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(57) 摘要

本发明涉及一种地图测绘领域的基于 GPS 定

位的道路网络栅格数字地图自动生成方法。本发

明用车载 GPS 设备采集汽车在道路网络上的行驶

轨迹数据 (即道路信息数据 )，并用计算机对行驶

轨迹数据进行大地坐标到城建坐标的转换，然后

存入轨迹数据库；用计算机对轨迹数据库中的行

驶轨迹数据进行过滤和增强；然后，采用计算机

处理过滤和增强过的行驶轨迹数据，生成道路网

络栅格数字地图粗图；最后，采用计算机对上述

粗图进行处理，生成道路网络栅格数字地图。本发

明所采用数据源获取方便且获取成本较低，其生

成的道路网络栅格数字地图完整清晰、精度高，并

与实际道路网络同步，因此可更好地满足对道路

网络地图及时性和精确性的应用要求。
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1. 一种基于 GPS 定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法，其特征在于包括如下

步骤：

第一步，在车群上加装车载 GPS 设备，实时采集汽车在道路网络上的行驶轨迹数

据，然后利用已有地图投影公式将行驶轨迹数据中的大地经纬度数据转换成城建坐标数

据，最后存入轨迹数据库；

第二步，采用计算机对轨迹数据库中的行驶轨迹数据进行阈值过滤，将速度大的轨

迹点数据删除，同时采用计算机在过滤后同一 ID 相邻时刻的轨迹点数据之间插入二者的

中点数据，并删除上述轨迹数据中除城建坐标外的数据项；

第三步，采用计算机对上述离散的轨迹点进行膨胀处理直至离散的轨迹点连成实

线，紧接着再进行腐蚀处理来光滑实线边沿，生成边沿光滑的道路网络栅格数字地图粗

图；

第四步，采用计算机对上述粗图实施两次膨胀处理后再细化处理，最终得到道路网

络栅格数字地图；

所述的地图投影公式为：

其中 (x， y)为

城建坐标， l，d 分别为经度和纬度；

所述的阈值过滤是指：将第一步处理过的行驶轨迹数据由数据库分批读入内存，当

速度大于 50km/h 时则将该轨迹点数据删除；

所述的插入二者的中点数据，并删除上述轨迹数据中除城建坐标外的数据项是指：

计算与当前速度低于 50km/h 的有效轨迹点具有相同 ID 的上一时刻有效轨迹点之间的时

间间隔：如果时间间隔在 10 秒以内，则在两个轨迹点数据之间插入一个新轨迹点，新轨

迹点 X 轴坐标和 Y 轴坐标分别为前二者 X 轴坐标和 Y 轴坐标的均值，定义一个二维数组

Trace 并将全部元素初始化为 0，逐次将内存中的轨迹点存储到数组中：对于城建坐标为

(x， y) 的轨迹点，将 Trace[3800-y][x+800] 置为 1，其表示在城建坐标系的 (x， y) 位置

上存在有效轨迹点；

所述的膨胀处理是指：定义一个与 Trace 同阶的二维数组 Temp，将 Trace 数组中以

Trace[i][j] 为中心的 3×3区域中的元素值复制到 3×3二维数组 neighbor 中，检查 neighbor

中是否有值为 1 的元素，如有，则将 Temp[i][j] 置为 1，否则置为 0，用循环命令语句对

Trace 全部元素进行一遍上述处理，最后将 Temp 中的元素值全部复制回 Trace 数组中，重

复执行六次；

所述的腐蚀处理是指：将 Trace 数组中以 Trace[i][j] 为中心的 3×3 区域中的元素值

复制到 3×3 二维数组 neighbor 中，检查 neighbor 中是否有值为 0 的元素，如果有，则将

Temp[i][j] 置为 0，否则置为 1，用循环命令语句对 Trace 全部元素进行一遍上述处理，最

后将 Temp 中的元素值复制回 Trace 数组中；

所述的细化处理是指：1) 定义一个与 Trace 同阶的二维数组 Temp，将 Trace 数组中

以 Trace[i][j] 为中心的 5×5区域中的元素值复制到 5×5二维数组 neighbor 中，计算

权  利  要  求  书
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nCount ＝ neighbor[1][1]+neighbor[1][2]+neighbor[1][3]+neighbor[2][1]+neighbor[2][2]+ 

