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物联传感网噪声过滤的自适应线性权值算法 

凌 云 

(苏州大学，江苏 苏州 215006) 

摘 要：针对物联传感网络由于数据类型不一致造成散粒噪声．提出一种物联传感网络散粒噪声过滤的自适应线 

性权值算法．提取物联传感网络散粒噪声特征参数，对上述参数进行线性变换，获取噪声关联特征参数 自适应线性 

权值，完成物联传感网络散粒噪声过滤．实验表明，该算法能够有效过滤物联传感网络中的散粒噪声，取得 了令人 

满意的结果． 
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Content League Sensing Nets Noise Filtering Adaptive Linear 

W eights Algorithm 

L1NG Yun 

(Soochow University，Suzhou 215006，China) 

Abstract：For content league sensing network because of data type is not consistent cause scattered grain of noise． 

Put forward a kind of thing for united sensor network of noise filtering scattered adaptive linear weights algorithm ， 

extract league sensing network scattered grain of the noise characteristics parameters for the above parameters for 

linear transformation，get noise associated characteristic parameters adaptive linear weights，complete content league 

sensing network spread particulate noise filter．Through the analysis of experimental results。this algorithm can 

effectively filter content league of sensor network scattered grain of noise． 
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1 引言 2 散粒噪声过滤方式描述 

在物联网使用过程中，传感网络连接过程中会 

出现散粒噪声，影响数据处理的精度[1]．因此，在物 

联传感网络数据处理的过程中，需要对散粒噪声进 

行过滤处理，从而避免散粒噪声对于数据处理精度 

的影响[2]．目前，主要的散粒噪声过滤方式包括基于 

GA_BP算法的散粒噪声过滤方式、基于 RT不稳定 

增长因素算法的散粒噪声过滤方式和基于 BP神经 

网络算法的散粒噪声过滤方式E引．但这些算法都存 

在一定的弊端．因此，物联传感网络散粒噪声过滤是 

物联网领域研究的热点问题． 

收稿 日期 ：2O12一。3—10；修回日期：2O12—04一O1 

物联传感网络硬件用图 i进行描述[4]． 

由于传感节点随机分布，位置不同，因此采集数 

据差异较大，产生噪声[5 ]．为解决此问题，提出一种 

用于物联传感网噪声过滤的自适应线性权值算法， 

通过提取散粒噪声特征参数，用来描述散粒噪声的 

相关状态，为散粒噪声过滤提供准确的数据基础．对 

散粒噪声进行线性变换处理，计算散粒噪声线性权 

值．从而将散粒噪声从特征参数数据集合中分离出 

来，实现物联传感网络散粒噪声的过滤． 

3 自适应线性权值噪声过滤算法 

物联传感网络在数据处理过程中，由于连接时 
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图 1 物联传感网络硬件图 

会出现散粒噪声，影响了数据处理的精度，因此需要 

对散粒噪声进行过滤，从而提高数据处理的精度．散 

粒噪声过滤原理图如图 2所示． 

图 2 散粒噪声过滤原理图 

3．1 物联传感网络散粒噪声特征参数提取 

提取物联传感网络散粒噪声特征参数，对这些 

特征参数依次进行扫描处理，从而获取全部特征参 

数中的理想散粒噪声特征参数，并构成一个数据集 

合．将数据集合中的散粒噪声特征参数作为理想取 

值．在物联传感网络散粒特征相关数据扫描的过程 

中，将每个参数都作为一个独立的节点．这些节点都 

是矢量数据，拥有其自适应取值和方向分量．选取任 

意节点作为初始扫描位置．通过迭代处理的方式，对 

理想物联传感网络散粒噪声特征参数数据进行处 

理，利用下述公式，能够得到该节点运行的速度和空 

间坐标： 

(“)一 (“一1)--dl／y(u)--d2／y(u) 
—  ( 一1)4- (“) (1) 

式中， 是物联传感网络节点的运动速度，d 和 d 

是节点相关参数训练因素系数，能够描述不同节点 

间数据处理情况．假设 d ===1，则只能获取指定区域 

中的理想特征参数．假设 d 一1，则不同节点间无法 

进行数据处理．假设数据集合中包含的参数数 目是 

”，并且 个特征参数对应的节点都已经在运动，则 

可以得到 d 一d。．假设 d 和 d。的取值趋近于零， 

则节点距离噪声区域比较远．利用下述公式，计算逆 

向权值系数： 

(“)===Cx／v(u)一d1。／y(u)一d2 2／y(u)(2) 

对物联传感网络节点特征参数进行预处理，设 

置特征参数数据集合中的数 目是 ，节点空间位置 

参数是 Y，节点运行速度是 72．利用基础监测方式通 

过运算获取物联传感网络节点的适应性参数，用来 

描述节点适应情况．对全部物联传感网络节点数据 

进行优化处理，假设节点的序号是 ，与其对应的适 

应性系数是 g(Y )，将其与当前理想节点适应性系 

数进行对比，假设高于理想节点适应性系数，则将其 

设置为新的理想节点，否则继续下一步骤．对物联传 

感网络节点相关数据进行迭代处理，从而获取数据 

集合中全部节点的理想适应性系数．计算理想节点 

的运行速度和方向分量，从而实现运行速度和方向 

分量的更新处理．假设迭代次数大于设置的迭代次 

数极大值，则完成运输，否则返回步骤 2．利用上述 

公式能够得到逆向权值系数，从而获取噪声最优参 

数特征．利用下述公式根据物联传感网络散粒噪声 

相关参数建立立体空问方程： 

du— i-- (̂y)／2( )一 H(y) ( ) (3) 

