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摘　要　城市空气质量信息对于控制空气污染和保护大众健康都是尤为重要的.城市空气质量感知方法按传感器位

置是否发生改变可划分为静态感知方法和动态感知方法两种.其中静态感知方法的数据是基于空气质量监测站、卫

星遥感和固定位置的传感器进行采集的.再按成本高低可进一步划分为低成本静态感知和高成本静态感知.动态感

知方法按是否以参与者为感知中心划分为参与式方法和非参与式方法.随着感知技术和计算能力的发展,将多源异

构的城市数据,如气象数据、交通数据等进行融合,可进一步提高感知的准确性.文中首先对当前空气质量感知方法

进行综述,然后分类介绍了各种方法的感知框架和数据处理方法,最后讨论了其面临的问题和挑战.
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Abstract　Urbanairqualityinformationisespeciallyimportantforcontrollingairpollutionandprotectingpublic
health．Accordingtowhetherthesensorpositionchanges,urbanairqualitysensingmethodscanbedividedintotwo
methods:staticperceptionmethodsanddynamicperceptionmethods．Thedataacquisitionofthestaticsensingmethodis
basedonairqualitymonitoringstations,satelliteremotesensingandfixedpositionsensors．Then,thestaticsensing
methodisfurtherdividedintolowＧcoststaticsensingmethodandhighＧcoststaticsensingmethod．Thedynamicsensing
methodcanbedividedintoparticipatorymethodandnonＧparticipatingmethodaccordingtowhethertheparticipantis
theperceptualcenter．Withthedevelopmentofsensingtechnologyandcomputingability,thefusionofmultiＧsourceheteＧ
rogeneousurbandata,suchasmeteorologicaldataandtrafficdata,canfurtherimprovetheaccuracyofperception．This

paperfirstlysummarizedcurrentairqualitysensingmethods,thenclassifiedthesensingframeworkanddataprocessing
methodsofvariousmethods,andfinallydiscussedtheproblemsandchallenges．
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１　引言

空气是人类赖以生存的重要资源.近年来,空气质量在

不断恶化.世界卫生组织(WHO)提供的最新数据显示,每

１０人中就有９人呼吸含有高浓度污染物的空气,每年因空气

污染造成的死亡数达到惊人的７００万.空气污染问题已经成

为一个亟需解决且极具挑战的全球性问题.在空气污染的众

多维度中,细粒度颗粒尤其是PM２．５越来越受到关注,PM２．５
的直径过小,可渗透到肺部和心血管系统导致中风、肺癌等疾

病,严重影响人们的身体健康[１].因此,公布空气质量信息可

以让人们时刻了解自身所处环境的空气质量并采取相应的防

护措施,如减少外出或佩戴口罩等;还可以提高人们保护环

境、减少污染的意识;最为重要的是,可以帮助政府和机构研

究污染源,有效控制空气污染.因此,感知城市空气质量具有



十分重要的意义.
学者们针对这一问题建立了不同的空气质量感知系统.

传统的感知空气质量的方法基于空气质量监测站和卫星遥

感.随着无线传感网络的发展,各种低成本传感器涌现,将低

成本传感器进行大规模部署,可以降低感知的成本并提高感

知的细粒度.同时,大数据和人工智能的兴起,将多源的城市

数据如气象信息、交通信息等进行融合,再应用机器学习算法

对数据进行分析,进一步提高感知的准确度[２],并为感知空气

质量提供了新的思路.图１给出了当前城市空气质量感知的

基本框架.

