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摘　要:空间同位模式挖掘旨在从空间数据中发现频繁发生在邻近位置的事件集合,对于揭示地理现象

间的共生规律具有重要价值.由于地理现象的空间异质特质,空间同位模式也存在区域性分异的特点,
在不同空间层次上的分析结果各异.然而,现有方法仅从全局视角挖掘空间同位模式,发现局部空间同

位模式依然是一个亟待解决的难题.为此,本文基于由整体到局部的思想,提出了一种多层次空间同位

模式自适应挖掘方法.首先,从全局视角提取频繁的空间同位模式,将全局不频繁的空间同位模式作为

候选的局部空间同位模式;然后,通过对候选局部同位模式进行自适应聚类自动识别其局部分布区域,
并在这些局部区域内度量候选模式的频繁程度;进而,提出了一种叠置推绎的方法,从频繁子模式的局

部区域中进一步推绎获得超模式的局部分布区域,最终生成所有频繁的局部空间同位模式集合.通过

试验分析与比较发现,本文方法不仅可以发现全局的空间同位模式,还能有效提取具有区域性分布特征

的局部空间同位模式,可以从多个空间层次上反映地理事件间的共生规则.
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　　伴随着空间数据的爆炸性增长,空间数据挖

掘已经引起了国内外学者的广泛关注[１Ｇ５].空间

同位模式挖掘是当前空间数据挖掘领域中的一个

研究热点,旨在从包含多个事件类型的空间数据

库中发现频繁在邻近位置发生的事件集合,反映

事件间的共生规律[６].当前,空间同位模式挖掘

已广泛应用于地球科学、环境管理、公共卫生安全

和交通运输等研究领域[７].现有空间同位模式挖

掘研究多是传统的关联规则挖掘方法[８]在空间数

据上进行的拓展,与事务型数据库不同,空间数据

库中并没有明确定义事务,因此需要将空间数据

库离散化为事务数据库.根据是否事务化空间数

据,可以将现有方法大致分为两种类型:①事务化

的方法,先构建空间事务数据库,再采用传统关联

规则挖掘方法(如 Apriori算法)挖掘空间同位模

式,主要方法包括:参考特征中心模型[９]、窗口中

心模型[６]和基于 Voronoi的方法[１０]等;②非事务

化的方法,采用针对实例进行统计的兴趣度量指

标挖掘空间同位模式,主要方法包括:实例连

接[６]、部分连接[７]、无连接[１１]和基于密度[１２]的方

法.空间事务化的方法存在两个突出问题:一方

面对连续空间的离散化,会破坏事务边界实体间

的邻近关系,可能导致最终规则的遗漏[７];另一方

面,挖掘结果依赖于空间事务化的方法,不同的事

务化方法将产生不同的同位模式和规则.非事务

化的方法采用实例连接的方法[６]得到每种候选同

位模式的实例,进而对实例进行统计,最终得到频

繁同位模式,此类方法实例连接计算的开销较

大[７,１１].此外,文献[１３]也提出了一种新颖的空

间关联模式挖掘工具Ｇ地理探测器,也可以从全局

上探测空间同位模式.地理探测器通过计算各因

子变量对结果变量的决定力指标,发现对特定地

理现象起控制作用的环境因子,并可以识别因子

间的交互作用.与上述空间同位模式挖掘方法相

比,地理探测器具有更严密的统计学基础.
然而,上述方法多从全局视角挖掘空间同位

模式,忽略了地理事件的空间异质特性[１４],即某

些空间同位模式经常仅在某个局部区域是显著

的.针对空间同位模式的异质性问题,一些学者

进行了初步的研究,主要分为两种策略:①首先将

