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昂贵的课程、密集的新名词，以及不断出现的技术热点，很容易让刚开始接触 AI的人感到焦虑。这
份指南从一个预算有限、计算机基础薄弱的学习者出发，把 “我要学 AI”拆成可以逐步完成的事情。

从认识电脑，到写出第一段 Python，再到复现模型和完成一个小项目，每一步都可以留下自己的代
码与记录。课程是入口，动手实践才让这些知识真正连接起来。

这份路线以熟悉概念、建立动手能力为目标。先理解 AI、机器学习、深度学习和生成式模型之间的
联系，再学习能够调用工具的 Agent、与物理环境交互的系统，以及如何评价和改进它们。不必把所
有课程看完再开始项目。

先放好几个概念的位置：AI是更大的研究领域；机器学习研究从数据或经验中学习的方法；深度学
习主要使用多层神经网络；LLM是语言建模的一类模型。强化学习是一种学习与决策框架，Agent是
围绕目标组织模型、工具与环境的系统，不能把它们都当成同一种模型。

• 从零起步：依次完成第 1—5节，能读写 Python、管理环境并解释一个小模型的训练结果。
• 做 Agent应用：在基础上学习第 6—9节，以有引用的问答或可核对的工具任务为第一个项目。
• 走向物理与研究：选择第 10—13节的一个方向，再用第 14节的项目建立完整记录。RSI在这
里指 Recursive Self-Improvement（递归自我改进）。

资料覆盖大学课程、YouTube讲解、原始论文、作者代码、官方文档和研究博客。YouTube入口优先
来自作者、大学或机构的原始发布，并说明适用阶段和学习目标。视频用于建立直觉，论文用于核对

证据，代码和文档用于落实方法。

1. 认识计算机

先理解计算机的基本组成，区分 CPU、内存、存储和 GPU，知道程序、文件以及硬件之间大致如何
配合。这一阶段不需要先购买高性能设备，也不需要一次掌握所有计算机知识。

• 计算机入门视频

动手记录：查看自己设备的处理器、内存和磁盘容量，整理常用文件的位置。内存和磁盘存储是不同

概念；安装软件占用的主要是存储空间。

2. 认识操作系统

从熟悉的Windows开始，逐渐了解操作系统、终端、目录和文件权限。在需要 Linux的课程或项目
里，再学习相应操作。双系统是原文提供的一条实践路线，也可以先在虚拟机或WSL中练习。

• 双系统安装教程
• Linux基础操作

动手记录：在终端中完成查看当前目录、切换目录、创建文件夹和运行程序，并理解自己输入的命令

做了什么。
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https://www.bilibili.com/video/BV1jx421X7zH/
https://learn.microsoft.com/en-us/windows/wsl/about
https://www.bilibili.com/video/BV1554y1n7zv/
https://www.bilibili.com/video/BV1cq421w72c/
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3. 学习 Python

用一门语言建立编程基础，比同时追逐多个工具更容易开始。这里选择 Python，先学会变量、条件、
循环、函数、常用数据结构、模块导入和基本报错排查，再进入机器学习代码。

• Python与 VS Code环境搭建
• Python基础课程

动手记录：独立写一个读取文件、处理数据并输出结果的小脚本。跟着视频敲完之后，修改输入或增

加一个功能，确认自己能够解释程序的行为。

4. 管理开发环境

项目之间往往需要不同的 Python和依赖版本。Miniconda提供较小的初始安装，可以按项目创建环
境；随后使用 conda或环境中的 pip安装所需依赖。它与 Anaconda的区别不需要用固定的体积倍
数来判断，实际占用取决于安装内容。

• Miniconda入门教程
• conda官方环境管理文档

原文以 Python 3.10为例创建第一个环境。这个版本用于展示操作方式，实际项目应匹配课程或依赖
文件中的版本要求。

conda create ‐n aienv python=3.10
conda activate aienv
python ‐‐version
python ‐m pip ‐‐version

