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S E CT I O N

摘要

前篇〈三重宇宙論〉區分了意圖宇宙、計算機宇宙與物理宇宙，並指出三者具有不同存在條件。本篇進一步

提出「三宇宙耦合動力學」，研究意圖如何被形式化為計算結構，計算如何產生數位或物理效果，物理結果

又如何被感測、解釋並返回新的意圖。

本文的基本循環為：
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【mathcal I�

xrightarrowΦ_(IC)

mathcal C�

xrightarrowΦ_(CP)

Δ mathcal P�

xrightarrowΦ_(PC)

mathcal C_(t+1)

xrightarrowΦ_(CI)

mathcal I_(t+1)】

其中：

Φ_(IC)：意圖到計算的形式化與建模；

Φ_(CP)：計算到物理或數位世界的執行與實現；

Φ_(PC)：物理到計算的感測、紀錄與資料化；

Φ_(CI)：計算到意圖的解釋、介面與決策回饋。

本文主張，三宇宙耦合不是透明、線性、無損的管道，而是具有選擇、壓縮、延遲、殘差、權力與資源條件

的循環。任何一次程式執行都不是單純地把意圖搬運到現實，而是經歷：

Want

→

Select

→

Represent

→

Authorize

→

Compute

→

Act

→

Observe

→

Interpret
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→

Revise
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本文建立七類耦合算子：目的選擇、語意壓縮、結構化、授權、執行、觀測與再解釋。每一算子都可能產生

新的殘差。本文因此定義總耦合殘差：

R_(coupling)

=

R_(intent)

+

R_(representation)

+

R_(authorization)

+

R_(execution)

+

R_(observation)

+

R_(interpretation)

這些殘差解釋了為何「需求已經說清楚」、「程式執行成功」、「感測器有數據」與「使用者看到結果」都

不能單獨證明世界已Ā合āĂ目的。

本文ăĄ指出，耦合ąĆ具有ćĈĉ性。意圖可Ċ生成ċČč選計算模Ď，ď計算模ĎĐ能實現其中一đ

分；計算可ĊĈ物理世界Ēē作用，ď物理世界ĔĊĕ料、能源、Ėė、Ęę、Ěě、延遲與不Ĝ定性進行

ĝĞ；物理觀測可Ċ返回資料，ď資料ğĠĐ是đ分ġĢ；介面ģ不Đ回Ĥ世界，ĥĔĦħĨ類ĩĪīĬĭ

Įį。因此：

【Tool Capability

notİ

Intent Fulıllment】

ĊĲ：

【Observation

ĳ

Reality】
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本文進一步提出「生成性回饋」：計算機宇宙不Đ實現Ĵ有意圖，ĥĔ生成新意圖。ĵĶķĸ、ĹĺĻļ、

Ľ算ľ、Ŀŀķĸ、生成式 AI 與 Agent，ĔŁłĨ類可ĬŃ、可ĭ求、可ńŅ與可期ņ的Ňň。ŉ此，Ŋ具

與介面不再是中性ŋ道，而是意圖宇宙的Ō同生產者。

本文ĥō理Ęę與權力。Ŏ意圖到計算的形式化ŏ程，ŋŐ不是ŉ單一主ė完成，而是ő到產Œœ計者、Ŋ

程Ŕŕ、Ļļ、ĚŖ、ŗ算、資料、模Ď、管理者與őĢŘ者Ō同řŚ。因而śŜ的耦合ŝ不是單一使用者

與單一機器，而是Ş主ė、ŞĘę、Şş介的Šš耦合。

本文建立Ţţ耦合模式：

ŤťĎ耦合： 計算主ĭ用ŦŧŨ與觀測物理世界；

ũĘĎ耦合： 計算主動Łł物理或數位Ūū；

生成Ď耦合： 計算Ŭħ新的數位存在、Ŗģ與可能世界；

ŤĖĎ耦合： 系ŭŁł主ė理解、Ůů與Űű意圖。

本文ŲŰ提出可證ų研究Ŵŵ，Ŷŷ意圖ŸŹ、耦合延遲、Ŋ具źŻ、觀測Ů差、執行殘差、ĘężŽ、授

權žſ、ŤĖ回饋與Ş主ėƀƁ。本文為Ī一篇〈ľƂƃ差〉建立動力學基Ƅ：Ĵƅ耦合Ɔƅ經ŏŞ重Ƈ

ƈ，Ɖį每一次Ƈƈ都ĔƊĪ不可Ƌƌ的差ƍ，而這些差ƍƆƎ被建模、Č測與Ə理。

ƐƑƒ： 三宇宙耦合、意圖形式化、計算實現、物理回饋、Ŋ具źŻ、ŤĖ系ŭ、耦合殘差、數位Ə理

S E CT I O N

Abstract

The previous paper distinguished the intentionalƓ computationalƓ and physical universes. This paper 

develops a dynamics of three-universe coupling: how intentions are formalized into computational 

structuresƓ how computation produces digital or physical eƔectsƓ and how physical results are sensedƓ 

representedƓ interpretedƓ and returned as revised intentions.