空间数据集划分为一系列子区域,进而在这些子

区域内采用全局挖掘方法提取局部的空间同位模

式;②对于每个候选同位模式,分别识别出其频繁

出现的局部子区域.采取第１种策略的主要工作

包括:文献[１５]利用四叉树分区的策略发现每个

分区中的空间同位模式;文献[１６]首先利用格网

划分的方法探测出参考事件的热点区域,进而在

热点区域内挖掘与参考事件相关的空间关联规

则,最后再利用格网划分的方法确定规则的有效

区域;文献[１７]采用kＧ邻近图构建不同类型事件

的空间邻域,通过将邻域距离相近的邻域图进行

合并得到局部子区域,进而在每个子区域内提取

空间同位模式.采取第２种策略的主要工作有:
文献[１８]提出了一种基于划分聚类的方法,即针

对每种候选同位模式,依据其兴趣度构造目标函

数,进 而 采 用 基 于 划 分 的 聚 类 算 法 (如 KＧ
Medoids)提取其感兴趣的局部子区域;文献[１９]
对于每个二元候选同位规则,以前件实体为圆心,
人为划定圆形区域,进而在圆形区域内度量二元

同位规则的频繁程度;文献[２０]提出了一种基于

邻接图的方法,将每个候选同位模式连通的邻接

子图视为一个聚集位置,进而计算该候选模式在

每个聚集位置上的频繁程度.分析上述针对局部

空间同位模式挖掘的研究工作可以发现:
(１)第１种策略对于子区域的划分严重依赖

人为设置参数或分区策略,难以真实反映空间同

位模式自然的分布结构.如图１(a)所示,示例数

据集中包含３类事件:A、B 和C,每类事件发生

在具体位置上的实体称为该事件的实例,图中

３类事件分别有７、２２和１１个实例,图中共有４种

空间同位模式{A,B}、{A,C}、{B,C}和{A,B,

C},相互连接的实体即满足空间同位关系,空间

同位模式中互为空间同位关系的每类事件的实例

集合称为该空间同位模式的实例,图１中４个空间

同位模式均有６个实例.如图１(b)右上角所示,人
为设定的子区域划分策略极有可能破坏空间同位

模式固有的空间分布结构,导致挖掘结果的误差.
(２)采用第２种策略的方法中,基于划分聚

类的方法本质上属于一种空间事务化的方法,且
聚类数目确定较为困难;文献[１９]的方法仅是为

了提取二元空间同位模式的分布结构,且圆形区

域半径的设置需较多的先验知识;基于邻接图的

方法虽然可以在一定程度上克服基于划分聚类方

法的不足,且能够挖掘不同类型的空间同位模

式[２０],但是采用固定距离构建邻域图难以适应空

间同位模式分布的不均匀性[１７,２１Ｇ２２].如图１(c)所
示,以空间同位模式{A,B,C}为例,基于邻接图的

方法共发现４处聚集位置(即图中虚线圈出的位

６７４
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置),由于该模式在左下角的分布较稀疏,邻接图互

不连通,故每个实例位置均视为一个单独的聚集位

置,进而导致这些位置上的频繁度较低,难以被发

现.此外,基于邻接图的方法中,局部频繁度的计

算受全局范围内相关事件实例个数的影响,实际上

是采用一个全局的阈值度量空间同位模式的频繁

程度,难以真实反映局部视角下的空间同位模式.

图１　示例数据集

Fig．１　Simulateddataset

因此,为了在提取全局空间同位模式的基础

上,能够进一步真正地从局部视角发现空间同位模

式,本文提出一种多层次空间同位模式自适应挖掘

方法,下面将对本文的研究策略和方法进行阐述.

