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S E CT I O N

摘要

本文重構「萬物皆 AI」命題，提出關係—形態動力計算（Relational Morphodynamic Computing, RMC）研

究綱領，以及其液態分支——液態關係拓撲計算（Liquid Relational Topology Computing, LRTC）。新版不

再把「所有物理過程都是人工智慧」「智能是任意高連接密度的必然結果」或「物質在特定拓撲下必然產生
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意識」視為已證明結論，而是把原始宣言拆分為可以分別研究、驗證或拒絕的弱命題、中命題與強命題。

RMC 的核心問題是：物理介質的狀態、幾何、拓撲、耦合、耗散與歷ĀāĂ，能ă在明Ą的ąĆ編碼、動力

學ćĈ、ą出讀ĉ、Ċċ標準Č任čĎ準下，ď為有Đ的計算đĒēLRTC ĔĕĖ液體、ė體、Ęę、液態Ě

ě、微流體與化學反應Ĝĝ等介質，研究ĞğĠ何提ġĢ線性、ģ期Ĥĥ、可重構連接、材料Ħħ算與Ĩĩ—

ħ算—Ī動整合。

本文提出īĬ核心ĭ正：

物理Į化不į動等İ工程計算：ı有Ĳ系ĳĴ有定ĵĶķ的編碼、受ćĮ化、讀出、任č與驗證關係ĸ，

Ĺ可ĺĞ實作ĻļĽ計算。

計算不等İ智能：ľ應、Ŀ應、學ŀ、智能、能動性與意識是不Ł層級；前一層不ł在Ń有ńŅņ件下Ň

ňŉ出Ŋ一層。

Ĝĝ重ŋ，Ō不是「ōĉŎŏŐ」：有ő計算ŁĸāĂŏŐ動力學、ō耦合、幾何Œœ、能Ŕ、ŕŖ、可

ŗĩ性與ćĈď本。Ř高連接密度可能řŚ能力，ś可能ŜďŁŝ、Şş、耗散與不可Šš性。

液態可重構不等İ無限架構ŢŚ：物理介質ı能在有限ćĈţŤ、有限狀態ťŦ、有限能Ŕ與有限可ŧ度

下ŨũŪū、狀態或拓撲。

物理ŬŭŮ是ů接Űű實的ŲŐ：ė體ųŴ液、ŵ性Ŷę、化學反應Ĝĝ、ŷ性Ÿ與Ź體ź體已Żż特定

Žžſ理能力，Ōƀ前Ɓě任č受限、ƂŅƃ讀出Č高度āĂ校準的研究Ƅƅ。

「萬物皆 AI」ƆƇ為研究ƈž，不作為本體論證明：ƉƊƋ的工程命題是「ƌĽ物理介質可ƍ配置為計算

ĎƎ；其中一ƃ分可以實作Ŀ應或學ŀ；是ă構ď智能、能動性或意識，必須另Ə定ĵ與驗證」。

新版建Ɛ RMC 的Ƒ層架構、RelMorph-IR 中介ƒż、動態關係Ɠ模型、液態ƌ物理方程、有ő關係ƔŔ、拓

撲編程ď本、全系ĳ能Ŕ模型、E0ƕEƖ 證據Ĉ度與 Ɨ0ƕƗ6 驗證流程。Ƙƙ MƗƚ 不建ŜƛƜ級液態Ĝĝ，而是

建Ɛ可重ű的 Ɲ6ƕ64 ŏŐƞƟ級微流體／電化學物理ŬŭŮ，與ū位 Echo State NetƠork、ơ定拓撲介質及

可重構拓撲介質ƢƏ公ƄƣƉ。

關Ƥƥ：物理計算、物理ŬŭŮ、液態計算、關係動力學、形態計算、可重構介質、ŵ性物質、化學計算、

微流體、in-materio computing、拓撲ćĈ、智能本體論

S E CT I O N

一、原始命題的保留與降階
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1.1 值得保留的三個核心洞察

