[bookmark: _GoBack]附件：拟转让技术简介
本技术涉及自动驾驶领域，尤其是涉及一种面向常识记忆的多模态动态融合感知方法及装置。
一、技术领域
自动驾驶感知技术
二、背景技术
目前，多模态感知动态融合方法主要包括：1) 基于动态网络架构或不确定性估计的多模态融合，实现更高的感知精度和范围；2) 利用注意机制学习多模态感知交互，动态分配不同模态特征权重，提升融合效果，实时性成本较高；3) 利用语言大模型提高了视觉理解效果。
上述方法均忽略了人类感知记忆的思想，限制了环境感知的充分性。
三、发明内容
鉴于此，本申请提供了一种面向常识记忆的多模态动态融合感知方法及装置，以解决上述技术问题。
[bookmark: _Hlk186615965]第一方面，本申请实施例提供一种面向常识记忆的多模态动态融合感知方法，包括：获取智能体采集的当前时刻的多视觉RGB图像和点云数据；从当前时刻的多视觉RGB图像中获取场景文本信息、环境信息和智能体状态信息；基于场景文本信息从感知常识记忆库中得到第一感知文本信息；对场景文本信息、当前时刻及之前的连续多帧的环境信息和智能体状态信息以及第一感知文本信息进行聚合，生成提示信息；对当前时刻的多视觉RGB图像进行特征提取，得到第一BEV特征，对当前时刻的点云数据进行特征提取，得到第二BEV特征；融合第一、第二BEV特征，得到动态协作特征；
利用视觉语言大模型对提示信息和动态协作特征进行处理，得到当前时刻的感知结果，所述感知结果包括：第二感知文本信息和视觉特征。
在一种可能的实现中，所述感知常识记忆数据库中存储多个感知文本信息；所述方法还包括：计算第二感知文本信息与每个感知文本信息的相似值；当至少有一个相似值小于预设的阈值，则将第二感知文本信息存入感知常识记忆数据库。
在一种可能的实现中，基于场景文本信息从感知常识数据库中得到第一感知文本信息，包括：计算场景文本信息与每个感知文本信息的相似值；将相似值进行降序排列，生成相似值序列；将相似值序列中前K个相似值对应的K个感知文本信息作为第一感知文本信息。
在一种可能的实现中，所述当前时刻的环境信息包括：天气和光照；所述智能体状态信息包括：速度和转角。
在一种可能的实现中，提取当前时刻的多视觉RGB图像特征，得到第一BEV特征，提取当前时刻的点云特征，得到第二BEV特征；
在一种可能的实现中，融合第一、第二BEV特征，得到动态协作特征，包括：拼接第一、第二BEV特征，得到第三BEV特征并对其处理，得到第一全局感知向量并对其处理，得到第二全局感知向量并对其处理，得到全局权重；基于全局权重，融合第一、第二BEV特征，得到动态协作特征；
第二方面，本申请实施例提供一种面向常识记忆的多模态动态融合感知装置，包括：获取单元，用于获取智能体采集的当前时刻的多视觉RGB图像和点云数据；
第一处理单元，用于从当前时刻的多视觉RGB图像中获取场景文本信息、环境信息和智能体状态信息；
第二处理单元，基于场景文本信息从感知常识记忆数据库获取第一感知文本信息；生成单元聚合场景文本信息、当前及历史连续多帧环境信息、智能体状态信息与第一感知文本信息，生成提示信息；特征提取单元提取当前时刻多视觉 RGB 图像特征得到第一 BEV 特征，提取当前时刻点云特征得到第二 BEV 特征；融合单元融合第一、第二 BEV 特征，得到动态协作特征；感知单元处理提示信息与动态协作特征，输出包含第二感知文本信息与视觉特征的当前时刻感知。
[bookmark: _Hlk87903349]第三方面，本申请实施例提供一种电子设备，包括存储器及处理器，所述存储器存储可在处理器上运行的计算机程序，处理器执行该计算机程序时实现本申请实施例所述方法。
第四方面，本申请实施例提供一种计算机可读存储介质，所述计算机可读存储介质上存储有计算机程序，所述计算机程序被处理器运行时实现本申请实施例的方法。
本申请的方法通过建立感知常识记忆数据库，存储历史感知经验，解决了因缺乏经验感知常识的反馈，导致多模态感知融合不全面的问题；对获取的天气、光照、速度、拐角等信息及历史感知信息进行聚合，获取聚合的提示信息，为视觉语言大模型推理学习提供上下文信息，获取融精确的多模态融合感知。
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