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摘要!元胞自动机 &/K44N48F+NM3@8M8!简称/+’已越来越多地用于地理现象的模拟中!如

城市系统的演化等(城市模拟经常要使用’.1数据库中的空间信息!数据源中的误差将会通

过/+模拟过程发生传递(此外!/+模型只是对现实世界的近似模拟!这就使得其本身也具

有不确定性(这些不确定因素将对城市模拟的结果产生较大的影响!有必要探讨/+在模拟

过程中的误差传递与不确定性问题(本文采用蒙特卡罗方法模拟了/+误差的传递特征!并

从转换规则)邻域结构)模拟时间以及随机变量等几个方面分析了/+不确定性产生的根源(

发现与传统的’.1模型相比!城市/+模型中的误差和不确定性的很多性质是非常独特的(

例如!在模拟过程中由于邻域函数平均化的影响!数据源误差将减小#随着可用的土地越来

越少!该限制也使城市模拟的误差随时间而减小#模拟结果的不确定性主要体现在城市的边

缘(这些分析结果有助于城市建模和规划者更好地理解/+建模的特点(
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;! 引言

很多’.1文献都讨论了误差和不确定性问题(与传统方法 &如地图的人工叠置分析’
相比!以计算机为基础的’.1分析能提供更为精确的结果!但人为误差)技术限制以及
自然界的复杂性使得’.1同样具有误差和不确定性问题(除极少数特例外!’.1模型仅
是对真实地理变化的近似*;+(理解’.1中的误差和不确定性对于成功应用’.1技术来说
是很重要的(’.1的误差主要可分为两种";’’.1数据库中的数据源误差#!’利用’.1
功能进行数据操作时的误差传递(

!!元胞自动机 &/+’被越来越多地用于地理现象的过程分析中(/+模型起初用于数
值计算!现已经广泛地应用于物理)化学和生物等复杂系统的模拟(近十多年来!学者们
提出了结合’.1和/+模型来模拟复杂城市系统的方法*!+(与复杂的数学模型相比!城市

/+模型有非常简洁的形式!能很好地与栅格式的’.1相结合!在模拟城市复杂系统方面
有许多优势(通过适当地定义/+模型的转换规则!就可以很好地模拟出城市发展的时空
复杂性*#+(在城市建模中应用/+模型有助于认识各种城市现象的演变过程(/+为理解
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城市理论提供了重要信息!比如城市形态结构特征的形成与演变*=!&+!同样也可以用于城
市规划模型来模拟城市发展的某些规划场景*""<+(

!!尽管有关/+的研究相当多!但/+的误差传递和不确定性研究却未引起足够重视!
仅有少数研究涉及/+的 $敏感性%问题*>+(城市模拟通常要用到大量的地理数据!模拟
真实城市时更是如此!从’.1中获取的空间变量可以作为/+建模过程的输入(与其他

’.1模型一样!城市/+模型也存在着误差和不确定性问题!这些误差在/+模拟时会发
生传递并影响模拟结果!故需要评价数据源误差及传递对模拟结果的影响(本文尝试研究
数据源误差传递和模型不确定性对城市/+模拟的影响!这将有助于城市规划者在利用

/+模型时能对模拟的结果有更好的理解(

!!城市/+模型的不确定性来源

!!城市/+模型与 X34JF8@的经典/+模型*;$+存在显著差别(后者有严格的定义!并
几乎不使用空间数据!这种/+模型有确定的输出结果(然而城市/+模型通常需要大量
的空间数据作为输入来进行现实世界的模拟!其模拟结果受到一系列来自数据源的误差和
模型结构不确定性的影响 &图;’(了解城市/+模型的数据误差和模型结构对模拟结果
的影响是很有必要的(由图;可看到!/+模型的循环结构与简单的 ’.1操作 &比如叠
置’相比有着显著的差别(简单的’.1操作通常能利用严格的数学方程来分析其误差传
递过程!但基于动态的/+模型却比较复杂(

图;!/+模型中的数据误差)模型不确定性及误差传递

IAD5;!R8M8KFF3FE!@3LK4NCGKFM8ACMAKE8CLKFF3FPF3P8D8MA3CACGK44N48F8NM3@8M8

!"#!数据源误差

!!城市/+模型使用许多空间数据!模拟结果将受到’.1数据库中各种数据源误差的影
响(这些误差与’.1数据库的数据质量有关!具体来源于野外调查误差)制图误差和数
字化误差等!它们又可体现为两种主要形式"位置误差和属性误差(

!"!!操作或转换误差

!!在模拟过程中!使用’.1一般的运算或数据转换同样也会导致模拟的不确定性(为
了节省存储空间!’.1数据库往往只包含基本的空间数据!而用户需要的特定空间信息需
要通过’.1的有关操作或运算来获得!如进行缓冲区分析等(为了得到/+的输入数据!
需要利用’.1的有关功能来生成一系列新的空间信息(例如!城市发展适宜性在估算发
展概率时是一个重要的空间变量*=+!而计算发展适宜性时需要进行一系列的数据转换和叠



!#期 黎!夏 等"元胞自动机在城市模拟中的误差传递与不确定性的特征分析 ==&!!