动手记录：确认终端、编辑器和安装依赖所使用的是同一个环境，记录项目的 Python版本及依赖配
置。

5. 从机器学习走向深度学习

进入 AI之后，数学、代码和实验会一起出现。遇到暂时不理解的推导，可以先把一个例子运行起来，
再回头连接公式、输入输出与代码实现。不同课程的节奏不同，可以交叉阅读，但不必强求短时间内

看完所有内容。

YouTube：直觉、数学与代码

• 入门直觉：3Blue1Brown的 But what is a neural network?。先理解网络、损失和参数调整，学
完画出一个两层网络的输入输出关系。

• 随用随补的数学：3Blue1Brown的 Vectors与 The essence of calculus。分别连接向量与矩阵运
算、导数与变化率；随后自己计算一个简单函数的梯度。

• 第一段训练代码：Karpathy的 Building micrograd，配合作者课程页。需要基本 Python和导
数概念，目标是理解计算图、反向传播与梯度下降。
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https://www.bilibili.com/video/BV1TN411K7sn/
https://www.bilibili.com/video/BV1o4411M71o/
https://www.bilibili.com/video/BV1Mv411x775/
https://docs.conda.io/projects/conda/en/stable/user-guide/tasks/manage-environments.html
https://www.youtube.com/watch?v=aircAruvnKk
https://www.youtube.com/watch?v=fNk_zzaMoSs
https://www.youtube.com/watch?v=WUvTyaaNkzM
https://www.youtube.com/watch?v=VMj-3S1tku0
https://karpathy.ai/zero-to-hero.html
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• 系统概览：MIT 6.S191的 2025年第一讲与课程及实验。适合有初步线性代数和微积分基础后
建立全景，再挑一个实验运行。

训练之外，还要认识数据质量、训练／验证／测试划分、过拟合、损失函数与评价指标。一个小项目

的起点可以是线性模型或简单MLP；保留基线，才能判断增加复杂度是否值得。

课程与实践材料

• 李沐：动手学深度学习
• Abhishek Thakur：Approaching (Almost) Any Machine Learning Problem，作者仓库
• AAAMLP中文翻译
• RethinkFun深度学习教程

Git、GitHub与设备

写代码的同时学习版本管理：Git用来记录修改，GitHub可以托管和分享仓库。先用现有设备运行
适合其规模的例子，再根据项目需求判断是否需要 GPU。原文中的装机视频作为硬件知识补充保留。

• GitHub介绍
• Git介绍
• 硬件茶谈装机教程

动手记录：完成一个有数据划分、评价指标和结果记录的模型实验，并将自己的实现提交到Git仓库。

6. 理解大语言模型

从 Transformer开始，把注意力机制、张量形状和前向传播联系起来。逐行实现一个教学模型，再阅
读 Llama等架构，能够让论文中的模块不再只是名词。这里的学习顺序是路线安排，不是对技术新
旧或性能的排名。

YouTube：从直觉到完整实现

• 先看结构： 3Blue1Brown的 Transformers, the tech behind LLMs，用来建立 token、向量和注
意力的视觉直觉。

• 再写模型： Karpathy的 Let’s build GPT，在掌握张量、自动求导后逐步实现小型语言模型。
• 逐层复现：Umar Jamil的 Coding a Transformer from scratch，配合作者实现仓库，核对模型、
训练与推理怎样连接。

• 补上输入表示： Karpathy的 Let’s build the GPT Tokenizer，理解文本怎样变成 token，以及
分词为什么会影响上下文和计算。