图１　城市空气质量感知的基本框架

本文对当前的城市空气质量感知方法进行综述,根据传

感器位置是否固定将各感知方法划分为静态感知方法和动态

感知方法两大类.在静态感知方法中,传统的基于空气质量

监测站和卫星遥感的感知方法因成本过高由国家政府来设

置,属于高成本静态感知方法.与之相对的低成本静态感知

方法,即将低成本传感器进行大规模固定位置部署,以大范

围、细粒度地感知空气质量.在动态感知方法中,根据是否以

人为感知中心将感知方法划分为参与式感知方法和非参与式

感知方法.非参与式感知方法通常将传感器部署在移动车辆

上,通过传感器在空间上的移动,达到更低成本、更大范围感

知空气质量的目的.参与式感知方法需要公众的参与,将便

携式传感器与手机结合或利用手机拍照功能识别图像进行雾

霾分析,实时获取数据、上传数据.在参与式感知方法中最重

要的问题是数据质量问题,这也带来了相应的问题和挑战.

本文详细介绍了各类空气质量感知方法,并讨论其中存在的

问题和面临的挑战.

２　静态感知方法

在静态感知系统中,基于空气质量监测站和卫星遥感的

方法是自上而下的,因成本过高,通常由国家来部署,属于高

成本静态感知方法.低成本静态感知方法是通过选择合适的

低成本传感器,将其进行大规模部署来提高感知城市空气质

量的细粒度.在低成本静态感知方法中,最关键的问题是如

何权衡传感器的成本与准确度.因低成本传感器的成本过

低、准确度不高,所以在部署前需对传感器进行校正,在后端

感知算法上也需进行改进.

２．１　高成本静态感知方法

２．１．１　基于监测站的感知方法

现今,越来越多的国家开始监测空气质量并公布数据,其
中最常用的感知方法是基于空气质量监测站.空气质量监测

站的测量精度高,但存在成本过高(约２０００００美元)、占地面

积大,且需要定期维护等问题[３],这也就限制了其大规模部

署.因此,对空气质量监测站进行合理部署就更为重要.从

二十世纪六七十年代开始,美国、欧洲等发达国家的研究人员

对如何设计出效率高、代表性好、目的性强的空气质量监测网

络进行了大量研究.研究包括从国家级到城市区域各种规模

的监测网络.经过长时间的研究、应用及不断改进,美国和欧

盟设计了一套适合自身情况的空气质量监测网络.随着城镇

化推进和人们对城市环境要求的不断提高,我国的环境空气

质量监测系统也在不断发展并完善.２００７年,我国出台了试

行版的环境空气质量监测规范,其中对监测网络的设计也做

出了相关的规定.目前,我国已建立了１４９７个监测站点,空
气质量监测网络主要有两个功能:１)评价当前城市的空气污

染水平;２)监测城市空气质量的历史变化,但这不能为环境污

染防治提供决策依据.我国监测站位置较稀疏,不能实时、准
确地掌握各个地点的空气质量状况,不能满足公众需求,难以

利用监测数据进行研究和分析,更不能为污染源及污染演变

的数据挖掘提供足够的数据支持.如北京只有３５个空气质

量监测站,是十分稀疏的.将北京与其他国家的城市设置的

空气质量监测站数量进行对比(如表１所列),可以看出,在平

均覆盖区域中,每个监测站覆盖的平均区域过大,因此北京空

气质量监测站的细粒度极低.

表１　不同城市的空气质量监测站数量

城市
监测站

数量

覆盖区域

/km２

平均覆盖区域

/(km２/perstation)
中国,北京 ３５ １６０００ ４５７
德国,柏林 １２ ８９０ ７４
英国,伦敦 ８３ １６００ １９

美国,洛杉矶 ３７ １２９０ ３５
印度,孟买 １３ ６１０ ４７

在环境科学上感知空气质量主要有两种传统的方法.一

种是根据监测站之间的距离来推理未设监测站处的空气质

量,如插值、SPA 技术(SinglePointArealEstimation)等方

法[４Ｇ５].由于空气污染浓度在城市空间范围内是非线性的且

受很多其他因素如天气、交通流量等影响,因此精度非常低.