原ƦƧƨƩƪŔ過度ƫ言，Ō有ƬƙƭƮĴ有Ưư研究ƱƲ。

Ƴ一，計算ĎƎ不必限İƴ CMƵS。ƶ、ŷ、įƷ、機Ƹ結構、化學反應、ė體、液體與生物材料，都可能

在特定編碼與讀出ņ件下實作計算。

Ƴƹ，計算能力不ıƺįƻ件ūŔ，śƺį關係結構與動力學。ƼƽĜĝ、đ料流架構、Ɠ計算、ŬŭŮ與

物理Ĝĝƾƿż，耦合方式、歷ĀāĂ、可ŗĩ性Č狀態ťŦłƿǀǁľ可實作的ǂūǃ。

ƳƬ，Ǆ體與Ź體之Ŧ可以存在中Ŧǅǆ。在 ǇƚǈA、Ÿũ材料、可重構ƶę、ŷ性Ÿ、Ź體機Ƹ、液態Ěě

與微流體系ĳ中，物理結構本ź可以Ũũ；程式不ıŨũđ料，ś可能Ũũ介質的Ūū、ĝǉ與耦合。

ǊƬƙƭƮǋ以支Ư一ƙƊǌ的研究綱領，無須再宣稱整ƙǍǎ已ƍ證明是一ƙ有意識的 AI。

1.2 「萬物皆 AI」的三種讀法

新版Ǐ標題拆ďƬĽ強度。

ǐǐǐǐ 弱命題：ƌĎƎ可計算

許ƌ物理系ĳ可以在編碼、ćĈ、讀出與驗證ņ件下，實作特定計算。

Ǌ是可研究Ǒ已有ƌĽ實驗ǒǓ的命題。

ǐǐǐǐ 中命題：物質可ǔǕĿ應與學ŀ

ƃ分可ǖ、歷ĀāĂ或可重構的物理系ĳ，可以在任čǗǘ下Ũũ其有őǙǚ，形ď

有限的Ŀ應或學ŀ能力。

ǊƁƂǛ一ĄǜĤĥ、ǝ化、Ǟ定性、能耗與ǟŅƏ為。

ǐǐǐǐ 強命題：存在必然是智能或意識

所有存在皆為計算；所有計算都Ĵ有Ħ在智能；ǋǠǡǢ的關係拓撲必然產生意識。

ƀ前Ń有ǣ物理計算實驗Ǥ接ŉ出ǥ命題的證明。Ğ可以作為形而Ǧ學ǧĺ，Ō不能ǨĆ工程ǩŋ、性能Ǫ

ĩ或產品ĝ線Ɠ。

1.3 從等號宣言改為可操作座標
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原ƦǫĐ：

EǬRǬǇǬI,

把存在、關係、力Ŕ與đŽ視為ǭ全Ł一。

Ǯŋ把ǊĲďū學等式，必須提ġǯƙǰ合、Ǚǚ、等Ʊ關係與可Ǳņ件；原ƦǲǳǭďǊǴŋǵ。新版Ɔ

Ƈ其哲學ǶǷ，ŌŨ為ǯƻǸǹ：

mathǺrakƚ

Ǭ

ǻE,R,Ǉ,IǼ,

其中：

E：可ǽ分的物理狀態或實體；

R：狀態Ŧ的耦合、約束與可Ǿ關係；

Ǉ：ǫ狀態Ũũ的動力學或ćĈ作Đ；

I：ŗĩ者在ǿ定編碼與Ȁȁ度下可ĉȂ的đŽ。

Ǌǯ者ȃǥāĂ，Ō不ǒ驗Ÿ等。不Ł實驗可能ıŗƮ其中一ƃ分。

S E CT I O N

二、概念階梯：從物理反應到意識

2.1 六級操作定義

為Ȅȅ把任何動態材料都稱為 AI，本文建Ɛī級Ȇȇ。

 層級   Ȉ作定ĵ   ůȉ證據 

 ƚ0 物理Į化   狀態ā物理定ȊȋĸŦũ化   可Ŕĩ狀態與動力學 

 ƚƝ 計算   編碼ąĆƽ可重ű動力學產生Ȍ合任č規ȍ的ą出   編碼、讀出、Ċċ與Ď準 

 ƚ2 Ŀ應   系ĳā環境或ǗǘŨũŪū，ǫŊưƒűŨũ   前ŊȎȏ與Ǟ定性 
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 ƚ3 學ŀ   ƒűŨȐ可ȑȒ本ƆƇ，Ǒ不是ıĤȓȔ一ąĆ   Šš／ĩȕ分Ę、ǝ化 

 ƚ4 智能   能在一Ȗũ化任č中建Ɛ模型、ȗȘƏ動ǲǾďƀ標   ƌ任č、șȚ、校準 

 ƚƖ 能動性／意識   Ĵ有Ưưƀ標、įț模型、Ȝŗƽ驗或其ȝ明Ą標準   尚無Ȕ一工程Ȟ識 

從 ƚ� 到 ƚȟǻkȠƝǼ ƂŋńŅņ件：

ƚ�

notȡ

ƚȟǻkȠƝǼ.

液體ȎȢ度Ũũ形狀ěİ ƚ0；Ǯ把Ȣ度編碼為ąĆ、形ũ讀為ą出ǲǭďǂū，Ĺ可能ěİ ƚƝ。Ǯ系ĳ在Ǘ

ǘ下ȣ整Ūū，可能Ǿ到 ƚ2 或 ƚ3。ǊƁ不į動等İ ƚ4 或 ƚƖ。

2.2 物理計算的最低形式

定ĵ一ƙ物理ĎƎ：

cal-S

Ǭ

ǻȤ,ȥ,Ȧ,Ǉ,Y,ȧǼ,

其中：

Ȥ：Ħƃ狀態ťŦ；

ȥ：可ȨŚ的ąĆ與ćĈ；

Ȧ：材料、幾何、拓撲與環境Ūū；

Ǉ：狀態Į化；

Y：可ŗĩą出ťŦ；

ȧ：Ĩĩ與讀出Ǚǚ。

連ưĸŦ下：
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dotȩǻtǼ

Ǭ

ǇȟǻȪǼ

biglǻȩǻtǼ,uǻtǼ,ƠǻtǼbigrǼ,

yǻtǼ

Ǭ

ȧȟǻȪǼbiglǻȩǻtǼbigrǼȠȫǻtǼ,

其中 ƠǻtǼ 是Ņƃş動，ȫǻtǼ 是ŔĩŕŖ。

再定ĵ：

ąĆ編碼 cal-E:cal-IȬ ȥ；

ą出Ȁ碼 cal-ȭ:YȬcal-Ƶ；

ƀ標ǂū Ǻ:cal-IȬcal-Ƶ。

Ǯ在任č分Ȯ cal-ȯ Ǧ：

bb-EȟǻiȰcal-ȯǼ

ȱ

Ȳǻ

cal-ȭ o ȳȟǻȪǼ o cal-EǻiǼ,

ǺǻiǼ

Ǽ

ȴ

ȵȶ,

ǲǑ結果可重ű、可校準、ȷİĿĲĎ線，Ĺ可ĺȸ物理系ĳ在Ċċ ȶ Ħ實作Ļǥ計算。

2.3 響應與計算的界線

材料ȹƶ而ȺȻ、ȹȼ度而ȽȾ或ȹŷȿ而ɀ列，可能ı是物理ľ應。工程計算ɁɂɃƂŋ：

可定ĵ的ąĆɄɅƒ或連ưąĆťŦ；

Neo.K ΋ EveMissLab   ʈ   CCƚ-07 6 / 3Ά   ʈ   https://thisoneisneok.com



可ǽ分的ą出；

可重ǡ的Ǚǚ；

可ƣƉ的正Ą性；

Ȏş動、ɆȚ與ǟŅąĆ的Ǹǹ。

ȹǥ：

可ľ應材料不是į動的電ɇ；įȖɈ不是į動的學ŀ；ɉű不是į動的智能。

S E CT I O N

三、關係—形態動力計算（RMC）

3.1 從固定圖到共演化圖

ɊĳƓ模型ɋ把ō視為ơ定：

cal-ǈǬǻƗ,EǼ.

