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教育经历
2024.09–2027.03（预

计）
上海交通大学巴黎卓越工程师学院（SPEIT）——电子信息硕士
GPA：3.5/4.0；研究方向为多模态学习与具身智能。

2020.09–2024.06 上海交通大学巴黎卓越工程师学院（SPEIT）——法语专业，信息工程（IE）辅修

实习经历
2026.03–2026.07 智元机器人——算法实习生

• 针对长程手机包装操作任务，在 RLinF/G02 与 pi05 基座上实现 DAgger、AWR、ALOE 强
化学习后训练，手机包装任务成功率达到 90%，同时完成机器人本体调通并建立可复现的部署流
程。
• 针对轮足机器人移动操作中的全身控制，采集腰部与底盘全身任务数据并训练相对位控策略，
验证了轮足式全身 VLA 范式，提升落脚精度并支持移动操作。

2024.06–2024.09 阿里云——算法实习生
复现 ViNT、NoMaD 并微调 ViNT 进行视觉导航，发现训练数据分布偏向直行、转弯样本不足；
采用转弯数据增强，并在损失函数中增加对转弯处误预测为直行的惩罚，以纠正模型的直行偏向。

代表项目
2026.04–2026.09

在投
一作

Navi-Agent：无定位单目导航智能体
针对无定位条件下导航系统的移动与位置认知问题，提出 Visual Anchor Graph，实现基于单目
RGB 的空间锚定、进度校验与路径回溯，完成多台真实机器人部署，并在不同场景下评测导航、
进度校验与路径回溯。

2025.05–2026.01
RSS 2026

一作

MVP-Nav：多层价值图规划导航器
针对纯视觉导航中物理几何与语义目标难以结合的问题，结合 VGGT/Grounded-SAM 的无深度
重建与 Multi-layer Value Map 规划器，在无度量地图条件下实现融合语义与物理约束的避障规
划。

2025.07–2026.03
ECCV 2026

三作

RelAfford6D：关系式 6D 可供性图
针对面向关节物体的语言条件机器人操作，检索结构化部件知识，利用 LLM 进行部件级规划，
并结合 6D 位姿估计与闭环执行，通过结构化知识检索、几何对齐与闭环反馈，实现免训练的真
实物理任务执行。

CVPR 2026
参与

Dejavu: Towards Experience Feedback Learning for Embodied Intelligence
通过经验反馈和轨迹检索增强冻结的 VLA 策略，实现部署后的持续适应。

ICML 2026
参与

Recovering Hidden Reward in Diffusion-Based Policies
从扩散策略行为中恢复隐式奖励信号，提升动作生成的可靠性。

EMNLP 2026
参与

Exploring Agentic Tool-Calling Decisions via Uncertainty-Aligned Reinforcement
Learning
利用不确定性对齐的强化学习，提升多轮智能体工具调用决策的可靠性。

荣誉与奖励
SPEIT 优秀新生奖学金 2020–2021；10,000 元。
上海交通大学本科生学业优秀奖学金 2022–2023、2023–2024；每年 1,000 元。
上海交通大学研究生学业奖学金 2024–2025；7,800 元。

技能
编程 Python、PyTorch、JAX、C++、Java、MATLAB；VLA、VLN、智能体、世界模型、真机 RL。
语言 中文、英文、法语。
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