另一种是经典的色散模型,例如高斯羽流模型和计算流体动

力学[６]等.在大多数情况下,这些模型是气象学、交通量和排

放因子的函数,基于许多经验假设且不适用于所有城市环境

的参数[６].如高斯羽流模型假设车辆尾气以高斯方式在垂直

和水平方向上分散;有些模型甚至需要建筑物之间的间隙及

建筑物表面粗糙系数.由于极难精确地获得这些参数,因此

由这种模型产生的结果也不准确.
随着感知技术和计算能力的发展,获取城市信息更加便

捷,利用城市大数据进行数据挖掘成为一个热点问题[２,７].

与这些模型相比,利用城市大数据进行数据驱动的方法不需

要经验假设和参数,易于实施并可适用于不同的城市环境.

Hsieh等[８]基于城市大数据来确定最佳空气质量监测站

的选取位置.Zheng等[３]基于数据集识别５组特征(Fm,Ft,

Fh,Fr,Fp),其中Fm 表示天气数据,Ft 表示交通相关特征,

Fh 表示人流量,Fr 表示道路网络相关特征,Fp 表示POIs,其
提出一种基于协同训练的半监督学习方法,由两个独立的时

空分类器组成,其中空间分类器基于人工神经网络(Artificial
NeuralNetwork,ANN),将空间相关的特征,如POIs(pointof
interests)密度、高速公路长度等作为输入,模拟不同位置的空
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气质量之间的空间相关性.时间分类器基于线性链条件随机

场(linearＧchainconditionalrandomfield,CRF),利用涉及时间

相关特征,如天气数据、交通信息等模拟空气质量在个体位置

上的时间依赖性.这两种分类器在协同训练的框架中互相加

强来感知城市空气质量.这种方法也适用于不同的城市环

境.但是由于公共监测站部署的稀疏性以及公共监测站数据

的时效性,使得该方法存在推断粒度较大、精度一般、不能及

时反映紧急情况等问题.Zheng等[９]使用时间预测器、空间

预测器、结合时间与空间预测器的动态聚合器和拐点预测器

共同来预测空气质量未来４８h的变化.

Yi等[１０]提出了一种基于深度神经网络的方法(DeepＧ
Air),它由空间变换组件和深度分布式融合网络组成.考虑

到空气污染物的空间相关性,前者将空间稀疏的空气质量数

据转换为一致的输入来模拟污染源.后者采用深度分布式结

构来融合异构城市数据,同时得出影响空气质量的因素.与

文献[９]相比,该方法在短期、长期以及突变预测上的相对准

确度分别提高了２．４％,１２．２％,６３．２％.

目前利用公共监测站的数据来进行空气质量的研究,其
优点在于数据精准,但空间上的稀疏分布使得很难在细粒度

上进一步分析并得到更深层次的数据挖掘结果,未能进一步

探究PM２．５污染指数与各种因素,如地理位置因素、环境因

素、气象因素等之间的关系,而这些关系正是后续环境治理所

必要的.近年来城市计算的发展给基于空气质量监测站的空

气质量监测方法带来了新思路,即不需要经验假设.因此,它
易于实施并适用于不同的城市环境.

２．１．２　基于卫星遥感的感知方法

与地面空气质量监测方法相比,卫星遥感具有范围大、可
获取连续动态数据等优势,能弥补地面监测站在空间上的不

足,实现对未设置监测站区域的监测.基于卫星遥感的感知

方法主 要 是 围 绕 气 溶 胶 光 学 厚 度 (AerosolOpticalDepth,

AOD)展开,近地层颗粒物浓度与 AOD数据具有相关性,通
过 AOD数据来研究地表颗粒物浓度是有意义的.建立相关

性的方法主要分为两种:１)利用遥感 AOD 数据直接与近地

面PM２．５建立相关性;２)先对遥感 AOD 数据进行修正,在
修正后的数据和近地面PM２．５数据之间建立相关性.

