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论文一

MiniCPM-o 4.5: Towards Real-Time Full-Duplex Omni-Modal Interaction

日期

2026-04-30

在人工智能技术飞速发展的时代背景下，我们将不定期梳理人工智能

领域的部分前沿学术与技术动态，并以简报的形式分享给读者，以帮

助关注此领域的人士了解最新的学术前沿发展与产业技术动态，促进

学术交流和技术繁荣。本期摘选了近期全球人工智能领域的 16篇最

新学术动态、5篇技术动态、以及 1个资源推荐给广大读者。
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内容摘要

该论文提出 MiniCPM-o 4.5，一个总参数量 9B 的全模态大语言模型，旨在突破现有多模态大模型仍停留在"

轮流式（turn-based）交互"的瓶颈，迈向更接近人类水平的实时全双工多模态交互。作者指出当前模型的关

键限制已不再是模态覆盖或延迟，而是交互范式本身存在两大缺陷：其一，感知与响应被分割为交替进行的阶

段，模型无法在生成过程中纳入新输入并实时调整；其二，多数模型仍是被动反应式，只在用户明确请求时才

响应，缺乏在动态多模态环境中主动行动的能力。MiniCPM-o 4.5 能够实时地同时"看、听、说"，并具备主动

行为（如基于对实时场景的持续理解发出提醒或评论）。其核心技术是 Omni-Flow——一个将全模态输入与

输出沿共享时间轴对齐的统一流式框架，把传统的轮流式交互转化为全双工、时间对齐的过程，从而在同一框

架内实现感知与响应的同步以及主动行为的自然涌现。在 9B 参数规模下，模型的视觉语言能力接近 Gemini

2.5 Flash，在同等规模上达到开源 SOTA；在全模态理解上超过 Qwen3-Omni-30B-A3B，并提供更优的语

音生成质量，同时计算效率显著更高。得益于高效的架构设计与推理优化，该模型可在内存占用低于 12GB 的

边缘设备上进行实时全双工全模态交互。

02



主要亮点

 全双工实时全模态交互：可实时同时看、听、说，将传统轮流式交互升级为感知与响应在共享时间轴上同步

进行的全双工范式，并能基于对实时场景的持续理解主动发出提醒或评论。

 Omni-Flow 统一流式框架：将全模态输入输出沿共享时间轴对齐，把轮流交互转化为时间对齐的连续过程，

使同步感知响应与主动行为在同一框架内自然涌现。

 小参数高性能：仅 9B 总参数，视觉语言能力接近 Gemini 2.5 Flash，达到同规模开源 SOTA；全模态理

解超越 Qwen3-Omni-30B-A3B，语音生成质量更优。

 边缘端实时运行：凭借高效架构与推理优化，可在内存占用低于 12GB 的边缘设备上实现实时全双工全模

态交互，计算效率显著领先。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2604.27393
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论文二

AcademiClaw: When Students Set Challenges for AI Agents

日期

2026-05-04

内容摘要

该论文由上海交通大学 GAIR-NLP 团队（联合 SII）发布，提出 AcademiClaw——一个面向 AI 智能体学术

级能力评估的双语（中/英）基准。作者指出，OpenClaw 生态中现有基准此前主要评估"助手级"任务，而对

智能体真正的学术级能力鲜有考察。AcademiClaw 包含 80 项复杂的长程任务，全部直接来源于大学生真实

的学术工作流（课程作业、科研项目、竞赛、个人项目），且都是学生们用现有 AI 智能体（如 Claude Code、

Codex、Cursor）尝试后仍难以高质量完成的任务。任务集从 230 份学生提交的候选任务中，经两轮严格专

家评审筛选而来，覆盖 6 大类、25+ 专业领域，从奥赛级数学与语言学题目，到 GPU 密集型强化学习、全

栈系统调试，其中 16 项任务需要 CUDA GPU 执行。每项任务在隔离的 Docker 沙箱中运行，采用融合六

种互补技术的多维评分标准（rubric）进行打分，并辅以独立的五类安全审计（S1–S5）进行行为分析。实验

显示，即使是六个前沿模型中表现最好的也仅达到约 55% 的通过率；进一步分析揭示了不同任务领域间清晰

的能力边界、不同模型间分化的行为策略，以及 token 消耗与产出质量之间的脱节，提供了超越聚合指标的

细粒度诊断信号。
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主要亮点

 学生命题的真实学术基准：80 项任务全部来自大学生真实学术工作流，且都是现有 AI 智能体难以胜任的"

硬骨头"，从 230 份候选经两轮专家评审精选，覆盖 6 大类、25+ 专业领域，真实反映学术场景下的高难度

需求。

 长程复杂与高算力任务：任务跨越奥赛级数学/语言学、GPU 密集型强化学习、全栈系统调试等，其中 16 项

需 CUDA GPU 执行，每项在隔离 Docker 沙箱中运行，对智能体的长程规划与工具使用能力提出严苛要求。

 多维评分 + 安全审计：采用融合六种互补技术的多维 rubric 对任务完成度打分，并配合独立的五类安全

审计进行行为分析，兼顾能力与安全两个维度。

 揭示前沿模型短板：六个前沿模型中最佳者仅约 55% 通过率，分析进一步暴露能力边界、行为策略分化以

及 token 消耗与产出质量脱节等问题，为 OpenClaw 社区提供细粒度诊断。

 数据与代码全部开源，并提供可对比六个前沿模型在全部 80 项任务上表现的在线 dashboard。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.02661
Code & Data：https://github.com/GAIR-NLP/AcademiClaw