置运算!这些操作都会导致模型不确定性的产生(

!"$!城市=C建模中的模型不确定性

!!模型本身的局限也带来了/+的不确定性(这类误差并非来自数据获取阶段!而是由
于人类的有限知识)自然界的复杂性和技术条件限制等!即来自于模型本身(在/+模拟
中输入误差和模型误差都会通过模拟过程加以传递(与其他计算机模型一样!即使输入完
全没有误差!/+模型的模拟结果也不可能与现实一致(因此!/+ 模型的模拟仅仅是对
现实世界的一种近似模拟(现有的大多数/+模型是一种松散式的定义!并没有惟一的模
型(各种类型的/+模型是根据一定的经验提出的!往往只是对特定的研究区域有效(不
同的/+模型即使使用相同的数据集!模拟也很难有完全一致性的结果(

#!城市/+模型不确定性的特征分析

$"#!HIG数据源误差在模拟中的传递

!!评价城市/+模型中的误差传递对理解模拟结果是十分重要的(在城市模拟中!初始
条件)参数值和随机因素在对模拟结果的影响中扮演着重要的角色(在/+模拟中由于各
种局部的相互作用!可能出现难以预料的结果!如果/+的行为十分不稳定且完全不可重
复的话!那么模拟结果对于城市规划人员就将变得毫无意义(但相关研究表明"在宏观
上!/+能够产生非常稳定的模拟结果*<+!尽管构造方式不同!/+模拟的一般形态总是
一致的!但在微观上/+模拟的结果在某种程度上是无法预知的(

!!误差和不确定性会在建模过程中进行传递!初始误差可能会被放大!也有可能会被缩
小(在对图层进行叠置时!个别’.1图层中的误差都会体现在最终输出结果中(许多研
究说明了这些误差是如何在’.1操作中进行传递的!例如叠置操作中误差的传递过程*;;+(

-KNOK4ACH等提出利用泰勒级数来推导’.1误差传递的方法*;!+!定量方法的优势在于不
需要很大的计算量就能得到误差传递表达式(另一种分析误差传递方法是应用较广泛的蒙
特卡罗方法!这种模拟方法易于实现且普遍适用!但缺乏有效的分析框架(

!!/+模型中的误差传递与’.1叠置操作中的误差传递是有差别的(可以用严格的数学
表达式对由’.1叠置分析中的逻辑 $与%和 $或%操作所带来的误差传递进行度量(但
是/+模型由于使用了邻域和迭代操作!其构造形式相当复杂(/+模拟是一个根据简单
转换规则产生复杂特征的动态迭代过程!中心元胞的状态转换由其邻居的状态所决定(利
用严格的数学方程对该动态模拟过程的误差传递进行表达几乎是不可能的(从图;中可以
看出!由于使用了动态的循环过程!/+模型中的误差传递显得相当复杂(

!!可采用敏感性分析来研究/+模型中误差传递的过程(通过对原始空间变量加进一些
随机误差!然后分析该误差对模拟结果的影响(敏感性分析可用于分析数据库中误差对

’.1分析结果的影响*;#!;=+(蒙特卡罗模拟经常用来产生随机误差!然后使用干扰后的空
间数据检验结果的精确性(IAEUKF以土壤图数据为例!提出了两个算法来干扰分类图的数
据!然后估计误差的传递*;#+(

!!一般的误差传递理论无法应用于包含复杂操作的模型中*;&+(当数学模型难以解决误
差传递问题时!蒙特卡罗模拟却是一种很有用的方法!非常适合于分析/+模拟中的误差
传递(尽管其计算量非常大!但随着计算机技术的进步!问题正逐步得到解决(使用蒙特
卡罗方法在空间变量中加入干扰因素!以便研究城市模拟中的干扰敏感性(当详细的误差
情况无法获取时!可人为产生简单的噪声!而最简单的噪声实现是使用无约束条件的干
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扰(可使用该方法对初始的土地利用和适宜性图等空间数据产生随机的误差分布(