• 工程进阶：Stanford CS336（2025）的首讲与课程作业。在熟悉 Python、PyTorch、数学和基
础机器学习后，再深入数据、训练、系统与评价。
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https://www.youtube.com/watch?v=alfdI7S6wCY
https://introtodeeplearning.com/2025/
https://www.bilibili.com/video/BV1if4y147hS/
https://github.com/abhishekkrthakur/approachingalmost
https://ytzfhqs.github.io/AAAMLP-CN/
https://b23.tv/EZowheY
https://www.bilibili.com/video/BV1hS4y1S7wL/
https://www.bilibili.com/video/BV1Gv421i7wW/
https://www.bilibili.com/video/BV1BG4y137mG/
https://www.youtube.com/watch?v=wjZofJX0v4M
https://www.youtube.com/watch?v=kCc8FmEb1nY
https://www.youtube.com/watch?v=ISNdQcPhsts
https://github.com/hkproj/pytorch-transformer
https://www.youtube.com/watch?v=zduSFxRajkE
https://www.youtube.com/watch?v=SQ3fZ1sAqXI
https://cs336.stanford.edu/spring2025/
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Transformer与 Llama

• Attention Is All You Need讲解
• Transformer的 PyTorch实现
• Llama架构解析
• Llama的 PyTorch实现

模型结构

• RoPE：旋转位置编码
• MoE：混合专家
• RMSNorm

微调、推理与效率

LoRA是参数高效微调方法，可以用于监督微调。KV Cache、FlashAttention和 PagedAttention则
从不同角度处理注意力计算、推理或内存管理，学习时要区分它们解决的问题。

• LoRA微调
• KV Cache
• FlashAttention
• PagedAttention

从预训练到后训练

把训练目标和参数更新方式分开看：预训练建立基础模型能力；监督微调（SFT）用示例学习目标行
为；偏好优化或强化学习用不同形式的反馈调整模型。LoRA描述一种参数高效更新方式，可以与不
同训练目标组合。反复生成更长的答案本身并不是训练。

进阶入口是Hugging Face LLM Course、Smol Course的指令微调单元，以及 DPO原始论文。先能
解释数据样本、损失和最终评价，再运行一个教学规模实验。

动手记录：在教学规模上实现并解释注意力模块，记录关键张量的形状；阅读后续技术时，写清它改

变了哪个环节、引入了哪些条件。

7. 强化学习：从基础到 PPO

先理解状态、动作、奖励、策略和价值函数，再学习算法与代码。PPO是这条路线重点展开的一个方
法；算法的实际效果取决于任务、实现和评价设置，不能把它概括为所有问题上的 “绝对最优”。

• 王树森：深度强化学习
• PPO教程
• The 37 Implementation Details of Proximal Policy Optimization
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https://www.bilibili.com/video/BV1S84seCECV/
https://www.bilibili.com/video/BV1S84seCEzo/
https://www.bilibili.com/video/BV1xe4peAESX/
https://www.bilibili.com/video/BV1Utpne9E31/
https://www.bilibili.com/video/BV1KsKdzKEi1/
https://www.bilibili.com/video/BV1uUPieDEK1/
https://www.bilibili.com/video/BV1jmquYpEhs/
https://arxiv.org/abs/2106.09685
https://arxiv.org/abs/2205.14135
https://arxiv.org/abs/2309.06180
https://www.bilibili.com/video/BV1euPkerEtL/
https://www.bilibili.com/video/BV17CPkeEEzk/
https://www.bilibili.com/video/BV17CPkeEEHH/
https://www.bilibili.com/video/BV1zs4y1C7gy/
https://huggingface.co/learn/llm-course/en/chapter1/1
https://huggingface.co/learn/smol-course/en/unit1/1
https://arxiv.org/abs/2305.18290
https://www.bilibili.com/video/BV12o4y197US/
https://www.bilibili.com/video/BV1iz421h7gb/
https://iclr-blog-track.github.io/2022/03/25/ppo-implementation-details/
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YouTube进阶： Berkeley CS285（2023）官方播放列表与课程网站。这条线把策略梯度放回更大的
决策框架，也包含模仿学习、基于模型的方法和离线强化学习；先完成一个小型 RL实验，再选择相
关章节。

复现 PPO时，把实现细节与实验记录一起学习：观察训练曲线，记录随机种子、超参数和运行环境。
原文提到的 TensorBoard、Weights & Biases（W&B）可以用于实验可视化；先建立能保存、能回看
的记录，再追求图表的丰富程度。