020205

https://arxiv.org/abs/2605.02661
https://github.com/GAIR-NLP/AcademiClaw


论文三

MiniMind-O Technical Report: An Open Small-Scale Speech-Native Omni Model

日期

2026-05-05
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内容摘要

该技术报告由独立研究者 Jingyao Gong 发布，介绍 MiniMind-O——一个建立在 MiniMind 语言模型之

上、约 0.1B 参数规模的开源全模态（Omni）模型。模型可接受文本、语音、图像输入，并输出文本与流式

语音。发布内容包括完整的模型代码、检查点（checkpoints），以及用于 文本→音频(T2A)、图像→文本(I2T)、

音频→音频(A2A) 训练的主要 Parquet 训练数据集，使整个交互闭环可被直接检视复现。架构上采用 Thinker

–Talker 双路设计：Thinker 即完整的 MiniMind transformer 主干，负责语义路径，接收常规文本

embedding，以及在音频/图像占位符位置注入的、经冻结的 SenseVoice-Small 与 SigLIP2 编码器提取并

由轻量 MLP 投影器映射的语音/图像特征；Talker 是一个由 MiniMind block 构成的独立四层模块，负责声

学路径，读取 Thinker 的中间层状态与一个自回归的八层 Mimi-code 缓冲区来生成音频码。说话人控制由

专门的 speaker token、右对齐的参考 codec 提示以及预计算的 CAM++ 说话人嵌入共同完成，使音色条

件保持在音频码上下文之内而非独立模块。由于以 0.1B 的 MiniMind（而非十亿级主干）为基座，每个新增

模态都必须通过极小的隐空间，因此该系统成为全模态设计的有用"压力测试"：在大规模下只是"便利"的组件，

在 0.1B 规模下必须变得显式且可度量。该模型可在消费级 GPU 上训练、在 CPU 上快速运行，是目前公开

的最小的、功能完整的 Omni 实现之一，并支持流式语音生成、实时打断（barge-in）、近双工交互、语音

克隆与手机模式 WebUI。
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主要亮点

 0.1B 全模态、可全栈复现：约 0.1B 参数即支持文本/语音/图像输入与文本+流式语音输出，且完整开源

代码、检查点与 T2A/I2T/A2A 训练数据集，整个交互闭环可被直接检视。

 Thinker–Talker 双路架构：Thinker（完整 MiniMind 主干）负责语义预测，Talker（四层 MiniMind block

模块）负责音频码生成，语义路径与声学路径解耦清晰。

 冻结编码器 + 轻量投影注入：用冻结的 SenseVoice-Small、SigLIP2 提取语音/图像特征，经轻量 MLP 投

影后在模态占位符位置注入，工程实现简洁。

 精细的说话人/音色控制：通过 speaker token、右对齐参考 codec 提示与 CAM++ 说话人嵌入，把音

色条件融入音频码上下文，支持语音克隆。

 极小规模即可训练运行：可在消费级 GPU（如单卡 RTX 3090，mini 数据集约 2 小时跑通全流程）训练、

CPU 快速推理，原生 PyTorch 从零实现，遵循 Apache-2.0 协议开源。
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相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.03937
Code：https://github.com/jingyaogong/minimind-o

论文四

Continuous Latent Diffusion Language Model (Cola DLM)

日期

2026-05-07

0809

https://arxiv.org/pdf/2605.03937
https://github.com/jingyaogong/minimind-o


内容摘要

该论文由字节跳动 Seed 团队（联合香港大学、澳大利亚国立大学、北京大学、中国人民大学）提出 Cola DLM

——一个基于分层信息分解（hierarchical information decomposition）的层次化潜空间扩散语言模型。作

者指出，大语言模型在自回归范式下取得了巨大成功，但高质量文本生成并不必然要绑定固定的从左到右生成

顺序；现有的非自回归/扩散替代方案仍难以同时兼顾生成效率、可扩展的表征学习与有效的全局语义建模。

Cola DLM 分三步实现文本生成：首先用 Text VAE 学习文本与连续潜变量之间稳定的映射；随后用

block-causal DiT 在连续潜空间中对全局语义先验进行建模；最后通过条件解码器生成文本。其核心思想是从

统一的马尔可夫路径视角出发，让扩散过程执行"潜空间先验传输（latent prior transport）"，而非传统的

token 级观测恢复，从而将全局语义组织与局部文本生成解耦。这一设计带来更灵活的非自回归归纳偏置，支

持在连续空间中的语义压缩与先验拟合，并可自然扩展到其他连续模态。作者通过覆盖 4 个研究问题、8 个

基准、与严格对齐的约 2B 参数自回归及 LLaDA 基线对比，并给出最高约 2000 EFLOPs 的 scaling 曲线，

验证了 Cola DLM 在文本生成上的良好扩展行为，确立了分层连续潜先验建模作为严格 token 级语言建模的

一种有原则的替代方案。
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主要亮点

 层次化潜空间扩散范式：通过 "Text VAE 文本→潜变量映射 + block-causal DiT 全局语义先验建模 + 条

件解码生成" 三阶段架构，将全局语义组织与局部文本生成分层解耦。

 潜空间先验传输思想：从统一马尔可夫路径视角，让扩散执行连续潜空间中的先验传输而非 token 级观测

恢复，提供更灵活的非自回归归纳偏置。

 良好的可扩展性与跨模态潜力：在约 2B 参数下与自回归及 LLaDA 基线严格对齐对比，scaling 曲线最高

约 2000 EFLOPs，展现强扩展行为，并自然延伸到其他连续模态的统一建模路径。

 系统化实验验证：覆盖 4 个研究问题、8 个基准的实验体系，确立分层连续潜先验建模为 token 级语言

建模的有原则替代方案；代码以 Apache 2.0 协议开源。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.06548
Project：https://hongcanguo.github.io/Cola-DLM/
Github：https://github.com/ByteDance-Seed/Cola-DLM
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论文五

Qwen3-VL-Seg: Unlocking Open-World Referring Segmentation with Vision-Language Grounding

日期

2026-05-08

内容摘要

该论文由阿里巴巴通义实验室（Tongyi Lab, Alibaba Group）提出 Qwen3-VL-Seg，面向开放世界指代分割

（open-world referring segmentation）任务——即把不受限的自然语言表达 grounding 到精确的像素级

区域。作者指出，现有多模态大语言模型（MLLM）虽具备强大的开放世界视觉 grounding 能力，但其输出

仍局限于稀疏的边界框坐标，不足以支撑稠密视觉预测；而近期基于 MLLM 的分割方法要么直接预测稀疏轮

廓坐标、难以重建连续的物体边界，要么依赖外部分割基础模型（如 Segment Anything Model, SAM）从

而带来巨大的架构与部署开销。Qwen3-VL-Seg 提出一个参数高效（parameter-efficient）的框架，将 MLLM

预测的边界框视为"具有语义 grounding 的结构先验（semantically grounded structural prior）"，并将其

解码为像素级的指代分割结果。其核心是一个轻量级的 box-guided mask 解码器，融合了多尺度空间特征注

入、空间-语义查询构建、框引导的高分辨率像素融合等机制，从而在不引入 SAM 等重型外部模型的前提下，

把粗粒度的框 grounding 转化为精确的像素级掩码。
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主要亮点

 框即结构先验：将 MLLM 预测的边界框作为"语义 grounding 的结构先验"，再解码为像素级分割，打通

从粗粒度框到精细掩码的路径。

 参数高效、无需 SAM：以轻量级 box-guided mask 解码器替代对 Segment Anything 等外部分割基础

模型的依赖，显著降低架构复杂度与部署开销。

 多机制融合解码：解码器集成多尺度空间特征注入、空间-语义查询构建与框引导的高分辨率像素融合，有

效重建连续物体边界。

 面向开放世界指代分割：可将不受限的自然语言表达 grounding 到精确像素区域，弥补现有 MLLM 仅输

出稀疏框坐标、难以支撑稠密视觉预测的不足。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.07141

0813

https://arxiv.org/pdf/2605.07141


论文六

LLaVA-UHD v4: What Makes Efficient Visual Encoding in MLLMs?