１　多层次空间同位模式自适应挖掘

１．１　研究策略

如前文所述,现有局部空间同位模式挖掘的

研究工作中,采用先分区后挖掘的策略的方法难

以分别反映不同空间同位模式自然的分布结构;
针对每个候选模式提取感兴趣区域的策略难以顾

及空间数据分布的不均匀性.然而,空间同位模

式作为一种地理现象,其在不同空间层次上的表

现各异,本文提出一种由全局到局部的多层次研

究策略,首先从全局层次上发现并剔除整体的关

联模式,进而借助空间聚类方法提取局部的关联

模式,从而能够更全面地发现全局与局部空间同

位模式.具体表述如下:
(１)从全局视角提取空间同位模式,将全局

不频繁的同位模式作为局部空间同位模式挖掘的

候选集;
(２)针对候选集合中每类同位模式,将其每

个实例视为一个整体,采用自适应空间聚类方

法[２３]提取这些同位模式的局部感兴趣区域,并在

这些区域内对同位模式的频繁程度进行度量;
(３)发展感兴趣区域的叠置推绎方法,对频繁

子模式的局部区域进行叠置分析,生成所有频繁的

局部空间同位模式集合及其局部感兴趣区域.
本文方法既可以发现全局视角下的空间同位

模式,又可以得到每种局部空间同位模式的自然分

布结构,从而能够更全面地反映地理现象间的共生

规律.基于上述策略,本文提出方法主要包括两个

步骤:基于模式聚类的感兴趣区域探测和基于叠置

分析的感兴趣区域推绎,下面将分别进行阐述.

１．２　基于模式聚类的感兴趣区域探测

对于k元候选空间同位模式集合,首先在全局

范围内借助参与指数[６]度量k元候选模式P＝{f１,

f２,􀆺,fk}的频繁程度,记为PI(P),具体表达如下

PI(P)＝mink
i＝１

λfi
(table_instance(P))

table_instance(fi){ } (１)

式中,table_instance为空间同位模式的实例集合;λ
为删除重复项的关系映射操作.参与指数大于等

于所设阈值的候选模式视为全局空间同位模式,否
则作为局部视角挖掘的候选空间同位模式集合.

对于局部候选集合中每个同位模式,本文提

出模式聚类的概念,将空间同位模式的每个实例

看成一个整体,其空间位置采用实例中各实体的

平均位置表示,作为聚类的基本单元;进而借助空

间聚类方法探测出空间同位模式的感兴趣区域;
最后,在每个感兴趣区域内采用参与指数度量候

选模式的频繁度.由于不同的空间同位模式分布

各异,传统空间聚类算法参数设置较为困难,且难

７７４
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以处理空间数据分布不均匀的性质,因此本文采

用文献[２３]中多层次边长约束的策略自动识别空

间同位模式的感兴趣区域:
(１)对于每个候选模式,计算每个实例的平均

位置,并据此构建实例的Delaunay三角网DT;
(２)针对三角网 DT,施加整体边长约束

ECglobal,删除整体上过长的边,具体表达如下

　ECglobal(o)＝mean(DT)＋

α􀅰mean(DT)
mean(o)􀅰SD(DT) (２)

式中,mean(DT)为三角网的平均边长值;mean(o)
为与实 体o 直 接 连 接 的 所 有 边 长 的 平 均 值;

SD(DT)为三角网所有边长的标准差;α 为调节

系数,默认设为１.基于以上定义,对于三角网

DT 的任一顶点o,将与其直接相连的边中长度大

于等于ECglobal(o)的边删除,删除整体长边后将

得到一系列子图SG＝{G１,G２,􀆺,Gm}.
(３)针对每个子图Gi,进一步施加局部边长

约束EClocal
i ,删除所有实体二阶邻域内的局部长

边,具体表达如下

EClocal
i (o)＝mean(NN２(o))＋βmean(SDi)

