
2026 年度“中国商业联合会科学技术奖”项目公示材料

1. 项目名称：复杂场景多模态智能感知融合与分析关键技术及应用

2. 主要完成人：金 冉、刘振广、董海波、石力铭、骆 敏、杜晨

杰、顾骁哲、赵 晨、程冠杰、程 萍、万智慧、刘欣欣、方 刚、

郑鸣奎、周朝明

3. 主要完成单位：宁波财经学院、浙江大学、浙江文谷科技有限公

司、浙江一木智能科技有限公司、浙江万里学院、浙江锦佳汽车

零部件有限公司、中汽研汽车检验中心(宁波)有限公司、宁波赤

马绞盘有限公司、宁波国创机车装备有限公司

4. 项目简介：

随着工业互联网、智能安防、智慧城市建设等复杂场景对数据感

知与理解的需求日益迫切，单一模态数据已难以支撑高精度、高鲁棒

的智能分析任务。多模态数据能够从不同视角刻画目标本质，但其融

合面临严峻挑战，具体表现在：(1)在工业互联网领域，现场设备种

类繁多，传感器、视觉图像、文本日志等数据模态异构严重，时空对

齐困难，难以形成统一表征(2)在公共安全和城市管理领域，数据质

量参差不齐，存在大量噪声、缺失及标注不一致问题，传统融合方法

对弱质量数据鲁棒性差，融合结果不可靠(3)在工业机器人实时协作

和自动驾驶领域，现有融合算法计算复杂度过高，传统注意力机制延

迟高，难以在边缘端实现低延迟协同处理。

针对上述问题，本项目自 2011 年起，由宁波财经学院、浙江大



学、浙江万里学院、浙江文谷科技有限公司等单位联合攻关，在国家、

省、市等多项科研项目资助下，提出了一整套复杂场景多模态数据深

度融合与智能分析技术解决方案。提出了基于文本语义补全与过滤的

多模态数据处理模型 SCAF，解决了模态间对齐不足和细粒度图像文

本关联性不足的问题，模态数据处理性能全面超越现有最先进方法

(如 GSMN、PFAN等)；提出了带注意力机制的层次化运动循环网络AHMR

框架，在短期和长期运动目标预测任务中均取得了新的最先进性能；

提出了渐进松弛知识蒸馏模型 PRKD，通过在整个训练过程中动态调

整来自教师模型的监督强度，满足了实时性要求，同时保证了高精度

与低延迟。

本项目发表论文 30篇，其中 CCF A 类顶会顶刊论文 15篇、其他

SCI 检索论文 11 篇，获得国家发明专利授权 20件，申请国家发明专

利 25件，计算机软件著作权登记 10件。

本项目提出的创新技术成果，已在浙江文谷科技有限公司、浙江

一木智能科技有限公司、浙江锦佳汽车零部件有限公司、中汽研汽车

检验中心(宁波)有限公司、宁波赤马绞盘有限公司、宁波国创机车装

备有限公司等企业中进行了示范推广应用，经济和社会效益显著。在

产业化应用过程中，通过实时数据双向映射、虚实交互、仿真推演与

智能优化，构建了融合混合车间调度策略的数字孪生车间，实现了加

工任务、设备状态与物料流转的自适应协同调度；通过图像质量分析、

延迟优化和存储验证三阶段处理流程，结合感知-姿态延迟分析与帧

率优化，实现了高精度人员行为识别；通过把 AI蒸馏应用于机器人



及边缘计算设备，为企业提供轻量化工具，实现毫秒级响应与低功耗

运行，助力中小制造企业快速实现设备预测维护与产线智能调度，推

动生产全流程的降本增效。