neighbor[2][3]+neighbor[3][1]+neighbor[3][2]+neighbor[3][3]，定义

布尔变量 bCondition1，如果 2≤nCount≤6，则将其置为 true，否则置为 false ；

2) 将 nCount 清零，逐次判断 neighbor[1][2] ＝ 0 & neighbor[1][1] ＝ 1、 neighbor[1]

[1] ＝ 0 & neighbor[2][1] ＝ 1、 neighbor[2][1] ＝ 0 & neighbor[3][1] ＝ 1、 neighbor[3][1]

＝ 0 & neighbor[3][2] ＝ 1、 neighbor[3][2] ＝ 0 & neighbor[3][3] ＝ 1、 neighbor[3][3] ＝

0 & neighbor[2][3] ＝ 1、 neighbor[2][3] ＝ 0 & neighbor[1][3] ＝ 1、 neighbor[1][3] ＝ 0 & 

neighbor[1][2] ＝ 1 是否成立，如果成立，则 nCount 每次增 1，否则不变，最后定义布尔

变量 bCondition2，并判断 nCount ＝ 1 是否成立，如果成立，则将其置为 true，否则置为

false ；

3) 定 义 布 尔 变 量 bCondition3， 判 断 neighbor[1][2]×neighbor[2][1]×neighbor[2]

[3] ＝ 1 是否成立，如果成立，则将 bCondition3 置为 true 后转到步骤 4)，否则，先

将 nCount 清零，然后逐次判断 neighbor[0][2] ＝ 0 & neighbor[0][1] ＝ 1、 neighbor[0]

[1] ＝ 0 & neighbor[1][1] ＝ 1、 neighbor[1][1] ＝ 0 & neighbor[2][1] ＝ 1、 neighbor[2][1]

＝ 0 & neighbor[2][2] ＝ 1、 neighbor[2][2] ＝ 0 & neighbor[2][3] ＝ 1、 neighbor[2][3] ＝

0 & neighbor[1][3] ＝ 1、 neighbor[1][3] ＝ 0 & neighbor[0][3] ＝ 1、 neighbor[0][3] ＝ 0 & 

neighbor[0][2]＝ 1是否成立，如果成立，则 nCount每次增 1，最后判断 nCount是否为 1，

如果不为 1，则将 bCondition3置为 true，否则置为 false ； 

4)定义布尔变量 bCondition4，判断

neighbor[1][2]×neighbor[2][1]×neighbor[3][2] ＝ 0 是 否 成 立， 如 果 成 立 则 将

bCondition4置为 true 并转到步骤 5)，否则，先将 nCount 清零，逐次判断

neighbor[1][1] ＝ 0 & neighbor[1][0] ＝ 1、neighbor[1][0] ＝ 0 & neighbor[2][0] ＝ 1、

neighbor[2][0] ＝ 0 & neighbor[3][0] ＝ 1、neighbor[3][0] ＝ 0 & neighbor[3][1] ＝ 1、

neighbor[3][1] ＝ 0 & neighbor[3][2] ＝ 1、neighbor[3][2] ＝ 0 & neighbor[2][2] ＝ 1、

neighbor[2][2] ＝ 0 & neighbor[1][2] ＝ 1、 neighbor[1][2] ＝ 0 & neighbor[1][1] ＝ 1是