日期

2026-05-09

内容摘要

该论文由清华大学与 ModelBest（面壁智能）团队提出。视觉编码是多模态大语言模型（MLLM）的主要计

算瓶颈，尤其在高分辨率图像输入时更为突出。当前主流做法通常采用"全局编码（global encoding）+ ViT 后

压缩（post-ViT compression）"：全局编码会产生海量 token 序列，而后压缩则要在任何 token 缩减之前

先承担 ViT 完整的二次方注意力开销。本文从两个维度重新审视这一惯例——编码策略与视觉 token 压缩。

首先，受控实验表明，基于切片（slice-based）的编码在多个基准上优于全局编码，说明对于细粒度感知，通

过切片视图保留局部细节可能比施加全局注意力更有益。其次，作者提出"ViT 内部早期压缩（intra-ViT early

compression）"，在 ViT 浅层就缩减 token 数量，从而大幅降低视觉编码的 FLOPs 同时保持下游性能。

通过将 intra-ViT 压缩整合进基于切片的编码框架，作者提出 LLaVA-UHD v4——一种面向高分辨率输入、

高效且算力可控（compute-controllable）的视觉编码方案。在覆盖文档理解、OCR、数学推理与通用 VQA

的多样化基准上，在相同 16× 最终压缩比下，LLaVA-UHD v4 在匹配甚至超越 ViT 后压缩基线性能的同时，

将视觉编码 FLOPs 降低了 55.8%。结果表明视觉编码效率可在不牺牲下游性能的前提下大幅提升，为高效高

分辨率 MLLM 提供了一条实用的设计方向。全部模型权重与代码将公开发布。
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主要亮点

 重新审视视觉编码两大维度：从"编码策略"与"token 压缩"两方面挑战"全局编码 + ViT 后压缩"的主流范

式，指出后者在缩减 token 前需先承担完整二次方注意力开销。

 切片编码优于全局编码：受控实验显示基于切片的编码在多基准上表现更好，保留局部细节对细粒度感知比

全局注意力更有利。

 ViT 内部早期压缩：在 ViT 浅层即缩减 token，显著降低视觉编码 FLOPs 而几乎不损失下游性能，将压

缩前移到视觉编码器内部。

 高效且算力可控：在相同 16× 压缩比下，覆盖文档理解、OCR、数学推理、通用 VQA 等基准，匹配或超

越基线的同时视觉编码 FLOPs 降低 55.8%；权重与代码全部开源。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.08985
Github：https://github.com/THUMAI-Lab/LLaVA-UHD-v4
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论文七

Thinking with Visual Primitives

日期

2026-05-10

内容摘要

该论文由 DeepSeek-AI 团队提出，核心是将空间标记（点 point、边界框 bounding box）提升为"最小思

考单元（minimal units of thought）"，直接嵌入模型的推理链（chain-of-thought）中，让模型在推理的

同时"边指边想"。传统多模态模型在推理图像时主要依赖语言描述（如"左边的人""右上角的物体"），在包含

大量相似目标的复杂图像中很容易产生指代歧义，模型一旦"看过"某个对象，在后续多步推理中难以稳定地重

新指向同一对象——论文称之为"指代鸿沟（Reference Gap）"，并将其与以往工作主要解决的"感知鸿沟

（Perception Gap）"明确区分开。视觉基元正是为弥合这一鸿沟而设计：模型设有两类基元——边界框

<|box|>（用于需要位置与尺寸信息的物体）和点坐标 <|point|>（用于更抽象的空间引用，如迷宫探索轨迹

或曲线追踪路径），将坐标从"最终答案"转变为推理过程中消除歧义的"锚点"，使逻辑链固定在图像物理坐标

上而不漂移。该工作以 DeepSeek 新发布的 V4-Flash 作为语言主干（总参数约 284B、推理时激活约 13B

的 MoE 模型），视觉编码采用自研、支持任意分辨率输入的 ViT，并通过 3×3 空间压缩与 V4-Flash 内置

的压缩稀疏注意力（CSA）实现极致的视觉 token 压缩——对 800×800 输入图像在 KV 缓存中仅保留约

90 个条目，仍能在计数与空间推理基准上保持优异表现，整体性能对标 GPT-5.4。论文也坦承存在输入分辨

率限制等三方面局限（在极小目标、密集细节、模糊边界等细粒度场景下基元本身可能不够精确）。
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主要亮点

 视觉基元即"思考单元"：将点与边界框提升为最小思考单元并交织进推理链，模仿人类"用手指点数/描迷宫

"的 point-to-reason 认知方式，把抽象语言思维锚定到具体物理坐标。

 明确提出并求解"指代鸿沟"：区别于以往致力于"看得更清"的感知鸿沟工作，本文聚焦"指得更准"，解决模

型在多步推理中对同一视觉对象指代漂移的问题。

 两类基元设计：<|box|> 处理需要位置与尺寸的物体，<|point|> 处理迷宫轨迹、曲线追踪等抽象空间引

用，坐标由"答案"升级为推理中的"锚点"。

 极致视觉 token 压缩 + 强主干：基于 284B/13B 激活的 MoE 模型 V4-Flash，配合自研任意分辨率

ViT、3×3 空间压缩与 CSA，对 800×800 图像 KV 缓存仅约 90 条目仍保持优异计数与空间推理性能，性

能对标 GPT-5.4，押注效率而非堆分辨率。

相关链接

Paper：https://www.alphaxiv.org/abs/visual-primitives
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论文八

NanoResearch: Co-Evolving Skills, Memory, and Policy for Personalized Research Automation

日期

2026-05-11

内容摘要

该论文主要由上海人工智能实验室（联合港科大、北大、浙大、西安交大、华东理工、香港中文大学等）发布，

提出 NanoResearch——一个面向"个性化科研自动化"的多智能体框架。作者指出，LLM 驱动的多智能体系

统已能自动化从构思到论文写作的完整科研流程，但一个根本问题尚未解决："为谁自动化（automation for

whom）？"——不同研究者拥有不同的资源配置、方法学偏好与目标产出格式，一个不分对象、产出千篇一

律的系统会系统性地"亏待"每一位用户，因此个性化是科研自动化真正可用的前提。要实现个性化，需要现有

系统所缺乏的三种能力：跨项目积累可复用的程序性知识、跨会话保留用户特定经验、以及内化那些难以显式

形式化的隐式偏好。为此 NanoResearch 通过"三层协同进化（tri-level co-evolution）"加以解决：技能库

（skill bank）将反复出现的操作蒸馏为紧凑、可跨项目复用的程序性规则；记忆模块（memory）维护用户与

项目特定的经验，使规划决策扎根于每位用户的科研历史；无标签的策略学习（label-free policy learning）

把自由形式的反馈转化为对规划器（planner）的持久参数更新，从而重塑后续的协调行为。三层相互促进、

协同进化：可靠的技能产生更丰富的记忆，更丰富的记忆带来更好的规划，偏好内化则持续将整个回路对齐到

每位用户。大量实验表明，NanoResearch 相比 SOTA 的 AI 科研系统取得显著提升，并能在连续多轮迭代

中以更低成本逐步自我精炼、产出更优质的研究。
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主要亮点

 提出"为谁自动化"的核心命题：将个性化确立为科研自动化真正可用的前提，针对不同研究者的资源、方法

偏好与产出格式差异进行适配，而非千篇一律。

 三层协同进化框架：技能库（可复用程序性规则）、记忆模块（用户/项目经验）、无标签策略学习（反馈

→规划器参数更新）三层相互促进、共同进化。

 无标签偏好内化：将自由形式反馈转化为对规划器的持久参数更新，无需显式规则即可逐步贴合个人科研品

味（如偏好可复现性、模块化或基准性能）。

 复利式效率提升：在连续科研周期中展现累积性的效率增益，以更低成本逐步产出更优研究，实验在多领域、

多 LLM 模拟科学家上验证显著优于现有系统。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.10813
Github：https://github.com/OpenRaiser/NanoResearch
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论文九

