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S E CT I O N

摘要

MSSP 原始方法論的核心價值，在於把大型軟體系統拆分為具有不同責任與治理方式的結構，例如 FMS、

SMS、TMS、DMS、SCL、Router 與 Runtime，並進一步透過 FPL／MSSP-Lang 使模組角色、依賴、權限與

架構規則變成可讀、可驗證、可生成的工程規格。

然而，本系列前十篇已逐步證明一個靜態分類模型無法完全描述長期演化軟體：宣告架構與有效架構可能分

離；workaround 可能凝固為 architecture；technical debt、architecture erosion 與 historical residue 具

有不同時間動力；重構可能只轉移複雜度；AI 又能大幅提高 candidate changes 的生成速度。因此，一個模

組在設計文件中被標為 TMS，不代表它在今天的 runtime、data flow、incident recovery 或 external 

contract 中仍然只是 TMS。

本文提出「Dynamic MSSP／動態 MSSP」：將架構角色從固定標籤改為具有宣告、觀察、有效、時間與證據

狀態的可觀察變量。對模組 M：
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R_d(M)

=

Declared Role

R_o(M,t,c)

=

Observed Role

R_e(M,t,c)

=

Effective Role

其中 t 表示時間，c 表示 context／operating condition。三者可以相等，也可以長期分離：

R_d(M)

≠

R_o(M,t,c)

≠

R_e(M,t,c)

本文綜合 ArchUnit 類 architecture tests、2024 ICSA 的 continuous conformance、Software Reflexion 

Models、architecture recovery、models@run.time、MAPE-K／autonomic computing，以及 2026 年 

LLM architectural-decision violation detection 等研究，提出 Dynamic MSSP 的五層判斷結構：

Declared Model：FPL/MSSP 規格與 ADR；

Deterministic Evidence：AST、bytecode、dependency、schema、policy；

Runtime Evidence：trace、event、traffic、data flow、incident；

Contextual Evidence：history、operations、human workflow、compatibility；

Reasoned Effective Model：由規則、統計與 AI 共同形成的 evidence-backed architecture 

hypothesis。

本文特別主張：Dynamic MSSP 不應把 AI 當成 architecture oracle。2026 年針對 980 份 ADR、109 個 

repositories 的研究顯示，LLM 對 explicit、code-inferable architectural decisions 的判斷較Ā，ā在 

implicit、deployment-oriented 與 organiĂational knowledge ă明顯較Ą。因此ą合理的架構不是「AI Ć
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代架構規則」，而是：

ćDeterministic Rules

Ĉ

Runtime Observation

Ĉ

AI Sparse Reasoning

Ĉ

Evidence

Ĉ

ĉuman/Policy AuthorityĊ

Dynamic MSSP 的核心ċČ不č只是一張 architecture diagram，而是一個Ď時間ďĐ、有đĒ、有ē心

值、有Ĕ離狀態、有治理ĕ件的 Architecture State Model。

ĖėĘ：Dynamic MSSP、FPL、runtime architecture、architecture conformance、models@run.time、

MAPE-K、architecture recovery、LLM architecture reasoning、effective architecture、continuous 

governance

S E CT I O N

1. 靜態 MSSP 的成功，也暴露了靜態 MSSP 的邊界

MSSP ąęą重Ě的工作，是把「大型ěĜĝĞ有ğĠġĢ在一ģ」拆Ĥ。

例如：

FMS：描述系統是ĥĦ、為ħĨ在；

SMS：不可ĩĪ的核心能力；

TMS：可ī、可Ĭĭ、Įį能力；

DMS：觀İ、ı斷、證據；

SCL：Ĳ能改ĥĦ、ĳĦ生效、如ħĴĵ；

Router：依Ķ件īķ工具／模組；
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Runtime：ĸĹĺĻ的 plan、權限與ļ離。

Ľ個方ľ本Ŀŀ有Ł。

łŃ出ń在：

role 被當成Ņņ本體Ň性。

例如：

module:
  id: recommendation
  role: TMS

Ľňŉ其ŊŋŋŌ設：

R(M,t�)

=

R(M,t�)

=

R(M,t�)