利用卫星 AOD反演地面颗粒物浓度的相关工作中,EnＧ

gleＧCox等[１２]将 MODIS标准 AOD与美国地面空气质量监测

站的PM２．５进行相关分析,利用二者的相关系数,估算近地

面PM２．５情况,验证了卫星遥感估算近地面颗粒物的适用

性.Wang等[１３]研究发现 AOD数据与PM２．５值之间呈线性

相关,具有一致性.还有一些学者将所建立的不同模型进行

了对比分析[１４].因此基于遥感技术获取 AOD 数据直接反演

得到近地面颗粒物浓度来感知城市空气质量的方法是可行的.

在对 AOD进行修正后与近地面 PM２．５建立相关性的

研究中,VAN 等[１５]将从 MODIS推断的 PM２．５值与加拿大

和美国的实际地面测得的 PM２．５值进行对比.为获得更高

的准确性,学者们不断提出新的算法,郑卓云等[１６]利用改进

后的反演算法反演得到高分辨率的 AOD 数据,Wang等[１７]

计算了 AOD与PM１０和PM２．５的相关性.

目前,AOD与近地面颗粒物浓度之间仍很难建立一个可

靠、稳定、可大范围应用的模型,且该方法极易受到各种环境

条件的影响,如云层情况、温度、湿度等,这些影响因素可能会

使得最终的监测结果出现较大的误差[１５].将气溶胶垂直分

布和大气水汽等影响考虑在内,可以提高相关程度,但仍存在

局限性.同时,基于卫星遥感的空气质量感知方法所推断出

的结果只反映了大气的空气质量,而不是人们更关心的地面

空气质量.

２．２　低成本静态感知方法

传统的感知城市空气质量方法都是基于空气质量监测站

和卫星遥感,但这两种方法成本昂贵.尽管空气质量监测站

十分可靠、精度高,但其占地大、成本昂贵导致监测站在部署

上具有稀疏性,不能细粒度地感知城市范围的空气质量.同

样,卫星遥感也存在局限性.而人们更希望可以直接监测其

当前所处位置的空气质量,这就对传感器的密集部署提出了

要求.因此,低成本静态感知方法被提出,通过低成本传感器

的大量部署来弥补监测站在空间上的稀疏性.低成本静态感

知方法的核心是在保证成本和精度的条件下最大范围地监测

空气质量.这就需要权衡传感器的硬件成本和精度.一般的

硬件校正是出厂后硬件依靠自身写入的校正曲线来校准.在

低成本静态感知方法中可以将出厂标定与实时云端联合对设

备进行校准,在后端也可利用算法提升传感器的准确度,这使

得使廉价的传感器也可获得较为精准的读数,为低成本静态

感知方法提供了精度保证.表２对低成本感知方法中常用的

低成本传感器的性能进行了对比.

表２　常用的低成本传感器的性能

传感器
感知颗粒

大小

感知颗粒

类型

工作温度

/℃
工作

湿度/％
价格

/元

GP２Y１０１０ ＜１００μm TSP －１０~６５ ０~９９ １６

PPD４２NS
＞１μm&
＞２．５μm

Dust ０~４５ ０~９５ ２６

DN７C３CA００６ ＜２．５μm PM２．５ －１０~６０ １０~９０ １２０

PMS３００３
＜１μm&

＜２．５μm&
＜１０μm

PM１,
PM２．５,
PM１０

－５~５０ ０~９９ ７０

Wang等[１８]对常用的各低成本传感器性能进行了分析,
为如何选择合适的传感器提供依据.Gao等[１９]研究了低成

本传感器在高 PM２．５浓度地区的表现,将 PUWP(Portable
UniversityofWashingtonParticle)监测器部署在西安的８个

站点.研究表明,PUWP监测器作为一个可行的低成本监测

器,可用于加强现有的PM２．５采样网络,提高PM２．５数据的

时空分辨率,但是该研究并没有探究季节变化和气象条件对

PUWP传感器的影响,虽然研究发现五阶多项式是对西安空

气质量的最佳拟合,但同样的模型不一定适用于其他地方,具
有局限性.