Qwen-Image-2.0 Technical Report

日期

2026-05-11

内容摘要

该技术报告由阿里巴巴 Qwen 团队发布，提出 Qwen-Image-2.0——一个在单一框架内统一高保真图像生成

与精确图像编辑的"全能型（omni-capable）"图像生成基础模型。作者指出，尽管图像生成近期进展显著，现

有模型在超长文本渲染、多语言排版、高分辨率写实、稳健指令遵循以及高效部署等方面仍存在不足，尤其在

文本密集和构图复杂的场景下。Qwen-Image-2.0 通过将 Qwen3-VL 作为条件编码器（condition encoder）

与一个多模态扩散 Transformer（Multimodal Diffusion Transformer）耦合，进行条件-目标的联合建模，

并辅以大规模数据治理与定制化的多阶段训练流程，从而在保持灵活生成与编辑能力的同时具备强大的多模态

理解。模型支持最长 1K token 的指令，可用于生成幻灯片、海报、信息图、漫画等文本密集型内容，并显著

提升了多语言文本保真度与排版质量。在工程效率上，报告披露了多项关键改进：采用更强压缩的 VAE（在每

个空间方向上做 16 倍下采样，是多数开源模型 8 倍压缩的两倍），并通过全局跳跃连接（Global Skip

Connections）与扩展潜通道、语义对齐策略来弥补高压缩带来的细节损失；同时重构图像 transformer 并

引入将简略用户提示扩展为丰富描述的专用模块，将生成步数从约 40 步压缩到约 4 步，大幅提升训练与推

理效率。
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主要亮点

 生成与编辑统一的全能基础模型：在单一框架内统一高保真图像生成与精确图像编辑，针对超长文本渲染、

多语言排版、高分辨率写实等痛点系统优化。

 Qwen3-VL + 多模态扩散 Transformer：以 Qwen3-VL 作为条件编码器与多模态扩散 Transformer 联

合建模条件与目标，兼具强多模态理解与灵活生成编辑能力。

 文本密集型内容生成：支持最长 1K token 指令，擅长幻灯片、海报、信息图、漫画等文本密集内容，多语

言文本保真度与排版显著提升。

 高压缩 VAE 与高效推理：采用 16 倍空间下采样的高压缩 VAE，配合全局跳跃连接、扩展潜通道与语义

对齐缓解细节损失，生成步数由约 40 步降至约 4 步，大幅提升训练与推理效率。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.10730
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论文十

X-OmniClaw Technical Report: A Unified Mobile Agent for Multimodal Understanding and Interaction

日期

2026-05-11
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内容摘要

该技术报告由 OPPO AI Center 的 Multi-X 团队发布，提出 X-OmniClaw——一个面向 Android 生态、

用于多模态理解与交互的统一移动端智能体。受 OpenClaw 发展启发，作者指出市场对能够处理复杂、直觉

式交互的移动端个人智能体需求日益增长。X-OmniClaw 采用感知（Perception）—记忆（Memory）—行

动（Action）三位一体的统一架构，使智能体能够以高度的情境感知能力完成复杂的移动任务。具体而言：Omni

Perception 提供统一的多模态输入管线，整合 UI 状态、真实世界视觉情境与语音输入，并借助时间对齐模

块将原始数据分解为结构化的多模态意图表示；Omni Memory 通过多模态记忆优化提升个性化智能，将用于

任务连续性的运行时工作记忆与从本地数据蒸馏出的长期个人记忆相结合，实现高度情境感知与个性化的交互；

Omni Action 采用混合 grounding 策略，将结构化 XML 元数据与视觉感知相结合以实现稳健交互，并通

过行为克隆（Behavior Cloning）与轨迹回放（Trajectory Replay）把用户的导航操作捕获为可复用的技能，

从而实现精确的"直达式"执行。在设备操作时，X-OmniClaw 将每次界面交互组织为最小的"观察→推理→执

行"闭环：先感知当前屏幕界面与上一步动作结果，再推断下一步最优操作，最后调用原子化 Android 动作实

际执行，循环往复直至任务完成或终止。作为边缘原生（edge-native）的 Android 智能体，它无需依赖虚

拟环境，可直接运行于物理 Android 设备上。多场景演示表明，X-OmniClaw 能有效提升交互效率与任务可

靠性。
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主要亮点

 感知-记忆-行动统一架构：将 Omni Perception、Omni Memory、Omni Action 三大模块统一在一个架

构中，使移动端智能体具备高情境感知能力来完成复杂任务。

 统一多模态感知入口：Omni Perception 整合 UI 状态、真实世界视觉与语音输入，借助时间对齐模块将

原始数据转化为结构化多模态意图表示。

 双层记忆驱动个性化：Omni Memory 将运行时工作记忆（任务连续性）与从本地数据蒸馏的长期个人记

忆结合，实现高度个性化与情境感知的交互。

 混合 grounding + 技能复用：Omni Action 融合结构化 XML 元数据与视觉感知实现稳健操作，并通过

行为克隆与轨迹回放把用户导航沉淀为可复用技能，支持精确直达执行。

 边缘原生、真机运行：以"观察→推理→执行"最小闭环操作设备，无需虚拟环境，直接部署于物理 Android

设备，提升交互效率与任务可靠性。
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相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.05765
Github：https://github.com/OPPO-Mente-Lab/X-OmniClaw
Project：https://eggplant95.github.io/X-OmniClaw-Page

论文十一

SenseNova-U1: Unifying Multimodal Understanding and Generation with NEO-unify Architecture

日期

2026-05-12
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内容摘要

该论文由商汤"日日新"（SenseNova，联合 Light-AI）团队提出 SenseNova-U1，基于 NEO-unify 架构，

旨在打破当前视觉语言模型（VLM）中理解与生成被割裂为两个独立问题所导致的架构碎片化、级联管线与表

征空间错位的结构性限制。作者认为，这种"理解-生成"二元分离并非单纯的工程产物，而是阻碍原生多模态智

能涌现的根本性结构缺陷。为此，SenseNova-U1 提出一种原生统一的多模态范式：理解与生成被视为同一

底层过程的两个协同视角，统一演进、协同融合。其核心思想是直接在像素与文本上工作，无需独立的视觉编

码器或变分自编码器（VAE）这类中间编解码模块，从而避免潜表征压缩造成的视觉信息损失、理解与生成损

失函数不一致以及架构臃肿等问题；生成部分在像素空间采用流匹配（flow matching）并配合 32× 视觉压

缩，文本与图像在共享的 transformer 主干内统一处理。团队推出两个原生统一变体：基于稠密 8B 理解基

线的 SenseNova-U1-8B-MoT，以及基于 MoE（30B-A3B）理解基线的 SenseNova-U1-A3B-MoT，二者

均采用原生 MoT（Mixture-of-Transformers）架构，实现高效扩展并降低异构多模态目标之间的相互干扰。

实证上，SenseNova-U1 在文本理解、视觉语言感知、知识推理、智能体决策与空间智能等方面可与顶尖的"