否成立，如果成立，则 nCount 每次增 1，最后判断 nCount 是否为 1，如果不为 1，则将

bCondition4置为 true，否则置为 false ；

5) 判断 bCondition1、 bCondition2、 bCondition3、 bCondition4 是否都为 true，如果

是，则将 Temp[i][j] 置为 1，否则置为 0，运用循环命令语句，重复步骤 1)～步骤 5)直至

Trace 中全部元素都经历一遍运算，最后将 Temp 中的元素值复制回 Trace 中， Trace 数组

中存储的数据即所生成的道路网络栅格数字地图。

2.根据权利要求1所述的基于GPS定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法，其特

征是，所述车载 GPS 设备指能够接收 GPS 信号并经内置芯片运算后得到汽车定位数据，

包括汽车 ID、经度、纬度、时间、速度、行驶方向信息，同时还具有数据传输功能的车

载设备。

3.根据权利要求1所述的基于GPS定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法，其特

征是，所述离散的轨迹点即汽车行驶轨迹数据存储到位图格式的二维数组中进行处理。

4. 根据权利要求 1 所述的基于 GPS 定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法，其

特征是，所述得到的道路网络栅格数字地图为二值化位图。  

权  利  要  求  书
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基于 GPS 定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种测绘技术领域的地图生成方法，具体地说，涉及的是一种基于

GPS 定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法。

背景技术

[0002] 道路网络栅格数字地图 ( 以下简称道路网络地图 ) 是一种描绘道路网络地理特

征及结构的位图，有着方便生成、内容细致、容易被用户接受等诸多优点，可广泛应用

于汽车导航系统及智能交通系统 (ITS) 等领域中。 随着城市化的进行以及经济的快速

发展，道路网络更新速率正日益增大，现有道路网络图生成技术存在着诸如周期长、精

度差、成本高等缺点，从而造成了道路网络地图更新总是跟不上实际道路网络变化的困

境。 开发快速精确的道路网络地图生成技术已愈发显得重要。

[0003] 现有道路网络栅格数字地图生成方法主要分为两类：一类是传统测绘方法，该

方法运用测绘仪器及测绘学原理进行实地测绘，并将测绘得到的道路网络地图绘制于图

纸上或存储于磁介质中。 该方法有着悠久的使用历史，存在着精度不稳定、周期长、成

本高等诸多缺点，因此随着卫星技术的发展其应用范围日益缩小；另一类是基于遥感图

像的自动生成方法，该方法将卫星俯拍地面得到的高清晰度图像 (即遥感图像 )作为数据

源，运用计算机和数字图像处理学原理对遥感图像进行处理来自动生成道路网络地图，

该方法所需遥感图像购买成本较高，且所购图像通常并非道路网络的当时反映，此外，

生成地图的难易度及精确性极易受到遥感图像质量的影响。

[0004] GPS( 全球定位系统 ) 是美国政府自上世纪 70 年代开始研制，历时 20 年，耗

资 200 亿美元建立的一种基于卫星导航的定位与计时系统，其基本原理为：根据高速运

动卫星瞬间位置作为已知的起算数据，采用空间距离后方交会的方法，确定待测点的位

置。 自上世纪 80 年代美国政府宣布开放部分 GPS 导航信号供民用以来，民用 GPS 定位

技术得到了很大的发展。 结合定位修正技术 ( 如 DGPS 查分修正技术 )，民用 GPS 的定

位误差通常可控制在 2 ～ 3 米以内，部分先进技术甚至实现了误差 1 米以内的高精度定

位。 此外，由于 GPS 具有全天候、低成本以及实时 (无需支付使用费用，便可使用 GPS

接收机接收民用 GPS 信号，经接收机内置芯片运算后即实现实时定位 ) 等诸多优势，因

此 GPS 被越来越多地应用于社会生活的各个领域。

[0005] 经对现有技术的文献检索发现，最大似然光谱分类法 (高芳琴等 . 遥感图像中城

市道路信息的自动识别与制图 [J]. 东北测绘，2001，24(III)：27-30) 是基于遥感图像自

动生成道路网络栅格数字地图的常用方法之一。 该方法考虑每个像素 RGB 分量之间的关

系，利用特征矩阵和均值向量及像元分量计算各地图要素类 ( 如道路网络、河流、建筑

物、绿地等 ) 的判别变量，如果道路网络地图要素类的判别变量值最大，则该将像元归

于道路网络地图要素类。 该方法可由计算机自动完成，制图速度较快，但存在着以下缺

陷：1、购买遥感图像费用较高，且所购图像往往已滞后于道路网络的实际情况；2、当

遥感图像上的道路网络图斑和非道路网络图斑的光谱界限不明显时，该方法生成的道路

说  明  书
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网络栅格数字地图会出现道路网络图像模糊和不完整等情况，从而给地图的后续处理带

