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教育背景
华南理工大学｜人工智能｜本科 2024.09–2028.07
均分：90.69 GPA：3.92（截至 2026.01）
专业排名：4/96（2025–2026学年）

科研经历
StableWorld(ICLR 2027 Underreview)｜动作条件世界模型的强化学习后训练 2026.07–2026.09
• 研究内容：探索动作条件世界模型的高效强化学习后训练方法，提升生成视频的动作遵循能力与几
何一致性，支持稳定的具身仿真。

• 个人贡献：Co-author 探索动作遵循与几何一致性的奖励函数设计，将动作执行偏差与几何不一致转
化为强化学习优化信号。

EmbodiedSmith(ICLR 2027 Underreview)｜递归自改进的具身仿真数据生成 2026.07–2026.09
• 研究内容：探索融合场景生成、机器人轨迹生成与递归自改进的仿真框架，利用执行与评测反馈迭代
优化数据生成过程。

• 个人贡献：Co-first author参与场景与轨迹生成模块、自改进机制的设计与实现，以及实验方案与评
测流程搭建；从任务成功率、轨迹质量和生成效率等维度评估框架表现。

CoCo (ECCV 2026 Accepted)｜面向文生图预览与稀有概念生成的 Code-as-CoT方法 2026
• 研究内容：探索以代码作为中间推理表示（Code as CoT），提升文本到图像生成中的快速预览与稀有
概念生成能力。

• 个人贡献：参与部分实验方案设计与实验分析，协助验证方法在文生图预览与稀有概念生成任务上
的有效性。

实习经历
光轮智能｜ Autosim具身智能数据平台开发实习生 2026.03–2026.07
• 机器人适配：面向 G1、X7s等机器人完成 cuRobo运动规划与 IK适配，开发 Adapter，接入平台规划
与执行流程。

• 仿真环境：基于 Isaac Lab构建并注册机器人环境，适配绝对关节位置、相对关节位置等动作接口。
• 故障修复：定位并修复 PhysX物理碰撞状态与 USD场景表示不一致引发的 cuRobo避障失效问题。

竞赛与荣誉
全国大学生嵌入式系统与芯片竞赛｜华南赛区二等奖 2025.08
负责管网检测机器人的视觉模块与补光集成，结合图像增强与 Canny边缘检测实现裂缝识别。

美国大学生数学建模竞赛｜M奖｜队长 2025.05
构建 BPNN–随机森林奖牌预测模型，使用 Optuna完成超过 100次超参数搜索，并设计教练效应量化指
标。

全国大学生数学竞赛（广东赛区）｜一等奖 2024.09

研究兴趣
机器人仿真数据生成与质量评估；动作条件世界模型；生成数据对 VLA训练与泛化能力的作用。
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