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项⽬地址：https://github.com/HET-AGI/ColliderAgent （安装⽅法，使⽤说明）

https://github.com/HET-AGI/ColliderAgent
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⽬录

AI Agent 

ColliderAgent及其架构 

ColliderAgent可以做什么？ 

总结和展望
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AI Agent

Russell & Norvig, AIMA：Agent是任何能够感知环境（使⽤传
感器）并对其做出反应（使⽤执⾏器）的物体。


例如：带有摄像头和轮⼦的机器⼈，或者读取数据并提出建议
的软件程序。

 LLM ？⟸

在AI时代，能否⽤LLM作为Agent的⼤脑？
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AI Agent

能否⽤LLM作为Agent的⼤脑？ 
不⾏（2020年，GPT-3发布）

 LLM ？⟸

‣ LLM缺乏推理能⼒：不知道要⽤什么⼯具来完成任务


‣ LLM没有⼯具调⽤能⼒：不会使⽤⼯具

但是，2022年被掩盖在ChatGPT光辉下的两
项研究改变了这⼀事实：CoT和ReAct
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AI Agent

模型能⼒进⼀步提升：Claude Opus 4 

⼯具调⽤进⼀步规范：MCP，Agent Skills

得益于这些进展，AI Agent开始从实验室逐渐

向⽣产⼒转变，2025年也被称为“智能体元年”
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旅游⾏程规划智能体

典型的AI智能体
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典型的AI智能体
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Context Engineering（上下⽂⼯程）

上下⽂⼯程：
在与⼤型语⾔
模型交互时，
系统性地设计
和管理输⼊上
下⽂的技术与
⽅法——让模
型在每次推理
时，拥有完成
任务所需的"
恰好合适"的
信息

上下⽂⼯程 ≈ 混合了⾃然语⾔的编程技术上：
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2025 July https://www.trychroma.com/research/context-rot

N.F. Liu et al, 2307.03172

Lost in the Middle: LLM对⻓⽂本信息的注意⼒是⾼度不均匀，开头和结尾处更⾼

这些事情告诉我们，为了最⼤化的利⽤模型能⼒，通常只能使⽤最⼤上下⽂的10%～20%

如何在有限的上下⽂空间中，编排智能体的任务，⼯具的调⽤，是agent构建的核⼼！

特别是，对于复杂的任务，如何充分利⽤有限的上下⽂空间是⾮常具有挑战性的。

本质原因是当前LLM底层transformer架构的问题，这⾥不作深⼊探讨

上下⽂空间 上下⽂空间是智能体的珍贵资源！

上下⽂腐化：模型的性能会随着输⼊⻓度的变化⽽发⽣显著变化

U型性能曲线

https://www.trychroma.com/research/context-rot
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上下⽂⼯程与传统编程的区别

传统编程 上下⽂⼯程

输⼊ 精确 模糊

输出 确定 相对确定

⻓度 ⽆限 有限

测试
单⼀模块/条件下


只需测试1次
单⼀模块/条件下


需要测试多次

编写⽅法 算法，规范 经验/测试

参考资料 丰富的开源程序，如
linux kernel 最好的全部闭源

看起来像 精⼼编写的代码 普通的⽂档

Claude Opus 4.6: ⼀百万上下⽂ 
约等于500⻚PRD排版的论⽂，或者1本Peskin QFT

多进⾏⾮常多的测试，来判断实现效果，烧钱

😀

😭

😢

仅有⼀些经验性的⽅法（因⽽是各类Agent的护城河）

如Claude Code闭源🤭，缺乏参考资料

😢 可能被误认为在写普通⽂档

😭

😢

😢

传统编程要求1个字⺟都不能输错

LLM⾃身的特性，可通过上下⽂⼯程改善
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https://openai.com/index/harness-engineering/

Harness Engineering

如何让AI在⽆⼈监督的情况下，完成复杂的⼯业级项⽬

当软件⼯程团队的主要⼯
作不再是写代码,⽽是设
计环境、表达意图，并构
建反馈循环，让 AI 智能
体能够可靠⼯作时，软件
⼯程会发⽣什么变化

https://openai.com/index/harness-engineering/2026.02.11
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⾼能物理唯象领域的软件⽣态