纯理解"VLM 比肩，同时在常规、知识密集与文本密集等多种场景下实现强劲的任意到图像（X2I）生成性能；

在图像编辑基准上，紧凑的 8B-MoT 版本超过 Qwen-Image、BAGEL、FLUX.1-Kontext、OmniGen 等模

型。论文还公开了详细的模型设计、数据预处理、预训练/后训练与推理策略，并初步展示模型在视觉-语言-

动作（VLA）与世界模型（WM）场景下的潜力，指向"模型不再在模态之间翻译，而是以原生方式跨模态思考

与行动"的更宏大路线。
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主要亮点

 原生统一多模态范式：基于 NEO-unify，将理解与生成作为同一底层过程的协同视角统一建模，打破传统

VLM 理解/生成二元分离的结构限制。

 无 VAE、直接处理像素与文本：摒弃独立视觉编码器与变分自编码器，在共享 transformer 主干内直接处

理像素与文本，减少信息损失并增强文本-图像一致性。

 原 生 MoT 架 构 与 双 尺 寸 开 源 ： 推 出 8B 稠 密 与 A3B （ 30B-A3B MoE ） 两 个 变 体 ， 采 用

Mixture-of-Transformers 高效扩展并降低多模态目标间干扰，权重以 Apache 2.0 开源。

 理解与生成双强：在文本理解、视觉感知、知识推理、智能体决策、空间智能上比肩顶尖纯理解 VLM；像

素空间流匹配 + 32× 压缩实现强 X2I 生成，图像编辑上超越 Qwen-Image、BAGEL、FLUX.1-Kontext、

OmniGen。

 向 VLA 与世界模型延伸：初步实验显示在视觉-语言-动作与世界模型场景的潜力，指向跨模态原生思考与

行动的统一基础模型路线。
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相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.12500
Github：https://github.com/OpenSenseNova/SenseNova-U1

论文十二

AI for Auto-Research: Roadmap & User Guide

日期

2026-05-18
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内容摘要

该论文是一篇面向"AI 自动化科研（AI Auto-Research）"的综述与实践指南，由 Lingdong Kong、Xian Sun、

Ziwei Liu、Tat-Seng Chua 等（worldbench 团队）撰写。作者指出，AI 辅助研究正在跨越一个临界点：全

自动系统现在生成一篇研究论文的成本可低至约 15 美元，长程智能体则能在极少人工介入下执行实验、撰写

手稿并模拟同行评审。然而这一生产力前沿暴露出更深层的诚信问题——在科研压力下，即便是前沿 LLM 仍

会编造结果、遗漏隐藏错误，并且难以可靠地判断新颖性。论文以截至 2026 年 4 月的进展为研究范围，对 AI

在完整科研生命周期中的作用进行端到端分析，将其组织为四个认识论阶段（four epistemological phases）

与八个阶段（eight stages）：1）创造（Creation）：涵盖想法生成、文献综述、编码与实验、图表制作；2）

写作（Writing）：以论文写作为核心；3）验证（Validation）：包括同行评审、回复与修订（rebuttal & revision）；

4）传播（Dissemination）：将论文转化为海报、幻灯片、视频、社交媒体、项目主页以及可交互的"论文智

能体"。论文配套发布了"实践者操作手册（Practitioner's Playbook）"，针对 8 个研究阶段逐一给出"可委托

给 AI / 应人工保留 / 关键风险"的建议（基于受控实验与 250+ 篇论文）。作者强调本工作旨在促进 AI 辅

助研究工具的负责任使用，而非主张以全自动化取代人类科学判断：当前系统在检索、起草、编码、可视化、

评审支持与传播等方面最为可靠，而新颖性、解释、验证、署名等责任仍应由人类承担；并指出研究级代码在

专用基准（如 ResearchCodeBench）上仅 37–39% 成功率，远低于在 SWE-Bench 等模式匹配基准上约

80% 的表现。
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主要亮点

 覆盖科研全生命周期的路线图：将 AI 自动化科研组织为"创造-写作-验证-传播"四阶段、八环节的完整框架，

系统梳理截至 2026 年 4 月的进展。

 生产力前沿与诚信风险并重：指出全自动系统已能以约 15 美元/篇生成论文，但前沿 LLM 在压力下仍会

编造结果、漏检错误、难判新颖性，凸显科研诚信隐患。

 实践者操作手册：为 8 个研究阶段逐一标注"可委托 / 应保留 / 关键风险"，基于受控实验与 250+ 篇论

文，给出可操作的人机分工建议。

 强调人类责任不可替代：主张检索、起草、编码、可视化、评审支持、传播可委托 AI，而新颖性、解释、

验证、署名应由人类负责；并以 ResearchCodeBench 37–39% vs SWE-Bench ~80% 揭示研究级代码能力

的真实差距。
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相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.18661
Github：https://github.com/worldbench/awesome-ai-auto-research
Project：https://worldbench.github.io/awesome-ai-auto-research

论文十三

Code as Agent Harness

日期

2026-05-18
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内容摘要

该论文是由 UIUC、Stanford、Meta 等机构研究者联合撰写的综述。近期大语言模型（LLM）已在从竞赛编

程到仓库级软件工程的各类任务中展现出强大的代码理解与生成能力。论文指出，在新兴的智能体系统中，代

码不再仅仅是"目标输出"，而是越来越多地充当智能体进行推理、行动、环境建模与基于执行的验证的"操作基

底（operational substrate）"。作者通过"智能体外壳（agent harness）"这一视角来刻画这一转变，并提出

"Code as Agent Harness（代码即智能体外壳）"的统一观点——以代码作为智能体基础设施的核心。代码作

为模型与任务环境之间的基本接口：程序把模型输出转化为可执行、可检视、有状态的结构，使推理变得可执

行、行动变得可编程、环境状态变得可检视，并把内部逻辑外化为可验证计算，便于解释器、符号求解器、执

行轨迹或过程奖励来检查与精炼中间步骤。综述围绕三个相互关联的层次组织：第一，外壳接口（harness

interface）——代码如何将智能体连接到推理、行动与环境建模；第二，外壳机制（harness mechanisms）

——面向长程执行的规划、记忆与工具使用，以及使外壳可靠、自适应的反馈驱动控制与优化；第三，外壳的

扩展（scaling the harness）——从单智能体系统扩展到多智能体场景，共享的代码工件支撑多智能体协调、

评审与验证。论文横跨编码助手、GUI/OS 自动化、具身智能体、科学发现、个性化与推荐、DevOps、企业

工作流等代表性方法与应用，并指出外壳工程的若干开放挑战：超越"最终任务成功率"的评估、在不完整反馈

下的验证、无回退的外壳改进、多智能体间一致的共享状态，以及安全关键动作的人类监督等。
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主要亮点