RMC ǫĐȞĮ化關係Ɠ：

cal-ǈȟRǻtǼ

Ǭ

biglǻƗǻtǼ,AǻtǼ,ȤǻtǼ,MǻtǼbigrǼ,

其中：

ƗǻtǼ：ŏŐ或Ɍƃįǣ度；

AǻtǼǬȱaȟǻiɍǼǻtǼȴ：ĸŦũ化的耦合Ɏɏ；

ȤǻtǼ：ŏŐ狀態；

MǻtǼ：幾何、材料與ōɐņ件。
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ŏŐ與ōȞŁĮ化：

dotȩ�

Ǭ

Ǻ�ǻȩ�,u�Ǽ

Ƞ

ɑ� aȟǻiɍǼǻtǼ

gȟǻiɍǼǻȩ�,ȩ�Ǽ

Ƞ

ɒ�ǻtǼ,

dotaȟǻiɍǼ

Ǭ

hȟǻiɍǼ

biglǻaȟǻiɍǼ,ȩ�,ȩ�,cȟǻiɍǼ,mȟǻiɍǼbigrǼ.

Ǌƙ模型Łĸɓ許：

狀態Ũũ；

連接強度Ũũ；

幾何ɔĘŨũ；

ō出ű或ɕɖ；

材料Ÿ態Ũũ；

Ĩĩ與ćĈȀȁ度Ũũ。

3.2 三種可重構性

「可重構」必須分級。

ǐǐǐǐ Ūū重構

拓撲不ũ，ıȣ整ɗ電ɘ、əɚ、流ɛ、ţɘ或řɜ：
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ȪǻtȠƝǼǬȪǻtǼȠɝȪ.

ǐǐǐǐ 狀態重構

系ĳƢĆ不Łɞɟę、Ÿ態或工作ǽ：

ȩǻtǼɠcal-Aȟp

Ȭ

ȩǻtɡǼɠcal-Aȟq.

ǐǐǐǐ 拓撲重構

ŏŐ或ō的存在關係Ũũ：

EǻtȠƝǼ

ɢ

EǻtǼ.

液體可以ɣ幾何與接ɤ關係ƉƔɥŨũ，Ōɦɧ重構ƁƂĪ動、ĸŦ、能Ŕ、Ĩĩ與Ąǜ。

3.3 「關係越多越智能」並不成立

原ƦǏ連接ūǤ接視為智能ɨƄ。新版ŨĐ有ő關係ƔŔ：

CȟR

Ǭ

ɑȟǻǻi,ɍǼɠ EǼ

ǻqȟǻiɍǼ

 bȟǻiɍǼ

 oȟǻiɍǼ

 sȟǻiɍǼǼ/ǻeȟǻiɍǼ

Ƞ

ɩɪȟǻiɍǼ

Ƞ

ɫ nȟǻiɍǼ

Ƞ

ɬ rȟǻiɍǼǼ,
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其中：

qȟǻiɍǼ：連接品質；

bȟǻiɍǼ：可ĐţŤ或耦合動態範ɭ；

oȟǻiɍǼ：可ŗĩ性；

sȟǻiɍǼ：任čŸ關性；

eȟǻiɍǼ：能Ŕď本；

ɪȟǻiɍǼ：Œœ；

nȟǻiɍǼ：ŕŖ與Şş；

rȟǻiɍǼ：ɖő與校準ɮɯ。

řŚō可能提高 CȟR，ś可能ȹŞş、Łŝɰɱ、耗散與不可ɲ識性而ɳȉ CȟR。在ƃ分物理ŬŭŮ中，Ŀ

度ɴɵɶɁƣ全連接Ř有ɷİɸƯ有Đ動力學。

3.4 拓撲、幾何與權重分離

RMC 不再把所有「形狀ũ化」都稱為拓撲ũ化。

拓撲：連ɹ分Ŕ、環ĝ、ťɺ與可Ǿ性；

幾何：位置、ɔĘ、Ȼɘ、ɹɻɼƟ；

權重：ɗ電ɘ、耦合、əɚ、反應ɘ；

狀態：ɽ度、電ɾ、ɛ度、Ȣ度、Ÿ位。

可Đƌ層Ǹǹ：

cal-ɿǻtǼ

Ǭ

ǻ

ʀǻtǼ,

ǈǻtǼ,

AǻtǼ,

ȤǻtǼ

Neo.K ΋ EveMissLab   ʈ   CCƚ-07 Ɲ0 / 3Ά   ʈ   https://thisoneisneok.com



Ǽ,
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其中 ʀ 是拓撲不ũŔ，ǈ 是幾何，A 是關係權重，Ȥ 是動態狀態。