Alexander  Belyaev 11

      

“Practical introduction into selected TOOLS for High Energy Physics”

Tools for  theory →  observables link

Collider signatures

Feynman 
Rules

Matrix 
Element

Events Detector

PYTHIA
HERWIG
ISAJET
Sherpa

FAST/FULL
Detector 

Simulation

PGS, Delphes
/

CMSSW, 
ATHENA

LanHEP
FeynRules

SARAH

CalcHEP, CompHEP
FormCalc,MadGraph, 
MCFM, MC@NLO, 
Sherpa, WHizard

micrOMEGAs

C
al

cH
E

P

MadDM

M
adgraph

Relic Density

DM Direct Detection

DM Indirect Detection

BSM 
Model

Analysis Frameworks
Plots, PAW/Root,  Fortran/C++ codes, Private codes, 
MasterCode, CHECKMATE, MadAnalysis, GAMBIT

‣ ⾼能物理领域有很多⾮常优秀的程序包


‣ 形成了相对稳定的⼯作流


‣ 不同程序包的代码约定/⻛格不⼀样，学起来很难


‣ 安装时配置各类环境很烦。使⽤⼿册⽐较粗糙


⼀线科研⼈员要花费⼤量时间学习相关程序包的功能
和⽤法，⽽要知道程序包内部的运作⽅式、甚⾄隐藏
的技巧更是难上加难）


能否⾃动化的运⾏整个⼯作流？

能否减少学习成本？

对撞机物理、暗物质、新物理领域的程序包

Checkmate, SARAH/SPheno, GAMBIT GUM

⼀些程序尝试⾃动化⼯作流的部分阶段、或针对特定
唯象任务进⾏⾃动化:

在AI时代，我们能不能做的更好？如何去做？

实现⼯作流的⾃动化 
降低软件的学习成本 
实现物理结果的可复现性

😀

😭

😀

😭

😭
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AI与⾼能物理软件⽣态的结合

FeynRules 模型⽂件示例

解决⽅案：如果可以让LLM来写这些配置程序或轻量级代码，并调⽤相关程序来执⾏，就实现了我们的⽬的

如何告诉LLM各类HEP程序包的使⽤⽅法？ 1. 当前LLM已经具备了⾜够的编程能⼒

2. LLM的训练集中已经包含了部分HEP程序的⼿册和⽂档

3. 通过上下⽂⼯程来告诉LLM程序的执⾏步骤，关键的约定

现状：HEP程序包的差异极⼤，编程语⾔涵盖C、Fortran、Python、Mathematica，各程序的约定、输⼊输出的格式也各不相同

我们发现HEP各类程序包有⼀个共性：可以通过少量的配置程序，或轻量级的代码来控制

问题：如何⽤AI解决这些问题，并进⼀步的实现⼯作流的⾃动化？

Agent Skills

MadGraph

脚本示例
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适配⾼能物理的智能体架构

CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

基于Agent Skills             多智能体             认知-执⾏解耦
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ColliderAgent
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Hello-World Example

 过程中轻⼦对的不变质量谱pp → ℓ+ℓ−
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智能体架构

CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

基于Agent Skills             多智能体             认知-执⾏解耦



19

智能体架构：以Skills为基础 CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

‣Skills在提示词⼯程和⼯具调⽤的基础上引⼊了⼀种结构更完整的知识单元：它是⼀个可按需动态加载的模块

化知识包，内部通常包含操作指令、⼯作流引导、可执⾏脚本、参考⽂档与元数据，并以⼀致、可复现的⽅式

完成对应的专业化操作。这正与对撞机唯象研究的每个阶段相对应，例如从Lagrangian量到.fr模型⽂件： 

‣Skills是通⽤的⾏业标准，可以在不同的Agent框架下⽆缝迁移 

‣Skills可以将唯象研究中的经验（包括⼀些⾮正式的、隐性的经验），转化为可存储、可版本管理、可跨项⽬

共享、可持续改进的结构化知识资产。 

Feynrules-model-generator的部分代码
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智能体架构：以Skills为基础 CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

