棒

性。

读到这里，值得核对

请核对MoRAX中教师模型向学生模型蒸馏的具体机制，确认其是否真的无需目标城市移动数据即可部署。同时，审

视校准性研究中提到的“表征刚性”，思考为何嵌入变化小却仍导致任务信息损失，以及高斯过程探针在干净数据上

误差翻倍的代价是否可接受。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

移动性增强能否改善分布偏移下的校准性？

MoRAX引入的人类移动性表征提供了区域间功能连通性，这可能为模型提供更稳健的结构先验。假设这种基于关系

的表征比纯视觉特征对局部扰动更具鲁棒性，或许能缓解地理空间基础模型在分布偏移下的过度自信问题，提升置

信度与预测正确性的一致性。

第一步可以怎么做

选取MoRAX框架中的学生模型，在标准地球观测数据集

上复现其基线性能。随后，施加与校准性研究中相同的

正交压力轴扰动（如云覆盖、噪声），对比引入移动性调

制前后模型的预期校准误差变化，初步验证结构先验对

校准性的影响。

先把边界想清楚

需注意MoRAX原始实验未涉及校准性评估，此推论仅为

假设。此外，移动数据本身的稀疏性或偏差可能引入新

的不确定性，需先核实相关公开数据的可用性与质量，

避免将数据噪声误判为模型缺陷。

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/2608.17848v1
http://arxiv.org/abs/2608.17848v1
http://arxiv.org/abs/2608.16614v1
http://arxiv.org/abs/2608.16614v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 多源多模态地理数据

遥感分类去生成化与智能体元规划的双向优化
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资料观察截至 2026-10-31 · 近7天 12 条 · 近30天 74 条 · 47 个来源

两篇材料分别关注静态场景理解与动态任务执行。RSJEV 摒弃多模态大模型的自回归生成，通过单次前向判别降

低计算冗余；LMMP 则针对自主观测中的组合爆炸，引入专家知识库约束规划路径。前者追求推理效率与精度的

平衡，后者强调物理可行性与泛化能力。二者共同指向一个趋势：在地理智能中，盲目堆叠通用大模型参数并非

最优解，结合领域先验与轻量化架构更能解决实际问题。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-10-06

RSJEV如何消除自回归解码以实现高效遥感分类

摘要节选 · 遥感场景分类是地球观测和地理空间分析中的

基础任务。现有方法主要遵循三种范式：特定任务的视

觉分类、视觉-语言相似度匹配以及自回归多模态生成。

然而，视觉分类器依赖预定义的标签空间，基于 CLIP

的方法通过静态图文对齐进行识别，而多模态大语言模

型（MLLMs）在具有明确候选类别的分类任务中引入了

不必要的 token 级生成。为解决这些局限性，我们提出

了 RSJEV，一种用于遥感场景分类的单次前向多模态决

策框架。与将分类表述为自回归文本生成的传统

MLLMs 不同，RSJEV 将场景分类重构为候选条件化的

多模态判别决策过程，其中联合建模了视觉表征、任务

指令和候选类别语义。

arXiv · 2026-05-06

元任务库如何提升地球观测智能体的规划鲁棒性

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。

读到这里，值得核对

请核对 RSJEV 在 UC Merced 等基准上的具体精度提升幅度，确认其“单次前向”机制是否牺牲了对复杂语义的细

粒度解释能力。同时，审视 LMMP 中专家知识注入的具体形式，判断其“即插即用”特性是否依赖于特定类型的执

行器主干网络，以及直接偏好优化在动态反馈中的收敛稳定性。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