(３)
式中,mean(NN２(o))为子图Gi 中实体o二阶邻

域内的平均边长值;mean(SDi)为子图Gi 中所有

实体一阶邻域内边长标准差的平均值;β为调节系

数,默认设为１.对于子图Gi 中的任一顶点o,将
其二阶邻域内长度大于等于EClocal

i (o)的边删除.
(４)经过整体和局部约束后,将剩余的每一个

子图视为一个空间簇.进而,用同一个簇中候选模

式实例中所有实体的最小外接凸多边形表示该模式

的感兴趣区域.如果感兴趣区域内该空间同位模式

的实例个数较少,则认为该模式在此区域内缺乏代

表性.因此,实际应用中需要借助一定的专家知识

对感兴趣区域内空间同位模式实例的个数施加约

束,剔除小规模区域,以保证结果的实际应用价值.
下面采用如图１(a)所示的示例数据集,以空

间同位模式{A,B}为例,阐述本文提出的基于模

式聚类的感兴趣区域探测的具体过程,参与指数

阈值设为０．５.数据集中空间同位模式{A,B}的
全局参与指数为 min(６/７,５/２２)≈０．２３,故将其

作为进一步局部挖掘的候选模式.首先根据同位

模式{A,B}实例的整体位置生成如图２(a)所示

的Delaunay三角网,经过整体和局部边长约束条

件进行删边后的结果如图２(b)所示,进而将同一

个子图中同位模式{A,B}实例所有实体的最小

外接多边形视为该模式的感兴趣区域,如图２(c)
所示,每个局部感兴趣区域中同位模式{A,B}的
参与指数均大于０．５,因此可以从局部的视角发现

该空间同位模式.

图２　基于模式聚类的感兴趣区域探测(以同位模式

{A,B}为例)

Fig．２　Discoveryoftheregionsofinterestbasedon

patternclustering (takingcoＧlocationpattern
{A,B}forexample)

１．３　基于叠置分析的感兴趣区域推绎

对于每个局部候选同位模式,均采用上述模

式聚类的方法探测感兴趣区域,当空间数据库中

事件类型与数量较多时,将面临巨大的计算开销.
为此,本文借助逐长度的产生机制,进一步提出一

种叠置推绎的方法,利用k 元频繁子模式感兴趣

叠置分析得到k＋１元候选模式感兴趣区域,以提

８７４
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高较长的空间同位模式感兴趣区域探测的计算效

率.该方法首先挖掘k(k≥２)元空间同位模式,
后挖掘k＋１元空间同位模式,依次上推,直到没

有空间同位模式产生为止,因此在探测k＋１元

候选同位模式的感兴趣区域前,已经得到了其k
元子模式的感兴趣区域.如图３所示,以３元同

位模式{A,B,C}为例,其２元子模式为{A,B}、
{A,C}和{B,C},已通过上述面向模式聚类的方

法找出各自的感兴趣区域.分析发现,只有在子

模式感兴趣区域相互有交集时才有可能出现同位

模式{A,B,C}.图中列出了４种可能情况:同位

模式{A,B,C}的实例中分别有３、２、１、０个实体

落在３个区域的交集中,但是这３个实体都不可

能出现在３个区域两两交集的并集(即图中黑色

实线所包含的区域)之外.因此,对于k＋１元候

选同位模式,若其存在频繁的局部k 元子模式,
只需要对子模式的感兴趣区域进行叠置分析,得
到各区域两两交集的并集,落在同一个并集中实

例的最小外接凸多边形即为该k＋１元候选模式

的一个感兴趣区域.

图３　感兴趣区域的叠置推绎(以同位模式{A,B,C}为例)

Fig．３　Overlap methodfordeducingtheregionsof
interest(takingcoＧlocationpattern{A,B,C}

forexample)

同样采用如图１(a)所示的示例数据集,以空

间同位模式{A,B,C}为例,阐述本文提出的基于

叠置分析的感兴趣区域推绎的具体过程.图４和

图５分别为同位模式{A,C}和{B,C}的感兴趣

区域,对同位模式{A,B,C}的２元子模式的感兴

趣区域进行上述叠置分析操作,得到如图６所示

的两个阴影区域,进而构建各区域内该模式实例

中所有实体的最小外接凸多边形,得到如图７所

示的同位模式{A,B,C}的感兴趣区域.