也ō是 Recommendation ŅŎ是 TMS。

āŏŊ系統可能不是ĽŐ。

S E CT I O N

2. 一個 TMS 可以活成 SMS

Ō設一個őŒ模組ąę只是：

optional recommendation

Ğ以：

R_d(M)=TMS

œ年Ŕ：

ŕŖ 90ŗ Ř量依賴它；
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ř告Śś依賴它；

search ranking 也讀它；

incident recovery įĚ它；

ŀ有它 conversion 大幅Ŝŝ。

此時：

R_o(M,t)

已Ş顯示：

runtime_reşuired = high
business_criticality = high
dependency_centrality = high

ŠĦ：

R_e(M,t)

可能已šŢ SMS。

如ţ MSSP 仍ĴŤ：

「它在 ťAML ĝŦ TMS，Ğ以它ō是 TMS。」

Š MSSP 只是ŧ一份過時文件。

S E CT I O N

3. 宣告角色不是錯，而是 normative role

Ũ三篇已ũŪ：

A_d

=

Normative Architecture
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A_e

=

Empirical / Effective Architecture

同理，角色也應拆成：

S E CT I O N

Declared Role

R_d(M)

表示：

系統治理ăūŬĽ個模組ŭ演ĥĦ角色。

Ľ仍然Ůů重Ě。

因為ŀ有 declared role，

系統只Ű：

「ń在űŲĳĦų作。」

ŠōŴŵ架構治理能力。

Ğ以 Dynamic MSSP 不是Ŷŷ宣告角色。

而是ŸŹ把：

R_d

當成ź一ŏ相。

S E CT I O N

4. 觀察角色：它今天實際呈現什麼特徵？
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定Ż：

S E CT I O N

Observed Role

R_o(M,t,c)

它不是ż一標籤，而是一組可觀察特Ž。

例如：

R_o(M,t)

=

ž

ş_(activation),

ş_(criticality),

ş_(centrality),

ş_(authority),

ş_(state),

ş_(recovery),

ş_(replacement)

ſ

其中可ƀƁ：

activation freşuency；

runtime reşuired rate；

dependency centrality；

data authority；

write authority；

incident criticality；
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recovery dependence；

substitutability；

blast radius；

external contract count。

也ō是：

Ƃƃ它ŊƄƅƆĥĦ，不Ƈƈ重Đ分類。

S E CT I O N

5. 有效角色：最符合現實的 architecture hypothesis

č定Ż：

S E CT I O N

Effective Role

R_e(M,t,c)

表示：

綜合宣告規格、靜態結構、runtime、data flow、history、operations 與 external 

dependency Ŕ，Ɖ前ą能ƊƋ模組ŊƄ架構ƌƍ的角色。

ƎƏ：

R_e

不是 ground truth。

它是：
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S E CT I O N

Evidence-backed Architecture Hypothesis

Ğ以應Ɛ出：

(R_e,E,ş)

其中：

R_e：角色Ƒī；

E：evidence set；

ş：conƒdence。

例如：

effective_role:
  candidate: SMS
  conƒdence: 0.8Ɠ
evidence:
  - Ɣ99.2ŗ checkout paths call this moduleƔ
  - Ɣmodule reşuired in 11/11 recovery incidentsƔ
  - Ɣ6 downstream services consume its stateƔ

S E CT I O N

6. 三角色模型

因此對模組 M：

ćcal-R(M,t,c)

=

ž

R_d,

R_o,

R_e

ſĊ
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可能有：

S E CT I O N

Case A：一致

R_d=R_o=R_e

架構ƕƖ。

S E CT I O N

Case B：觀察偏離，但未必需要改架構

R_d≠ R_o

例如 rollout 期間 TMS 使ƗƘƙ然 100ŗ。

可能只是 temporary state。

S E CT I O N

Case C：有效角色長期偏離

R_d≠ R_e

ƚ：

T_(divergence)ƛ0

此時įĚ architecture review。

S E CT I O N

7. Role Divergence 不等於 Error
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Ľ一ƜŮů重Ě。

如ţ：

R_d≠ R_e

不能ƝšƐ出：

ERROR

因為可能是：

architecture drift；

legitimate evolution；

incident mode；

migration；

temporary rollout；

newly discovered reşuirement；

compensation solidiƒcation。

因此：

ćRole Divergence

ƞ

InvestigationĊ

而不是：

Role Divergence

ƞ

Immediate ReƟection

S E CT I O N

8. ArchUnit：靜態 architecture rule 仍然非常重要
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Dynamic MSSP 不應因為「動態」ōƠ定靜態驗證。

