
数据同化

𝑢𝑘: 𝑘时刻下模拟出的场
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VOCs模拟模型误差协方差矩阵 观测误差协方差矩阵 𝐵𝑘 与𝑅𝑘 的计算:

数据同化：在观测值和模拟值中间找一个中间状态，综合考虑模拟的结果和观测
结果，作为下一个时间步的初始输入，以获得下一个时间步更准确预测结果。
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𝛷:数据同化

𝑀𝑘+1 = 𝛷𝑘 ∘ 𝑀𝑘

𝑢0 → 𝑢1 → 𝑢1
𝐷𝐴 → 𝑢2 → 𝑢2

𝐷𝐴 → …
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𝑀1 = 𝛷0 ∘ 𝑀0

RNN

看起来不难的最
优化小问题

𝑢𝑘
𝐷𝐴 = 𝛷𝑘𝑢𝑘



数据同化：模拟方法M

使用LBM进行VOCs模拟的数据同化
使用机器学习进行VOCs模拟的数据同化

解决了之前提出的几个问题:

✓ 加快LBM模拟：支持模拟内部切换外部状态信息，

优化掉不必要的文件I/O。

✓ 降低输入数据规模：完成污染物场3D->2D映射

程序开发

仍然还存在一些问题：

➢ 数据规模还是太大：B很难计算与存储，同化过

程维数高

➢ u->v之间映射关系非线性/不连续，同化过程本

身不易求解

✓ VOCs模拟快

✓ 数据规模小，同化涉及的矩阵容易计算和存储，

例如：同化过程中的矩阵B可以轻松放得下

✓ 可以进一步使用深度学习+同化的思路，持续矫

正模拟过程（不仅仅优化初始场）

短期计划

 完成同化过程的最优化问题求解器开发

 初步搭建神经网络𝛷的训练模型，利用同化求解

器产生模型训练数据

 思考与调研：后续如何部署该系统？实现随时间

推移，新的观测数据进来，自动训练𝛷𝑘并更新

𝑀𝑘+1（考虑NLP领域相关问题与解决方案）