图４　同位模式{A,C}的感兴趣区域

Fig．４　RegionsofinterestofcoＧlocationpattern{A,C}

图５　同位模式{B,C}的感兴趣区域

Fig．５　RegionsofinterestofcoＧlocationpattern{B,C}

图６　子模式感兴趣区域叠置分析结果

Fig．６　Resultsobtainedbytheoverlapmethod

图７　同位模式{A,B,C}的感兴趣区域

Fig．７　RegionsofinterestofcoＧlocationpattern{A,B,C}

９７４



April２０１６Vol．４５No．４AGCS http:∥xb．sinomaps．com

１．４　多层次空间同位模式挖掘算法

基于以上空间同位模式感兴趣探测的方法,
下面进一步介绍本文提出的多层次空间同位模式

挖掘算法.对于包含多个事件类型的布尔型空间

数据集,算法需要３个输入参数:最小参与指数阈

值、最小条件概率阈值和感兴趣区域中空间同位

模式的规模阈值,最终输出数据集中所有全局和

局部的空间同位模式及规则,及其各自的频繁感

兴趣区域.具体步骤如下:
(１)采用文献[２４]的建议,可借助L 函数估

计合适的邻域距离,构建空间邻域图;
(２)将所有事件类型两两组合得到２元候选

空间同位模式,并由步骤(１)的邻域图得到候选模

式的实例;
(３)对于每个候选模式在全局范围内采用参

与指数度量其频繁程度,若大于给定阈值,则视为

全局频繁同位模式,否则采用模式聚类的方法探

测其感兴趣区域,进而在局部范围内计算参与指

数,若大于给定阈值,则视为局部频繁同位模式,
并输出相应的频繁感兴趣区域;

(４)由k元频繁模式及其实例产生k＋１元

候选模式及其实例;
(５)对于每个k＋１元候选模式,若其k 元子

模式中存在局部频繁同位模式,根据apriori性质,
该k＋１元候选模式也不可能为全局频繁同位模

式,则采用叠置推绎的方法探测其感兴趣区域,进
而在局部范围度量其频繁程度,否则执行步骤(３);

(６)重复步骤(４)—步骤(５),直到没有频繁

空间同位模式产生为止;
(７)对所有频繁空间同位模式的频繁感兴趣区

域中实例个数小于所设阈值的小规模区域进行过滤;
(８)进一步可以在空间同位模式的基础上获

得空间同位规则,用来推测不同类型空间事件间

的空间共生规律.对于每个全局或局部频繁同位

模式P＝{f１,f２,􀆺,fk},产生其所有非空子集

作为规则的前件P１,相应的补集作为规则的后件

P２,得到所有可能的候选同位规则P１→P２,进而

在同位模式P 的感兴趣区域(全局或局部)内,计
算每条候选规则的条件概率[６],具体表达如下

CP(P１→P２)＝
λP１

(table_instance(P))
table_instance(P１)

(４)

式中,table_instance为空间同位模式的实例集

合;λ为删除重复项的关系映射操作.若大于给

定阈值,则为强同位规则.

２　试验分析与应用

为验证本文方法的有效性,分别采用模拟数

据与我国东北某湿地自然保护区的５种生态群落

的空间分布数据对本文提出方法进行验证,并与

现有的全局和局部空间同位模式挖掘算法[６,２０]

(分别简称CM 和RCMNG),以及地理探测器[１３]

进行比较.在试验参数设置中,参与指数和条件

概率分别用于度量空间同位模式的频繁程度和空

间同位规则的可信程度,其取值范围为０~１之

间,根据现有研究建议一般认为大于０．５即足够

用来度量空间同位模式的有效性[２５],因此本文将

其阈值均设置为０．５;局部参与指数用于度量空间

同位模式在局部位置上出现的频繁度,依据文献

[２０]的建议,将其阈值设置为一个较小值(０．１).
本文依据文献[２６]建议,将空间同位模式规模阈

值设置为全部实例个数的２％.

２．１　模拟试验与比较

模拟数据集如图 ８ 所示,数据范围为 [０,

１００]２,一共包含５种事件类型,分别有２７、２４、

６８、２７、１９个实例.邻域距离的L 函数估计结果

为６,得到如图９所示的空间邻域图,黑色线段连

接的实体即表示其在空间上互为邻域关系.模拟

数据集中预设了３个全局同位模式,以及７个局

部同位模式.