判别式感知能否增强智能体规划的实时性

RSJEV 证明了判别式决策在静态分类中的高效性，而 LMMP 依赖多模态特征进行战略规划。假设将 RSJEV 的轻

量级判别模块作为 LMMP 的底层感知单元，可能减少规划器的输入噪声并降低延迟。需验证这种替换是否会影响

智能体对未见任务的泛化能力，以及判别式输出是否足以支撑高层语义推理。

第一步可以怎么做

选取 LMMP 使用的 EarthBench 数据子集，替换其原

有视觉编码器为 RSJEV 的 OnePass Decider 提取的特

征。保持元任务库不变，测试在简单导航任务中的工具

调用准确率与推理耗时变化，对比基线模型的性能差

异。

先把边界想清楚

需确认 RSJEV 代码开源状态及特征接口兼容性。判别

式特征可能丢失生成式模型保留的上下文细节，导致复

杂任务规划失败，需仔细评估信息瓶颈效应。

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/2610.08539v1
http://arxiv.org/abs/2605.04777v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 轨迹数据与城市交通研究

大型活动路径优化与交通
网络校准控制的统一视角
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资料观察截至 2026-10-31 · 近7天 28 条 · 近30天 165 条 · 51 个来源

两篇材料分别聚焦短期高需求场景下的个体路径规划与长期网络层面的系统校准控制。前者通过多智能体框架平

衡出行效率与环境暴露，侧重微出行者的健康风险；后者利用共享潜在空间连接模拟器校准与强化学习控制，旨

在提升大规模网络的计算效率。二者虽尺度不同，但均试图在复杂交通动力学中寻找更优的决策依据，体现了从

单一目标向多维约束及底层表征学习的演进。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-10-26

大型活动中如何兼顾车辆效率与微出行者环境暴

露？

摘要节选 · 大型活动会产生集中的出行需求，加剧场馆周

边的拥堵并增加出行者的环境暴露风险。现有的交通管

理策略主要关注出行效率，对环境暴露风险的关注有

限。本研究将大型活动期间的出行视为短期高需求场

景，开发了一种考虑环境暴露的多智能体路径规划框

架，该框架在统一的仿真环境中整合了路网状况、活动

引发的需求、背景交通和环境数据。机动车出行者以优

化出行效率为目标，而微出行（micro-mobility）出行

者则综合考虑出行时间以及对交通相关 PM2.5 和噪声的

动态暴露。我们将该框架与最短距离、拥堵感知和暴露

感知等基线路径规划方法进行了比较。结果表明，在高

需求条件下，基于 SARSA 算法的框架使车辆出行时间

减少了 34.59%，累积环境暴露减少了 58.65%，同时

微出行时间几乎保持不变。

arXiv · 2026-09-18

共享潜在空间如何统一交通模拟器校准与实时控

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%。

读到这里，值得核对

请留意第一项研究中SARSA算法在处理高需求拥堵时的具体收敛条件，以及环境暴露数据的时间分辨率是否足以捕

捉动态变化。第二项研究中，组合式MLP-自编码器在固定计算预算下的样本效率优势，是否依赖于特定的网络拓扑

结构或需求分布假设？需确认其泛化能力边界。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

潜在表征能否辅助活动期间的暴露感知路径规划？

鉴于共享潜在空间能有效压缩交通动力学特征，若将其引入大型活动场景，是否能更准确地预测局部拥堵引发的环

境暴露峰值？假设将校准后的低维流形作为多智能体状态输入，可能提升路径规划对突发需求的响应速度与精度，

避免传统方法在高维状态空间中的计算滞后。

第一步可以怎么做

先核实是否有公开的城市路网及环境监测数据可用。构

建简化仿真环境，提取交通流与污染物浓度的联合潜在

表征，测试其在不同需求强度下对PM2.5分布的重构误

差，评估作为状态输入的可行性。

先把边界想清楚

需注意潜在空间可能平滑掉局部的极端暴露热点，导致

微出行者风险评估偏低。必须验证重构后的环境字段是

否保留了足够的空间异质性，以支持健康导向的路径选

择。

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/2610.37702v1
http://arxiv.org/abs/2610.37702v1
http://arxiv.org/abs/2609.21945v1
http://arxiv.org/abs/2609.21945v1
https://research.urbancomp.dev/


URBANCOMP LAB · 复杂网络、韧性城市与地理模拟

地图编辑如何影响移动性模拟与土地利用优化
2026-11-01
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资料观察截至 2026-10-31 · 近7天 0 条 · 近30天 7 条 · 25 个来源

