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智能体技术发展脉络
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智能体技术已经历“推理能力增强——工具能力提升——复杂问题拆解”等发展阶段，
正在迈向通用能力更强的智能体操作系统

ChatGPT
• 生成式对话大模型产品
• 上线2个月用户突破1亿

GLM-4/Kimi 
• 超长文本处理能力
• 支持200万字输入交互

DeepSeek-R1
• 开源的深度思考大模型
• 7天增长1亿用户

Manus
• 自主完成复杂任务
• 模拟人类工作流程

OpenClaw
• 全流程任务自主执行能力
• Github 37.6万星标

2022 2024 2025.1 2025.3 2026.1

专用智能体
(用户定工作流→AI遵循执行交付)
基于Agent Framework构建

通用智能体
(用户提需求→AI探索执行交付)

基于Agent OS构建

对话工具
(用户提问→AI回答)

LLM本身能力



Agent Framework VS AgentOS
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FrameWork 的核心是灵活编排智能体工作流，AgentOS 的核心是定义标准化智能体工
作流，并提供良好的“生产环境”

开发者 负责编排设计

“人在环路之中”

开发者 负责提供环境

“人在环路之上”

VS



AgentOS 的基本架构
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围绕核心Agent-Loop循环，AgentOS从控制、调度 、执行、通信多个层面创建工作环境

AgentOS架构（注：不同项目之间有细微差异）

核心循环 Agent-Loop

引擎 VS 车辆



PilotDeck —— 设计思路
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生产力提升的第一性原理 —— 提供好的生产关系。PilotDeck的设计思路就是给大模
型提供最适合其工作的“生产环境”与“执行模式” ，解决现有系统的瓶颈问题。

当前 AgentOS 面临的部分挑战

WorkSpace 独立工作舱

项
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PilotDeck的核心设计

瓶颈一：多项目并行的记忆污染

现有 AgentOS 普遍使用全局记忆池，多项目并行时上下文互相污染。

瓶颈二：不加区分的 Token 成本浪费

当前 AgentOS 对简单任务和复杂任务使用同等昂贵的模型配置。

瓶颈三：问答范式的能动性缺失

现有 Agent 本质上是"问答机器"——用户不问，它不动。



PilotDeck —— 工作空间
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Pilotdeck 的基础核心设计是引入“工作空间”概念，给执行不同任务的“智能体”独立的
生产环境，实现多任务的高效并行推进。

WorkSpace-Oriented

• 文件隔离：基于 Git worktree 

实现物理隔离，每个 

WorkSpace 独立工作目录，支

持一键回滚

• 记忆隔离：按项目标识分区存

储，检索时只在当前 

WorkSpace 范围内搜索，跨项

目按需召回

• 技能隔离：基于项目级配置加

载不同技能集

仅文件系统隔离

生产环境隔离



PilotDeck —— 记忆系统
6

Project Memory + Feedback Memory



PilotDeck —— 记忆系统
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PilotDeck 的记忆系统包含心跳索引 → 推理检索 → Dream Review 三阶段功能过程

索引构建阶段

• 按批处理未索引会话记录

• 项目记忆（项目信息）、用户画像（偏好风格）、反馈（评价纠

正）+文件记忆（变更记录）

• 持久化到 SQLite，按项目标识分区

推理检索阶段

• 查询归一化 + 30 秒 TTL 召回缓存

• 第一轮推理：LLM 判断查询是否与已有记忆相关

• 第二轮推理：选择最相关的记忆条目（默认 5 条）

Dream Review阶段

• LLM 聚类 → 合并去重 → 冲突解决 → 过时清理 → 画像更新

黑盒记忆与白盒记忆对比



PilotDeck —— 智能路由
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Model Routing



PilotDeck —— 智能路由
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当前 Agent 系统的 Token 成本主要来源：对简单任务和复杂任务不加区分地使用旗舰
模型。智能路由的目标是：在维持输出质量的前提下，通过任务复杂度自动分级，将
简单任务降级到轻量模型。

决策时机

• 在子任务阶段进行决策：避免KV-cache hit机制失效（多种LLM-

Router通病）

决策机制

• 粘性路由：同一会话内保持模型选择一致性

• 自动编排：复杂任务拆分多 Agent 协作（主强子弱）

• 路由压缩：四级上下文压缩基础上添加一层Routing后压缩判别

• 显式指定 → 子代理选择 → 默认智能路由

• Judge 模式：Routing Prompt 模型进行五级难度分类

兜底策略

社交媒体内容创作实测节约75+%费用

WildClawBench（部分） 复杂任务实测效果对比



PilotDeck —— 常驻服务（Always-on）
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Always-on



PilotDeck —— 常驻服务（Always-on）
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构建 Agent 的“问答机器”之外的自主服务范式：用户离开后工作继续推进、持续监控
外部信息源、主动发现任务。

调度层

• 定时触发 + 信号触发

• 门控评估（8道）- 多层防无效并发

执行层

• 优先使用Git Worktree进行保护

• Git Worktree不可用时使用 clonefile/reflink等机制进行文件复制

• 产出结果被批准后方可影响原始工作区

• 分布式锁（防文件修改冲突）

• Gateway启动服务 -> 结果磁盘持久化

隔离层
对比传统定时任务

专属工具列表



PilotDeck —— 实例
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20B级别模型构造“塞尔达”世界



PilotDeck —— 实例
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20B级别模型执行调研任务



PilotDeck —— 实例
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一句话生成视频



感谢聆听！
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项目仓库

开发者社区群

欢迎大家关注 PilotDeck，合作共建！
我们也在进行Memory、Harness等方向的研究工作，欢迎投递科研实习简历！

https://github.com/OpenBMB/PilotDeck

个人邮箱地址：
yanyk.thu@gmail.com