pheno-pipeline-orchestrator 分解⾃然语⾔任务，组织端到端⼯作流 

feynrules-model-generator 把⾃然语⾔（包括LaTeX）书写的Lagrangian转换为FeynRules的.fr模型⽂件

feynrules-validator 检验.fr模型⽂件：符号约定，FR内置的厄⽶性等⾃洽性检验，MadGraph预加载

ufo-generator 从.fr模型⽂件⽣成UFO模型⽂件

madgraph-simulator 编写、执⾏MadGraph脚本

madanalysis-analyzer 编写、执⾏MadAnalysis脚本（Normal Mode）

execution-summarizer 
⽣成整个运⾏流程的总结，以及提示词和代码对应关系的总结。领域专家（或AI）
可以便捷的知道ColliderAgent运⾏的细节，判断执⾏的对错。

reproduction-guide-generator 
⽣成⽤于复现运⾏结果的全部必要脚本（包含.fr⽂件，.mg5, .ma5等），并⽣成
bash⼀键运⾏脚本和复现指南。运⾏这个脚本后，可以⾃动化的重复所有的流
程，最终复现结果。它保证了ColliderAgent结果的可复现性。

magnus-utility 负责与Magnus平台的作业提交、监控、重跑、结果回收与错误恢复等操作
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智能体架构：multi-agent CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

问题：对撞机唯象学的流程涵盖模型实现、事件⽣成、探测器模拟与末态统计分析等多个阶段。每个阶段的关注

点、调⽤的⼯具以及所需的推理⽅式均存在显著差异。如果由单⼀智能体全程承担，在实践中容易导致两类问题：

其⼀是上下⽂积累引发的⼲扰。模型实现阶段产⽣的⼤量技术细节会持续占据智能体的上下⽂窗⼝，在进⾏统计分

析时形成⽆关信息的⼲扰，降低推理准确性；其⼆是⻆⾊混淆导致的推理⻛格不稳定。同⼀个智能体在不同阶段需

要分别扮演理论建模者、软件⼯程师与数据分析师的⻆⾊，这种频繁切换会使其输出质量趋于不稳定。 

解决：多智能体 

优点：⼦智能体只需维护与⾃身任务相关的上下⽂，信息负担显著降低，推理稳定性相应提升。
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智能体架构：multi-agent CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

优点：⼦智能体只需维护与⾃身任务相关的上下⽂，信息负担显著降低，推理稳定性相应提升。  

新的问题：1）需要设计编排器来理解⽤户意图并分解任务。2）⼦智能体之间需要共享信息。 

解决⽅案：1）编排器通过pheno-pipeline-orchestrator Skills来分解任务；2）⼦智能体通过“双层通

信”机制传递信息：subagent完成任务后⽣成包含此任务全部信息的.md⽂件，同时⽣成⼀份精简版信息并联同.md

⽂件的路径传递给其它subagent。

多智能体 

step1_feynrules.md

中的部分内容
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智能体架构：multi-agent CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

orchestrator 分解⾃然语⾔任务，组织端到端⼯作流 

model-generator
把⾃然语⾔（包括LaTeX）书写的Lagrangian转换为FeynRules的.fr模型⽂
件，并最终⽣成UFO模型⽂件，同时校验模型⽂件的正确性

collider-simulator
负责调⽤MadGraph⽣成parton-level事例，调⽤Pythia进⾏parton 
showering，调⽤Delphes进⾏探测器模拟 

madanalysis-analyzer 调⽤MadAnalysis（normal mode）来执⾏事例分析

pheno-analyzer
利⽤LLM⾃身能⼒执⾏唯象分析任务，包括：profile-likelihood analysis等统
计分析，参数空间扫描，画图等。

我们基于Claude Opus 4.6的测试表明：LLM可直接通过Scikit-HEP程序包uproot和awkward来读取LHE、LHCO和
ROOT⽂件，并完成MadAnalysis expert-mode级别的事例筛选任务。
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智能体架构：认知-执⾏解耦

CLI 

orchestrator model-generator
collider

simulator
event

analyzer
pheno

analyzer

pheno-pipeline
orchestrator

feynrules-model
generator

feynrules-model
validator

ufo
generator

madgraph
simulator

madanalysis
analyzer

Mathematica Feynrules PythiaMadGraph Delphes MadAnalysis

subagent

equipped
skills

Cognitive Reasoning Engine

Execution Backend: Magnus

... ...HEP tools

Lagrangian, collider process, kinematic cuts, ... 

natural language input

kinematic distributions, bounds on parameter space, ...

output

User Layer

... ...