两篇材料分别关注微观移动性生成与宏观土地利用优化。前者提出可编辑地图条件的轨迹生成模型，验证基础设

施变更对个体移动的即时影响；后者构建适应性框架，诊断灵宝市农村人口流失与设施退化格局。二者均强调地

理空间模拟对政策干预的响应能力，但尺度与数据基础不同：一者依赖智能手机轨迹与栅格地图，一者侧重多维

评估与多主体博弈。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-09-26

无需重训的地图编辑如何改变生成轨迹分布

摘要节选 · 基础设施干预措施的地理空间模拟需要能够直

接响应编辑后地图的移动性生成器，然而许多数据驱动

的生成器并未将地图作为可编辑的条件暴露出来。我们

将此任务形式化为基于地图条件的人类移动性自回归生

成：道路栅格图作为条件输入解码器，以一分钟为间隔

输出标称 31.25 m 网格单元 token。这种网格局部词汇

表支持在无需重新训练或更改词汇表的情况下处理留出

集和局部编辑后的地图。我们实例化了 ResNet-50 视

觉前缀配置和 Vision Transformer (ViT) 交叉注意力配

置，并使用来自日本石川县 874 个网格的 87,400 条智

能手机衍生轨迹从头开始训练；其中 219 个网格被保留

用于测试。通过比较正确地图与组内打乱地图生成的轨

迹与留出集真实轨迹来评估地图敏感性。

ScienceDirect · 2026-09-09

灵宝市土地利用中人口流失与碳汇的空间关联

摘要节选 · 未来研究可通过整合实时地理空间监测数据与

多主体博弈模型，增强政策响应能力，从而推动土地系

统科学向更具适应性和社会嵌入性的决策支持工具发

展。本研究提供了直接基于 EDSO 模型输出的政策启

示，超越了概念性建议。诊断与模拟结果揭示了农村人

口流失、宅基地闲置、设施退化及碳汇减少的清晰空间

格局，这与现有研究发现（Hu et al., 2023; Xia et al.,

2025）相一致。

读到这里，值得核对

请核对第一项研究中ResNet-50配置在60%网格中显著优于打乱地图的具体统计依据，以及ViT配置敏感性较弱的

原因。同时确认第二项研究中EDSO模型输出如何直接转化为政策启示，而非仅停留在概念建议层面。注意两项研

究的数据来源与尺度差异，避免混淆微观轨迹与宏观格局的推导逻辑。

留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

编辑地图能否提升土地利用模拟的政策响应精度

若将可编辑地图条件引入土地利用优化框架，是否能更精准地捕捉基础设施变更对人口流动与土地闲置的连锁反

应？假设微观移动性变化能驱动宏观土地格局演变，需验证两者间的时空耦合机制。

第一步可以怎么做

先确认是否有公开的智能手机轨迹数据与对应区域土地

利用数据可用。若有，尝试将石川县实验中的地图编辑

方法迁移至灵宝市案例，观察桥梁移除等干预对宅基地

闲置率的影响。

先把边界想清楚

需注意微观轨迹数据与宏观土地数据的尺度不匹配问

题，且跨区域迁移模型需验证地理环境差异性对结果的

影响。

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/2609.32360v1
https://www.sciencedirect.com/science/article/pii/S0264837726003704
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资料观察截至 2026-10-31 · 近7天 2 条 · 近30天 14 条 · 25 个来源