S E CT I O N

四、液態關係拓撲計算（LRTC）

4.1 LRTC 的合理定義

LRTC 是 RMC 的液態與Ź物質分支：

ɷĐ流動、ʁ散、Ȏ流、ĘęʂȚ、ė體ʃ動、化學反應、ɐƟ形ũ與可重構ɗ電ĝ

ǉ，實作特定đŽſ理任č。

Ğ不是一ĽȔ一材料，ś不是「液態 Cƚȥ」。Ğ是一Ȗ介質ǃ與方ʄǃ。

4.2 多物理形式

ȎƳ k Ľɽ度或ʅę：

ǻʆ c�Ǽ/ǻʆ tǼ

Ƞ

ʇʈǻc�vǼ

Ǭ

ȭ�ʇʉc�

Ƞ

R�ǻc,ʊ,TǼ

Ƞ

u�,

流ȿ可ǣ NavierƕStokes 或ȉ Reynolds ūŰʋǸǹ：

ʌ

ǻ

ǻʆvǼ/ǻʆ tǼ

Ƞ

vʈʇv

Ǽ
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Ǭ

-ʇ p

Ƞ

ɫʇʉv

Ƞ

ǺȟǻeȩtǼ.
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電化學介質ɃƂƨƩ電位、電ɾ與電ʍ反應。Ŕĩ可能為：

yǻtǼ

Ǭ

ȧ

ǻ

c,

v,

ʊ,

T,

ʎ

Ǽ

Ƞ

ȫǻtǼ,

其中 ʎ ƒżɐƟ與ɹɻ幾何。

4.3 三種 LRTC 執行輪廓

ǐǐǐǐ LRTC-R：物理ŬŭŮ

介質提ġĢ線性、高ɸǙǚ與 Ǻading memory，ȜŋŠš讀出：

ȩȟǻtȠƝǼ

Ǭ

ǇȟǻȪǼǻȩ�,ʏȟǻinǼu�Ǽ,

haty�

Ǭ

ʏȟǻoutǼʊǻȩ�Ǽ.

Ǌ是Ű期液態與化學介質ů有實驗Ďʐ的方ʑ。

ǐǐǐǐ LRTC-L：流體／化學Ňň

以ʒ、ʓ力、液ʔ、反應前ʕ或ɗ電ɹɻ實作Ňň、計ū、ʖʗ與ɌƃćĈ。Ŀ合ȉţ、Ɍƃ、與Ī動高度

整合的ȿʘ，不Ŀ合Ǥ接ĉŎ高密度 CMƵS ɹĐħ算。
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ǐǐǐǐ LRTC-T：拓撲可重構Ĝĝ

ǫĐ微ʒ、ŷȿ、電ʙȼ、液態Ěě、Ÿ分Ę或流ɻʚʛŨũ有ő關係Ɠ。其核心研究問題不是「能ăȚ動

液體」，而是：

可重構ɛ度；

狀態ɲ識；

重ǡ性；

接ɤ電ə與ʜʝ；

ɆȚ；

ɖőŊ可ʞʟ性；

ǭ整ćĈ能耗。

4.4 候選介質地圖

 介質   可ɷĐ性質   ʠ在Đʡ   Ȝŋ限Ĉ 

 ƚEȭƵT:ƚSS ė體   Ģ線性、Ęę歷ĀāĂ   ĸʢ分ʣ、ŬŭŮ   ɆȚ、電化學ʤ、ʥʦ 

 ŵ性ė體Ŷę   įʧ動、流體耦合、ǰ體動力   ĸʢǪĩ、ʨɋʩĩ   ƶ學Ī動ď本、ŕŖ、ʪ度 

 化學反應Ĝĝ   įȖɈ、Ģ線性、Ĥĥ   分ʣ、動力系ĳŰʋ   反應耗材、ʟ位、ʫ性 

 微流體Ňň   ʓ力與流ɻ狀態   Ź機ʬɌƃćĈ   ɛ度、ʪʭ、ʮʯ 

 液態Ěěɹɻ   ɗ電、可形ũ、įĭʟ   可重構ʃ連、Ĩĩ   ʰ化、ʙȼ、ʱʲ、ʳʴ 

 ɨʵ／流體ƒƟ   ʵ動、ʶʷ、Œœ   ʣƣʸʵ、ŬŭŮ   體ʹ、環境ʺĨ度 

 ɨʻė／Ęęʻė   ĘęĤĥ、形ũ、ʼ性   生物介Ɵ、ĨĩĦħ算   ʽʾ、œʿ、ˀˁ度 

4.5 現有實驗證據的合理解讀

ƀ前研究已ƿż：

ƚEȭƵT:ƚSS ė體ųŴ液可作為物理ŬŭŮ˂Ə˃˄ūɄ分ʣ；
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合ďŵ性Ŷę的Œœʃ動可形ďĢ線性ŬŭŮ；

Ǻormose 反應Ĝĝ可˂Ə分ʣ、動力系ĳŰʋ與ĸŦʢ列Ǫĩ；

可ʚʛŷ性Ÿ可ɣŁ一物理ŬŭŮĿ配不Ł任č；

2026 年ū˅ƙ流體耦合ŵ性ė體ʖʗʬ已ŻżǨˆǪĩ與ʨɋʩĩ；

Ź物質與機Ƹ介質可以實作ɌƃŇň、Ĥĥ、Ĩĩ與ćĈ。

ǊǴď果證明「物理介質可ƍɷĐƺ計算」，Ō尚ǳ證明：

液態系ĳ在ˇ到ˇ能耗Ǧˈˉȷİ電ę系ĳ；

液態介質可ʁŻɁɹĐ計算；

介質Ħƃ拓撲可在ˊˋ級任意重ˌ；

連接řŚłȔȣ提ˍ能力；

物理ŬŭŮĴ有įȜƀ標、一ˎ智能或意識。

S E CT I O N

五、RMC 七層架構

5.1 L0：物理基板與安全邊界

L0 ƨƩ材料、流體、反應ʬ、ɹɻ、電ʍ、ʱ、ʒ、ƶĒ、ŷȿ、Ȣć、ʥʦ與ˏ液ſ理。

ɦƙĎƎ必須有安全ǰ合：

cal-SȟǻsaǺeǼ

Ǭ

ː

ǻȩ,uǼ:

Tȵ TȟǻmaȩǼ,

Ɨɠcal-ʏȟǻelectrochemǼ,

ƚȵ ƚȟǻmaȩǼ,

CȟǻhaˑardǼȵ CȟǻmaȩǼ

˒.
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任何 AI 或ů˓化ʬ都不能˔過Ǆ體限Ĉ。

5.2 L1：轉導與輸入編碼

Ǐū位或物理ąĆșʛ為：

電ʓ與電流；

ʱɛ與ʓ力；

ɽ度與流Ŕ；

ƶ強與位置；

ŷȿ；

Ȣ度；

機Ƹũ形。

編碼ʬ必須Ĥ˕Ȁȁ度、Œœ、能耗與Ģ線性，不能把ąĆșʛď本ɀ˖在計算之Ņ。

5.3 L2：關係與形態致動

L2 ćĈ：

連接權重；

ɹɻ˗關；

幾何；

材料Ÿ；

流ȿ；

反應ņ件；

有ő拓撲。

ɦɧ重構的ď本為：
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CȟǻreconǺǼ

Ǭ

EȟǻactǼ

Ƞ

ɩ TȟǻsettleǼ

Ƞ

ɫ EȟǻveriǺyǼ

Ƞ

ɬ RȟǻƠearǼ.

5.4 L3：感測、讀出與狀態估計

物理ĎƎɹɋ不可ǭ全ŗĩ。系ĳɸ˘˙念狀態：

b�ǻȩǼ

Ǭ

ƚǻȩ�Ǭȩmid yȟǻ0:tǼ,uȟǻ0:t-ƝǼǼ.

讀出可ǫĐ線性Ǘ˚、˛型ƼƽĜĝ、˜˝˞ʸʵ、Ŷęʸʵ或物理模型，Ō必須˟ˠ讀出ˇ的ħ算與能

Ŕ。

5.5 L4：RelMorph-IR 與基板編譯器

新版建Ɛ RelMorph-IR，Ǹǹ任čƓ、歷ĀƂǵ、Ɣ許Ċċ、ĎƎ限Ĉ與Ǘˡˢˣ：

cal-RȟǻIRǼ

Ǭ

ǻƗ,E,q,h,c,ǺǼ,

其中：

Ɨ：ˤ實作算ę；

E：đ料與ȹ果āĂ；

q：˥度、Œœ與品質ŋǵ；
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h：Ĥĥ˦度與歷ĀƂǵ；

c：材料與ćĈ限Ĉ；

Ǻ：ɖő、拒絕與Ǘˡˢˣ。

編˧ʬ產生：

˨˩ǻ˪Ǽ

Ǭ

argminȟǻ˨Ǽ

˫ǻ˨Ǽ,

˫

Ǭ

ˬ L

Ƞ

ʀ E

Ƞ

˭ cal-LȟǻtaskǼ

Ƞ

ˮ CȟǻreconǺǼ

Ƞ

ȫ ȥȟǻuncertaintyǼ

Ƞ

˯ RȟǻǺailureǼ.

5.6 L5：數位協處理、安全與回退

RMC 不應ɀ˰ū位計算。電ęćĈʬ˱˲：

任č分Ȁ；

Ūū˳˴；

校準；
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讀出Šš；

˵˶ʩĩ；

Ĥ˕；

在物理介質ɖőĸǗˡɁū位Ď線。

˷正的ƣƉ應是：

Ǩ合系ĳ

  vs.  

ů˓ū位Ď線,

而不是ı計算介質Ħƃ的Ɍƃ能耗。

5.7 L6：證據、資料血統與治理

ɦƙ結果˸ǆ：

材料˹ɧ；

幾何版本；

Ȣ度與環境；

校準đ料；

ąĆ與ą出；

讀出模型；

能耗ōɐ；

ɖ˺˻件；

可重ű˼本；

不Ą定性證˽。

物理系ĳł˾化與ɆȚ，ȹǥ「模型版本」不ǋ以Ǹǹ系ĳ；ɃƂƆ存介質生命Ā。
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S E CT I O N

六、學習、編排與 FractaR／O-Chip 的新位置

6.1 FractaR：從高維必然映射改為基板配置器

原Ʀɣ ǇractaR Ǥ接在高ɸ拓撲中˴˿必然ůȷ計算形狀。新版Ǐ其ɳ為研究模Ȗ：

ǇractaR 是 RelMorph-IR 到物理配置的ƌʪ度˳˴與Ŏ理建模ʬ。

Ğ可以ǫĐ：

Ɠů˓化；

̀́̂ů˓化；

可微模̃；

強化學ŀ；

Į化˳˴；

ƌƆ˷Ŏ理模型；

人工規Ĕ。

Ń有任何方ʄƆ證在高ɸ、Ģ̄、ɆȚ的物理系ĳ中˿到全ǟůȷ。

6.2 O-Chip：從「統一主系列 AI」改為受約束編排器

Ƶ-Chip 不Ǥ接ćĈɦƙ分ę，ś不ƍ̅̆全Ɍ心智。其合理˲任是：

接Ƚ任č與品質Ƃǵ；

̇ƫ̈Ǵ算ęĿ合物理ĎƎ；

ŋǵ L0ƕL3 提ġ能力、能Ŕ與̉̊證˽；

ȗȘơ定ĎƎ、重構ĎƎ或ū位Ǘˡ；
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在ɆȚ或ɮɯ̋限ĸ̌̍。

形式Ǧ：

˨�

Ǭ

cal-Ƶ

ǻ

cal-RȟǻIRǼ,

hatȪ�,

̎�,

BȟE,

BȟR

Ǽ,

其中 hatȪ� 是̏計的ĎƎ狀態，̎� 是不Ą定性，BȟE 與 BȟR 分別是能Ŕ與ɮɯǪ算。

6.3 物理基板的任務適配

不是所有任č都Ŀ合 LRTC。Ɖ可能有ȷ̐的是：

歷ĀāĂĸŦʢ列；

Ģ線性ʸʵ；

Ĩĩʬ̑ĝ特̒提ĉ；

ʨɋʩĩ；

動力系ĳŰʋ；

Ź機ʬɌƃćĈ；

ȉ˥度、Ɣŕ的ʣƣǙǚ。

不Ŀ合的̓期任čƨ̔：

高˥度ɹĐ算術；

ȋ機存ĉƪƔŔĤĥ；
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Ƃŋǭ全可重ű位ƻ狀態的Ě̕／密碼核心；