ArchUnit Ľ類工具已Ş證明：

package dependency；

class dependency；

layer；

cycle；

可以被ƝšŦ成 architecture tests。

例如：

domain must not depend on infrastructure

Ľ類規則如ţ可以 deterministic 判定，

ō應ơ：

AI involvement=0

或者šŢ 0。

Ľ是 Dynamic MSSP 的Ũ一原則：

S E CT I O N

Deterministic First

S E CT I O N

9. Continuous Conformance：架構一致性可以不是 pass/fail

2024 ICSA 的 Continuous Conformance of Software Architectures 提出：

Neo.K ɩ EveMissLab   ɪ   OIS-11 12 / Ȁ4   ɪ   https://thisoneisneok.com



將 architecture conformance 表示為 distance function。

而不是只有：

PASS
FAIL

其方法Ƣƣ：

multi-level；

incremental；

non-blocking；

partial architecture；

的ƤƥƦƧ與 restoration。

Ľƨ Dynamic MSSP ŮůšŢ。

定Ż：

Ʃ_A(t)

=

D(

A_d,

A_e(t)

)

表示：

S E CT I O N

Architecture Divergence Distance

ŠĦ：

Ʃ_A=0
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表示完全一ƪ。

ā：

Ʃ_Aƫ0

不ƬŪƭŴƮ。

ŏƯ重Ě的是：

(dƩ_A)/(dt)

以及Ĕ離ư生在ƱƲ高權重結構。

S E CT I O N

10. 架構一致性也需要權重

例如：

README naming convention violation

ƨ：

payment service bypasses authoriĂation boundary

不能同權。

因此：

Ʃ_A

=

Ƴ�

w� d�

其中：

d�：特定架構Ĕ離；

w�：criticality / authority / risk weight。

Ľ使 conformance 從：
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格式Ư不Ưƴ

Ƶƶ成：

結構Ĕ離有Ʒ重Ě。

S E CT I O N

11. Models@run.time：運行時模型不是新概念

models@run.time 研究Ƹ已ũŪ一個重Ěƹƺ：

軟體可以在 runtime ƻƤ與ƼĿ／ƽƾ相Ė的模型，並ƿƗơ模型Ƣƣ self-

adaptation、assurance 與 uncertainty handling。

Ľƨ Dynamic MSSP 有共同Ɯ：

Architecture Model

不是只在 design-time Ĩ在。

它可以Ƥƥ與 runtime evidence 對š。

ā Dynamic MSSP 與ǀ型 self-adaptive systems 仍有ǁ別。

S E CT I O N

12. Dynamic MSSP 不等於「系統自動改自己」

ǀ型 self-adaptive architecture 可能：

Observe

ƞ

AnalyĂe

ƞ

Plan

ƞ

Execute
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Ɲšǂ改 runtime。

Dynamic MSSP 的ǃ設ďǄǅ：

Observe

ƞ

Infer

ƞ

Explain

ƞ

Govern

也ō是：

ƂďĐ對架構的理Ɗ，不ƬƼ動ďĐċǆ。

只有 policy 明ƴĺĻ時，

Ǉ進一步：

Govern

ƞ

Execute

Ľ對大型ǈǉ系統ďǊ全。

S E CT I O N

13. MAPE-K 是一個非常好的對照

Autonomic Computing 的 MAPE-K 模型：

Monitor；

AnalyĂe；

Plan；
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Execute；

Knowledge；

可以ǋǌ Dynamic MSSP。

S E CT I O N

Monitor

ŚǍ：

AST；

dependency；

runtime trace；

metrics；

incident；

data flow。

S E CT I O N

Analyze

ǎ較：

A_d

與：

A_e

以及：

R_d
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與：

R_o

S E CT I O N

Plan

提出：

retain；

reclassify；

migrate；

refactor；

deprecate；

investigate。

S E CT I O N

Execute

由：

CI；

developer；

agent；

operator；

在 policy ĺĻǏĸĹ。
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S E CT I O N