原文还收录了一个W&B网络连接经验帖，作为社区补充材料；这里保留帖子入口，移除了个人分享
参数。帖子内容与可访问性以平台实际页面为准。

区分推理框架与强化学习框架

• vLLM官方文档：主要面向大模型推理和服务，也可以作为强化学习系统中的生成组件。
• verl项目仓库与官方文档：面向大语言模型强化学习。

动手记录：先完成一个小规模 PPO实验，保留配置和学习曲线，再去理解 LLM强化学习系统中的训
练、生成与评价分别由哪些组件承担。

8. 学习 Agent与应用

当你已经能阅读 Python、管理依赖并理解模型基本调用方式，就可以学习 Agent如何连接工具和外
部环境。这是原文路线中的应用入口，可以用一个范围明确的小项目把前面的知识串联起来。

• Hugging Face AI Agents Course：课程入口
• 原文收录的课程直播页面

动手记录：选择一个可以核对结果的任务，实现一次工具调用，记录输入、工具返回和最终输出，再

检查模型是否确实使用了返回的信息。

YouTube与系统设计

• 了解课程： Hugging Face的 Agents Course介绍与问答。用来建立学习范围，再进入课程单
元。

• 观察执行过程： Hugging Face的 Agent process演示，配合首个 Agent教程。这是执行过程
演示，完整实现以教程为准。

• 理解系统边界：阅读Anthropic的 Building Effective Agents。预先定义步骤的流程与由模型动
态决定下一步的 Agent，适合的任务和成本不同。

一个可运行的 Agent 至少需要明确目标、可用工具、执行状态和停止条件。先实现 “选择工具—调
用—观察—继续或结束”的小循环，加入输入校验、错误返回、重试上限和运行日志，再考虑复杂编
排。

MCP 提供模型应用连接工具和数据的协议。它可以统一接口，但规划、权限和结果核验仍需要在
Agent系统中设计。实践时可以只接一个可控工具，用参数错误、工具超时和空结果检验系统行为。
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https://www.youtube.com/playlist?list=PL_iWQOsE6TfVYGEGiAOMaOzzv41Jfm_Ps
https://rail.eecs.berkeley.edu/deeprlcourse-fa23/
https://www.xiaohongshu.com/explore/683c80c5000000002001e008
https://docs.vllm.ai/en/latest/
https://github.com/volcengine/verl
https://verl.readthedocs.io/en/latest/
https://huggingface.co/learn/agents-course/en/unit0/introduction
https://huggingface.co/learn/agents-course/communication/live1
https://www.youtube.com/watch?v=iLVyYDbdSmM
https://www.youtube.com/watch?v=PQDKcWiuln4
https://huggingface.co/learn/agents-course/en/unit1/tutorial
https://www.anthropic.com/engineering/building-effective-agents
https://modelcontextprotocol.io/docs/getting-started/intro
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9. RAG、记忆与评价

先把 “让模型回答”变成 “用证据完成任务”。RAG原始论文将生成与外部检索结合。练习时可以把
自己的公开笔记切分、索引、检索，再要求答案指向真实段落；检索到相似文字和给出正确答案，是

两个需要分别检查的环节。

YouTube实践： LangChain的 RAG From Scratch播放列表，配合官方示例仓库。适合已经能调用
模型和读写文件后学习索引、检索与生成；框架接口以当前文档为准。

把上下文、持久化记忆与训练区分开：把信息写入文件或数据库，能改变下次运行可访问的资料，并

不等同于改变模型参数。先写清楚每条记忆从哪里来、何时有效以及怎么检索，再增加自动记忆功能。

用小而固定的题集比较直接回答、RAG和工具 Agent，记录答案正确率、证据是否支持结论、工具
是否真实执行，以及耗时与 token。把修改系统时看到的题和最后验收的题分开。Hugging Face最终
项目提供了把 Agent放进基准评价的课程入口。

