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题目：基于云计算的自适应可调节 GPS 轨迹地图匹配策略 

概要：智慧城市为智能交通管理和交通网络智能应用的发展提供了巨大推动力。近来，智能交通系统

（Intelligent transportation systems, ITSs）和移动位置服务（Location-based services, LBSs）也成为了

研究领域的热点。交通领域数据量在快速不断增长，云计算在巨量数据的存储、接入、管理和处理

方面有着巨大作用。交通领域相当比例的数据为 GPS 数据，此类数据具有非频繁、含噪声等特性，

这使得维护基于 GPS 的实时交通软件的服务质量较为困难。在诸多智能交通系统应用中，地图匹配

处理起着将 GPS 观测点准确排列于路网中的关键作用。考虑到准确性时，地图匹配策略的性能由两

个连续的 GPS 观测点间的最短路径决定；另一方面，处理最短路径查询（Processing shortest path 

queries, SPQs）耗费着较高计算量。现有的地图匹配技术采用固定参数（固定的候选点数量，固定的

误差圆半径）的办法，这可能导致确认线路分段时产生不确定性，也可导致低精度结果（或需进行

大量 SPQ 处理以保证精度）。此外，由于采样错误的存在，较高采样时间（大于 10 s）内的 GPS

数据常含有冗余数据，这也导致需要额外的 SPQ 处理。由于 SPQ 处理导致的高运算量问题，现有

的地图匹配策略并不能实现实时应用。在本文中，我们提出一种实时地图匹配方法（Real-time 

map-matching, RT-MM）。该方法以云计算为基础，是一种全自适应地图匹配策略，能够应对实时

GPS 轨迹地图匹配中 SPQ 处理的关键问题。本研究还通过基于虚拟数据和实际数据的仿真，对所述

方法与现有方法的性能进行了比较。 
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