Knowledge

ō是：

FPL IR；

ADR；

history；

evidence；

exceptions；

prior decisions。

S E CT I O N

14. Dynamic MSSP 的 Knowledge 不應是單一 snapshot

定Ż：

K_A(t)

為 Architecture Knowledge State。

它應ơǐĪƀƁ：

K_A

=

ž

A_d,

A_e,

R,

E,

ĉ,

Ǒ,
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ǒ

ſ
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其中：

A_d：declared architecture；

A_e：effective architecture；

R：role states；

E：evidence；

ĉ：history；

Ǒ：exceptions；

ǒ：conƒdence / uncertainty。

Ğ以：

K_A(t�)

≠

K_A(t�)

Ǉ是ů態。

S E CT I O N

15. Architecture Recovery：單一訊號不夠

202Ǔ 年 SARIF architecture recovery 研究ǔ出，過Ǖ technişue ů只依賴一到ǖǗǘǙ。

SARIF ǚ合：

dependency；

code text；

folder structure；

並在其 evaluation 中Ǜǜǎąǝ prior technişue 提高 Ǔ6.1ŗ architecture recovery accuracy。

ĽǞ Dynamic MSSP 一個重Ě原則：

Neo.K ɩ EveMissLab   ɪ   OIS-11 21 / Ȁ4   ɪ   https://thisoneisneok.com



S E CT I O N

Evidence Fusion

ǟ：

E_(architecture)

≠

E_(dependency-only)

S E CT I O N

16. Runtime Evidence 必須正式進入 MSSP

Ǡ只ƃ source：

module imported = yes

無法ǡǢ：

runtime actually used = ǣ

因此įĚ：

E_R

=

Runtime Evidence

ƀǤ：

trace；

span；

event；

invocation count；

traffic；
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latency；

failure；

failover；

dynamic load；

feature flag state。

例如：

runtime_evidence:
  window: Ǔ0d
  invocations: 12_848_201
  critical_paths: 0.9Ǔ
  failure_dependency: high
  fallback_used: Ǔ1Ɠ

ĽǇǥ：

R_o(M,t)

有Ŋ證Ǧǧ。

S E CT I O N

17. Data Flow 比 Import Graph 更接近某些真實依賴

Ō設：

Service A

完全ŀ有 import：

Service Ǩ

āǖ者：

read/write same database table

則：

D_(static)(A,Ǩ)=0
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ā：

D_(effective)(A,Ǩ)ƫ0

Ğ以 Dynamic MSSP ǐĪįĚ typed edges：

compile；

runtime；

data；

interface；

event；

permission；

deployment；

test；

AI-context。

Ľ與 FPL ǩľ Architecture IR 的方ľ一ƪ。

S E CT I O N

18. Human / Operational Evidence 也必須進模型

ŨǪ、三篇已ŞũŪ：

A_ĉ

ĉuman Architecture，

以及：

A_O
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Operational Architecture。

Ğ以 evidence 不只đƼ machine telemetry。

例如：

operational_evidence:
  manual_recovery:
    freşuency_90d: Ɠ
    actor: ƒnance_ops
    reşuired_for_settlement: true

或者：

human_dependency:
  knowledge_holder_count: 1
  documented: false

如ţ不把ĽƲǫ進 MSSP，

則：

A_e

ŅŎ是不完整的。

S E CT I O N

19. 2026 LLM architecture violation study：AI 的強項與弱
點剛好畫出界線

2026 年 Su 等Ǭ研究：

980 個 ADR；

109 個 Gitĉub repositories；

multi-model validation pipeline。

結ţ顯示：

LLM 對：
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S E CT I O N

Explicit / Code-Inferable Decisions

具有相當好的 agreement 與 accuracy。

ā在：

implicit decisions；

deployment-oriented decisions；

organiĂational knowledge；

方ǭ明顯較Ą。

Ľ對 Dynamic MSSP œǮ是Ɲš的設計ǔǯ。

S E CT I O N

20. AI Sparse Reasoning

因此本文提出：

S E CT I O N

AI Sparse Reasoning

AI 不應ơǰśǱ一個 architecture check。

可以 deterministic 的：

D

ƝšǲǞ：

parser；

type system；
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graph algorithm；

policy engine；

architecture test。

只有：

U

=

Uncertain / Cross-source Cases

ǇǳǴ AI。

因此：

ćAI Cost

ǵ

ǶUǶĊ

而不是：

AI Cost

ǵ

ǶEntire RepositoryǶ

Ľ同時ǷǸ：

cost；

latency；

hallucination surface。

S E CT I O N

21. 三層判斷器
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Dynamic MSSP 可以形成：