!!本研究通过下面的实验来估计属性误差对模拟结果的影响(作为模拟的初始土地利用
包含了两种主要类型"城市用地和非城市用地(它们有可能存在分类误差(大部分情况下
仅有一些关于分类误差的一般信息(例如!从卫星遥感获得的土地利用分类精度通常在

<$c到>$c之间*;"+(但在大部分情况下!这些分类误差的详细空间位置是无法确定的(

!!实验第一步是采用随机方法在已经分类的遥感影像上产生这些误差!其大小取决于上
述遥感影像分类的误差经验(例如!可根据!$c的误差量来生成这些随机干扰(采用一
个简单的约束性城市/+研究这种误差的传递过程!使用过于复杂的/+将会使数据误差
与模型的不确定性混在一起难以区别(简单的城市模型可以基于如下的转换规则*;%+"

!!;’假若任意一个 2Bk=!Ck=3元胞已变为城市用地!则42B!C3T#,D,"*2,!D3&2,!

D3元胞为城市用地时*2,!D3T;!否则*2,!D3T$’

!!!’假若 42B!C3$8;和I $8!!则2B!C3元胞将转变为城市用地

!!其中!8;和8!为阈值!I 为一随机变量!&为2B!C3的 733FK邻域(

!!可以通过下面的实验来检验城市模拟中的误差传递问题(实验区为珠江三角洲的东莞
市(实验中模拟了;><<";>>#年的土地利用发展变化!该时期东莞市发展非常迅速(本
研究中参数=表示邻域尺寸的大小!取值为##阈值8;和8!决定每一个时间步中将有多
少个元胞发展为城市区!若8;和8!的取值越小!获得发展的元胞将会越多(8!属于 *$!

;+区间!它控制着随机变量干扰的大小!若8!越大!干扰也将越大#如果是使用相同的
土地消费量!8;和8!值越小!完成模拟所需的时间就越短(因此!8;和8!的值可以根据
土地利用消费量和完成模拟的时间 &步数’来定义(

!!第一个实验是为了检验数据源误差对模拟结果的影响(8;和8!分别设为;$和$5>$!
模型模拟了东莞;><<";>>#年间在使用!###$5&公顷的土地开发总量下的城市演变情况(
东莞的土地面积为!="&H@!!我们将其划分为%$>d<>;的格网!得到模拟元胞的地面分

图!!初始土地利用加入!$c误差及在
模拟中的误差传递

IAD5!!(FF3FPF3P8D8MA3C3J/+BAMU!$cKFF3F
PKFMNF[KLM33FADAC84ACAMA84NF[8C8FK8E

辨率为&$@!(以;><<年作为模拟的初始情况!利用该/+模型模拟;>>#年的城市用地
情况(模型重复运行两次"第一次以原始的遥感分类图像作为初始的土地利用输入#第二
次对分类图像加入!$c的随机干扰!即随
机选取!$c的城市用地类型和非城市用地
类型!分别将它们改为非城市用地类型和
城市用地类型!然后作为初始的土地利用
输入(以没有误差干扰的模拟结果作为基
准!将具有!$c的误差干扰的模拟结果与
其进行比较!将两次;>>#年的模拟结果
与实际从遥感影像获得的;>>#年分类结
果加以对比!计算得到两次重复模拟与实
际情况的误差(

!!从图!中我们可以得到在模拟过程中
误差传递的特点(没有加入误差干扰时!
模拟结果同样有误差存在(而在初始土地
利用中加入!$c的误差干扰时!由于误差
传递使模拟结果的误差有所增大!但比预
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期的!$c要少得多(如图!所示!如果在初始土地利用中加入了!$c的误差!与实际遥
感影像分类结果对比!得到模拟结果的误差是#&c &MT;$’(与之相对应!在没有加入误
差的情况下也存在#$c的误差 &MT;$’(也就是说!$c的误差干扰仅仅在结果中增加了

&c的误差!而不是预期的!$c(由此我们得到这样的结论"误差干扰不会全部进入/+
模拟的最终结果中!并且这种数据源误差随模拟过程而减小的情形十分显著(这是由于

/+模型中邻域的作用可以减少误差传递的程度!而这些邻域作用通常体现在计算邻居状
态的总和时在结果中引入了平均化的效果(分析表明如果模拟的时间足够的话!所有误差
都将显著减小(这是因为当城市用地增加时!可以用于发展的土地越来越少(也就是说模
拟更容易受到限制条件的影响!而这些限制条件大大减少了误差产生的可能性(