The basic cycle is:

mathcal I�

xrightarrowΦ_(IC)

mathcal C�

xrightarrowΦ_(CP)

Δ mathcal P�

xrightarrowΦ_(PC)
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mathcal C_(t+1)

xrightarrowΦ_(CI)

mathcal I_(t+1)
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The coupling is not transparentƓ linearƓ or lossless. It involves selectionƓ compressionƓ authorizationƓ 

resource constraintsƓ delayƓ residualsƓ and power. The paper identiıes seven coupling operators: goal 

selectionƓ semantic compressionƓ structuralizationƓ authorizationƓ executionƓ observationƓ and 

reinterpretation.

A total coupling residual is deıned as:

R_(coupling)

=

R_(intent)

+

R_(representation)

+

R_(authorization)

+

R_(execution)

+

R_(observation)

+

R_(interpretation)

The paper also develops the concept of generative feedback: computational tools do not merely fulıll 

pre-existing intentionsƕ they reshape the space of what people can imagineƓ reƖuestƓ compareƓ and 

expect. Interfaces and platforms therefore co-produce the intentional universe.

Four coupling modes are distinguished: reƗectiveƓ controlƓ generativeƓ and reƗexive coupling. The 

paper further analyzes institutionalƓ multi-agentƓ and power-mediated coupling and proposes a 

falsiıable research program.

Keywords: three-universe couplingƓ intent formalizationƓ computationƓ physical feedbackƓ reƗexive 

systemsƓ coupling residuals

前篇已建立：

mathcal I

ĳ

mathcal C

ĳ

mathcal P
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ďƘ三者Đ是被分ƙ，ƚ無Ě說明程式為何能Łł世界。

śŜ的ƛƜ是：

意圖如何進Ɲ計算ƞ

計算如何進Ɲ現實ƞ

現實如何返回資料ƞ

資料如何重新Łł意圖ƞ

因此，本篇Ɵ三Ơ宇宙ơ為Ƣű耦合的動力系ŭ。

其Ųƣ形式是：

【mathcal I�

→

mathcal C�

→

Δmathcal P�

→

mathcal C_(t+1)

→

mathcal I_(t+1)】

此ō不是一次性Ƥ程，而是循環。

意圖Ĕ被世界ƥŜ，計算ĥĔ被ƦƧƥŜ，物理環ƨģĔ因計算行動而Łł。

S E CT I O N

2.1 錯誤直覺

ŲŐƩ的ƪƫ是：

需求
→ 程式
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→ 結果

這Ơ模ĎƬƭ了ƮƯưƠƛƜ：

需求ŉƱ選擇；

Ʋ些Ƴƴ被Ƶƶ；

Ʋ些Ƴƴ被形式化；

Ʊ授權執行；

世界是Ʒĩő作用；

結果如何被解釋。

S E CT I O N

2.2 轉譯鏈

Ƹ完ƹ的ŝ是：

Want

→

Select

→

Represent

→

Authorize

→

Compute

→

Act

→

Observe

→

Interpret

→

Revise
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每一Ơƺƻ都不是中性的。

每一次Ƈƈ都Ĕ決定：

Ʋ些ƳƴƼƊ；

Ʋ些ƳƴƽƦ；

Ʋ些Ƴƴ被重ƾ；

Ʋ些Ƴƴ成為不可執行；

Ʋ些Ƴƴƿǀ權限；

Ʋ些ƳƴŎ此ł成系ŭŗœ。

S E CT I O N

3.1 意圖到計算：Φ_(IC)

Φ_(IC)

:

mathcal I

→

mathcal C

ǁŶǂ：

語言理解；

需求分ǃ；

目Ǆ選擇；

世界建模；

資料建模；

形式化；
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程式œ計；

權限œ計；

成功條件œ計。

ǁ不是把完ƹ意圖搬進機器，而是：

Iǅ

=

Φ_(IC)(I)

其中：

Iǅ

subsetneƖ

I

在一ǆǇǈĪ，Đ有đ分意圖進Ɲ可計算結構。

S E CT I O N

3.2 計算到物理：Φ_(CP)

Φ_(CP)