‣认知层由多智能体系统组成，负责科学任务的理解、分解、规划与结果判断


‣执⾏层由统⼀的计算执⾏后端Magnus负责，处理作业的实际提交、运⾏监控与资源管理


‣两层之间通过清晰定义的CLI接⼝通信，互不渗透

‣避免了科学逻辑与⼯程细节的耦合。研究者不再需要将⼤量精⼒消耗在配置环境、调试作业等⾮物理问题上


‣提升了系统的可移植性与可扩展性。例如，当⼯具链从MadGraph、Delphes扩展⾄其他（甚⾄HEP外的其它
领域）软件时，也⽆需重新设计计算调度机制。

Magnus：为AI时代设计的通⽤开源计算平台
云原⽣、持续集成/持续交付的⼈机协作平台，

构建⾼效⼯作流，沉淀科研蓝图与智能体技能

ColliderAgent在系统层⾯引⼊了另⼀项关键设计 ，认知-执⾏分离的双层解耦架构：

优点：

docker⾃动化部署

HPC部署（SLURM）
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Magnus 简介

Magnus Design Principles

Magnus 是⼀个开源平台，将 HPC 集群转化为⼈类与 AI 智能体共⽤的执⾏后

端。围绕执⾏、沉淀、协作三层架构，遵循三项设计原则：                                                                                                                                                       

  - ⼈-智能体对称：研究者与 AI 智能体通过同⼀套抽象（Blueprint、Skill、Job）

操作平台，所有操作完全可审计，不区分⼈类点击按钮还是智能体调⽤ API。

  - 蓝图⾃进化：Blueprint 不是静态配置⽂件，⽽是可被智能体创建、执⾏、评估

和改进的计算原语。⼀次性实验可以沉淀为 Blueprint，智能体可以基于新结果持

续优化它

  - 可执⾏知识图谱：Blueprint 编码验证过的⼯作流，Skill 编码领域专家知识，⼆

者构成有向⽆环的知识图谱，确保可复现性的同时⽀持持续演进。
 执⾏层（Jobs）

 沉淀层（Blueprints, Services, Skills）

 协作层（H-H, H-A, A-H, A-A）

*H = Human, A = Agent

by 蔡则宇
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Magnus 简介

Magnus 解决⽅案

集成平台与蓝图。 
集成平台促进⼈⼈/⼈机协作
蓝图是带类型注解的 
Python 函数；计算流程封装
为蓝图，即获统⼀的命令⾏
与编程接⼝，涵盖⼤型程序
如 GTC，Agent ⻓程调⽤举
重若轻