Khadem等[２０]设计了一个分布式的节点网络,通过分布

式感知和信息处理来监测大型工厂的灰尘,但其着重于网络

方面,并没有包含感知方法的详细信息.CitySee项目[２１]在

中国无锡市部署了１１９６个传感器,覆盖约１００平方千米的区

域,实时采集多维数据,包括二氧化碳、温度、湿度、光照、位置

等,在传感器供电上采用太阳能驱动.该项目中,虽然每一个

传感器的成本很低,但若想感知整个城市范围的空气质量就

需要部署大量的传感器,因此总成本仍十分昂贵,但若仅针对

某一区域进行监测还是十分可行.

Cheng等[２２]提出了一种低成本、可大范围部署的空气质

量监测系统 AirCloud,其在前端设计了两种监测仪 AQM 和

miniAQM.AQM 成本低廉,可监测 PM２．５、PM１０、温度、湿
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度、GPS等多个参数,采集数据频率为１min,可进行大批量的

部署,在部署前需进行校正.在其云端进行空气质量分析,将
传感器获得的多源数据进行融合,来学习和建立空气质量模

型,并且基于 ANN 的校准模型,提高 AQM 和 miniAQM 的

实时精度,在通过一个基于高斯过程的在线推理模型,利用所

获得的多源数据来推算未设置传感器地区的空气质量浓度.

AirCloud确实可以采用低成本的传感器来感知空气质量,但
因传感器位置固定,存在覆盖域有限的问题,若要实现更高的

覆盖率和准确度,就需要部署更多的传感器,这也大大增加了

总成本和管理难度.在保证低成本特性不受影响的情况下,

需要新的设计来实现更高的覆盖率.

３　动态感知方法

在静态感知中,虽然每个传感器成本很低,但若想大范围

监测城市空气质量,就需大量地部署传感器来覆盖整个城市,

以中国的一个中等城市杭州为例,其总占地面积约１６０００平

方千米,若想通过部署静态传感器监测整个城市空气质量,那
么总成本仍十分昂贵且很难管理这个系统.因此有学者提出

可以通过传感器的移动来大范围感知城市空气质量.动态感

知是一个相对较新的概念,它通过适量传感器的移动便可实

现对一个区域的覆盖.从本质上讲,移动节点的时间分辨率

与空间分辨率并不相关,因而不需要成千上万的固定传感器

便可实现大范围感知.这既减少了传感器的成本,又达到了

大范围感知的效果.在动态感知方法中,将传感器部署在移

动车辆上的方法称为非参与式动态感知方法;将与手机相关,

需要人参与完成的动态感知方法称为参与式动态感知方法.

３．１　非参与式动态感知

非参与式动态感知方法通常是将传感器安置在移动的车

上,如自行车、清洁车、公交车等.利用车的移动性来大范围

感知整个城市的空气质量,弥补现有空气质量监测站的粗粒

度分布,提高感知的细粒度.在动态感知框架中,传感器节点

是动态空气质量监测网络的基础模块,许多其他组件如负责

处理、过滤、存储和重建信息的服务器是实现该架构所必需

的.除了这些组件之外,系统还可使用外部信息源来增加其

准确性和稳健性,如区域地图、当地天气和交通信息,以及来

自空气质量监测站的数据.

Tudose等[２３]提出了城市环境的空气质量监测的移动系

统,但不是普遍适用的,只监测人们居住地区的污染(大多数

时候这些地区也是污染最严重的地区,是人们更为关心的地

区).由于采用模块化设计,该系统可以做更多的扩展和应

用,如,确定城市内的主要污染源、预测空气污染模式等.

Devarakonda等[２４]设计了两种动态感知模型,一种基于

公共交通;另一种基于私家车.其设计了网络协议去处理不

同传感器产生的数据形式差异,但测量结果受传感器的安置

方式以及车辆行驶速度的影响,需进一步讨论.污染程度易

受天气影响,但该方法未将天气因素考虑进来.