高ţɹĐ作̖系ĳ˂Ə；

ǳƽ校準的安全關ƤćĈ。

S E CT I O N

七、能量、時間與熱力學邊界

7.1 完整能耗不能只看介質

全系ĳ能Ŕ為：

EȟǻtotalǼ

Ǭ  

EȟǻencodeǼ

Ƞ

EȟǻactuateǼ

Ƞ

EȟǻsubstrateǼ

Ƞ

EȟǻsenseǼ

̗ 

  Ƞ

EȟǻreadoutǼ

Ƞ

EȟǻcontrolǼ

Ƞ

EȟǻcalibrateǼ

Ƞ

EȟǻthermalǼ

Ƞ

EȟǻresetǼ

Ƞ

EȟǻƠasteǼ.
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Ġ果液體本źıɕ耗微̘，ŌƂŋ高̙ɘ̚ǚ、ƿ微̛、Ȣć、ʱ與 ǈƚȥ 讀出，̜不能宣稱系ĳ是ȉ̙耗液

態電ɇ。

7.2 速度由最慢閉環決定

TȟǻcycleǼ

Ǭ

TȟǻencodeǼ

Ƞ

TȟǻevolveǼ

Ƞ

TȟǻsettleǼ

Ƞ

TȟǻsenseǼ

Ƞ

TȟǻdecodeǼ

Ƞ

TȟǻveriǺyǼ.

液態重構可能以ˊˋ、ˋɶɁ分̝計，而電ęɎɏ̞ʄ可能在̟ˋɁ微ˋǭď。LRTC 的ȷ̐Ǯ存在，ɹɋƺ

įĨĩ、Ĥĥ、Ģ線性與計算Ȟ置，不是Ȕ̠ĸ̡ɛ度。

7.3 重置與耗材

化學與液態系ĳ可能Ƃŋ：

Ķ̢；

Řʛụ̏；

̤̥；

̧̦Ƿ；

ʞʟɽ度；

重新校準；
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ˏ液ſ理。

ȹǥȔɧ任čď本須ŚĆ：

CȟǻtaskǼ

Ǭ

CȟǻenergyǼ

Ƞ

CȟǻmaterialǼ

Ƞ

CȟǻmaintenanceǼ

Ƞ

CȟǻcalibrationǼ

Ƞ

CȟǻdisposalǼ.

S E CT I O N

八、與 EveMissLab 計算架構系列的正式關係

8.1 系列分工

RelMorph-IR

Ȭ

Ƶ-Chip 編ɀ

Ȭ

SynCore ū位／đ料流˂Əcr

Aetherǈlass ƶęħ算cr

LRTC 物理ŬŭŮ／流體ćĈ

Ȭ

驗證與提̨.
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RMC／LRTC：定ĵ可重構物理介質及其任č模型；

Ƶ-Chip：ȑĎƎ編ɀ、校準與Ǘˡ；

SynCore：˥Ąū位、đ料流與特̩物理Śɛʬ的ĳ一˂Ə架構；

AetherǈlassƕLaserCƚȥ：ƶęʃ連、線性ħ算與Ƭɸƶęǔʅ；

ȭEƵ／ȭƚCƚS／ȭryCore：ħ作ƨ̪、ġ電與̫安全；

SȭMCA：模Ȗ與機̬ťŦ拓撲；

拓撲計算ɟ̭：ǳƺ在Ǧǹ̮層ǭďŊ，Ĺ可作為ĳ一編˧與˂Ə̯綱。

8.2 LRTC 不取代所有架構

Ɖ合理的̰Ɍ是ʨ質系ĳ：

cal-CȟǻhybridǼ

Ǭ

cal-CȟǻdigitalǼ

̱

cal-CȟǻphotonicǼ

̱

cal-CȟǻmaterialǼ

̱

cal-Cȟǻ̲uidicǼ.