S E CT I O N

Layer 1：Deterministic Validator

ǹ責：

syntax；

declared dependency；

cycles；

schema；

permission；

version；

known policy。

Ɛ出：

PASS / FAIL

S E CT I O N

Layer 2：Evidence Analyzer

ǹ責：

runtime statistics；

change history；

dependency centrality；

incident correlation；

data-flow freşuency。
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Ɛ出：

score / trend / anomaly

S E CT I O N

Layer 3：AI Architecture Reasoner

只Ǻ理：

ambiguity；

historical reason；

conflicting evidence；

implicit responsibility；

likely compensation；

role reclassiƒcation。

Ɛ出：

hypothesis Ĉ evidence Ĉ conƒdence

S E CT I O N

22. AI 不能直接把 hypothesis 寫回 truth

Ľ是ą重Ě的治理規則ǻ一。

Ǡ：

ĉ_(AI)

是 AI hypothesis，

則：

ĉ_(AI)

≠

A_d
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ǼŮŞ：

Authority

ǽǾ。

因此：

AI Suggestion

ƞ

Review

ƞ

Architecture Decision

而不是：

AI Suggestion

ƞ

Architecture Truth

S E CT I O N

23. Evidence Packet

Ǳ個 Dynamic MSSP 判斷ġ應ǿ：

S E CT I O N

Evidence Packet

例如：

evidence_packet:
  subƟect: recommendation-service
  claim:
    Ɣeffective role may have shifted from TMS to SMSƔ
  evidence:
    static:
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      - downstream_dependents: 18
    runtime:
      - activation_rate_Ǔ0d: 0.992
    incident:
      - reşuired_in_recovery: Ȁ/Ȁ
    data:
      - authoritative_write: true
  counterevidence:
    - Ɣsystem has degraded mode without recommendationƔ
  conƒdence: 0.84
  generated_at: 2026-08-01T10:Ǔ0:00Ĉ08:00

架構判斷因此變成：

Claim

Ĉ

Evidence

Ĉ

Counterevidence

Ĉ

Conƒdence

S E CT I O N

24. Confidence 不能等於 Probability of Truth

ĽĝįĚȁȂ過度ȃȄ化。

如ţ：

conƒdence: 0.84

它不應Ƽ動被Ɗ讀成：

84ŗ ȅƘ一定Ưƴ。

它可以只是：

S E CT I O N

Decision Confidence
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Ȇ據：

evidence coverage；

source reliability；

consistency；

freshness；

形成的治理ǔ標。

ǼŮȇđũŪŏƯȈȉ過的 probabilistic model。

S E CT I O N

25. 時間窗口：角色不能被一次尖峰改寫

如ţ一個 TMS 因ȊȋȌ動：

Ɠ days activation = 100ŗ

不能Ūƭ改成 SMS。

因此：

R_o(M,t,c)

Ƭȍ具有：

S E CT I O N

Observation Window

例如：

24h；

Ǔ0d；

180d；
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incident mode；

seasonal mode。

並ǎ較：

R_oȎ(Ǔ0d)

與：

R_oȎ(180d)

ȁȂȏ期ĕ件Ȑȑ架構。

S E CT I O N

26. Contextual Role

Ľǎ時間ď進一步。

同一模組可能：

在Ưů模式：

R_e(M,normal)=TMS

在 disaster recovery：

R_e(M,DR)=SMS

因此角色應ơĺĻ：

ćR_e(M,t,c)Ċ

而不是：

R_e(M)
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Ľ是 Dynamic MSSP ŏƯ的「Dynamic」。

S E CT I O N

27. 防止 Role Flapping

如ţ：

今天 TMS
明天 SMS
Ŕ天 TMS

架構治理ȒŴŵƏŻ。

Ğ以įĚ：

S E CT I O N

Role Hysteresis

只有當：

şƫş_(min)

ƚ：

T_(persistence)ƫT_(min)