Hedgecock等[２５]设计了车载装置来实时感知空气质量,

提高感知细粒度.系统基于 Web可视化进行数据检索,用户

不仅能够下载多个移动传感设备的原始传感器数据,而且能

够实时地获取吞吐量信息,将数据可视化为易于理解的污染

图.此系统在互连的分布式服务系统上运行,增加了系统的

稳健性和容错性.其将输入的数据分阶段处理,存储每个阶

段的输入、输出,以防某一阶段出现错误.只有成功完成所有

阶段的数据任务才会被存储,避免了删除故障数据的繁琐操

作并提高了生成数据的整体质量.

Hasenfratz等[２６]将传感器(MiniDiSCs[２７])安装在公共交

通工具上组成移动感知系统;利用采集到的２５００万次 UFP
测量数据,设计了土地使用回归(LandＧuseRegression MoＧ
dels,LUR)模型,生成具有高时空分辨率的精确污染图(UlＧ
trafineParticles,UFP).LUR模型使用解释变量(土地使用

和交通数据)对节点未覆盖位置的污染浓度进行建模.系统

中每个传感器节点的成本都在三千到五千美元之间,虽然获

得较高的精度,但成本过高.因此,学者们致力于寻找一个更

低成本的空气质量感知系统.

Dong等[２８]设计了一种低成本的可感知城市规模的移动

传感器 Mosaic,整个感知系统由３层组成:传感器网络层、云
层和应用层.在传感器网络层,传感器数据(PM２．５、温度、湿
度)和轨迹信息(GPS提供)都被 GPRS传输到云端.在云层

采用阿里云提供的云服务器,对原始传感数据存储和处理.

在应用程序层,通过使用 HTTP协议与云层交互,可实时查

询数据并进行可视化,为终端用户提供服务.他们还提出了

一种新的校正方法,将传统的人工神经网络(ANN)和支持向

量机(SVMs)进行结合,并与 ANN,MultiＧSVMs对比,验证

其在精度和recall方面的优越性.结果表明,Mosaic是一种

可行的城市空气质量感知方法,可以产生高精度的PM２．５测

量值.

Gao等[２９]利用POI来筛选公交线路以期获得更高的覆

盖率,并对文献[２８]中将传统的人工神经网络(ANN)和支持

向量机(SVMs)进行结合的方法进行改进,将采集的数据进

行过滤,通过平滑处理和一个３层 ANN模型[２２],再加入温度

和湿度等天气因素,得出最终的空气质量数据.利用 POI筛

选公交线路,就可以使用少量的传感器感知更大范围的空气

质量,但是采集的数据并不具有时效性,并不能实时感知空气

质量.
非参与式动态感知方法可以通过部署适量的传感器,借

助传感器在空间上的移动达到大范围感知的效果.但有些问

题需要进一步讨论,在动态感知中,传感器进风口朝向不同会

影响监测数据结果,如何确定最佳进风口朝向;因采样结果会

受到车辆移动速度和污染物空间梯度影响,如何确定最佳的

采样时间;需要进一步调查普通司机在获得细粒度空气数据

时的反应,有多少司机会选择空气更清洁但需花费更久时间

的路线.

３．２　参与式动态感知

目前有很多手机应用直接将公共监测站的数据记录提供

给用户,但这并不是用户当前所在位置的空气质量.而用户

所处位置的 PM２．５值才是用户更为关注的,与其健康有直接

关联的.随着移动通信和传感技术的发展,可将一个复杂的

问题分解成众多小任务,并将这些小任务分配给用户网络,从
而形成能够解决复杂问题的集体知识[３０Ｇ３１].由此,参与式动

态感知将便携传感器与手机结合使用,可解决无线传感网络

大规模部署所带来的高成本和难管理的问题,成为感知城市

空气质量的一种新途径[３２].便携式传感器可以提升现存感

知网络的密度,参与用户越多,就可以覆盖更多的区域获得更

好的细粒度,从而更好地感知城市空气质量.此外,设备之间
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的共享信息可以帮助协同位置的设备校正测量误差.将实际

数据的色散模型、校准时常、设备类型等综合考虑进来校正数

值,能够进一步提高测量准确性.参与式感知方法使得大众

和专业人员都可以共享并分析数据[３３],提高了空间分辨率,

达到对城市范围的准确估计.参与式感知系统的结构如图２
所示.