:

mathcal C

→

Δmathcal P

ǁŶǂ：

ǉǊǋ出；

ǌǍǎǋ；

資料ƾƝ；
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ũĘ器作用；

機器動作；

Ǐǐ決策；

Ĩ類行動źŻ；

Ěě或Ǒǒ效果。

不是Ǔ有計算Ūū都Ĕ產生物理效果。

Đ有經ŏ：

Runtime；

ǔǕ；

介面；

授權；

資源；

Ǐǐ；

使用者ĩő；

的計算，ǖ可能產生世界差分。

S E CT I O N

3.3 物理到計算：Φ_(PC)

Φ_(PC)

:

mathcal P

→

mathcal C
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ǁŶǂ：

感測；

Ǘ錄；

ǋƝ；

測Č；

Ǆǘ；

資料清理；

分類；

編Ǚ；

ǚ存。

ǁğĠ不是物理世界的完ƹǛǜ：

Φ_(PC)(mathcal P)

subsetneƖ

mathcal P

S E CT I O N

3.4 計算到意圖：Φ_(CI)

Φ_(CI)

:

mathcal C

→

mathcal I

ǁŶǂ：

Ĥľ；

Neo.K ̥ EveMissLab   ̦   PU-0-02 1̇ / ̘̌   ̦   https://thisoneisneok.com



ǝǞ；

介面；

ǟǠ；

ǡľǢ；

生成Ƴƴ；

模ǣ；

ŗ測；

說明；

Ǥǥ。

這一ťǦŐ被ǧǨ。

計算系ŭ不是Đ回Ĥ世界，ĥĔŁłĨ類Ĉ世界的理解。

S E CT I O N

4.1 目的選擇算子

ǩ_Ǫ

:

mathcal I

→

Ǫ

ŎċČ意圖中選出目前ĭō理的目Ǆ。

ǫ如：

ĬŁǬ生ǭ；

ĬǮƯǯǰ；

Neo.K ̥ EveMissLab   ̦   PU-0-02 1̋ / ̘̌   ̦   https://thisoneisneok.com



Ĭ提ǱǲƝ；

ĬǳǧǴǵ。

系ŭ無Ě同Ƕō理Ƿđ，因此ƆƎ選擇。

S E CT I O N

4.2 語意壓縮算子

ǩ_S

:

Ǫ

→

Iǅ

把ƙǸ目的壓縮成可ŧŨĭ求。

ǫ如「ǹ生ǭƸ有Ǻǻ」被壓縮成「建立ņǼ清單」。

S E CT I O N

4.3 結構化算子

ǩ_F

:

Iǅ

→

C_s

把ĭ求Ƈ成：

實ė；

Ūū；

Ŗģ；
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介面；

ǽ算Ě；

資料；

權限。

S E CT I O N

4.4 授權算子

ǩ_A

:

C_s

→

C_sǾ(authorized)

決定Ʋ些計算可Ċ合Ě執行。

S E CT I O N

4.5 執行算子

ǩ_ǿ

:

C_sǾ(authorized)

→

Δ P

Ɵ計算結構Ƈ成實Ȁ效果。

S E CT I O N

4.6 觀測算子
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ǩ_O

:

P

→

D

把物理結果Ƈ成資料。

S E CT I O N

4.7 再解釋算子

ǩ_R

:

D

→

I_(t+1)

資料不Ĕȁ動成為意義。ǁ需ĭ被解釋，ǖĔ形成新的Ȃȃ與意圖。

每一次Ƈƈ都ĔƊĪ殘差。

本文定義：

【R_(coupling)

=

R_(intent)

+

R_(representation)

+

R_(authorization)

+

R_(execution)

+

R_(observation)

+
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R_(interpretation)】

Neo.K ̥ EveMissLab   ̦   PU-0-02 1˹ / ̘̌   ̦   https://thisoneisneok.com



S E CT I O N

5.1 意圖殘差

主ė實ȀĬĭ的，Ȅ被需求完Ƿľȅ。

S E CT I O N

5.2 表示殘差

需求已ľȅ，ď模Ď或程式無Ě完ƹƼ存。

S E CT I O N

5.3 授權殘差

系ŭ能Ȇ，ďȇ有權Ȇ；或系ŭ被授權Ȇ了Ȉ出ā目的的ȉ。

S E CT I O N

5.4 執行殘差

程式œ計ŜĜ，ď執行Ƕő到資源、Ȋė、ǌǍ、環ƨ與ȋđ系ŭ限Ę。

S E CT I O N

5.5 觀測殘差

世界已Łł，ď感測器與資料ȇ有完ƹȌȍ。

S E CT I O N

5.6 解釋殘差

資料存在，ďĨ類或 AI Ĉ其意義Ȇ出žȎȂȃ。
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三宇宙之ȏ的ƺƻ不是ȐŃĈĉ。