两篇材料分别审视了视觉-语言模型在城市感知中的评估伦理与技术实现。前者基于蒙特利尔小规模实证，强调人

类判断分歧与弃答应作为测量结果，主张基准测试需报告标注者间信度；后者则通过构建一万五千条数据微调

UP-CLIP，在武汉实现了细粒度语义映射。二者揭示了当前研究在追求规模化自动感知时，对主观性不确定性的

处理存在显著张力：一方呼吁显式呈现不确定性，另一方倾向于通过微调提升检索精度以服务于环境优化。

把两篇材料放在一起读

arXiv · 2026-05-30

基准测试如何纳入人类判断的分歧与主动弃答

摘要节选 · 视觉-语言模型（VLMs）正日益被用于生成街

景图像的结构化描述，以支持街道环境评估、制图及公

众咨询等任务。此类应用将可观测属性与评价性类别相

结合，其目标人群常表现为存在分歧与明确拒答的判断

分布。本文主张：针对城市感知任务的VLM基准测试，

应将人类判断间的分歧与主动弃答视为测量结果本身；

在报告模型与人类标注一致性的同时，须一并报告标注

者间信度（inter-annotator reliability）；且当模型输出

旨在为城市治理提供依据时，标签空间与评分策略应被

视为可协商的技术产物。本论点基于一项实证基准研

究：对蒙特利尔100个街景样本，由来自7个社区组织的

12名参与者在30个维度上进行标注，并对7种VLM开展

确定性零样本评估。

International Journal of Digital Earth · 2026-05-25

UP-CLIP如何通过微调实现细粒度城市语义感知

摘要节选  · Urban perception is a complex cognitive

process, yet existing street-view studies often

overlook multidimensional contexts like spatial

atmosphere and semantics. To bridge this gap, we

propose Urban Perception CLIP (UP-CLIP), a

specialized multimodal framework for extracting

fine-grained perceptual semantics. Addressing the

scarcity of high-quality subjective data, we

developed a lexicon-guided, human-AI collaborative

annotation paradigm to construct a domain-specific

dataset of 15,000 image-text pairs. By fine-tuning

CLIP on this dataset, we aligned street-view visual

embeddings with multidimensional perception texts.

Quantitative evaluations show that UP-CLIP

outperforms pre-trained baselines, achieving a

Recall@5 over 70% in bi-directional retrieval.

Empirical applications in Wuhan demonstrate that

UP-CLIP effectively: (1) maps the spatial distribution

of ambivalent perceptions (e.g., ‘vibrant yet worn-

out’) via text-to-image retrieval; and (2) generates

city-wide sentiment distribution maps through

image-to-text retrieval. Overall, UP-CLIP provides

an automated, large-scale tool for urban perception,

offering a reliable solution for researchers and

practitioners to enhance urban environment quality.

读到这里，值得核对

请对比两文对“主观性”的处理逻辑：前文将分歧视为需报告的测量结果，后文通过词典引导的人机协作标注将其转

化为训练信号。读者需思考，当模型在评价性维度出现分布错配时，单纯提升检索召回率是否足以支撑城市治理决

策？

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
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留给组会的问题 · 以下为待验证的研究设想

分歧信息能否提升感知模型的鲁棒性？

现有微调方法往往追求单一标准答案，忽略了城市感知中固有的多元视角。假设将标注者间的分歧程度或弃答率作

为辅助监督信号引入模型训练，而非仅依赖共识标签，可能使模型在面对模糊街景时输出更谨慎的概率分布，从而

更真实地反映空间感知的复杂性。

第一步可以怎么做

先核实是否有公开街景数据集包含多人标注的分歧记

录。若有，选取部分样本，计算各维度标注者间信度，

将其作为权重或额外特征输入到类似UP-CLIP的架构中

进行对比实验，观察模型在模糊样本上的置信度校准效

果。

先把边界想清楚

需注意分歧可能源于标注指南不清而非真实感知差异。

若缺乏高质量的分歧标注数据，此假设难以验证，且引

入噪声可能降低模型在明确样本上的性能，需仔细设计

损失函数。

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://research.urbancomp.dev/
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论文书签：下一篇，从这里开始