动手记录：为 20个问题保存参考答案、来源段落、实际运行轨迹和成本，加入资料缺失、相互矛盾
和问题超出资料范围的情况。这个小题集是学习练习，不是行业性能认证。

10. 多模态、生成模型与世界模型

多模态学习关心不同形式的数据如何连接，例如图像、文本、音频和动作。先尝试 “模型看到了什么”，
再研究 “它能预测什么”：识别图片内容、生成图像或视频、预测环境状态，以及选择动作，是不同的
任务。

YouTube基础：MIT 6.S191的 Deep Generative Modeling（2025），结合课程材料建立生成建模
概览；需要神经网络与概率的基本知识。

作者进阶讲解：Danijar Hafner的 Unsupervised Intelligent Agents。在理解强化学习后，关注世界
模型怎样参与学习和决策，再回到论文及代码核对细节。

世界模型的一条实践路线是学习环境动态，再利用预测进行决策。DreamerV3作者项目页展示了学
习环境模型并在想象轨迹中改进行为的方法。阅读时同时追踪观察、动作、潜在状态、奖励和策略，

避免只看生成视频的观感。

动手记录：在简单仿真环境中比较一步预测误差与多步滚动误差，再测同样控制任务的成功率。视频

看起来合理，不足以证明模型能准确处理接触、长程预测或闭环控制；学习目标是分别测量这些能力。

11. Physical AI：从感知到物理行动

这里用 Physical AI指向与物理环境交互的智能系统：从传感器获取观察，经状态估计或策略选择产
生动作，再接受环境反馈。机器人是直观入口，但需要同时理解控制频率、执行器限制、碰撞、接触

和环境变化。
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https://arxiv.org/abs/2005.11401
https://www.youtube.com/playlist?list=PLfaIDFEXuae2LXbO1_PKyVJiQ23ZztA0x
https://github.com/langchain-ai/rag-from-scratch
https://huggingface.co/learn/agents-course/en/unit4/introduction
https://huggingface.co/learn/agents-course/en/unit4/introduction
https://www.youtube.com/watch?v=SdTZAMDKrNY
https://introtodeeplearning.com/2025/
https://www.youtube.com/watch?v=Amow6WIacKY
https://danijar.com/project/dreamerv3/
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YouTube与动手入口

• 概念入口：NVIDIA Developer的 Introduction to Physical AI & Robotics at NVIDIA，先建立
物理交互与仿真训练的概念，产品演示与验证结果分开阅读。

• 机器人实践：Hugging Face的 LeRobot Tutorials播放列表，配合 LeRobot当前文档。先理解
数据记录、模仿学习和策略评价；旧视频中的硬件及安装步骤，以当前文档核对。

• 仿真训练：从 Isaac Lab文档了解环境、观测、动作、奖励和任务配置。先运行一个现成的小
任务，再改一个参数；进入前核对所需硬件和软件条件。

模仿学习利用示范数据学习行为，强化学习则围绕环境反馈优化策略。完成同一个任务时，可以比较

两条路线的数据来源、代价、失败形式和对环境变化的适应情况，而不只比较一段成功演示。

动手记录：先在仿真中完成一个到达或推物任务，再改变质量、摩擦或传感噪声，记录成功率与失败

轨迹。仿真表现不能直接代替真机测试；从仿真到真实系统需要重新验证模型、时延和接触条件。

12. 科学机器学习与 AI for CAE

Physical AI与 “把物理知识用于机器学习”有交集，但两个词不等价。工程仿真方向还需要认识微分
方程、边界条件、数值离散和守恒关系，再判断数据驱动模型怎样与求解器配合。

YouTube：物理约束与算子学习

• 方向概览： Steve Brunton的 Physics Informed Machine Learning播放列表，适合有微积分、
线性代数和简单数值方法基础后选学。