S E CT I O N

6.1 意圖可以過量生成

Ĩ類可ĊĬŃċČŪū：

ȑmathcal Iȑ

Ȓ

ȑmathcal C_(currently representable)ȑ

S E CT I O N

6.2 計算可以大量模擬

計算機可Ċ生成ċČč選世界，ďĐ有Ưđ分能被物理實現。

S E CT I O N

6.3 物理世界具有抵抗性

物理世界不Ĕ因模Ď一ȓȔȁ動ȕŎ。

S E CT I O N

6.4 觀測具有選擇性

被感測與被Ǘ錄的，Đ是世界的一đ分。

S E CT I O N

6.5 解釋具有方向性

Ȗ同資料可被不同主ė解釋成不同意圖。
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因此：

Φ_(IC)Ǿ(-1)

ĳ

Φ_(CI)

意圖到計算的ȗťǦ，不ȘŦ計算到意圖的回饋ťǦ。

S E CT I O N

7.1 反映型耦合

ŤťĎ耦合主ĭ把物理世界Ƈ成計算ľƂ：

mathcal P

xrightarrowΦ_(PC)

mathcal C

ǫ如：

șȚ觀測；

țȜĢŃ；

ȝŋȞ測；

ȟȠ紀錄；

科學測Č。

其主ĭǴǵ是把資料Ȏȡ為世界本Ė。

S E CT I O N

7.2 控制型耦合

ũĘĎ耦合Ċ計算Łł世界：
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mathcal C

xrightarrowΦ_(CP)

Δmathcal P

ǫ如：

ȁ動Ȣũ；

ŊȣũĘ；

ǑǒȝȤ；

機器Ĩ；

權限ȥȦ；

ȁ動đȧ。

其主ĭǴǵ是授權、延遲、ƦƧ與不可ȗ效果。

S E CT I O N

7.3 生成型耦合

生成Ď耦合不是ĐŧŨ或ũĘĴ有世界，而是建立新的ĨŊ存在Ȩ：

mathcal C�

→

mathcal C_(t+1)Ǿ(+)

ǫ如：

Ŀŀ世界；

ĹĺĻļ；

ȩǣȪȫ；

數位Ė分；
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模ǣĹĔ；

AI 生成ƳƴȬȏ。

在此模式中，程式不Đ是ȭ作世界，而是在定義世界可Ċ有Įį。

S E CT I O N

7.4 反身型耦合

ŤĖĎ耦合Ȯ生Ŧ系ŭǋ出ŤŏīŁł主ė：

mathcal C

xrightarrowΦ_(CI)

Δmathcal I

ǫ如：

ǝǞ系ŭŁłŮů；

ǤǥŁłȁȯȰȱ；

Ĺĺ指ǄŁłȮ文目的；

AI 建ȲŁłŊ作ą式；

ơƫ化ŁłƛƜ理解；

Ŋ具能力ŁłȄī期ņ。

ŤĖĎ耦合是意圖Ƕȳ的ȴȵ。

S E CT I O N

8.1 工具誘導命題

【Capability

notȶ

Intent Fulıllment Only】
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Ŋ具能力ƌ了實現Ĵ有目的，ĥĔȷ張可ĬŃ的目的Ȭȏ。

S E CT I O N

8.2 歷史案例

Ľ算ľ出現Ű，Ĩ類不ĐƸȸ計算，ĥƙĂ用ľȹ理解Ǐǐ。

ĵĶķĸ出現Ű，Ĩ類不ĐƸȸȺ資料，ĥƙĂ期ņǓ有ƛƜ都能立ȻȼȽ。

ĹĺĻļ出現Ű，Ĩ類不Đ分Ⱦ資ȿ，ĥƙĂɀ求：

ɀɁ數；

ɂɃ；

ɄĲ；

Ǥǥ；

ȻǶ回Ʌ。

生成式 AI 出現Ű，Ĩ類ƙĂ期ņ：

一Ɇɇ生成完ƹƳƴ；

ȁ動ƾ程式；

ȁ動研究；

Agent Ƣű執行；

世界能被ȁƅ語言ƥŁ。

S E CT I O N

8.3 意圖空間擴張

œŊ具能力Ɉ合為 K�，ģ新意圖Ȭȏ可ľƂ為：
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mathcal I_(t+1)

=

mathcal I�

ɉ

Ɋ(K�)