图２　参与式感知系统的结构

分布式的、可移动的空气质量监测传感器应该满足于以

下要求:１)便携性,传感器体积小,便于携带;２)低成本,参与

式动态感知需要吸引大众参与进来,因此需要低成本;３)可用

性,避免频繁的维护,如频繁充电、专家校准等;４)响应性,识

别来源并启用,确保数据的及时性;５)准确性,读数应有意义.

Zhuang等[３４]展示了一个便携、低成本的个人空气质量

监测系统 AirSense,将与使用者所关联的信息如环境、行为等

因素考虑进来,即加入位置信息、行为活动、温湿度等,让使用

者获得更准确的空气质量信息,但是这种监测方法并不适用

于所有的场景,具有局限性.Budde等[３５]调查了将廉价的、

商品粉尘传感器集成到手机中进行空气质量测量的可行性,

并首次讨论了应用这种低成本方法测量不同场景中空气质量

的情况.Budde等[３６]提出了一种用于参与式感知场景的可

移动、低成本的颗粒物传感方法.将高精度的测量设备性能

与廉价的商用现货(COTS)传感器进行对比,验证了廉价的

COTS传感器可以用于分布式移动的个人测量装置,不仅成

本低而且可以达到有意义的准确性,在实际应用中效果很好.

Chen等[３７]设计了一个PM２．５监测的参与式城市感知系统,

并在３０个国家中共部署了超过２５００台设备,这是目前世界

上最大规模的PM２．５监测项目之一.此系统的关键特征是

其开放式系统架构,该架构基于开源硬件、开源软件和开源数

据.为了促进框架的部署,其对低成本颗粒传感器的准确性

进行了全面的评估,来确定最可靠的传感器,最终选择SharpＧ

D和G３传感器,构建一个有效的参与式感知PM２．５的系统.

该系统可以为城市提供数据服务和决策支持,且具有高度的

可扩展性.但是开放架构可能会面临数据质量和数据安全的

问题.例如,当人们可以很便捷地访问数据时,就需要防止恶

意用户上传虚假数据;而对于数据质量问题,要确保用户上传

数据的准确性.这些都是开放系统结构所需要考虑和解决的

问题.

尽管利用外置PM２．５传感器与手机结合进行参与式感

知是可行的,但这对于普通使用者来说很不方便.随着社交

媒体的不断发展,当空气质量变得糟糕时,人们会拍照上传社

交媒体并进行评论,这就提供了一种新的参与式感知空气质

量的思路.学者们考虑利用手机拍照功能,对所获取的图像

进行分析,来进行空气质量的监测.Poduri等[３８]通过空气能

见度监测来测量场景中的大气尘埃.图像去雾霾方法主要基

于图像增强和基于物理模型这两大类方法[３９].He等[４０]发

现图像与雾霾模型中的参数之间存在关系,可以通过光学模

型(见式(１))表达出来,这展现了利用图像获得 PM２．５的可

行性.

I(x)＝J(x)t(x)＋A(１－t(x)) (１)

其中,DI代表所看到图片的强度,J表示场景的亮度,A 表示

全球大气光成分,t描述光线通过媒介时没有被散射掉的那

部分光线.

Budde等[４１]讨论了用移动设备测量颗粒物的方法,介绍

了使用专用传感器设备的解决方案,以及将传感器改装为照

相手机的新颖方法,其无需进行电气修改,手机的闪光灯和照

相机分别用作光学灰尘传感器的光源和接收器.