来较大的困难。

发明内容

[0006] 本发明的目的在于针对现有技术的不足，提出一种基于 GPS 定位的道路网络栅

格数字地图自动生成方法，采用 GPS 定位技术采集汽车在道路网络上的行驶轨迹数据，

并采用计算机对轨迹数据进行自动处理，最后得到精确的道路网络栅格数字地图，解决

了现有方法工作期长、精度差、成本高、具有时间滞后性等缺点，及时且精确的道路网

路图可以更好地满足汽车导航系统和智能交通系统的应用需要。

[0007] 本发明是通过以下技术方案实现的，首先利用车载 GPS 设备采集汽车在道路网

络上的行驶轨迹数据，并采用计算机对行驶轨迹数据进行大地坐标到城建坐标的转换，

然后存入轨迹数据库；紧接着，采用计算机对轨迹数据库中的行驶轨迹数据进行过滤和

增强；然后，采用计算机处理过滤和增强过的行驶轨迹数据，生成边沿光滑的道路网络

栅格数字地图粗图 (简称道路网络粗图 )；最后，采用计算机对上述粗图进行处理，生成

较精确的道路网络栅格数字地图。

[0008] 本发明方法包括以下步骤：

[0009] 第一步，在使用率较高的车群 ( 如出租车 ) 上加装车载 GPS 设备，实时采集汽

车在道路网络上的行驶轨迹数据，然后利用已有地图投影公式将行驶轨迹数据中的大地

经纬度数据转换成城建坐标数据，最后存入轨迹数据库。

[0010] 由于汽车的行驶轨迹一般位于道路上，因此其数据通常可视作实际道路网络的

实际反映。 车载 GPS 设备是指能够接收 GPS 信号并经内置芯片运算后得到汽车定位数

据 (包括汽车 ID、经度、纬度、时间、速度、行驶方向等数据项 )的设备。 此外，本发

明中的车载 GPS 设备还需具备数据传输功能。 值得说明的是，在国内外不少城市 (如上

海 ) 现有的出租车调度系统中，大量的出租车已经加装了具有车载 GPS 设备上述功能的

调度设备，因此加装车载 GPS 设备所产生的费用甚至可以避免。 地图投影公式指利用技

术手段建立的可将经纬网上的点投影到城建坐标平面上的坐标转换公式，利用该公式可

实现从经纬度数据到城建坐标数据的精确转换。

[0011] 第二步，采用计算机对轨迹数据库中的行驶轨迹数据进行阈值过滤，将速大的

轨迹点数据删除，同时采用计算机在过滤后同一 ID 相邻时刻的轨迹点数据之间插入二者

的中点数据，并删除上述轨迹数据中除城建坐标外的数据项；

[0012] GPS 定位误差通常都和汽车的行驶速度有着较密切的关系，研究发现汽车行驶

速度越大则定位误差也越大，因此采用计算机对轨迹数据库中的行驶轨迹数据进行阈值

过滤，将速度大 (比如大于 50km/h)的轨迹点数据删除从而增强轨迹数据的精确性。 同

时，由于汽车的行驶轨迹数据由离散分布在道路网络上的单个轨迹点数据组成，轨迹点

稀疏的轨迹数据会给后续处理带来较大的困难，因此采用计算机在 ID 相同且记录时刻

相邻的过滤后轨迹点数据之间插入二者的中点数据 ( 存储于两个过滤后的轨迹点数据之

间，坐标取二者的均值 )，同时删除轨迹数据中除城建坐标外的数据项。

[0013] 第三步，由前两步得到的行驶轨迹数据仍是分布在道路网络上能够一定程度反

应道路网络地理特征和结构的离散轨迹点，并不是道路网络栅格数字地图。 为此，采用

说  明  书
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计算机对上述离散轨迹点进行膨胀处理直至连成实线 (代表道路 )，紧接着进行腐蚀处理