$"!!=C模型中的不确定性

!!/+模型本身的不确定性可以反映在转换规则)邻域结构)模拟时间!以及随机变量
等方面(

!!转换规则!转换规则可反映模拟过程中变量之间的关系!对空间演变的结果有决定性
的影响!是/+的核心(转换规则的定义受研究者认知的影响!定义/+转换规则的方式
有很多!而不同的模型结构对/+模拟的结果会产生影响(迄今为止!研究者已提出各种
类型的城市/+模型!但都是为解决城市模拟中的某些特定问题!模型间的差别通常取决
于个人的偏好和问题的性质(在/+模型中定义转换规则是必须的!但方式并不惟一(定
义转换规则有许多不同的方法!主要包括";’使用五种控制因素 &扩散!增殖!速度!斜坡
和道路因素’*;<+#!’基于多准则判断中的层次分析法 &+-,’估计发展概率*=+##’利用
模糊集定义转换规则*;>+#=’利用预定义的参数矩阵计算转换潜力*!$+#&’利用 $灰度
值%模拟城市转换*"+#"’在城市模拟中引入规划目标*%+#%’利用神经网络模拟城市发
展*!;+#<’利用数据挖掘自动发现转换规则*!!+(

!!邻域结构!邻域结构对在/+模型中实现转换规则有较大影响(转换规则应尽可能独
立于模型本身!例如距离影响应与元胞分辨率无关(但利用计算模型来实现转换规则时!
就会出现不确定性问题(以离散空间形式表达的元胞是/+模型的基本单元!该离散形式
是对连续空间的一种近似!是以损失细节为代价的(在如何选择合适的元胞尺寸和形状上
存在许多问题(元胞尺寸大的话将减少数据量!但可能会导致空间精度的降低#邻域的形
状同样也会影响/+模拟的结果!研究邻域影响的一种方法是检验在不同的邻域影响下城
市如何增长(一般有两种主要类型的领域///摩尔领域和冯诺依曼领域(摩尔邻域会导致
城市呈现指数增长!这种模式与实际的城市增长模式并不相同#冯诺依曼邻域能减小增长
率(但是这两种邻域都是矩形的形态!会在城市模拟中产生边界影响(由于各向同性的原
因!圆形邻域比矩形邻域更好*"+(

!!模拟时间!/+模型使用离散的时间步数来模拟城市增长!离散时间不同于实际的连
续时间(如何决定离散时间的间隔及迭代的次数值得深入探讨(离散时间的间隔越长!模
拟的时间步数越少(对于非线性模型来说用;$$个时间步数模拟与用;$个时间步数模拟
结果是不一样的(由于在模拟中使用了近似的离散时间!将会在/+模型中引入误差!因
此研究离散时间对/+模拟的影响是非常有必要的(

!!应特别注意当时间步数改变时!如何重新计算参数值(如果使用发展概率的话!那么
根据时间步数的改变对转换概率进行调整的标准方法是这样的"如果原来的时间步数为

;?!新时间步数为8?&8?TCd;?’!那么转换概率矩阵-,-应该用-,-C代替(一个时间步
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长对应的实际年数T被模拟的实际年数&例如!$年’.模拟的时间步数 &例如#$$次’(由
于本研究利用阈值8;来决定土地利用转化!对模拟来说可以修改该值使得土地利用的总
消费量相同(阈值8;可根据试验来确定(

图#!离散时间对模拟结果精度的影响

IAD5#!QUKACJ4NKCGKE3JLAEGFKMKMA@KEMKPE3CEA@N48MA3C8GGNF8GAKE

!!通过试验研究了利用不同时间步数对模拟结果的影响&图#’(图#8利用;$个时间步
数来得到模拟结果!其结果与从遥感影像 &图#L’上获得的实际城市用地差别很大(因
为局部相互作用对产生实际的城市形态来说是非常重要的!太少的时间步数使得模拟过程
中的空间细节无法涌现出来(增加时间步数有助于产生更加精细的模拟结果 &图#[和

#G’(这个特点不同于那些不依赖于时间步数选取的线性模型(

!!随机变量!大部分城市/+模型在模拟复杂城市系统时并非确定性的!确定性模型在
表示许多地理现象时都存在着一定的问题(由于自然界的复杂性!这些复杂现象所显示的
无法预料的特征还不能完全通过变量加以解释(几乎任意一种计算模型都还不能准确地预
测未来的特征(因此!城市/+模型常常需要结合随机变量来表示自然界这种不确定性(
通过使用随机变量将一些 $噪音%人为地加入到城市/+模型中!以产生更 $现实的%模
拟结果*!$+(在具体计算中!是通过对比发展概率与随机值来决定是否发生状态的转换*#+!
在一定程度上也使城市模拟加入一定的随机性(但当这些模型被用于城市规划时问题又产
生了(由于相同的输入会产生不同的模拟结果!规划者将不知道哪个结果更适合于规划(
当/+用于城市规划时!城市模拟的可重复性应该是一个至关重要的问题!但其不确定性
的大小应该只占较小的比例!否则模拟就变得毫无意义(