图８　模拟数据集

Fig．８　Simulateddataset

首先给出３个空间同位模式挖掘算法的试验

结果.本文方法的空间同位模式挖掘结果如表１
所示,包含３个全局空间同位模式,以及７个局部

空间同位模式,进一步产生了６条全局空间同位

规则,以及２６条局部空间同位规则(由于篇幅限

制,未列出全部试验结果);为了进行比较分析,
表１中第５列给出了CM 算法得到的相应同位模

０８４
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式的全局参与指数,仅有３个空间同位模式的全

局参与指数大于所设阈值;表１中６—７列给出了

RCMNG算法得到的相应空间同位模式的最小

和最大局部参与指数,仅有５个空间同位模式具

有局部参与指数大于所设阈值的局部聚集位置,
其他同位模式聚集位置上的局部参数指数过小,
难以被有效发现.

图９　空间邻域图

Fig．９　Neighborhoodgraph

表１　模拟数据的空间同位模式

Tab．１　SpatialcoＧlocationpatternsofthesimulateddataset

空间同

位模式

感兴趣

范围

本文方法 CM 算法 RCMNG算法

PImin PImax GPI RPImin RPImax

{A,B} 全局 ０．８９ ０．８９ ０．８９ ０．０４ ０．４４
{A,C} 全局 ０．５０ ０．５０ ０．５０ ０．０１ ０．１８
{D,E} 全局 ０．６３ ０．６３ ０．６３ ０．０４ ０．０４
{A,D} 局部 ０．８３ ０．８３ ０．１１ ０．０４ ０．０７
{B,C} 局部 ０．８６ １ ０．３５ ０．０１ ０．１８
{C,D} 局部 ０．９４ ０．９４ ０．２５ ０．２５ ０．２５
{C,E} 局部 １ １ ０．１０ ０．０１ ０．０９

{A,B,C} 局部 ０．７５ ０．７５ ０．３５ ０．０１ ０．１８
{A,C,D}局部 ０．８２ ０．８２ ０．１１ ０．０３ ０．０７
{C,D,E}局部 ０．８３ ０．８３ ０．０７ ０．０３ ０．０４

　注:PImin和PImax分别为感兴趣区域内的最小和最大参与指数;
GPI为全局参与指数;RPImin和 RPImax为最小和最大局部参与

指数.

下面以空间同位模式{B,C}为例,对３个空

间同位模式挖掘算法的试验结果进行比较分析.
图１０(a)给出了空间同位模式{B,C}的空间邻域

图,可以发现在全局范围内有大量的事件C 周围

不存在事件B,全局的参与指数为０．３５,因此全局

的空间同位模式挖掘算法 CM 并不能发现该同

位模式;如图１０(b)所示,RCMNG算法借助固定

距离的邻域图识别同位模式的局部位置,然而同

位模式{B,C}的分布并不均匀,左上角密集,右
下角稀疏,因此右下角的实例不能连为一个整体

位置,每个局部位置上仅包含一个实例,从而导致

局部参与指数小于所设阈值;如图１０(c)所示,本
文方法采用自适应的空间聚类算法对同位模式

{B,C}的实例进行聚类分析,可以发现不同密度的

空间簇,有效地解决了RCMNG算法中固定距离的

邻域图不能识别不同密度的局部位置的问题.另

外,对于每个局部感兴趣区域,本文方法能够真正

从局部区域的视角进行测试,避免了全局事件的实

例个数对RCMNG算法中局部参与指数的影响,从
而能够有效地提取局部空间同位模式.

图１０　空间同位模式{B,C}

Fig．１０　SpatialcoＧlocationpattern{B,C}

为了与地理探测器进行比较分析,本文首先

在数据范围内构建基本单元大小为１０×１０的格

网,统计每个格网中每个事件实例的个数,并对其

进行等间距分类(间隔为１),进而得到适用于地

理探测器的离散化数据.以事件A 为例,将其选

为结果变量,其余类型事件为因子变量,各因子对

１８４
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结果的决定力依次为:B(０．４９)＞C(０．３５)＞
E(０．０６)＞D(０．０４).从本文结果中筛选出后件

为A 的空间同位规则,如表２所示.可以发现,
本文方法得到的全局空间同位规则的前件事件,
与地理探测器所探测出的具有较高决定力的因子

(B 和C)相对应,可以说明地理探测器对于发现

全局的空间同位规则是有效的.然而,本文方法

可以发现局部范围内具有较高可信度的同位规

则,但其前件事件的决定力(如事件D)较低,这
是由于地理探测器仍然是从全局视角探测各环境

因子对地理现象的作用机理.下面将采用本文方

法对东北某湿地自然保护区生态群落的空间分布

数据进行实际应用分析,揭示湿地植被群落之间

的共生规律.

