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本发明涉及一种基于报警定位数据的风险

区域生成方法及系统，包括：从数据库中获取一

段时间内车辆全部形式数据得到数据集G，数据

中包括经度、维度、速度和报警状态；对数据获取

步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清

洗和多次过滤得到数据集G2，再通过并运算得到

报警对应的加权值；将数据集G2中的数据根据二

维坐标进行多次不同大小的栅格化统计，得到经

纬度密集度超过阈值且对应加权值高的栅格矩

阵；把得到的栅格中的每个经纬度转化为三维的

坐标值，然后根据坐标值寻找三维坐标系的中心

点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r生成的圆形

区域，即为风险区域。本发明通过数据挖掘分析

的方式，能够计算生成风险区域，为安全驾驶和

智能交通提供数据支持。
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1.一种基于报警定位数据的风险区域生成方法，其特征在于：所述风险区域生成方法

包括：

数据获取步骤：从数据库中获取一段时间内车辆全部形式数据得到数据集G，数据中包

括经度lon、维度lat、速度speed和报警状态alarm；

数据处理步骤：对数据获取步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗和多次

过滤得到数据集G2，再通过并运算得到报警对应的加权值；

栅格处理步骤：将数据集G2中的数据根据二维坐标进行多次不同大小的栅格化统计，得

到经纬度密集度超过阈值且对应加权值高的栅格矩阵；

风险区域生成步骤：把得到的栅格中的每个经纬度转化为x、y、z三维的坐标值，然后根

据x、y、z的坐标值寻找三维坐标系的中心点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r生成的圆形

区域，即为风险区域。

2.根据权利要求1所述的一种基于报警定位数据的风险区域生成方法，其特征在于：所

述数据处理步骤具体包括：

对数据获取步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗，并过滤掉速度speed小

于预设值的数据，得到数据集G1；

对数据集G1再进行第二次过滤，过滤掉报警状态alarm=0的数据得到数据集G2；

通过并运算计算出数据集G2中每条数据报警状态alarm中存在的报警，并根据报警对应

的加权值q计算qtotal+=q。

3.一种基于报警定位数据的风险区域生成系统，其特征在于：它包括数据获取模块、数

据处理模块、栅格处理模块和风险区域生成模块；

所述数据获取模块用于从数据库中获取一段时间内车辆全部形式数据得到数据集G，

数据中包括经度lon、维度lat、速度speed和报警状态alarm；

所述数据处理模块用于对所述数据获取模块得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行

清洗和多次过滤得到数据集G2，再通过并运算得到报警对应的加权值；

所述栅格处理模块用于将数据集G2中的数据根据二维坐标进行多次不同大小的栅格化

统计，得到经纬度密集度超过阈值且对应加权值高的栅格矩阵；

所述风险区域生成模块用于把得到的栅格中的每个经纬度转化为x、y、z三维的坐标

值，然后根据x、y、z的坐标值寻找三维坐标系的中心点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r生