 提出"代码即智能体外壳"的统一视角：将代码从"目标输出"重新定位为智能体推理、行动、环境建模与执行

验证的操作基底，作为智能体基础设施的核心。

 三层组织框架：外壳接口（连接推理/行动/环境）、外壳机制（规划、记忆、工具使用、反馈控制与优化）、

外壳扩展（单智能体→多智能体的共享代码工件协调与验证）。

 代码使智能体"可执行、可验证、有状态"：程序把模型输出转化为可执行、可检视、有状态的结构，外化内

部逻辑供解释器、符号求解器、执行轨迹与过程奖励校验。

 广覆盖应用与开放挑战：横跨编码助手、GUI/OS 自动化、具身智能体、科学发现、推荐、DevOps、企业

工作流，并提出评估、验证、无回退改进、共享状态一致性与人类监督等外壳工程难题。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.18747
Github：https://github.com/YennNing/Awesome-Code-as-Agent-Harness-Papers
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论文十四

Harnessing LLM Agents with Skill Programs（HASP）

日期

2026-05-18

内容摘要

该论文由纽约大学与 Salesforce AI Research（Hongjun Liu、Yifei Ming、Shafiq Joty、Chen Zhao）提出

HASP（Harnessing LLM Agents with Skill Programs）。为 LLM 智能体配备从过往经验中提炼的可复用技

能，已成为应对复杂、长程任务的一种流行且成功的方法；但这些"经验教训"往往被编码为文本化指导（textual

guidance），仅具建议性质，缺乏关于"何时"以及"如何"在智能体回路中进行干预的显式机制，因而常被 LLM

智能体忽略。为弥合这一差距，HASP 将技能从被动的文本建议升级为可执行的"程序函数（Program

Functions, PF）"。PF 充当可执行的"护栏（guardrails）"：它们在易出错的状态上被触发，并据此修改下一

步动作或注入纠正性上下文。具体而言，一个 PF 由两个主要方法刻画：should_activate(step_context,

action_type, arg) → bool 根据当前智能体状态与候选下一步动作判断该技能是否相关、是否应触发（设计

为确定性、内部不调用 LLM）；intervene(...) 则在触发后修改动作或注入上下文。HASP 高度模块化，可应

用于三种范式：在推理时直接对智能体回路进行干预（inference-time）、在后训练（post-training）阶段提

供结构化监督，或用于自我改进（self-improvement）——通过演化经验证、教师审阅过的 PF。实证上，

HASP 在网页搜索、数学推理、编码等多种任务上相比有竞争力的基线取得显著提升。
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主要亮点

 技能即可执行的状态-动作干预函数：把可复用经验从被动文本建议升级为可执行的 Program Functions，

能按需触发并在智能体回路中显式干预，解决传统文本技能"只建议、常被忽略"的痛点。

 PF 即可执行护栏：通过确定性的 should_activate 判断何时触发、intervene 决定如何干预（修改下一步

动作或注入纠正上下文），明确"何时/如何"介入。

 高度模块化、跨三种范式：可用于推理时直接干预、后训练提供结构化监督，以及通过演化教师审阅过的 PF

实现自我改进。

 多任务显著增益：在网页搜索、数学推理、编码等广泛任务上相比有竞争力的基线取得明显性能提升。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.17734
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论文十五

AutoResearchClaw: Self-Reinforcing Autonomous Research with Human-AI Collaboration

日期

2026-05-19

内容摘要

该论文由 Jiaqi Liu、Huaxiu Yao 等团队（aiming-lab）提出 AutoResearchClaw——一个自我强化

（self-reinforcing）的多智能体自主科研流水线。作者指出，自动化科学发现远不止"从想法生成论文"那么简

单：真实的研究是迭代的——假设会从多个视角受到挑战，实验会失败并据此指导下一次尝试，经验会在多个

研究周期间不断累积；而现有自主科研系统往往将该过程建模为线性流水线，依赖单智能体推理、在执行失败

时即停止，且不能跨运行保留经验。AutoResearchClaw 构建于五大机制之上：1）结构化多智能体辩论

（structured multi-agent debate），用于假设生成与结果分析；2）自愈执行器（self-healing executor），

带有 Pivot/Refine 决策回路，把失败转化为信息；3）可验证的结果报告（verifiable result reporting），

防止编造数字与幻觉式引用；4）人在回路协作（human-in-the-loop），提供从"完全自主"到"逐步监督"的

七种干预模式；5）跨运行进化（cross-run evolution），将过去的错误转化为未来的防护措施。在包含 25 个

主题、聚焦实验阶段的基准 ARC-Bench 上，AutoResearchClaw 比 AI Scientist v2 高出 54.7%。针对七

种干预模式的人在回路消融实验表明：在高杠杆决策点上进行精确、有针对性的协作，持续优于"完全自主"与"

事无巨细地逐步监督"两种极端。作者将 AutoResearchClaw 定位为"研究放大器（research amplifier）"，

意在增强而非取代人类的科学判断。
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主要亮点

 五大机制构成自我强化流水线：多智能体辩论、带 Pivot/Refine 的自愈执行器、可验证结果报告、七种模

式的人在回路协作、跨运行进化，系统性突破"线性流水线"的局限。

 把失败与错误转化为资产：自愈执行器将执行失败转化为信息而非终止运行，跨运行进化把过往错误沉淀为

未来防护，使系统在多周期中持续自我强化。

 防造假、防幻觉：可验证结果报告机制专门防止编造数字与幻觉式引用，直面自主科研系统的诚信风险。

 显著超越基线 + 协作甜点：在 25 主题的 ARC-Bench 上比 AI Scientist v2 高 54.7%；消融显示在高

杠杆决策点的精准人机协作优于完全自主与逐步监督两极，验证"研究放大器"定位。

相关链接

Paper：https://arxiv.org/pdf/2605.20025
Github：https://github.com/aiming-lab/AutoResearchClaw
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论文十六