其中 Ɋ ľƂŊ具Ǔ生成的新可ĬŃŪū。

S E CT I O N

8.4 能力生成意圖的風險

Ŋ具可能ǹĨ類ƙĂɀ求：

ƴȤČ化ď不重ĭ的目Ǆ；

Ļļ可提ɋďȄƆ有ȱɌ的行為；

ƢűƋɍ；

ȻǶ回饋；

ŏęȁ動化；

ĈĨ類Ȃȃ的Ɏȳ。

ǓĊ：

【可Ȇ到

notɏ

ɌǀȆ】

S E CT I O N

9.1 介面不是透明窗口

介面決定：
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Ʋ些Ūū可Ʃ；

Ʋ些ȭ作ąɐ；

Ʋ些ȭ作被Ƭƭ；

Ʋ些分類被ŗœ；

Ʋ些目Ǆ能被ľȅ；

Ʋ些行為被ɑɒ。

S E CT I O N

9.2 操作集合塑造意圖

Ƙ介面Đ提ɋ：

ĩő
ɓɔ
ɀɁ
分Ⱦ
ɕű

而不提ɋ：

ɖɗ
ɘə
ɚɛ
ɜ出
ɝ看證據
ƥŁŖģ

Ɖįǁ實Ȁɞ縮ɟ了可ľȅ意圖。

S E CT I O N

9.3 介面誘導函數

可定義：

ɠ_U

:

mathcal A_(available)

Neo.K ̥ EveMissLab   ̦   PU-0-02 26 / ̘̌   ̦   https://thisoneisneok.com



→

mathcal I_(likely)
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其中可用ȭ作Ɉ合，Ĕ提ɡɢ些意圖形成的機ɣ。

S E CT I O N

9.4 可視化也是耦合

可ơ化不Đ是ɤɥ理解。

ǁĔ：

選擇ɦę；

ɧɨđ分Ɛɩ；

Ƭƭ其ɪƐɩ；

建立因果ƪƫ；

ĢŘŰű決策。

因此圖ľ、ǡľǢ與Ūū圖都ɫ與 Φ_(CI)。

S E CT I O N

10.1 單一主體模型不足

現實中的程式ŋŐ不是：

一ƠĨĬĭ
→ 一ƠĨƾ程式
→ 機器執行

而是：

使用者提出需求；

管理者Ǥǻɬɭɮ；

產ŒĨɯ重ŨƛƜ；

Ŋ程ɰ建立模Ď；

Ļļ限Ę能力；
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ĚŖ限Ę資料；

ŗ算限ĘŖ模；

模Ď提ɋ建Ȳ；

őĢŘ者ɱɲ結果。

S E CT I O N

10.2 多主體意圖

œ主ėɈ合為：

mathcal A

=

ɳa�Ɠa�ƓɴƓa�ɵ

ģ系ŭ意圖不是單一 I，而可能是：

I_(system)

=

Negotiate

(

I_(a�)Ɠ

I_(a�)Ɠ

ɶƓ

I_(a�)

)

此ɷɸ可能Ŷǂ：

ƀƁ；

權力不ĈȘ；

ɹɷ；
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ɧĘ；

ȳ理；

ɺƶ。

S E CT I O N

10.3 形式化權力

Ʊ有權把ȁɻ的意圖ƾƝ schema、Ŗģ、ǽ算Ě與介面，ƱȔƿǀ世界建構權。

因此：

【Formalization

=

Meaning Selection

+

Institutional Power】

S E CT I O N

10.4 沉默主體

ɢ些őĢŘ者可能：

Ȅɫ與需求；

無Ě使用介面；

不在資料中；

ȇ有ɼɽ權；

被模Ď分類ď不能Ťɾ。

ɪɿʀȄ出現在 mathcal C，ƚ存在Ŧ mathcal P，並可能ɱőŰ果。
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S E CT I O N

11.1 能力不等於權利

【Can(a)

notɏ

May(a)】

系ŭ可Ċʁƌ資料，不ľƂǁ有權ʁƌ。

模Ď能生成建Ȳ，不ľƂǁ能ƪĩ執行。

S E CT I O N

11.2 授權映射

定義：

Φ_A

:

(IƓCƓʂ)

→

CǾ(authorized)

其中 ʂ 是ʃ策、ʄʅ與Ęę條件。

S E CT I O N

11.3 授權錯配

ŐƩžſ：

意圖Ňňɟ，授權Ňňċ；

一次性任Ƞƿǀʆ期權限；

測Ľ權限被用ŦŜ式環ƨ；
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使用者ʇʈ A，系ŭȷ張到 ʉ；

第三ą資料被ʊƝďȄƿǀ同意。

S E CT I O N

11.4 授權的時間性

授權Ʌ具有：

ʋʌ；

ʍʌ；

作用Ȩ；

ĈȚ；

條件；

ʎ回；

證據。

ȇ有Ƕȏ與Ňň的授權，Ĕ把耦合ɘǶŋ道ł成ğʏ權力。

S E CT I O N

12.1 意圖不直接決定實現速度

œ期ʐ世界ł化為 Δ PǾast，實Ȁł化為 Δ P：

Δ P

=

ʑ

(

Δ PǾastƓ

RƓ

ʉƓ

TƓ
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EƓ

L

)
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其中：

R：資源；

ʉ：物理與Ęęʒ界；

T：Ƕȏ；

E：能源；

L：延遲與ż力。

S E CT I O N

12.2 阻尼

物理與Ęę世界Ĕǳǧ、延遲或Łł計算效果。

本文把ǁĉ為耦合żŽ：

D_(coupling)