技能库。 
技能是多⽂件知识包，描述领
域概念、操作规范或最佳实
践。智能体按需检索并注⼊上
下⽂，团队的领域经验由此沉
淀为可复⽤的组织资产。

四级调度与弹性服务。 
任务分四级优先级，⾼优
任务可⾃动抢占低优任务
的资源。
弹性服务空闲时释放资
源，请求到达时⾃动唤
醒。

容器隔离与⾏为审
计。 所有任务在容器
内⽤户态执⾏，⽆法
提权，智能体的每⼀
步操作被完整记录，
⼈从操作者变为审计
者。

by 蔡则宇
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Magnus 简介

云原⽣、持续集成/持续交付的⼈机协作平台，构建⾼效⼯作流，沉淀科研蓝图与智能体技能

Magnus: ⾃动化科学发现的智能体基座 

超算集群

容器化云原⽣任务

⾼效调度，科学计算与 AI 训推并举

 任务蓝图 弹性服务

模板传⼊定制参数 按流量智能缩扩容

通过 magnus-sdk 调⽤⼯具/直访计算资源

 Agents/Workflows/ Researchers 构建⼈机协作基础

⼀键复现已有算例，

可进⼀步沉淀为低代码、参数化的蓝图，

并联研究⼈员复⽤与AI智能体调⽤

原⽣⽀持 AI 训推

环境与代码基建开箱即⽤，

已沉淀 QUADRE 逃逸电⼦、DESC 仿星

器优化和⾼能物理对撞模拟程序

多级调度兼顾重保任务与碎⽚资源

底层兼容性与可⾏性

⽆缝对接超算中⼼和科学计算⽣态

沉淀可复⽤任务

现已开源：https://github.com/rise-agi/magnus；
by 蔡则宇
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Magnus 简介：展望

Magnus, A To-be Agentic Infrastructure Automating Scientific Discoveries

智能体能⼒的原⽣集成。 当前的⾃
然语⾔⼊⼝依赖外部⼯具链（Claude 
Code、OpenCode），Magnus ⾃身
尚未具备完整的 agentic loop。下⼀
步是将核⼼能⼒——⼯具调⽤、上下
⽂⼯程、多步推理——内化为平台原
⽣能⼒，降低对单⼀上游的依赖。

从单机多卡到超算集群。 
Magnus ⽬前运⾏在单节点多 GPU 
环境，调度粒度和作业规模受限于
此。对接超算将倒逼系统在多节点
调度、分布式⽂件系统和⼤规模并
⾏作业管理上完成架构升级。

智能体安全的纵深防御。 容器隔离限制了
执⾏层的爆炸半径，但提示词注⼊、上下⽂投
毒等攻击作⽤于推理层，不在容器的防护范围
内。后续需要在系统层⾯引⼊输⼊过滤、权限
分级和⾏为异常检测，形成从推理到执⾏的多
层防线。

从软件到硬件的语义延伸。 Magnus 的任
务⽬前限于计算任务，但实验物理中的硬件操
作——数据采集、设备控制、诊断触发——同
样可以复⽤调度、隔离和审计抽象。将 
Magnus job 的语义从"跑⼀段代码"扩展到"执
⾏⼀次实验操作"，是平台通向物理实验闭环
的关键⼀步。 by 蔡则宇
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智能体架构：实现

多智能体+Skills

Skills: Cursor, CodeX, OpenCode, 
GitHub Copilot

项⽬地址：https://github.com/HET-AGI/ColliderAgent

https://github.com/HET-AGI/ColliderAgent
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ColliderAgent能做什么？
下⾯我们通过经典论⽂的复现来看看ColliderAgent⽬前具备了哪些能⼒
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1. Single LQ production at the LHC

‣single leptoquark production by by picking a lepton from one beam and a 
quark from the other beam 

‣requiring the correct use of the LUXlep PDF set to account for leptons 
inside the proton. 

Since Pythia cannot handle incoming leptonic partons, the initial-state leptons in the LHE 
events should be replaced by photons before showering. The parton shower backward evolution 
of PYTHIA then produces only quarks from photon splitting, so after showering the simulation 
includes initial-state quarks instead of leptons.
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1. Single LQ production at the LHC

user prompt ≈ research note or paper
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1. Single LQ production at the LHC

user prompt ≈ research note or paper
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1. Single LQ production at the LHC

user prompt ≈ research note or paper
SM cross section for lepton-lepton scattering at the LHC

Buonocore, Nason, Tramontano, Zanderighi, 2005.06477

如果不放⼼的话，还可以 
“请帮我验证arXiv: 2006.06477中的table 1”
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2. ALP production at the LHC in EFT

EW vertices induced by ALP EFT operators
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2. ALP production at the LHC in EFT
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2. ALP production at the LHC in EFT



34

2. ALP production at the LHC in EFT
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3. Constraints on  LQ from LHC mono-  searchU1 τ

<latexit sha1_base64="mTWgfRn/cfU7WDR+9UBk/8gdwt4="></latexit>

LU1 = �(DµU1⌫ �D⌫U1µ)
†(DµU⌫

1 �D⌫Uµ
1 ) +M2

U1
U†
1µU

µ
1 +

⇥
gc(c̄�

µPL⌫⌧ )U
†
1µ + gb(b̄�

µPL⌧)U
†
1µ + h.c.