本页收录 · 5 条资料 · 点击标题即可继续阅读

npj Urban Sustainability · 2026-10-23

城市化阶段儿童与青少年哮喘决定因素的异质性：一

项21年的全球分析

摘要节选 · 城市化重塑了环境暴露、生活方式和卫生系

统，但关于儿童和青少年哮喘风险因素如何随发展阶段

演变的全球证据仍然有限。本研究利用 149个国家

（2000–2020年）的面板数据，应用聚类分析和耦合协

调度分析，识别城市化和空气质量转型的阶段特定路

径。随后采用广义可加模型探讨这些阶段中哮喘决定因

素的异质性。

Springer · 2026-04-14

基于多源遥感与混合熵-AHP模型的城市环境宜居性

评估：以印度东部最大城市群为例

摘要节选 · 日益加剧的城市化加重了城市的环境压力，通

过改变热状况、减少植被覆盖等方式影响城市宜居性。

arXiv · 2026-10-28

评估绿色溢价与本地化价格溢出效应在经济型酒店中

的作用：来自德里国家首都辖区（NCR）的证据

摘要节选 · 可持续城市旅游取决于环境质量、公共交通可

达性以及住宿集聚如何影响游客流动和目的地发展。本

研究考察了印度德里国家首都辖区经济型酒店行业中的

这些关系，该地区是一个新兴的巨型旅游目的地，以快

速的城市扩张和不均衡的基础设施供给为特征。基于

857家经济型酒店的数据，我们估计了一个混合地理加

权空间自回归模型，该模型捕捉了空间异质性和本地化

价格溢出效应。

International Journal of Geographical Information Science · 2026-

10-30

基于深度克里金与压缩感知的城市人类活动强度预测

中的空间依赖性与异质性表征

摘要节选 · 预测城市人类活动强度的时空分布对于智能城

市管理至关重要，但由于复杂的时间动态和地理空间效

应，这一任务仍具挑战性。尽管先进的深度学习模型能

有效处理复杂动态，但它们并非从地理空间视角设计，

往往难以捕捉空间依赖性和异质性。相较于重新设计预

测模型，一种更高效的方法是利用可扩展的、模型无关

的表征嵌入来融入地理空间效应。

arXiv · 2026-10-28

离开、停留还是居住？基于人类与LLM协同标注的时

长常识推理

摘要节选 · 在后院园艺暗示着居住，而入住Airbnb则更可

能意味着短期停留。此类时长判断对于理解人类移动

性、旅行行为和社会背景至关重要。然而，社交媒体帖

子中很少明确陈述时长，必须从嘈杂的文本、视觉和上

下文线索中进行推断。本文研究了视觉-语言模型是否具

备这种时长常识。我们创建了一个由人类和大语言模型

（LLM）协同标注的地理标签推文新语料库，作为该任

务的测试平台。

把有用的数据与工具装进收藏夹

本页收录 · 3 条资料 · 点击标题即可继续阅读
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Data.gov Geospatial · 2026-10-26

停车交易数据

摘要节选 · 本数据集包含路边停车及市政运营停车场的交

易记录，涵盖实体停车缴费亭数据以及通过 ParkATX 应

用程序完成的支付数据。注意：由于与供应商的系统集

成问题，自 2025 年 10 月起，ParkATX 应用程序的交

易数据未再更新至本数据集；实体缴费亭的交易数据仍

每日更新。

Data.gov Geospatial · 2026-10-26

路标与道路标线工单工时记录

摘要节选 · 该数据集记录了奥斯汀市范围内用于安装和维

护道路标线及路标的已完成工作。每一行记录了一名或

多名技术人员完成工单所花费的时间。此项工作由奥斯

汀交通与公共工程部下属的标志与标线处管理。您可能

还对以下相关数据集感兴趣，这些数据集可通过工单 ID

列进行关联：- 道路标线工单 - 道路标线作业 - 标志与

标线费用报销 奥斯汀市开放数据使用条款

USDOT Open Data · 2026-09-03

汽车补贴返还系统 (CARS) - 以旧换新车辆 - 消费

者调查 CSV 文件

摘要节选  · 汽车补贴返还系统（Car Allowance Rebate

System, CARS），又称“现金换废车”计划，旨在为美国

居民提供经济激励，促使其在置换低燃油效率车辆时购

买新的、更高燃油效率的车辆。该计划被宣传为通过提

振汽车销量来刺激经济，同时使更安全、更清洁且燃油

效率更高的车辆上路行驶。

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
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