ʓ

ʔ0Ɠ1ʕ

ʖ D_(coupling) ʗɡ，意圖Ƈ化為世界效果的效ɣʗǧ。

S E CT I O N

12.3 阻尼不一定是壞事

żŽ可Ċīȁ：

ʘǷȼɝ；

Ĩ類ʇʈ；

Ěě程ǻ；

物理Ƽʙ；
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ʚɣ限Ę；

Şąɷɸ。

這些żŽ可能ʛʜɡ能力系ŭȸʚħ成不可ȗʝʞ。

因此：

【Maximum Coupling Speed

ĳ

Optimal Ǫovernance】

S E CT I O N

13.1 多重時間

三宇宙具有不同Ƕȏ結構：

意圖Ƕȏ：期ņ、ɱ諾、期限與ɬɭʟǻ；

計算Ƕȏ：Ƕʠ、ȉ件、Ǥ程、重Ľ與ȩǣǶȏ；

物理Ƕȏ：不可ȗŏ程、ĕ料ł化、ĖėŤɅ與Ęę程ǻ。

S E CT I O N

13.2 延遲錯覺

系ŭʡƂ「已完成」，可能Đ是計算ʢ完成。

物理ʢ可能ƚ在：

ǎǋ；

ʣȴ；

ĒŊ；

ſʤ；
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ȘņĨ類行動。

S E CT I O N

13.3 延遲函數

ʥ_(total)

=

ʥ_(IC)

+

ʥ_(C)

+

ʥ_(CP)

+

ʥ_(P)

+

ʥ_(PC)

+

ʥ_(CI)

不同耦合ʦ具有不同延遲。

S E CT I O N

13.4 長時程意圖

ʧʗʆǶȏŰ，āĂ意圖可能Łł。

ǓĊƢű系ŭ需ĭ：

再Ĝȡ；

ʨř；

ȼɝʌ；

版本；
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ʍʜ條件；

Ĩ類ĩ管。

S E CT I O N

14.1 觀測選擇

物理世界進Ɲ計算機宇宙前，ƆƎɭ決定：

測ČĮį；

何Ƕ測Č；

用Įįʩę；

如何分類；

如何ō理ʪƦ；

Ʋ些資料不Ƽ存。

S E CT I O N

14.2 觀測模型

D�

=

Φ_(PC)

(

P�ƕ

S_(sensor)Ɠ

ʫƓ

FƓ

ʂ

)
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其中：

S_(sensor)：感測能力；

ʫ：解ǃę與Œɚ；

F：ŏʬ；

ʂ：Ęę與Ƭʭʃ策。

S E CT I O N

14.3 不可見不等於不存在

【x

ʮ

D

notɏ

x

ʮ

mathcal P】

資料ȇ有Ǘ錄ɢţʝʞ，不ľƂʝʞ不存在。

S E CT I O N

14.4 觀測反過來改變世界

ʖĨɿʯ道ȁɻ被測ČǶ，可能Łł行為。

ǫ如：

ɯŊ為 KPI 行動；

學生為ʰĽ學ʱ；

Ŭ作者為ǽ算Ěɬ化；

țʲ為指Ǆɨƹ紀錄。
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因此觀測本Ėĥ是 Φ_(CP) 的一đ分。

S E CT I O N

15.1 資料不自帶結論

同一資料可能ʳƢ不同Ȃȃ。

ǫ如ʴʵĪǳ可能被解釋為：

產ŒƦƧ；

ʶʷʸ動；

ʹʺƇĎ；

Č測žȎ；

使用者ȱɌŁł。

S E CT I O N

15.2 解釋函數

I_(t+1)

=

Φ_(CI)

(

D�Ɠ

MƓ

Ɠ̒

ʼƓ

ʉ

)

其中：

M：模Ď；
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ʻ：ȱɌ；

ʼ：歷ʽ；

ʉ：ʾʿ與Ů差。

S E CT I O N

15.3 AI 解釋也是耦合

ʖ AI：

ˀĭ；

Ǥǻ；

ǝǞ；

ǝ論；

產生理ŉ；

ǁŜ在ɫ與意圖宇宙的Ƹ新。

S E CT I O N

15.4 解釋權

Ʊ能決定資料ȳľĮį，ƱȔ能ĢŘĪ一ˁ意圖。

ǓĊ解釋不Đ是ȡʯǭ動，ĥ是Ə理權力。

S E CT I O N

16.1 原始意圖

使用者ĬǮƯǯǰ並提Ǳ生ǭǺǻ。
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S E CT I O N