Ǉȓư：

ROLE_REȔIEȕ_REǒUIRED

而不是Ǳ次 telemetry 變化ġ重Đ分類。

S E CT I O N

28. Role Lifecycle

因此可以ũŪ：

DECLARED
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ƞ OǨSERȔED_DIȔERGENCE
ƞ CANDIDATE_SĉIFT
ƞ REȔIEȕ
ƞ ACCEPTED
ƞ MIGRATING
ƞ STAǨLE

或者：

CANDIDATE_SĉIFT
ƞ REȖECTED
ƞ EǑCEPTION_RECORDED

也ō是角色本Ŀ具有 lifecycle。

S E CT I O N

29. Dynamic MSSP 不只是監控，而是 Architecture State 
Machine

由此，MSSP 可以從：

S E CT I O N

Classification Scheme

Ƶƶ為：

S E CT I O N

Architecture State Machine

對Ǳ個 entity：

M�

ƻƤ：

S�(t)

=

ž
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R_d,

R_o,

R_e,

Ǩ,

C,

E,

ş

ſ
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其中：

R：role；

Ǩ：structural burden；

C：compensation；

E：evidence；

ş：conƒdence。

S E CT I O N

30. 全系統狀態

整個軟體則可Ŧ成：

ćcal-S(t)

=

(

A_d,

A_e,

R,

Ǩ,

C,

D,

E,

ǒ

)Ċ

其中：

A_d：declared architecture；

A_e：effective architecture；

R：role states；
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Ǩ：structural burdens；

C：compensation states；

D：dependency graph；

E：evidence；

ǒ：conƒdence / uncertainty。

Ľō是 Dynamic MSSP 的ąȗ狀態模型。

S E CT I O N

31. 事件驅動更新

不įĚǱȘ重Đ分ș整個 repository。

ďĐ可以由：

S E CT I O N

Architecture Events

ȓư。

例如：

PR merged；

new dependency；

schema changed；

incident；

ownership changed；

service retired；

traffic pattern changed；
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feature flag permanent；

manual workaround repeated；

external API deprecated。

因此：

Event�

ƞ

Ț cal-S

S E CT I O N

32. 這正好符合 AI Sparse Reasoning

只有：

Țcal-S

ț及模Ȝǁȝ時，

ǇǳǴ AI。

因此：

known rule
ƞ deterministic
runtime threshold
ƞ statistical
ambiguous structural meaning
ƞ AI reasoning

Ľǎ：

Ǳ次ǥ大模型讀完整 repository čł「架構ƕƖȞȟ」

有效ȠƷ。
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S E CT I O N

33. Dynamic MSSP 與 Continuous Conformance 的差異

Continuous Conformance 主Ěł：

當前 architecture 與 reference architecture ȡƷĪȟ

Dynamic MSSP ȢĚčł：

Ľ個ȡȣ代表 violation、evolution、compensation、context shift，Ȣ是 

declared model 已Ş過時ȟ

因此：

Ʃ_Aƫ0

只是一個 signal。

Ŕƥ分類Ȥȃ：

ȥ(Ʃ_A,E,ĉ,C)

ǇȦ定治理ȧŻ。

S E CT I O N

34. Dynamic MSSP 與 Models@run.time 的差異

Models@run.time ĀȨ：

runtime model 被系統本ĿƗđȩ應。

Dynamic MSSP ďĔ：
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runtime evidence 被架構治理系統ƗđƻƤ對有效架構的理Ɗ。