来光滑实线边沿，最后生成的实线图形即道路网络粗图。

[0014] 所述的离散轨迹点 ( 汽车行驶轨迹数据 ) 存储到位图格式的二维数组中进行处

理。

[0015] 第四步，采用计算机对上述粗图实施两次膨胀后再细化处理，最终得到精度更

高的道路网络栅格数字地图。

[0016] 道路网络粗图可基本反应道路网络的实貌，但精度不高，为此采用计算机对

道路网络粗图实施两次膨胀后再细化处理，最终生成精度更高的道路网络栅格数字地

图 ( 膨胀后再细化处理相当于对轨迹点进行均值降噪，可达到进一步减小定位误差的效

果 )。所生成的道路网络栅格数字地图为二值化位图 (道路网络元素与非道路网络元素分

别用不同的数字表示 )。

[0017] 所述车载 GPS 设备指能够接收 GPS 信号并经内置芯片运算后得到汽车定位数据

(包括汽车 ID、经度、纬度、时间、速度、行驶方向等信息 )，同时还具有数据传输功能

的车载设备。

[0018] 与现有技术相比，本发明实时采集与道路网络同步的道路信息数据 ( 汽车行驶

轨迹数据 )，避免了现有技术道路信息数据源滞后的缺陷；此外，本发明道路信息数据

源 (GPS 信号 )获取方便，且获取成本较低；由于所生成的道路网络栅格数字地图可完整

清晰地涵盖所有能汽车通行的道路，并具有较高精度 ( 误差小于 1 ～ 3m，优于一般的现

有技术 )，因此可更好地满足汽车导航系统和智能交通系统对道路网络数字地图的应用需

要。

附图说明

[0019] 图 1为本发明基于 GPS 定位的道路网络栅格数字地图自动生成方法流程图。

[0020] 图 2为本发明实施例所生成的道路网络栅格数字地图的全图显示。

[0021] 图 3为本发明实施例所生成的道路网络栅格数字地图的局部放大显示。

具体实施方式

[0022] 下面结合附图对本发明的实施例作详细说明：本实施例在以本发明技术方案为

前提下进行实施，给出了详细的实施方式和具体的操作过程，但本发明的保护范围不限

于下述的实施例。

[0023] 以吉林省吉林市昌邑区部分道路网络上采集的汽车行驶轨迹数据实施本发明自

动生成道路网络栅格数字地图为例 (计算机处理部分采用Microsoft VisualStudio 2005编译

环境实现 )，其具体过程分为如下四个模块 (如图 1所示 )：

[0024] 1. 在数据采集中心接收车载 GPS 设备以 5 秒为周期发送的汽车行驶轨迹数据，

行驶轨迹数据由大量离散轨迹点数据组成，每个轨迹点数据包括汽车 ID、经度、纬度、

时间、速度、行驶方向共 6 个数据项。 根据已有的大地坐标系到吉林市地面道路图城建

坐标系的地图投影公式：

说  明  书



CN 101464158 B 4/6页

7

[0025] 

[0026] 其中 (x，y)为城建坐标，l，d 分别为经度和纬度，不断将离散轨迹点的城建坐

标按式(1)进行运算，从而将行驶轨迹数据的经度和纬度数据替换成城建坐标的X轴坐标

数据和 Y 轴坐标数据，然后按如下表所示的格式存储到数据库中。

[0027] 