成的圆形区域，即为风险区域。

4.根据权利要求3所述的一种基于报警定位数据的风险区域生成系统，其特征在于：所

述数据处理模块包括第一过滤单元、第二过滤单元和并运算单元；所述第一过滤单元用于

对所述数据获取模块得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗，并过滤掉速度speed小

于预设值的数据，得到数据集G1；所述第二过滤单元用于对数据集G1再进行第二次过滤，过

滤掉报警状态alarm=0的数据得到数据集G2；所述并运算单元用于计算出数据集G2中每条数

据报警状态alarm中存在的报警，并根据报警对应的加权值q计算qtotal+=q。

权　利　要　求　书 1/1 页

2

CN 114882694 A

2



一种基于报警定位数据的风险区域生成方法及系统

技术领域

[0001] 本发明涉及数据分析处理技术领域，尤其涉及一种基于报警定位数据的风险区域

生成方法及系统。

背景技术

[0002] 再不同的区域地段驾驶车辆需要对应的驾驶行为，如驾驶过学校、人行道和弯道

时需要降速行使，还有一些特定地势（上下坡）和事故高发地也需要对应的驾驶行为，如果

不明情况则很容易造成危险驾驶，风险区域的计算在驾驶行为及危险分析中是很关键的，

因此，如何对风险区域进行计算，得到风险区域的分布为行车驾驶提供安全支持，是现阶段

需要考虑的问题。

发明内容

[0003] 本发明的目的在于克服现有技术的缺点，提供了一种基于报警定位数据的风险区

域生成方法及系统，能够计算生成风险区域，为安全驾驶提供数据支持。

[0004] 本发明的目的通过以下技术方案来实现：一种基于报警定位数据的风险区域生成

方法，所述风险区域生成方法包括：

数据获取步骤：从数据库中获取一段时间内车辆全部形式数据得到数据集G，数据

中包括经度lon、维度lat、速度speed和报警状态alarm；

数据处理步骤：对数据获取步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗和

多次过滤得到数据集G2，再通过并运算得到报警对应的加权值；

栅格处理步骤：将数据集G2中的数据根据二维坐标进行多次不同大小的栅格化统

计，得到经纬度密集度超过阈值且对应加权值高的栅格矩阵；

风险区域生成步骤：把得到的栅格中的每个经纬度转化为x、y、z三维的坐标值，然

后根据x、y、z的坐标值寻找三维坐标系的中心点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r生成的

圆形区域，即为风险区域。

[0005] 所述数据处理步骤具体包括：

对数据获取步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗，并过滤掉速度

speed小于预设值的数据，得到数据集G1；

对数据集G1再进行第二次过滤，过滤掉报警状态alarm=0的数据得到数据集G2；

通过并运算计算出数据集G2中每条数据报警状态alarm中存在的报警，并根据报

警对应的加权值q计算qtotal+=q。

[0006] 一种基于报警定位数据的风险区域生成系统，它包括数据获取模块、数据处理模

块、栅格处理模块和风险区域生成模块；

所述数据获取模块用于从数据库中获取一段时间内车辆全部形式数据得到数据

集G，数据中包括经度lon、维度lat、速度speed和报警状态alarm；

所述数据处理模块用于对所述数据获取模块得到数据集G中的原始车辆行驶数据
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进行清洗和多次过滤得到数据集G2，再通过并运算得到报警对应的加权值；

所述栅格处理模块用于将数据集G2中的数据根据二维坐标进行多次不同大小的

栅格化统计，得到经纬度密集度超过阈值且对应加权值高的栅格矩阵；

所述风险区域生成模块用于把得到的栅格中的每个经纬度转化为x、y、z三维的坐

标值，然后根据x、y、z的坐标值寻找三维坐标系的中心点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r

生成的圆形区域，即为风险区域。

[0007] 所述数据处理模块包括第一过滤单元、第二过滤单元和并运算单元；所述第一过

滤单元用于对所述数据获取模块得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗，并过滤掉

速度speed小于预设值的数据，得到数据集G1；所述第二过滤单元用于对数据集G1再进行第

二次过滤，过滤掉报警状态alarm=0的数据得到数据集G2；所述并运算单元用于计算出数据

集G2中每条数据报警状态alarm中存在的报警，并根据报警对应的加权值q计算qtotal+=q。

[0008] 本发明具有以下优点：一种基于报警定位数据的风险区域生成方法及系统，通过

数据挖掘分析的方式，能够计算生成风险区域，为安全驾驶和智能交通提供数据支持。

附图说明

[0009] 图1 为本发明方法的流程示意图。

具体实施方式

[0010] 为使本申请实施例的目的、技术方案和优点更加清楚，下面将结合本申请实施例

中附图，对本申请实施例中的技术方案进行清楚、完整地描述，显然，所描述的实施例仅仅

是本申请一部分实施例，而不是全部的实施例。通常在此处附图中描述和示出的本申请实

施例的组件可以以各种不同的配置来布置和设计。因此，以下结合附图中提供的本申请的

实施例的详细描述并非旨在限制要求保护的本申请的保护范围，而是仅仅表示本申请的选

定实施例。基于本申请的实施例，本领域技术人员在没有做出创造性劳动的前提下所获得

的所有其他实施例，都属于本申请保护的范围。下面结合附图对本发明做进一步的描述。

[0011] 如图1所示，本发明的一种实施方式涉及一种基于报警定位数据的风险区域生成

方法，所述风险区域生成方法包括：

S1、数据获取步骤：从数据库中获取一段时间内车辆全部形式数据得到数据集G，

数据中包括经度lon、维度lat、速度speed和报警状态alarm；

S2、数据处理步骤：对数据获取步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗

和多次过滤得到数据集G2，再通过并运算得到报警对应的加权值；

S3、栅格处理步骤：将数据集G2中的数据根据二维坐标进行多次不同大小（size 

1,size  2,size  3,…size  n）的栅格化统计，得到经纬度密集度超过阈值且对应加权值高

的栅格矩阵；其中，密集度超过设定的阈值为所有栅格里面包含最多经纬度的栅格；

进一步地，栅格化可以根据二维坐标系来实现，x轴和y轴，  x轴代表经度或者维

度，y就代表纬度或者经度，第一次设置100大小的栅格，假设经纬度点A（经度10，纬度10）的

位置存在于坐标系中的x的0到100和y的0到100之间，那么就存在于这个栅格，如果经纬度

为101和10，那么就存在于第二个栅格里面，因为栅格是100，经度101已经超过了100，超过

了第一个栅格的宽度。如果纬度也超过100，那就存在于第二排栅格的第二个栅格里面了，
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所以这样把所有经纬度都标记在这个二维坐标系上之后，就会得到哪些栅格经纬度最多，

但是不应只统计100大小的栅格，会多统计几次，比如100的栅格，200的栅格，300的栅格，直

到一个合适的栅格大小。

[0012] S4、风险区域生成步骤：把得到的栅格中的每个经纬度转化为x、y、z三维的坐标

值，然后根据x、y、z的坐标值寻找三维坐标系的中心点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r生