!!我们进行如下实验来研究随机/+模型中的可重复性及不确定性的空间分布(利用
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/+模型重复运行;$次来模拟城市用地的空间分布!然后利用叠置分析来检查模拟结果
的可重复性(在叠置分析中!将城市用地编码为;!非城市城市用地编码为$(如果/+
是完全确定的话!任何两次模拟中的城市用地和非城市用地出现的位置应该是相同的!在
叠置分析中应该完全重叠(叠置分析将会产成两个值!!表示城市用地!$表示非城市用
地(但随机/+不会产生相同的模拟结果!在叠置分析中将产生#个数值(数值!代表城
市用地!数值$代表非城市用地(数值;则代表不确定的区域!可能在其中一次模拟中是
城市用地!而在另一次模拟中又成为非城市用地(图=显示模型运行;$次其模拟结果重
叠的情况(数值;$表示在所有的;$次模拟中均为城市用地!以此类推(因此!数值越
大!在模拟中被模拟为城市用地的重复性越好(可以看到!在城市的核心 &中心’地带!
模拟结果的重叠性是很好的(

图=!将随机/+模型重复运行;$次后
进行叠置的模拟结果

IAD5=!)OKF4893JMUKEA@N48MA3CFKEN4ME[9
FKPK8MKL49FNCCACDMUKEM3GU8EMAG/+MKCMA@KE

图&!随机变量不同值与/+重复模拟;$次
得到的重叠累积百分率

IAD5&!/N@N48MAOKPKFGKCM8DKE3J3OKF48PPACD
8FK8EJ3FMKCFKPK8MKLEA@N48MA3CENEACDEM3GU8EMAG

/+BAMULAJJKFKCMEA‘KE3JPKFMNF[8MA3C

!!进一步研究随机变量 &I’的不同值对模拟结果的影响 &图&’(在被模拟的城市用地
中!多次模拟中具有较低重叠度的元胞所占的比例较小!而数值大于% &%$c命中’的元
胞所占比例高达%;5<c(即有%$c的机会可以重复模拟为城市用地的元胞所占比例为

%;5<c(模拟结果同时也显示了在随机模拟中使用随机变量 &I’较高的阈值将导致不确
定性的增加!即重叠性较高的元胞数目所占的比例将会更低(

!!上述实验对城市规划/+模型的有着重要的实用价值(城市规划者在利用城市/+模
型进行模拟时!应运行尽可能多的时间步数来获得较好的模拟结果(上述实验也将有助于
找出那些具有较高发展概率的地点!比如可以选择那些命中率高于%$c的地方(在城市
规划中!这种方法对得到更为可靠的模拟结果是非常有用的(

=!结论

!!城市/+模型中数据误差)误差传递和模型不确定性的问题非常重要!但又常常被忽
视(本文通过使用’.1数据对其进行研究!并通过实验对这些问题加以解决(许多模型
误差与模型的构建有关!例如如何定义一个适当的模型来反映城市发展的实际过程(本研
究得到/+模型中误差和不确定性的一些初步结果"
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!!;’在/+模拟过程中由于邻域函数平均化的影响!数据源误差将减小#

!!!’随着城市用地的增长!可用的土地越来越少!该限制将有助于使得模拟误差随时
间而减小#

!!#’为确保/+模型能够模拟详细的空间细节!足够的迭代是非常必要的#

!!=’模拟结果的不确定性主要体现在城市的边缘(

!!/+模型的不确定性特征与’.1模型的不确定性特征有着显著区别(本研究的发现将
有助于建模和规划人员更加清楚地理解城市模拟中误差和不确定性的性质!可避免对模型
结果的误解(进一步的工作需要找到减小误差影响的方法!以便得到更为稳定的模型结
果!提供更加高效的规划工具(本文的不确定分析只是建立在所提到的/+模型!对于其
他类型的/+模型的结果!还需要进一步分析(另外!城市模拟还涉及其他的不确定性!
例如政府决策者的行为等!对于这些因素所带来的影响!还需要进一步深入研究(
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