• 物理约束： Physics-Informed Neural Networks，观察方程残差与边界条件怎样进入学习目标，
再复现一个一维例子。

• 算子学习：Fourier Neural Operator，先理解学习输入函数到输出函数映射的目的，再阅读 FNO
原始论文。

这几条方法可以放在同一个问题下比较：PINN将方程等信息用于训练约束；神经算子学习一类输入
到解的映射；MeshGraphNets则研究基于网格图的物理动态学习。它们的输入、训练数据和泛化假
设不同，不是更换模型名称就能直接互相替代。NVIDIA PhysicsNeMo可作为科学机器学习的工程
工具入口。

动手记录：选一维热传导或弹性小问题，先保存可复核的数值解，再训练一个小代理模型。按完整工

况划分训练与测试，比较未见参数或边界条件下的场误差、边界满足情况与推理成本；计时同时注明

数据生成、训练和推理是否包含在内。

对于接触和结构问题，进一步检查局部峰值、网格变化与长时间误差累积。可视化中的平滑结果不等

于工程精度，模型误差与原始数值模型误差也要区分。
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https://www.youtube.com/watch?v=p8yhD0JnScM
https://www.youtube.com/playlist?list=PLo2EIpI_JMQu5zrDHe4NchRyumF2ynaUN
https://huggingface.co/docs/lerobot/index
https://isaac-sim.github.io/IsaacLab/main/index.html
https://www.youtube.com/playlist?list=PLMrJAkhIeNNQ0BaKuBKY43k4xMo6NSbBa
https://www.youtube.com/watch?v=-zrY7P2dVC4
https://www.youtube.com/watch?v=W8PybqAk6Ik
https://arxiv.org/abs/2010.08895
https://arxiv.org/abs/2010.08895
https://maziarraissi.github.io/PINNs/
https://arxiv.org/abs/2010.03409
https://docs.nvidia.com/physicsnemo/latest/index.html
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13. RSI：递归自我改进

这里采用一个便于学习的判断问题：一次改进，是否还增强了系统产生下一轮改进的能力？阅读 RSI
研究时，写清 “谁提出修改、改了什么、谁评价、结果保留在哪里”，会比只看 “自我进化”的名称更
有帮助。

先区分四类机制

机制 主要改变什么 首先核对什么

测试时反馈与修订 答案、上下文 输出是否改善

从反馈训练 模型参数 独立测试表现

Agent自修改 代码、工具、运行逻辑 真实执行与泛化

程序进化搜索 候选程序与档案 目标与约束验证

这张表是阅读框架。Self-Refine展示无需额外训练的反馈与修订；从 AI反馈学习则包含训练过程。
反复改答案、持久化记忆和权重更新，需要分别描述。

Darwin Gödel Machine研究 Agent自修改；所引论文实验使用冻结的基础模型，改进编码 Agent
的设计。AlphaEvolve使用生成、自动评价与进化搜索改进候选程序。有限任务上的提升，不能单独
证明任意领域的持续加速改进。

YouTube、论文与代码阅读

• 作者技术讲座： Robert Lange的 ShinkaEvolve — AutoML Seminar，由作者讲座目录链接。
适合在理解 Agent、评价和进化搜索后学习；这是作者在研讨会的讲解，不是 DGM专题视频。

• 跟踪一处真实修改：阅读DGM作者仓库，追踪父Agent、代码差异、评价结果和保留决定，而
非只读最终分数。

• 先核验产物：AlphaEvolve结果验证仓库提供发现结果的验证材料。复核结果与复现完整搜索
系统是不同任务。

动手记录：用固定模型和受保护的独立测试，比较一次生成、三轮反馈修订、同预算多次独立采样。

记录正确率、真实工具轨迹、token、耗时和失败；再允许修改一个受限工具实现，检查收益是否能
迁移到未见题目。评价器与测试答案不放进候选程序可改的区域。

这是理解 “改进对象”和 “评价可信度”的小实验。即使结果变好，也要区分额外推理预算、记忆、代
码修改与模型训练的贡献；要支持更强的 RSI主张，还需专门测量后续改进能力。