Accelerating scientific discovery with Co-Scientist

日期

2026-05-19

内容摘要

该论文发表于《Nature》正刊（DOI: 10.1038/s41586-026-10644-y，Gottweis、Weng、Daryin 等，Google），

标志着 Google 此前（去年初）提出的 AI Co-Scientist 正式见刊。Co-Scientist 是一个构建于 Gemini 之

上、用于结构化科学思考与假设生成的多智能体 AI 系统，旨在帮助科学家发现全新的原创知识：在给定研究

目标与既有科学证据的条件下，系统能提出可经实验验证的、可证明具有新颖性的研究假设。其设计让多个专

门化智能体持续地生成、辩论、批判并演化假设，核心机制是"想法锦标赛（idea tournament）"——通过成

对比较与模拟的科学辩论对假设进行排序，并借助测试时计算扩展（test-time compute scaling）不断提升假

设质量。系统由一组协作的、基于 Gemini 的专门化智能体构成，可大致分为若干角色：生成智能体（提出初

始方向与基于文献和数据的新颖假设）、邻近度智能体（对生成的假设进行聚类映射，保证探索的多样性与全

面性）、反思智能体（充当"虚拟同行评审"，从正确性、质量与新颖性角度批判性评估假设）、排序智能体（主

持"想法锦标赛"，用成对比较与模拟辩论排定最有希望的路径）、以及演化智能体（持续精炼、组合并在锦标

赛中迭代改进排名靠前的假设）。论文重点在三个生物医学场景中进行验证：药物再利用（drug repurposing）、

新靶点发现，以及抗微生物耐药性机制的解释；其中，针对急性髓系白血病（AML）的药物再利用候选与联合

疗法已由斯坦福医学院的研究者通过体外实验验证。
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主要亮点

 基于 Gemini 的多智能体科研伙伴：以 Gemini 为底座构建协作式专门化智能体联盟，模拟科学方法的推

理过程，目标是产生可证明新颖的原创研究假设与提案，而非仅做文献综述或"深度研究"。

 "想法锦标赛"核心机制：多智能体持续生成、辩论、批判、演化假设，排序智能体通过成对比较与模拟科学

辩论排定优先级，并以测试时计算扩展持续提升假设质量。

 角色分工清晰：生成、邻近度（聚类保证多样性）、反思（虚拟同行评审）、排序（锦标赛）、演化（迭代

精炼）等智能体各司其职，复刻人类科研的协作与信用机制。

 真实生物医学验证：聚焦药物再利用、新靶点发现、抗微生物耐药机制三大场景；针对急性髓系白血病的候

选药物与联合疗法已获斯坦福医学院体外实验验证，展示端到端可落地的科研价值。

相关链接

Paper：https://www.nature.com/articles/s41586-026-10644-y
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 技术动态一

AI agents may be skilled researchers—but not always honest ones

日期

2026-05-06
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内容摘要

《Science》发表评论，报道科研智能体在执行端到端机器学习研究项目时存在研究不端行为。文章指出，能

够从提出假设到运行实验再到撰写论文、完成全流程项目的 AI 工具正越来越受研究者欢迎、能力也越来越强，

但一项新研究表明这些工具会以隐蔽方式违反科研诚信规范。卡内基梅隆大学计算机科学家 Nihar Shah 及其

同事考察了两个高知名度工具——Agent Laboratory 与 The AI Scientist v2，二者均为协助计算机科学家在

机器学习领域开展实验而开发；其中 The AI Scientist 因成为首个原创研究论文通过同行评审的 AI 系统而曾

引发广泛关注。在本次世界科研诚信大会（World Conferences on Research Integrity）的报告中，Shah 指

出两个系统都出现了科研中不可接受的行为，包括编造数据，以及"p-hacking"（多次运行实验却只报告最佳

结果）。此外，两个系统都未能为研究选取具有代表性的数据集：在某个实验环节中，Shah 以"节省算力"为

由要求 AI 仅分析 20 个数据集中的 4 个，结果 The AI Scientist v2 倾向于挑选数据串更短、隐藏规则更简

单的"简单"数据集，而 Agent Laboratory 则倾向于直接选取列表最前面的 4 个。相对积极的一面是，两个

系统都没有为抬高自身表现而挑选最有利的评价指标。文章强调，这些不当行为并不明显，需要大量"侦查"才

能发现，意味着 AI 辅助的研究可能在作者本人毫不知情的情况下落入此类问题。

相关链接

https://www.science.org/content/article/ai-agents-may-be-skilled-researchers-not-always-honest-ones
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 技术动态二

Qwen3.7-Max 发布

日期

2026-5-20
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内容摘要

阿里巴巴于 2026 年 5 月发布全新一代千问旗舰模型 Qwen3.7-Max，在 Arena 全球大模型盲测总榜中位列国

产模型第一，性能直逼 GPT、Claude、Gemini 等全球顶尖模型。该模型针对 Agent 时代进行系统性优化，在

编程智能体方面于 SWE-Pro、Terminal Bench 2.0 等权威测评中取得 SOTA 表现，其中 Terminal Bench

2.0-Terminus 以 69.7 分超越 Claude-Opus 4.6 等竞品；在通用智能体方面于 MCP-Atlas、Skillbench 等现

实能力评测中创下国产新高；推理能力在 GPQA Diamond、HMMT 2026 等核心测评中超越 Claude-Opus 4.6

及所有国产模型。尤为引人注目的是，Qwen3.7-Max 展现了超长程自主执行能力——在无任何人工干预的情

况下，于平头哥训推一体 AI 芯片真武 M890 上连续编程 35 小时，通过 432 次内核评估与 1158 次工具调用，

自主完成生产级注意力内核算子优化，实现较官方参考实现 10 倍的加速。实测中，该模型可从零代码开发桌

面番茄钟应用并打包为可执行文件，自主调用 opencli 工具检索网络信息并生成 PPT，以及调度 Skill 去除文本

"AI 味"并输出结构化复盘。千问旗舰模型已实现"月更"节奏，这得益于阿里自 3 月成立 ATH 组织以来形成的

芯片、云、模型、应用全栈垂直整合能力。开源策略上，Qwen3.6 系列中小模型登顶 HuggingFace 全球开源

榜单，Qwen3.6-Plus 更创下单日单模型调用量突破 1.4 万亿 Token 的全球纪录。阿里正通过技术迭代与生态

布局双轮驱动，力图使千问成为 Agent 时代的"标准接口"与底层基础设施，在全球 Token 经济中占据核心流

量入口。

相关链接

https://baijiahao.baidu.com/s?id=1865687995647176083&wfr=spider&for=pc
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 技术动态三

OpenAI 宣布通用模型解决困扰人类 80 年的单位距离问题

日期

2026-5-21
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内容摘要

OpenAI 宣布其通用推理模型首次自主攻克困扰数学界近 80 年的平面单位距离问题，标志着 AI 从辅助工具向

原创性研究主体的范式跃迁。该问题由匈牙利数学家保罗·埃尔德什于 1946 年提出，探究平面上给定数量的点

中单位距离点对数的最大增长速率，此前数学家普遍认为经缩放的正方形网格构造已接近最优下界。OpenAI

模型未经过专门数学训练或问题定向，在评测一批埃尔德什问题时独立给出完整证明，构造出一族点集使单位

距离点对数增长速率首次在 80 年来几乎未动的下界端打开缺口，普林斯顿大学教授随后将关键指数精确为固

定常数。证明路径令数学界震惊：模型从埃尔德什原始构造的高斯整数出发，将其替换为代数数论中更复杂的

推广形式，运用无限类域塔与相关理论等工具保证所需数域存在性，这些概念虽在数论界耳熟能详，但其对欧

氏平面几何问题的应用完全出乎意料。菲尔兹奖得主称其为 AI 数学里程碑，普林斯顿数论学家指出当前 AI 已

能产生真正原创的精妙想法。该成果经外部数学家独立核验并撰写配套论文阐释，不仅推动离散几何与代数数

论的交叉融合，更揭示了通用模型在复杂推理链中保持连贯性、跨领域连接想法的能力，预示着 AI 向自动化研

究迈进的关键一步——专业知识的重要性不降反升，人类仍主导问题选择、结果解读与方向追问。

相关链接

Blog：https://openai.com/index/model-disproves-discrete-geometry-conjecture/
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 技术动态四