成的圆形区域，即为风险区域。

[0013] 进一步地，寻找中心点的前提是具备xyz值，即经纬度转换后的xyz坐标值，比如三

个经纬度坐标点找中心点，根据经纬度转xyz三维坐标系的计算方法，计算出每个经纬度对

应的xyz值，然后三个数据的x加起来，除以3，三个数据的y加起来，除以3，三个数据的z加起

来，除以3，这样就得到了唯一的一个xyz，那么这个xyz就为这三个坐标点的中心点。以栅格

宽度d作为圆心半径，是因为这个大小的栅格是进行了经纬度密集、加权值计算后的合理的

高风险区域，风险区域一般来说是圆形的，所以用栅格宽度d/2来计算圆形半径。

[0014] 进一步地，数据处理步骤具体包括：

对数据获取步骤得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗，并过滤掉速度

speed小于预设值的数据，得到数据集G1，其中预设值为5，可以根据实际要求进行设定；

对数据集G1再进行第二次过滤，过滤掉报警状态alarm=0的数据得到数据集G2；

通过并运算计算出数据集G2中每条数据报警状态alarm中存在的报警，并根据报

警对应的加权值q计算qtotal+=q。

[0015] 其中，alarm为数据集中单条数据的一个字段代指，该字段代表了存在哪几种报

警，如为3，表示二进制的11，那么表示包含有两种类型的报警（如A报警和B报警），如果只存

在一种报警如C报警，那么这个alarm就会为4，4转为二进制位100，所以代表C报警，如果包

含ABC三种，那么二进制就为111，那么alarm就为7。所以通过并运算，可以算出一个alarm字

段中存在了哪些报警；如果一条数据中的alarm为4，那么4&4就不会为0，说明存在C报警，如

果alarm为7，知道代表了是111二进制，7&4也不会为0，所以要计算出alarm中存在了哪些报

警，可以用alarm去并对应报警的类型来判断，比如alarm&4>0来判断是否存在C报警。

[0016] 其中，数据集G2中的每条数据中的每一个报警都有一个对应的加权值q，q不在数

据中，其为事先设定好的报警加权值，每一种报警不同，所以数据集中的每条数据如果存在

多报警，那么就代表有多个加权值。用一个变量qtotal来汇总，qtotal+=q表示qtotal=

qtotal+q，多种报警执行多次，qtotal的初始值为0，比如一条数据包含A报警和B报警，A报

警的加权值q为5，B报警的加权值q为6，那么会执行两次qtotal=qtotal+q，就相当于第一次

的qtotal=0+5，那么qtotal=5了，再执行qtotal=5+6，那么qtotal=11了，这样来就得到了一

条数据对应的总的加权值。

[0017] 本发明的另一种实施方式涉及一种基于报警定位数据的风险区域生成系统，它包

括数据获取模块、数据处理模块、栅格处理模块和风险区域生成模块；

所述数据获取模块用于从数据库中获取一段时间内车辆全部形式数据得到数据

集G，数据中包括经度lon、维度lat、速度speed和报警状态alarm；

所述数据处理模块用于对所述数据获取模块得到数据集G中的原始车辆行驶数据

进行清洗和多次过滤得到数据集G2，再通过并运算得到报警对应的加权值；

所述栅格处理模块用于将数据集G2中的数据根据二维坐标进行多次不同大小
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（size  1,size  2,size  3,…size  n）的栅格化统计，得到经纬度密集度超过阈值且对应加

权值高的栅格矩阵；

所述风险区域生成模块用于把得到的栅格中的每个经纬度转化为x、y、z三维的坐

标值，然后根据x、y、z的坐标值寻找三维坐标系的中心点，再将栅格宽度d/2作为圆心半径r

生成的圆形区域，即为风险区域。

[0018] 进一步地，数据处理模块包括第一过滤单元、第二过滤单元和并运算单元；所述第

一过滤单元用于对所述数据获取模块得到数据集G中的原始车辆行驶数据进行清洗，并过

滤掉速度speed小于预设值的数据，得到数据集G1，其中预设值为5；所述第二过滤单元用于

对数据集G1再进行第二次过滤，过滤掉报警状态alarm=0的数据得到数据集G2；所述并运算

单元用于计算出数据集G2中每条数据报警状态alarm中存在的报警，并根据报警对应的加

权值q计算qtotal+=q。

[0019] 以上所述仅是本发明的优选实施方式，应当理解本发明并非局限于本文所披露的

形式，不应看作是对其他实施例的排除，而可用于各种其他组合、修改和环境，并能够在本

文所述构想范围内，通过上述教导或相关领域的技术或知识进行改动。而本领域人员所进

行的改动和变化不脱离本发明的精神和范围，则都应在本发明所附权利要求的保护范围

内。
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图1
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