14. 用项目把路线串起来

选一个方向做完整，再扩展第二个。下面是可以自行完成的学习项目，不是已经运行得到的结果。

• 有证据的资料Agent：读取一组公开文档，回答时返回段落引用，并通过一个工具核对数值。保
留检索命中、答案正确性、引用一致性和成本记录。
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https://selfrefine.info/
https://arxiv.org/abs/2212.08073
https://sakana.ai/dgm/
https://arxiv.org/html/2505.22954v3
https://deepmind.google/blog/alphaevolve-a-gemini-powered-coding-agent-for-designing-advanced-algorithms/
https://www.youtube.com/watch?v=dAOIer_1INo
https://roberttlange.com/talks/
https://github.com/jennyzzt/dgm
https://github.com/google-deepmind/alphaevolve_results
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• 物理任务策略：在小型仿真中完成到达或推物，比较不同随机种子及环境扰动下的成功率，保
留失败视频与环境配置。

• 工程代理模型：用已验证求解器生成热传导或弹性数据，对未见工况做预测。报告场误差、局
部误差和包含哪些阶段的计算成本。

• 可追溯的改进循环：让系统提出工具代码修改，经过独立测试后决定是否保留。在固定预算下，
与原始工具和额外采样比较，保留每次版本差异。

每个项目至少交付问题定义、数据与划分、可运行代码、基线、评价方法、资源记录和失败分析。学

习目标是能解释系统为何得到这些结果，以及它在哪些条件下还不可靠。

15. 把学习变成可持续的习惯

持续获取信息的入口

• 大学课程与作业：从MIT 6.S191、Stanford CS336和 Berkeley CS285获取结构化知识、讲义与
实践任务，按自己的基础选择章节。

• 原始论文与讨论：通过 arXiv机器学习分类追踪预印本，通过OpenReview查看对应投稿及可
见的评审讨论，分别核对论文版本与发表状态。

• 会议论文集：在 PMLR和NeurIPS Proceedings查找正式论文及补充材料，围绕一个具体问题
向前追溯基础方法。

• 作者代码与工程文档：从论文或项目主页进入作者仓库，读取 README、依赖、示例和版本记
录；用 PyTorch文档等原始 API文档核对实际实现。

• 实验室与作者文章：将本指南中的DeepMind、Sakana AI、NVIDIA和作者项目页作为研究线
索，再对照论文、代码、实验条件与失败案例理解结论。

• 社区发现入口：Hugging Face Daily Papers可以帮助发现材料。热度、转发和评论用于发现问
题，技术判断仍回到原始证据。

读一项新工作时，先用自己的话写出问题、输入输出、基线、评价与限制，再挑一个最小结果复现。

留下来源链接、版本、代码提交和运行记录，这样同一个知识点就能在课程、论文和实现之间相互核

对。

英语阅读和听力能够帮助你直接接触课程、论文和官方文档。遇到翻译不清楚的内容时，回到原文、

代码和实际运行结果，往往比继续收集更多二手解释有效。

原文提到的学习者与创作者包括：

• Umar Jamil：算法实现与论文讲解。
• Andrej Karpathy：神经网络和语言模型的代码实践。
• Mu Li（李沐）：深度学习课程、论文阅读与工程实践。

围绕自己感兴趣的问题检索资料、阅读文档、复现代码，也向他人清楚地描述问题并寻求帮助。保留

环境、修改和结果记录，让学习过程可以回看和继续。

LLM是这条路线的重要部分，AI的范围也更广。随着技术热点变化，信息检索、理解问题和动手实
现的能力，仍然能够支撑下一次学习。

勇敢开始，与志同道合的人交流，保持专注，也保持好奇。Get your hands dirty.
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https://introtodeeplearning.com/2025/
https://cs336.stanford.edu/spring2025/
https://rail.eecs.berkeley.edu/deeprlcourse-fa23/
https://arxiv.org/list/cs.LG/recent
https://openreview.net/
https://proceedings.mlr.press/
https://proceedings.neurips.cc/
https://docs.pytorch.org/docs/stable/index.html
https://huggingface.co/papers
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