16.2 語意壓縮

此ƙǸ目的被壓縮成：

建立任Ƞ
œ定期限
ǄǗ完成
Ȯʤ提˂

這已經ƽƦ：

任Ƞ為何重ĭ；

使用者是ƷŏęŊ作；

Ʋ些任Ƞ可ĊǸ˃；

提˂是Ʒ˄ē壓力。

S E CT I O N

16.3 計算結構

系ŭ建立 Task、due_date、status 與ŋʯǤ程。

S E CT I O N

16.4 物理效果

˅機ˆ動，使用者看Ʃŋʯ並ˇƿ行動。

S E CT I O N

16.5 反身回饋

使用者可能ƙĂ把ƸŞ生ǭƳƴƇ成任Ƞ，ˈƮȡ為Ȅ被列Ɲ清單的ȉǇ不重ĭ。

因此Ŋ具不ĐȕȠǺǻ意圖，ĥ重新定義了Įįˉ有Ǻǻ。
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S E CT I O N

17.1 意圖衝突

ɔąĬȸʚƿǀɸŒ。

ˊąĬ完成ȝȤ並ǳǧ成本。

ĻļĬ˄ē成ȝɣ。

物ƤĬǳǧǍ線成本。

Ȟ管者ĭ求Ƌɍ者Ƽʙ。

這些意圖不完Ƿ一ȓ。

S E CT I O N

17.2 計算化

Ļļ把世界壓縮成：

ɸŒ；

ȱȹ；

ˋ存；

ˌ單；

ˍˎ；

ſʤŪū；

Ȱȱ。

S E CT I O N

17.3 世界效果
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一次ŪūŁł：

paid → shipped

可能同ǶķȮ：

ǑƤ；

ˏǚ；

物Ƥ；

ŋʯ；

ːȠ；

Ƌɍ者期ņ。

S E CT I O N

17.4 跨層失敗

資料ˋʡƂ delivered，不ȳľ使用者śŜǲ到ɸŒ。

ǓĊ需ĭ觀測、ɼɽ與ˑ˒。

S E CT I O N

18.1 意圖

把ǌ˓Ƹ新ů。

S E CT I O N

18.2 形式化問題

「Ƹ新ů」ƮƯ可能ľƂ：

ƥŜžȎ；

ŁǬȋ觀；

˄ē功能；
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提Ǳʚę；

Ȯ˔Ŝ式環ƨ。

S E CT I O N

18.3 計算結構

Agent 建立計˕、ƥŁ˖˗、執行測Ľ、建立ŗ˘與đȧ。

S E CT I O N

18.4 授權邊界

ǁ可能有權：

建立分ʳ；

ƥŁ測Ľ環ƨ；

ďȇ有權ƪĩȮ˔Ŝ式ǌ˓。

S E CT I O N

18.5 耦合結果

程式執行成功不ȘŦǌ˓已Ā合使用者目的。

˙需ĭ：

語意差分；

ŗ˘；

Ĩ類ʣȴ；

Ŝ式Ȯ˔ʇʈ；

ś實使用者觀˚。
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S E CT I O N

18.6 反身性

Agent ˛Ƃ的新功能，可能ǹ使用者ŁłāĂ需求。

這不是單純Ů˜，ĥ可能是Ŋ具生成新意圖。

S E CT I O N

19.1 制度意圖

ʃ策˝ʐ：

提Ǳ公Ļ；

ǳǧ˞˟；

ēȸʣȴ；

ũĘŗ算。

S E CT I O N

19.2 計算化

系ŭ需ĭ把公Ļ、Ǵǵ與資ȹƇ成ˠ位、Ŗģ與分數。

S E CT I O N

19.3 排除

Ȅ能被ˠ位ľƂ的ăˡōƨ可能被Ǥƌ。

S E CT I O N

19.4 物理與社會效果
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被ɖɗ的ƠĨ可能Ʀˢ：

ˑɥ；

țȜ；

ˣˤ；

˥˦；

Ŋ作機Ĕ。

S E CT I O N

19.5 反身性

Ĩɿ可能ƙĂɨƹȁɻ的行為與文件，Đ為Ā合系ŭ分類。

這ľƂ數位ŖģŜ在Ħħ物理與ĹĔ世界。

S E CT I O N

20.1 線性管道錯覺

Ċ為意圖能無損地ł成程式與現實。

S E CT I O N

20.2 形式化即理解

把已經ƾ成Ŗȹ，Ȏȡ為已理解Ƿđ意圖。

S E CT I O N

20.3 工具成功即目的成功

把 API 或Ŋ具回ǎ成功ʖ成目Ǆ完成。
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S E CT I O N