  汽车 ID   X 坐标 (m)   Y 坐标 (m)   时间   速度 (km/h)   行驶方向

  0001   -327   1316   08-11-0706:25:39   33   7

[0028] 注：上述吉林市地面道路图城建坐标系以该市火车站站前广场雕塑所在位置为

城建坐标系原点，其大地经度和纬度分别为 126.5670305556° E 和 43.8558166667° N，

坐标轴单位长度为一米。

[0029] 2. 将第 1 步处理过的行驶轨迹数据由数据库分批读入内存，当速度大于 50km/h

时则将该轨迹点数据删除，同时计算与当前有效轨迹点 ( 速度低于 50km/h) 具有相同 ID

的上一时刻有效轨迹点之间的时间间隔：如果时间间隔在 10 秒以内，则在两个轨迹点数

据之间插入一个新轨迹点，新轨迹点 X 轴坐标和 Y 轴坐标分别为前二者 X 轴坐标和 Y 轴

坐标的均值。 定义一个二维数组 Trace 并将全部元素初始化为 0，逐次将内存中的轨迹

点存储到数组中 ：对于城建坐标为 (x， y) 的轨迹点，将 Trace[3800-y][x+800] 置为 1，

其表示在城建坐标系的 (x，y)位置上存在有效轨迹点。 下表为所得 Trace 数组 (元素为

Trace[i][j])的一部分：

[0030] 

 

[0031] 3. 对第 2步处理得到的 Trace 数组进行如下处理：

[0032] 1)定义一个与 Trace 同阶的二维数组 Temp，将 Trace 数组中以 Trace[i][j] 为中心

的 3x3区域中的元素值复制到 3x3二维数组 neighbor 中，检查 neighbor 中是否有值为 1的

元素，如有，则将 Temp[i][j] 置为 1，否则置为 0，用循环命令语句对 Trace 全部元素进行

一遍上述处理，最后将 Temp 中的元素值全部复制回 Trace 数组中。 重复执行步骤 (1)六

次；

[0033] 2) 将 Trace 数组中以 Trace[i][j] 为中心的 3x3 区域中的元素值复制到 3x3 二维数

组 neighbor 中，检查 neighbor 中是否有值为 0 的元素，如果有，则将 Temp[i][j] 置为 0，
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否则置为1，用循环命令语句对Trace全部元素进行一遍上述处理，最后将Temp中的元素

值复制回 Trace 数组中。 执行本步骤后得到的 Trace 数组所存储的信息即道路边沿光滑过

的道路网络粗图。

[0034] 4. 对第 3步处理得到的道路网络粗图进行如下处理：

[0035] 1) 定 义 一 个 与 Trace 同 阶 的 二 维 数 组 Temp， 将 Trace 数 组 中 以 Trace[i]

[j] 为中心的 5x5 区域中的元素值复制到 5x5 二维数组 neighbor 中，计算 nCount ＝

neighbor[1][1]+neighbor[1][2]+neighbor[1][3]+neighbor[2][1]+neighbor[2][2]+。 定 义

neighbor[2][3]+neighbor[3][1]+neighbor[3][2]+neighbor[3][3] 布尔变量 bCondition1，如果

2≤nCount≤6，则将其置为 true，否则置为 false ；

[0036] 2)将 nCount 清零，逐次判断 neighbor[1][2] ＝ 0&neighbor[1][1] ＝ 1、neighbor[1]

[1] ＝ 0&neighbor[2][1] ＝ 1、 neighbor[2][1] ＝ 0&neighbor[3][1] ＝ 1、 neighbor[3]

[1] ＝ 0&neighbor[3][2] ＝ 1、 neighbor[3][2] ＝ 0&neighbor[3][3] ＝ 1、 neighbor[3][3]

＝ 0&neighbor[2][3] ＝ 1、 neighbor[2][3] ＝ 0&neighbor[1][3] ＝ 1、 neighbor[1][3] ＝

0&neighbor[1][2] ＝ 1是否成立，如果成立，则 nCount 每次增 1，否则不变。 最后定义布

尔变量 bCondition2，并判断 nCount ＝ 1 是否成立，如果成立，则将其置为 true，否则置

为 false ；

[0037] 3) 定义布尔变量 bCondition3，判断 neighbor[1][2]×neighbor[2][1]×neighbor[2]