Li等[４２]使用计算机视觉技术来分析可从社交媒体上获

取的照片.在从照片上直接计算得到的污染水平与所拍摄城

市的官方PM２．５记录之间建立相关性.实验表明,这种基于

图像的方法可用于监测空气污染.

Liu等[４３]首次提出利用智能手机拍照来实现参与式监测

PM２．５的方法,他们提出一种基于学习方法(LB),从拍照获

取的图像中提取空间差异、暗通道、HSI色彩差异等３个主要

图像 特 征,建 立 雾 霾 模 型,来 低 成 本、细 粒 度 地 感 知 城 市

PM２．５.人们用手机拍摄天空的照片,并把它们上传到中央

数据库,根据图像、位置和手机传感器数据(例如方位等)计算

出空气污染.但是这种方法在极恶劣的天气环境下存在一定

的限制.

与自上而下的部署模式不同,参与式传感系统最为关键

的问题是数据质量,因为没有机制来选择接受或拒绝参与者

的贡献,所以存在以下数据质量问题:１)参与者所使用的设备

可能是准确度较低的低成本PM２．５传感器;２)设备可能部署

在不合适的位置(例如室内或接近污染源);３)设备在运行一

段时间后可能会出现问题,而对每一位参与者的设备进行定

期的检查和校正是有难度的.

由此,可以设计一种机制,根据其历史数据和与附近设备

的相关性来评估每个设备的数据质量.此外,还可在数据平

台上应用校准算法,无需对现场设备进行任何修改.

参与式动态感知方法将一个大问题划分为若干个小问

题,利用大众的力量解决每一个小问题,属于自下而上的方

式,通过这种方式可以细粒度、实时感知整个城市的空气质

量,满足人们关心的当前所在位置的空气质量问题.参与式

动态感知方法中最为关键的是数据质量,只要确保用户上传

数据的准确性,便可达到大范围、细粒度的感知.

结束语　本文对当前的空气质量监测方法按传感器位置

是否发生移动,划分为静态感知方法和动态感知方法两大类.

在静态感知中,传统的基于空气质量监测站和卫星遥感的方

式属于高成本静态感知方法,其监测站成本过高,但数据准

确,可利用其获得的有限数据,加上所监测到的其他城市信

息,如天气数据、道路网络、车流量等,将多源异构数据进行融

合,利用大数据和机器学习算法来感知城市空气质量,具有很

好的前景.在低成本静态感知方法中,低成本传感器经过校

正后可大规模部署,弥补了空气监测站在空间上的稀疏问题,

可以更好地感知城市范围的空气质量.但是,若想细粒度地
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感知城市空气质量,仍需部署成百上千的传感器.因此,整个

系统的总成本仍十分昂贵,并且大规模的传感网络很难管理.

在动态感知中,根据是否需要人的参与来上传数据将方

法划分为非参与式动态感知方法和参与式动态感知方法.在

非参与式动态感知方法中,大多是通过交通工具来进行感知

的,传感器位置会发生移动,因此只需要合理设计移动轨迹,

再部署适量的传感器便可达到大范围感知的效果,既降低了

成本又扩大了感知的范围.在参与式动态感知方法中,多是

将传感器与手机相结合,或利用手机拍照功能,由用户上传数

据,属于由下至上的方式.

随着各类方法的不断发展和进步,感知城市空气质量的

成本在不断下降,精度不断提高.感知城市范围的空气质量,

可将静态感知与动态感知方法进行结合,各取其优势,建立空

气质量感知网络.随着大数据时代的到来,对数据的关注度

增加,城市数据也日益受到重视,如天气数据、交通数据、道路

网、轨迹数据等,为城市空气质量的数据分析和数据挖掘提供

了数据支持,对分析空气污染源也有着很大的作用.近年兴

起并快速发展的一些技术也对进一步改进空气质量感知方法

提供了新的方向,如深度学习、增强学习等,值得重点关注.
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