表２　本文方法得到的后件为A 的空间同位规则

Tab．２　SpatialcoＧlocationruleswithconsequentfeatureA
obtainedbyourmethod

空间同位规则 感兴趣范围 条件概率

B➝A 全局 １
C➝A 全局 ０．５

{B,C}➝A 局部 １
D➝A 局部 ０．８３

{C,D}➝A 局部 ０．６４

２．２　实际应用与分析

植被共生关系是生态学领域的研究热点,对
于深入研究生态规律、改善生态环境和维持生态

平衡都具有重要意义[２７Ｇ２８].本文选取我国东北

地区某湿地作为研究区域(如图１１(a)所示),挖
掘毛果苔草、漂筏苔草、狭叶甜茅、小叶章和沼柳

等５种生态群落的空间同位模式,其空间分布分

别如图１１(b)—图１１(f)所示,研究区域内５种群

落分别有７２３２、９２３５、１１９３０、６９７７和２１２６３个实

例.生态群落数据集的邻域距离的L 函数估计结

果为１５０m.
本文方法挖掘５种生态群落的空间同位模式

的结果如表３所示,包含８个全局空间同位模式

以及６个局部空间同位模式,其局部感兴趣区域

如图１２所示,进一步产生２４条全局空间同位规

则,以及２４条局部空间同位规则(由于篇幅限制,
未列出全部试验结果);为了进行比较分析,表３
第５列给出了CM 算法得到的相应同位模式的全

局参与指数,仅有８个空间同位模式的全局参与

指数 大 于 所 设 阈 值;表 ３ 的 ６—７ 列 给 出 了

RCMNG算法得到的相应空间同位模式的最小

和最大局部参与指数,由于数据本身分布的不均

匀性导致同位模式在其连通的固定距离的邻接子

图内的实例个数很少,且全局范围内相关事件存

在大量实例,因此部分同位模式(如{漂筏苔草,小
叶章,沼柳})的局部参与指数很小,难以被有效发

现.地理探测器的试验结果与全局空间同位模式

的挖掘结果基本吻合,与２．１节中的分析结论基

本类似,故不详细列出.

图１１　研究区域及５种生态群落的空间分布

Fig．１１　Studyareaandlocationsoffiveplantspecies

２８４
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表３　生态群落中的空间同位模式

Tab．３　SpatialcoＧlocationpatternsoftheplantspecies

空间同位模式
感兴趣

范围

本文方法 CM 算法 RCMNG算法

PImin PImax GPI RPImin RPImax

{毛果苔草,狭叶甜茅} 全局 ０．８６ ０．８６ ０．８６ ８×１０－５ ０．８３
{漂筏苔草,小叶章} 全局 ０．８２ ０．８２ ０．８２ ２×１０－４ ０．８２
{狭叶甜茅,沼柳} 全局 ０．７９ ０．７９ ０．７９ ８×１０－５ ０．６５
{漂筏苔草,沼柳} 全局 ０．６４ ０．６４ ０．６４ １×１０－４ ０．５９
{小叶章,沼柳} 全局 ０．５４ ０．５４ ０．５４ ５×１０－５ ０．４８

{毛果苔草,沼柳} 全局 ０．５３ ０．５３ ０．５３ １×１０－４ ０．４５
{毛果苔草,狭叶甜茅,沼柳} 全局 ０．５１ ０．５１ ０．５１ ２×１０－５ ０．３４
{漂筏苔草,小叶章,沼柳} 全局 ０．５０ ０．５０ ０．５０ ５×１０－５ ０．０５
{漂筏苔草,狭叶甜茅} 局部 ０．８２ １ ０．３６ ８×１０－５ ０．０７
{狭叶甜茅,小叶章} 局部 ０．７０ １ ０．１７ ８×１０－５ ０．１０