ɦƙĎƎǔǕ其有物理ȷ̐的工作，而˥ĄćĈ、Ĥĥ、驗證與̳理Ɓǣū位系ĳ提ġ。

S E CT I O N

九、最小可行原型

9.1 MVP-A：RMC 數位雙生與 RelMorph-IR

ǒ建ƐŹ體層：
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動態Ɠ與ƌ物理ĎƎ̴̵；

任čƂǵǸǹ；

物理ŬŭŮ模̃；

Ūū與拓撲˳˴；

校準đ料̶；

能Ŕ與不Ą定性̷本；

ū位Ǘˡ。

Ǌƙ版本可以在Ń有新材料的̸̹下驗證編˧ʬ與Ď準Ĉ度。

9.2 MVP-B：16–64 節點桌面級液態儲備池

建議ǫĐȉ̺̻、可ʥ̼的介質與̽ŭ：

微流體或ƌ̾式̿明反應ʬ；

生理̀́ɨ、Ęęʻė或 ƚEȭƵT:ƚSS ė體͂ȗ；

Ɲ6ƕ64 Ȗ電ʍ／ƶ學讀出Ő；

可ȣ流Ŕ、Ȣ度與ąĆʵ形；

ɂŔ微ʒ或可ʚʛ耦合；

ǭ整Ȣć、ʯ液與過ʓƆ˘。

Ƴ一˹任č：

sine-to-square／Ģ線性ʵ形șʛ；

NARMAƝ0；

Mackeyƕǈlass 一ŝǪĩ；

̓ɖƲ̈́ͅ；

ʨɋʩĩ；
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͆化˃˄特̒分ʣ。

9.3 Āā基線

ɁɂƣƉ：

B0：ů˓化 Echo State NetƠork；

BƝ：ŸŁđ料、̠ū位線性／Ģ線性模型；

B2：ơ定拓撲物理ŬŭŮ；

B3：ıȣŪū的物理ŬŭŮ；

B4：可ʚʛ拓撲物理ŬŭŮ；

BƖ：物理ĎƎ͇Ƶ-Chip 式į動編ɀ。

9.4 量測Ăă

NRMSE、準Ąɘ、ǇƝ；

ĤĥƔŔ與Ģ線性ƔŔ；

ŠšȒ本ū；

pƖ0／p͈͈ Œœ；

全系ĳ能耗；

重構ĸŦ與能Ŕ；

一˛ĸ、一͉、一͊ɆȚ；

校準ĸŦ；

ŏŐ˵˶與ʮʯƔ͋；

ǟŅąĆ拒絕ɘ；

重ǡ實驗與ȑ̽ŭċʨ。
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9.5 Ą不ą入的Ćć

Ƴ一Ȇ͌不͍：

建͎或ƛƜ級液態͏Ĝ；

人體͐Ć；

高̺化學反應；

Ŕę—ƽ͑液態Ǩ合；

įȜǡ͒材料；

意識或人ȍ實驗；

ǳƽ͓͔的ʥ̼͕ĝ高權限ćĈ。

S E CT I O N

Ĉ、證據ĉ度與可證Ċ命題

10.1 E0–E5

 等級   定ĵ 

 E0   概念、形式模型與研究議程 

 EƝ   可˂Ə模̃與公˗Ď準 

 E2   Ȕ介質ƞƟ原型 

 E3   重ǡ實驗、ɆȚ與˵˶ĩȕ 

 E4   Ǩ合系ĳˇ到ˇȷİĎ線 

 EƖ   ƳƬ方ȑ實驗室重ű與限定Đʡƃ͖ 

本͗為 E0。

10.2 V0–V6 驗證ċČ
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Ɨ0：概念、Ȕ位與ȹ果͙͚͘；

ƗƝ：ū位͛生與合ďđ料；

Ɨ2：Ȕ一介質ąĆ—ą出ƒ̒；

Ɨ3：ơ定拓撲ŬŭŮ；

Ɨ4：可重構Ūū／拓撲；

ƗƖ：Ǩ合系ĳˇ到ˇĎ準；

Ɨ6：ƳƬ方重ű與ɖőōɐ。

10.3 六Ă可證Ċ命題

ǐǐǐǐ ȧƝ：物理歷ĀāĂȽɜ

在ŸŁ讀出模型與đ料Ŕ下，液態介質能ăƣ無ĤĥĢ線性Ď線Ř͜ſ理ĸŦʢ列ē

ǐǐǐǐ ȧ2：拓撲重構Ƚɜ

在計ĆĪ動與校準Ŋ，可重構拓撲是ăƣơ定拓撲在ƌ任čƄƾƀ標ǦŘ͜ē

ǐǐǐǐ ȧ3：ˇ到ˇ能ő

在ƨƩʱ、ƶĒ、Ĩĩ、ćĈ與讀出Ŋ，ɦƙ正Ąą出的能Ŕ是ăȉİū位Ď線ē

ǐǐǐǐ ȧ4：Ɣ͋

Ĳ 20͝ ŏŐɖő或耦合ɆȚĸ，系ĳ能ă̿過重新校準或重構ɸƯǿ定品質ē

ǐǐǐǐ ȧƖ：ȑ日Ǟ定性

Ł一配置在不Ł日期、˹ɧ與Ȣ度下是ă能在有限校準ď本Ħʞʟ性能ē

ǐǐǐǐ ȧ6：任čșȚ

Ł一介質能ăı̿過讀出或有限重構，Ŀ配不Ł任č，而不是為ɦƙ任čŘʛ整͞材料ē

Ǯ以Ǧ命題ɖ˺，LRTC 應Ⱦ˛Đʡ或̌̍ˍ級，而不是以「ɉű尚ǳď͟」͕Ȅ反證。
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S E CT I O N

Ĉ一、čĎď式、安全與環Đ治理

11.1 主要čĎď式

̧Ƿ與ɽ度ɆȚ；

̥͠與ť化；

微Ŷĕǰ與͡ɳ；

電ʍʍ化與ʳʴ；

液態Ěěʰ化與ʙȼɖć；

ɹɻͣ͢與̨ͤʜʝ；

Ȣ度ʺĨ與Ÿ態ɆȚ；

ʱ、ʒ與Ĩĩʬɖő；

讀出模型過̃合；

ĎƎ狀態不可ŗĩ；

ˏ液與材料ǗȽ。

11.2 最低安全要đ

密ʥƹɧƔʬ；

ʯ液、ʓ力與Ȣ度Ĩĩ；

電化學安全ʤǄ體限Ĉ；

ͥ動̌̍與ƫ電Ŋ安全狀態；

材料安全đ料ƒ；
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ˏ液分ʣ與ͦͧ；

AI ćĈʬ不ȂǤ接ͨ過 L0；

所有į動重構ƾƂƇ下前Ŋ狀態與理ǣ。

11.3 不得Ē「ēĔĕ」ĖėĘ任

系ĳƏ為即ǫƺįɉű，śƁ必須ǣ̽計者ɐ定：

可接受Ə為；

ͩ̍狀態；

̌̍ņ件；

˲任˚ě；

介質ɖőŊ的環境ſ理。

「不是Ǥ接ˌ程式，而是ɣ材料įͪɉű」不構ď安全ͫȅ。

S E CT I O N

Ĉ二、ę學命題的分層保Ě

12.1 ěĜ計算ĝ

弱命題Ȝͬ：

物理系ĳ可以ƍļĽ形式模型Ǹǹ；其中許ƌ系ĳ可以ƍ工程化為計算介質。

Ǌ與 RMC ŸƔ，ś是本文的工程Ďʐ。

12.2 ĞĜ計算ĝ

強命題Ȝͬ：
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ɦ一ƙ物理過程本źͭ在實作一ƙĦ在、ĢŗƮ者ŸȎ的計算。