式中，矗( )是已经提取的散粒噪声参数，H(．y)与 i 

是对角矩阵， ( )是散粒噪声强度系数，p(“)是数据 

处理参数．并且需要符合下述条件： 

< ( )>一 <p(“))一1 

< ( )／10(“)>一号l。g(“) 
< ( )·JD( )>=2dlog(u) (4) 

式中，c是散粒噪声延时系数，d是散粒噪声关联事 

件， 是噪声扩散速度．因此，对上述公式进行变换 

能够获取下述公式，用于计算物联传感网络性能参 

数： 

e—Ei，( )R(．y，“)一寺 ，( )p( ) (5) 

物联传感网络散粒噪声特征数据集合数 目是 

，代表节点的数 目是 ，通常情况下 是一个常数， 

用不等式 3O< <5O描述．数据集合中的子集数 目 

与数据结果的精度成正比例关系，与计算复杂程度 

成正比例关系．对于节点数 目较多的情况，需要对其 

进行降幂处理，从而降低计算的复杂程度．利用下述 

公式计算散粒噪声特征参数提取的复杂度： 

一

善 ／7)2--z／ ( ) (6) 
利用下述公式计算散粒特征参数提取过程需要 

耗费的时间： 

丁一 ( ，)一下dl- +-dz (7) 
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利用下述公式，计算理想的散粒噪声特征提取 

比例系数： 

喜 ( )v／~l--一d2--g( ) (8) 
式中，J是特征参数对应的节点序号．利用下述 

公式计算物联传感网络散粒噪声特征参数： 

一  + (9) 

通过上述方式，能够提取理想散粒噪声特征参 

数，为散粒噪声过滤提供准确的数据参考，初始的物 

联传感网络噪声图谱如图3所示． 

图 3 噪声 图谱 

通过上面的阐述，能够从图 3中提取物联传感 

网络散粒噪声特征参数，从而为散粒噪声过滤提供 

数据基础． 

3．2 散粒噪声过滤 

通过上面的阐述，获取有价值的散粒噪声特征 

参数，对散粒噪声过滤问题，进行转化，将其变换为 

数据分类问题，将散粒噪声从特征参数数据集合中 

分离出来，从而实现散粒噪声过滤．对上述散粒噪声 

特征参数进行线性变换处理，能够提高线性权值： 

厂——— —■二 

z一 ／̂Xmax一 。。= ／n (1o) 7l
m ax 

式中，z 是散粒噪声特征参数线性权值极大值， 

z～是散粒噪声特征参数线性权值极小值，nmin是 目 

前迭代处理次数， 是迭代处理次数极大值． 

通过上述方式，利用线性权值描述与散粒噪声 

特征参数对应节点的运动情况，从而获取指定范围 

中的理想取值．假设符合条件 37—1，那么能够得到 

．28的理想取值．在物联传感网络散粒噪声参数过滤 

过程中，需要利用线性权值进行处理，从而在指定范 

围中将散粒噪声相关数据进行分离，提高数据分离 

的精度．散粒噪声相关数据迭代处理时，线性权值改 

变参数用下述公式进行计算： 

z一(z 一S )( 一Umi )／ +z (11) 

式中， 是对散粒噪声特征参数进行迭代处 

理数目的极大值， min是对散粒噪声特征参数进行迭 

代处理数 目的极小值，z 是线性权值初始系数， 

是线性权值结束系数．利用线性权值方式进行数据 

分离的过程中，需要按照特征参数的线性权值系数 

将散粒噪声相关数据分离出来，从而实现散粒噪声 

过滤．这个过程是一个数据递增的过程，数据递增能 

够提高数据分离的速度，从而快速实现数据分离．数 

据递增系数能够利用下述公式进行计算： 

z一~／( --S )(zz 一 In)／ 一 +z； (12) 

线性权值递增数据随着迭代处理次数发生变化 

的情况如图4所示．在图4中，描述了不同的线性权 

值递增方式在迭代处理过程中发生改变的情况．可 

以看出，随着迭代处理数目的不断增加，散粒噪声特 

征参数线性权值系数降低速度逐渐低于传统方式． 

通过上面阐述方式能够采集物联传感网络散粒噪声 

相关数据，从中提取散粒噪声特征参数．对上述特征 

参数进行线性迭代变换，通过运算获取散粒噪声线 

性权值．最终完成了散粒噪声过滤． 
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图4 线性权值递增数据对比曲线图 

4 实验结果分析 

在实验过程中，建立物联传感网络模拟环境，在 

物联传感网络的模拟环境中进行散拉噪声过滤，过 

滤前后的数据处理图谱如图 5、图6所示． 

图 5 散粒噪声过滤前的图谱 