{狭叶甜茅,小叶章,沼柳} 局部 ０．５０ １ ０．１７ ８×１０－５ ０．１３
{漂筏苔草,狭叶甜茅,小叶章} 局部 ０．７１ ０．９７ ０．１４ ８×１０－５ ０．０３

{毛果苔草,漂筏苔草} 局部 １ １ ０．０７ １×１０－４ ６×１０－３

{毛果苔草,漂筏苔草,狭叶甜茅} 局部 ０．８ ０．８ ０．０６ ８×１０－５ ６×１０－３

　注:PImin和PImax分别为感兴趣区域内的最小和最大参与指数;GPI为全局参与指数;RPImin和 RPImax为最小和最大局部参与指数.

图１２　空间同位模式的局部感兴趣区域

Fig．１２　RegionsofinterestofthespatialcoＧlocationpatterns

　　分析试验结果,可以发现:①１４个空间同位

模式中大多都包含沼柳,可见本文研究区域内沼

柳属于优势种,对群落结构和环境的形成有着明

显控制作用,是其他植被赖以生存的基础;②部分

生态群落的空间同位模式具有局部分布的特性.
以局部空间同位模式{漂筏苔草,狭叶甜茅}为例,
如图１１(c)和(d)所示,漂筏苔草主要分布于研究

区域南部,而狭叶甜茅主要分布于研究区域北部,

因此从全局视角无法发现该同位模式.本文方法

通过对该同位模式进行自适应空间聚类分析,找
出其局部聚集区域,进而在局部范围内进行测试,
最终保留满足最小参与指数阈值和最小实例个数

阈值的局部区域,结果发现该空间同位模式主要

分布于研究区域的南部,如图１２(a)所示.可见,
本文方法能够有效顾及空间数据的异质特性,从
而可以从局部视角提取具有空间分布差异的局部

３８４
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空间同位模式.
进一步可以通过生态物种分布的先验知识对

上述挖掘结果的有效性进行评价.针对研究区域

的实际调查发现[２９]:毛果苔草、狭叶甜茅、小叶

章、沼柳均分布在季节性变化的积水沼泽,且主要

生态类型为湿生,因此这些生态群落具有类似的

生长习性,具备共生的基本条件.从本文的挖掘

结果来看,这些生态群落在全局和局部的同位模

式表现出了很强的共生性,与现有先验知识是吻

合的,也可以说明本文方法的有效性.然而,本文

方法挖掘的不同物种间的同位模式在空间上的分

布是不均匀的,这极有可能是由于土壤的性质与

速效氮含量的差异性造成的,进一步研究这些空

间同位模式的分布规律,将为研究植被类型与表

层土壤性质的相应关系提供重要的借鉴[３０].

３　总结与展望

本文提出了一种多层次空间同位模式自适应

挖掘方法,通过由全局到局部的研究策略,借助自

适应模式聚类发现地理事件在多个空间层次上的

共生规律.通过试验分析和比较发现,本文方法

不仅可以提取全局的空间同位模式,还能有效地

在空间异质环境下,自适应地提取局部空间同位

模式及其自然的空间分布结构,从而能够更全面

地反映地理事件间的共生规律.应用本文提出方

法成功提取了我国东北某湿地的生态物种的局部

共生规律,对于研究该区域的生态物种平衡与环

境响应机制具有重要的指导价值.
进一步的研究工作主要集中在两个方面:

①本文用聚类分析提取的局部感兴趣区域只是同

位模式的热点区域,需要进一步研究空间同位模

式由局部向全局扩展过程中有效边界的界定方

法;②空间同位模式频繁程度度量还依赖于人为

阈值设置,进一步需要研究空间同位模式频繁度

的客观判别方法.
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