ǊƂŋǗͮ：

̈一ƙ編碼是Ħ在的ē

̈一ƙǂū是系ĳ正在計算的ē

Ġ何ȄȅŁ一系ĳƍ任意Ȁ讀ď計算任何ǂūē

計算等ƱʣǣͯͰ定ē

RMC 不ƂŋǒȀͰǊƙ形而Ǧ學ͱ議，Ĺ能ƢƏ工程實驗。

12.3 物質智能

可以ǫĐ「智能材料」作為工程術˃，Ō應明Ąǿ：

Ĩĩ；

狀態ƆƯ；

ņ件ľ應；

ɌƃĿ應；

任čɗʑćĈ。

不能Ͳȹ材料Ĵ有ǡǢ動力學，ͭ宣稱ĞĴ有理Ȁ、įț、ƀ的或權ɷȜ體性。

12.4 意識命題

「物質即意識」不ǣ LRTC ďƐ與ăǤ接Ͱ定。即ǫ液態物理ŬŭŮ能ǭď分ʣČǪĩ，śı證明ļǴ物理動

力學可實作đŽſ理。

意識研究ɁɂɃƂŋ：

可Ȉ作定ĵ；

可ǽ分的ͳͱ理論；

可ŗĩǪĩ；
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反Ǔ；

Ȝ體˟ˠ或其ʹŎ標準；

͵理與權ɷ̇定。

本文不把意識Ĳď產品性能ǿ標。

S E CT I O N

Ĉ三、研究ğ線圖

Phase 0：形式化與Ġġ基線

RelMorph-IR；

動態關係Ɠ；

物理ŬŭŮ模̃；

能Ŕ與不Ą定性̷本；

公˗Ď準。

Phase 1：桌面級物理基板

Ɲ6ƕ64 ŏŐ；

ơ定拓撲；

ƌ日ɆȚ；

任č與Ď線ƣƉ；

˗Ēđ料與ćĈ程式。

Phase 2：受Ģ可重構介質

微ʒ、電ȿ或ŷȿćĈ；
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į動校準；

˵˶重ĝǣ；

ƌ任čĿ配。

Phase 3：ģ合ďĔ

LRTC͇ǇƚǈA／MCȥ；

Ƶ-Chip 編ɀ；

SynCore／ǈƚȥ ū位Ǘˡ；

ʥʦ、̫與ɸĭͶ̏。

Phase 4：Ĥ定應ĥĦ驗

ı有在 E4 以Ǧ證據ďƐŊ，Ĺͷ͸：

Ź機ʬĨĩ—ćĈ；

ō͹ĸʢʨɋʩĩ；

化學反應ʬ狀態̏計；

環境ĨĩĦħ算；

高ͺǚ或高ũ形環境的特̩介質。

不Ǫǒǔ諾建͎、ƛƜ或Əͻ級液態Ĝĝ。

S E CT I O N

Ĉ四、ħĝ：從「萬物皆 AI」到「萬物皆可能成為計算的一Ĩ分」

新版ƆƇ原Ʀů有力Ŕ的Ǥͼ：計算的ǳƺ不ı是在ŸŁƄƟǦͣĆŘƌ電ͽ體，而是重新Ƿű物理;ɐ中

尚ǳƍ工程化的狀態、關係、形態與ĸŦ。

ŌǊƙǤͼ必須ɹ過概念分Ę：
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存在

ɢ

計算

ɢ

學ŀ

ɢ

智能

ɢ

意識.

Ğğ可以ʃŸ實作、ǔʅ或ɉű，Ϳ不能在Ń有定ĵ與證據ĸƍ一Ş等žĉŎ。

RMC 的核心不是宣稱Ǎǎ已ƽ是一ƅ等ˤƍǷű的 AI，而是建Ɛ一͞方ʄ，̇ƫļƙ物理系ĳ：

能ă編碼；

能ăƆ存有Đ歷Ā；

能ăǭď任č；

能ă重構；

能ăƍ讀出；

能ă校準；

能ă在能Ŕ、ĸŦ、安全與材料ď本Ǧ΀過Ď線。

ȹǥ，「萬物皆 AI」在 v2.0 中不再是ǭď的本體論證明，而是一ƙ受約束的研究΁΂：

萬物ǳ必都是 AI，Ō萬物中的關係、形態與動力，可能ď為計算的一ƃ分。

˷正的革命不在İ把所有物質重新命名為智能，而在İ學łɲ識：̈一Ľ物理動力ƲȂƍ編˧、̈一Ľɉű

可以ƍ驗證、̈一Ľ介質能在其į然ʪ度Ǧǭďū位ͽ΃不΄΅的工作。

S E CT I O N
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S E CT I O N

ĭĮ A：Āįİıď板

本文件為 E0 架構提案。文中 RMC、LRTC、RelMorph-IR、ǇractaR ĎƎ配置ʬ與 Ƶ-Chip 編ɀ關係ƾ為研究

̽計，ǲ不Ŏƒ EveMissLab 已ǭď液態ſ理ʬ、可重構物質智能、ƛƜ級液態計算Ĝĝ或意識系ĳ。ɟĐ的

Ņƃ研究Ͳ證明特定介質在特定實驗ņ件下Ĵ有物理計算能力，不構ď本架構已ƍ實作或Ĵ有ŸŁ性能的證

據。
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