⇤‣  leptoquark model 

‣full workflow, including event generation for the signal process pp → τν, 
showering and hadronization, detector simulation with ATLAS and CMS 
configurations, experiment-specific event selection, and the extraction of 
the exclusion contour by comparing the resulting signal templates with 
published LHC data in a profile-likelihood analysis. 

U1
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3. Constraints on  LQ from LHC mono-  searchU1 τ
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3. Constraints on  LQ from LHC mono-  searchU1 τ
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ColliderAgent
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4. Parameter scan in a minimal  modelU(1)B−L
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ColliderAgent

Part of the Lagrangian
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Other examples
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(a, b) P. S. B. Dev, A. Pilaftsis, and U.-k. Yang, arXiv: 1308.2209

(c) CMS, arXiv: 2103.02708

(d) H. Davoudiasl, J. L. Hewett, and T. G. Rizzo, hep-ph/9909255

(e, f) P. Asadi, R. Capdevilla, C. Cesarotti, and S. Homiller, arXiv: 2104.05720
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我们这套架构还能做什么？

‣暗物质：microOMEGAs, DDCalc, DRAKE, … …


‣味物理：MatchETE, MatchMakerEFT, DsixTools, Flavio, EOS, … …


‣圈图计算：QGRAF, FIRE, KIRA, AMFlow, Libra, … …


‣引⼒波：ELENA, CosmoTransitions, BSMPT, … …

  以及更⼀般的物理领域！ 
如果有好的想法也欢迎联系我们
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对撞机物理⽅⾯的其它相关研究

‣Tony Menzo, et al, 2512.15867 

‣Tilman Plehn, Daniel Schiller, Nikita Schmal, 2601.21015 

‣Prateek Agrawal, Nathaniel Craig, Amalia Madden, Inigo Valenzuela Lombera, 2603.22538 

‣parallel developments for agent for experiments
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总结

‣ColliderAgent是⾸个仅依赖⾃然语⾔指令，即可从 Lagrangian 出发，⾃动推进⾄完整唯象学分析结

果的⾃动化系统 

‣ColliderAgent成功实现了对 8 篇经典论⽂的端到端复现，涉及 Leptoquark、类轴⼦、有效场论，以

及从部分⼦⽔平到探测器⽔平的全流程模拟与参数扫描 

‣ColliderAgent背后的智能体架构设计（包括多智能体、Skills 和通⽤计算平台 Magnus）在其他物理

领域也有巨⼤的应⽤潜⼒

希望本⼯作提出的智能体架构可以推动⼀种新的科研分⼯⽅式： 
科学家负责idea、价值判断等；AI负责⼲活！

谢谢⼤家！
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Backup
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智能体相关技术：Skills

Agent Skills概念是由 Anthropic 公
司于 2025 年10⽉提出、12⽉正式
开源的，是⼀种⽤于增强智能体在特
定任务中专业能⼒的结构化、模块化
知识封装机制。


它的核⼼⽬标是：让通⽤⼤模型在需
要时，按需加载并执⾏⾼度专业化的
⼯作流程或领域知识，⽽不是⼀次性
塞⼊所有信息。



44

智能体相关技术：Skills

知识复⽤：可以把经验、最佳实践、⼯作流程都写进去

容易使⽤：基于简单的 Markdown ⽂件

渐进加载：最⼩化占⽤上下⽂空间，Token 使⽤效率⾼

⽤于PDF处理的SKILLS.md⽂件内容

决定agent何时加载。例如：“请帮我提取application.pdf中的表格”时才会触发
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智能体相关技术：Skills

更多的⽂档、说明、规范和
特例等都可以通过引⽤的形
式被渐进式的加载。
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智能体相关技术：Skills

⽀持执⾏代码，
极⼤的增强了灵
活性和可扩展性
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智能体相关技术：Skills
相对复杂的Skills的⽂件结构

https://claude.com/blog/equipping-agents-for-the-real-world-with-agent-skills
https://platform.claude.com/docs/zh-CN/agents-and-tools/agent-skills/overview
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Skills vs. MCP