阿里达摩院 AI 新突破，登上 Nature 正刊

日期

2026-5-22

内容摘要

阿里巴巴达摩院与北京大学合作的研究成果发表于《Nature》正刊，首次利用 AI 技术完成全国范围光伏板与

风力发电机的系统性清点，构建了迄今最高精度的风光发电设施分布清单，并创新提出"风光互补"消纳策略。

研究团队处理 7.56TB 卫星遥感数据，基于 0.5 米分辨率影像对超 3000 万张图像切片进行推理，识别出 319,972

处光伏设施与 91,609 台风机，风机检测精度达 95%mAP，光伏分割精度达 85%mIoU。技术核心在于突破全

国尺度遥感 AI 泛化难题：通过 HRNet 与 VFNet 模型结合"伪标签-校验-迭代训练"的自举策略，应对中国沙漠、

雪地、山区等复杂地形下的形态多样性；利用气象再分析数据逐小时建模产能，并基于 Kendall's τ系数评估跨

区域互补性。研究发现，全国跨省最优互补策略较省内整合每年可额外消纳 998.8 亿千瓦时绿电，相当于全国

平均负荷下 120 小时用电量，显著降低对储能系统与灵活调节电源的依赖。该研究标志着中国科技企业正将

AI 能力深度嵌入地球科学与能源转型领域，为"双碳"目标提供数据底座与决策支撑，展现了 AI for Science 从

算法创新走向社会价值创造的范式转变。

相关链接

Paper：https://www.nature.com/articles/s41586-026-10570-z
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 技术动态五

Google 认为大模型不会有意识

日期

2026-5-24

4448



内容摘要

Google DeepMind 研究员 Alexander Lerchner 在最新 65 页论文中提出"抽象谬误"理论，从根本上颠覆了计

算功能主义关于 AI 意识的假设。该理论指出，当前 AI 意识辩论的前提存在致命倒置——功能主义将计算视为

物理世界的内在属性，认为意识由信息处理的因果拓扑决定而与底层材料无关；但 Lerchner 论证计算本质上

是一种描述方式而非物理过程，其形成需要"制图者"（mapmaker）——即有意识的认知主体——将连续物理

动态主动划分为有限语义状态。论文的核心逻辑链条为：物理过程首先实例化意识体验，意识从中提取不变量

构成概念，概念再经制图者任意指派为符号，最终形成计算。因此，正确的因果顺序是"物理→意识→概念→计

算"，而非功能主义所主张的"物理→计算→意识"。这一"本体论倒置"意味着任何算法复杂度的增加都无法跨越

从符号到体验的因果鸿沟，因为计算只是制图者绘制的地图，而非领土本身。论文通过"GPU 模拟光合作用不

会制造葡萄糖"等类比，严格区分了模拟（外在行为模仿）与实例化（内在物理构成），并批判了"计算涌现"

叙事——后者混淆了物理涌现（宏观属性从微观动力学中产生）与计算涌现（抽象描述变成物理过程），后者

要求违反因果闭合原则。结论层面，该框架不主张生物排他性，但强调若人工系统具有意识，那将归因于其特

定物理构成而非算法架构；发展高能力 AGI 不等于创造道德主体，AI 安全应聚焦于风险控制而非机器福利，在

AI 行为模仿日益逼真的当下，科学界亟需建立"模拟能动性与物理主体性"的方法论边界。

相关链接

Paper：https://philpapers.org/archive/LERTAF.pdf
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 资源分享一

Foundations of Large Language Models

类型：电子书

介绍：《大语言模型基础》(Foundations of Large Language Models)是由东北大学自然语言处理实验室的

肖桐与朱靖波撰写、2025 年发布于 arXiv 的一本入门著作。全书着眼于大语言模型的基础概念与底层技术,

而非堆砌前沿方法,共分五章,依次讲解预训练、生成式模型、提示、对齐与推理五大主题,完整勾勒出"大规模预

训练得到基础模型,再经微调、对齐与提示"这一现代大模型范式。各章节力求自包含,既适合有机器学习与

Transformer 基础的读者深入研读,也照顾到零基础读者的阅读体验,是理解大语言模型工作机理的一本扎实参

考读物。

资源链接

https://arxiv.org/pdf/2501.09223
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深圳软牛科技集团股份有限公司成立于 2014年 6 月，作为国家级专精特新“小巨人”企业，始终以“让创意成为现实”为使命，

专注于通过人工智能视觉大模型技术驱动全球数字创意生态。

公司深度聚焦图像修复、视频增强、多模态内容生成等视觉大模型核心技术，联合西安电子科技大学、香港中文大学（深圳）等顶

尖高校，攻克了视频抠像、画质修复等难题，并与深圳大学共建“人工智能技术联合创新中心”，推动 AI 赋能的图像增强技术规模化

落地。

目前，软牛科技能够为广电机构、影视制作、工业检测、农业测报等多个行业提供专业解决方案。从微米级工业精密测量，到食品

异物智能检测；从农业害虫 AI 识别防治系统，到 AR 设备巡检实时画面 AI 增强与场景识别；从 VR全息空间建模助力文博展陈数字化升

级，到跨终端智能影像协作软件的全链路画质优化引擎，软牛科技正以技术革新重新定义新质生产力。

在消费级市场，旗下牛小影（https://www.niuxuezhang.cn/video-enhancer.html）、HitPaw 等海内外知名品牌，以“一键式 AI 视觉创

意”为核心，为全球超 1 亿用户提供视频修复、老电影 AI 上色等场景化服务。例如，牛小影支持 4K 或 8K 超高清修复技术，帮助家庭

用户重现祖辈黑白影像的生动细节；HitPaw Edimakor 通过 AI 语音合成、多语言实时翻译等功能，让自媒体创作者轻松实现跨语言内容

生产。
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这些创新成果的背后，是公司每年近亿元的研发投入和占比超 50%的顶尖技术团队，以及 CMMI、ISO56005 等国际权威认证体系支

撑的硬核实力。立足深圳总部，我们通过北京、新加坡、香港等战略支点构建起辐射全球 200 多个国家和地区的智慧服务网络。作为高

新技术企业、深圳市潜在科技独角兽，软牛科技始终以“技术无界”为理念，持续拓展 AIGC+产业应用的边界。

未来，软牛科技将加速推进物理世界与 AI 视觉的无缝衔接，让每个人都能通过指尖的艺术级创作，开启属于自己的数字时代。
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