因此：

Runtime Model

ƞ

Self-Adaptation

不是Ƭȍ。

可以Ƃ：

Runtime Evidence

ƞ

Architecture Governance

Ľ使它ďȪȫȑśȬ有大型軟體。

S E CT I O N

35. Dynamic MSSP 與 observability 的差異

Observability ĴŤ：

系統ń在ư生ĥĦȟ

Dynamic MSSP ĚĴŤ：

ĽƲųĹĕŊ對架構ƏȭƈĥĦȟ

例如 trace 告ȮȯȰ：

A calls Ǩ 99.9ŗ of reşuests

Dynamic MSSP čő：

Ǩ 是Ơ已從 optional dependency 變成 effective core dependencyȟ

Ğ以：
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Telemetry

≠

Architecture Meaning

įĚ中間ő理層。

S E CT I O N

36. 多觀察者原則

2026 年 edge inference observability 研究提ȱ一個有Ȳ提ȳ：

ż一 software-reported timing source 可能顯示Ưů，

ȴȵ observer ȶ能ƃ到不同 failure mode。

ĽƢƤ：

S E CT I O N

Multi-Observer Principle

也ō是：

ćNo Single Evidence Source

=

Architecture TruthĊ

Ğ以 Dynamic MSSP 應ĺĻ：

source；

runtime；

external monitoring；

human report；

Neo.K ɩ EveMissLab   ɪ   OIS-11 42 / Ȁ4   ɪ   https://thisoneisneok.com



ȷ此驗證。

S E CT I O N

37. Runtime Conformance：AI Agent 時代更重要

202Ȁ 年 runtime monitor 研究已Ĥ始ƿƗ：

LLM instrumentation；

execution logs；

conformance checking；

ǎ較 design-time model 與 runtime control flow。

2026 年 AI-agent runtime compliance 研究也進一步將 policy predicate ȸ在 agent execution traces ă，

並在 runtime ȹȺȻ規 tool invocation。

Ľȼ明：

Design-time rule Ĉ Runtime trace Ĉ Enforcement

Ư在成為 AI 系統治理的重Ě方ľ。

Dynamic MSSP 可以把ĽǗƹƺȽ張到 architecture role 與 effect boundary。

S E CT I O N

38. Authority 仍然必須獨立建模

ǟ使：

R_e(M)=SMS

也不代表：

Neo.K ɩ EveMissLab   ɪ   OIS-11 4Ǔ / Ȁ4   ɪ   https://thisoneisneok.com



AI 可以Ƽ動改 declared role。

ŏƯȦ定：

A_d

的是：

S E CT I O N

Architecture Authority

例如：

module owner；

architecture board；

policy；

CI gate；

designated AI governor；

human reviewer。

Ğ以：

Evidence

ƞ

Decision

中間ƬȍĨ在：

Authority
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S E CT I O N

39. FPL 的角色：把 Dynamic MSSP 編譯成工具鏈

Dynamic MSSP 是方法論與狀態模型。

FPL 則ǹ責把它轉成：

spec；

IR；

validator；

graph；

diff；

evidence schema；

runtime adapter；

Agent task。

Ğ以：

ćDynamic MSSP

ƞ

FPL IR

ƞ

Tooling / Runtime / AgentsĊ

S E CT I O N

40. 一個 Dynamic FPL 示例

module:
  id: recommendation
  declared:
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    role: TMS
    authority:
      reads:
        - user_proƒle
      writes:
        - recommendation_cache
  observations:
    window: Ǔ0d
    runtime:
      activation_rate: 0.992
      critical_path_rate: 0.941
    dependency:
      downstream_dependents: 18
    incidents:
      recovery_reşuired: Ȁ
  effective:
    role_candidate: SMS
    conƒdence: high
    reasons:
      - Ɣnear-universal activationƔ
      - Ɣhigh downstream dependenceƔ
      - Ɣreşuired during incident recoveryƔ
  governance:
    status: ROLE_REȔIEȕ_REǒUIRED
    auto_reclassify: false

Ľō是從：

role: TMS

進化成：

有宣告、有觀察、有證據、有ő論、有治理狀態的 architecture entity。

S E CT I O N

41. Dynamic MSSP 的核心輸出不是分數，而是可行動差異

ą有價值的 output 不應是：

Architecture ĉealth = Ɠ4

而是：

Declared TMS behaves as effective core.
Evidence persisted for 90 days.
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Two new external contracts depend on it.
Removal cost increased.
Architecture review recommended.

因為Ľ能ƝšƢƣ：

redesign；

documentation；

migration；

ownership；

deprecation；

capacity planning。

S E CT I O N

42. 命題 11：架構角色狀態命題

本文提出系列Ũ十一ȾŃ。

S E CT I O N

架構角色狀態命題

軟體模組角色不應被ȿ為Ņɀ固定的離Ɂ本體Ň性，而應ȿ為具有宣告、觀察、有效、時間、ăǏ文與證據

狀態的架構變量：

ćcal-R(M,t,c)