[3] ＝ 1 是否成立，如果成立，则将 bCondition3 置为 true 后转到步骤 (4)。 否则，

先将 nCount 清零，然后逐次判断 neighbor[0][2] ＝ 0&neighbor[0][1] ＝ 1、 neighbor[0]

[1] ＝ 0&neighbor[1][1] ＝ 1、 neighbor[1][1] ＝ 0&neighbor[2][1] ＝ 1、 neighbor[2]

[1] ＝ 0&neighbor[2][2] ＝ 1、 neighbor[2][2] ＝ 0&neighbor[2][3] ＝ 1、 neighbor[2][3]

＝ 0&neighbor[1][3] ＝ 1、 neighbor[1][3] ＝ 0&neighbor[0][3] ＝ 1、 neighbor[0][3] ＝

0&neighbor[0][2] ＝ 1是否成立，如果成立，则 nCount 每次增 1，最后判断 nCount 是否为

1，如果不为 1，则将 bCondition3置为 true，否则置为 false ；

[0038] 4) 定义布尔变量 bCondition4，判断 neighbor[1][2]×neighbor[2][1]×neighbor[3]

[2] ＝ 0 是否成立，如果成立则将 bCondition4 置为 true 并转到步骤 (5)。 否则，

先 将 nCount 清 零， 逐 次 判 断 neighbor[1][1] ＝ 0&neighbor[1][0] ＝ 1、 neighbor[1]

[0] ＝ 0&neighbor[2][0] ＝ 1、 neighbor[2][0] ＝ 0&neighbor[3][0] ＝ 1、 neighbor[3]

[0] ＝ 0&neighbor[3][1] ＝ 1、 neighbor[3][1] ＝ 0&neighbor[3][2] ＝ 1、 neighbor[3][2]

＝ 0&neighbor[2][2] ＝ 1、 neighbor[2][2] ＝ 0&neighbor[1][2] ＝ 1、 neighbor[1][2] ＝

0&neighbor[1][1] ＝ 1是否成立，如果成立，则 nCount 每次增 1，最后判断 nCount 是否为

1，如果不为 1，则将 bCondition4置为 true，否则置为 false ；

[0039] 5)判断 bCondition1、bCondition2、bCondition3、bCondition4是否都为 true，如

果是，则将 Temp[i][j] 置为 1，否则置为 0。 运用循环命令语句，重复步骤 (1) ～ (5) 直

至 Trace 中全部元素都经历一遍运算，最后将 Temp 中的元素值复制回 Trace 中。 Trace 数

组中存储的数据即所生成的道路网络栅格数字地图，将其存入一个文本文件中以便后续

处理和再显示。

[0040] 如图 2、3所示，按照如下规则进行道路网络栅格数字地图显示：如果Trace[i][j]

＝ 1成立，则在屏幕坐标系 (j， i)处显示一个黑色地图像素点，否则什么也不做。 将生
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成的道路网络地图 (如图 2、3所示 )和吉林市旅游交通图 (哈尔滨地图出版社出版，2007

年 10 月第一版 ) 进行对比后，发现该图完整清晰地涵盖了吉林市昌邑区道路网络 ( 包括

旅游交通图中未涵盖的新建道路)，同时还具有较高的精度。由于本实施例所生成的道路

网络栅格数字地图具有及时 ( 可与道路网络的实际情况同步 )、清晰 ( 二值化数字地图 )

以及较高精度 ( 高精度的道路信息数据结合精度提高措施可使所生成的道路网络栅格数

字地图具有较高精度 ) 等优点，所以其在汽车导航系统和智能交通系统等领域有着较好

的应用前景，能更好地满足上述领域对道路网络数字地图的应用需要。

说  明  书



CN 101464158 B 1/2页

10

图 1
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图 2

图 3
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