=

ž

R_d,

R_o,

R_e,

E,

ş

ſĊ
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其中：

R_d

提ȱ治理Əɂ，

R_o

提ȱųĹ觀察，

R_e

提ȱ evidence-backed architecture hypothesis。

因此：

ćR_d≠ R_eĊ

本Ŀ不是ŁȐ，

而是：

ćGovernance EventĊ

S E CT I O N

43. 強版本：架構本身應從名詞變成狀態

Ƀ統架構：

「Ľ是ȯȰ的 architecture。」

Dynamic MSSP：

「Ľ是Ɖ前 declared architecture、observed architecture、effective 

architecture 與它Ȱǻ間的動態ĖɄ。」
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因此：

A

不č只是：

S E CT I O N

Noun

而是：

S E CT I O N

State

Ʌǐ：

S E CT I O N

Trajectory

A(t�)

ƞ

A(t�)

ƞ

A(t�)

S E CT I O N

44. 從「架構規格」到「架構控制系統」

Ğ以 MSSP 的Ǐ一Ɇɇ不是：
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ŦďƷ分類規則。

而是：

ćArchitecture Speciƒcation

ƞ

Architecture Observation

ƞ

Architecture Inference

ƞ

Architecture GovernanceĊ

Ľ使 MSSP 從：

S E CT I O N

Static Methodology

轉成：

S E CT I O N

Architecture Control System

ā又ǄƤ一個重Ě限Ɉ：

ɉɈ系統不等於無限ɈƼ動ɉɈ。

ǃ設仍應是 evidence-ƒrst、authority-aware、reversible。

S E CT I O N

45. 結論：Dynamic MSSP 的真正核心是「承認架構會被現實
改寫」
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靜態 MSSP ł：

Ľ個模組是 SMS Ȣ是 TMSȟ

Dynamic MSSP ł：

ȯȰ原本宣告它是ĥĦȟ今天觀察到它在ƅĥĦȟ它ŊƄă已Ş變成ĥĦȟȆ據ĥĦ

證據ȟĲ有權Ȧ定是ƠƯ式ɊɋĽ個變化ȟ

因此：

ćDeclared

≠

Observed

≠

EffectiveĊ

是被ĺĻ、被Ɍɍ、被治理的狀態，

而不是架構模型ƬȍŌɎ不Ĩ在的例ȴ。

ąɏ，Dynamic MSSP 的價值不是：

ŅŎǄƤ architecture diagram 不變。

而是：

ǥ架構的變化Ũ一次可以被Ƥƥƃɐ、ƊƋ、驗證與治理。

它把前十篇的Ğ有ȾŃŏƯŚĴ同一個工程ɑ架：

表觀完好 ƞ 不只ƃɒ能；

補償性完好 ƞ ɓ出Ƣ架；

有效架構 ƞ ɓ出ŏƯ系統；

生Ĩ架構 ƞ 理Ɗ屎山為ħ能Ȍ；

結構ǹɔ ƞ 分ɕ debt／erosion／residue；
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補償凝固 ƞ ɓ出 workaround ħ時變成 architecture；

複雜度轉移 ƞ Ɍɍ complexity flow；

結構動力Ȅ ƞ Ɍɍ速度與ɖɗ；

ȧɘəɚɛ協 ƞ Ɋɋ相Ȫ性Ȓɜɝ結構；

AI 生成ɞ治理ĩɟ ƞ ǥ治理 throughput ɠă generation throughput。

因此 Dynamic MSSP 的ąɏǦ本式可以Ŧ成：

ćcal-S(t)

=

(

A_d,

A_e,

R,

Ǩ,

C,

D,

E,

ǒ

)Ċ

而ďĐ規則是：

ćEvent�

ƞ

Observation

ƞ

Evidence

ƞ

Inference

ƞ

Governance

ƞ

Țcal-SĊ
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Ǐ一篇，也是本系列ąŔ一篇，將把Ğ有ɡɢ統合成完整ɑ架：

S E CT I O N

〈軟體結構動力學：補償負Āā架構Ăă與Ą能ąĆć

Ũ十Ǫ篇將Ư式Śɣ：

Structural Ǩurden；

Compensation Load；

Effective Architecture；

Complexity Flow；

Governance Ratio；

Architecture State；

Dynamic MSSP；

FPL；

AI-assisted governance；

並ɤɥǞ出一個可被工程化的 Software Structural Dynamics v1.0。

S E CT I O N
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