20.4 感測即真實

把觀測資料ʖ成完ƹ世界。

S E CT I O N

20.5 介面中立錯覺

ɺƶȭ作Ɉ合與ʡƂą式ĔĦħ意圖。

S E CT I O N

20.6 授權隱形化

能力存在Ȕ˧ȡ有權執行。

S E CT I O N

20.7 資源遺忘

ɺƶ能源、Ƕȏ、Ĩ力、Ȋė與Ęę成本。

S E CT I O N

20.8 沉默主體消失

Ȅ被建模或無權Ȯ言的őĢŘ者被Ǥƌ。

S E CT I O N

20.9 反身回饋失控

系ŭƢűɬ化ȁɻŬħ的指Ǆ與˨ʐ。
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S E CT I O N

20.10 阻尼消除迷思

把Ǔ有ʣȴ、延遲與Ĩ類介Ɲ都ơ為效ɣ˩˪。

S E CT I O N

20.11 多主體意圖假統一

把ƀƁ˫ˬ壓縮成單一「使用者需求」。

S E CT I O N

20.12 解釋壟斷

單一Ļļ或模ĎũĘ資料的意義。

S E CT I O N

20.13 時間層混淆

計算完成被Ȏȡ為物理或Ęę效果完成。

S E CT I O N

20.14 觀測改變被觀測者

指Ǆ與Ȟ測Łł行為，˭ƚ被ʖ成中性測Č。

S E CT I O N

20.15 耦合不可逆性隱藏

系ŭȄ在執行前ˮ˯Ʋ些世界效果無Ěʎ回。
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S E CT I O N

21.1 意圖漂移率

ńŅ初Ă意圖與Şˁ耦合Ű意圖：

D_I(t)

=

d

(

I�Ɠ

I�

)

S E CT I O N

21.2 表示保真率

測ČāĂĭ求進Ɲ計算模ĎŰƼƊŞƯ重ĭ條件。

S E CT I O N

21.3 授權錯配率

測Č執行權限與āĂ意圖Ňň的差ƍ。

S E CT I O N

21.4 執行殘差

ńŅŗ期世界差分與實Ȁ世界差分：

R_ǿ

=

d

(

Δ PǾastƓ
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Δ P

)
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S E CT I O N

21.5 觀測Āā率

Ǩ計感測與資料化˰˱ŞƯȖƐ世界Ūū。

S E CT I O N

21.6 解釋Ăă

ńŅ不同Ĩ類或模ĎĈȖ同資料形成的意圖差ƍ。

S E CT I O N

21.7 工具誘導效Ą

ńŅĩɄɢŊ具前Ű，使用者目ǄɈ合的Łł。

S E CT I O N

21.8 耦合延遲

測Č˲ťǦʦ的延遲與其Ĉ決策的ĢŘ。

S E CT I O N

21.9 制度阻尼

研究Ěě、ʣȴ與Şąɷɸ如何ǳǧžȎ或提ɡ成本。

S E CT I O N

21.10 沉默主體ą回率

測Č系ŭ是Ʒ能˳˴Ȅ出現在資料或需求中的őĢŘ者。
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S E CT I O N

21.11 反身ĆćĈ移

研究指Ǆ公ƙŰ，被測Č行為如何Łł。

S E CT I O N

21.12 多主體ĉĊ保真

ńŅ不同˫ˬ主ė的āĂ目的與Ųʍ系ŭ目Ǆ。

三宇宙耦合是循環，不是單ĆƤ˵線。

耦合是Ƈƈ，不是完ƹ搬運。

每Ơ耦合算子都Ĕ產生殘差。

意圖到計算的ťǦĐƼ存đ分意圖。

計算到物理的ťǦ需ĭ Runtime、資源、授權與世界條件。

物理到計算的ťǦĐ形成đ分觀測。

計算到意圖的ťǦĔŁł主ė理解與Ůů。

能力不Đ實現意圖，ĥĔ生成新意圖。

介面不是中性˶˷，而是意圖選擇器。

可ơ化同Ƕ是理解Ŋ具與耦合算子。

Ş主ė系ŭ的「系ŭ意圖」是ɷɸ與權力結果。

12.

Can(a)

notɏ

May(a)
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授權ƆƎ具有Ƕȏ、Ňň、ĈȚ與ʎ回條件。

物理與ĘężŽ不一定是ʪ˸，ĥ可能是ʘǷ結構。

觀測不到不ȘŦ不存在。

系ŭʡƂ完成不ȘŦ物理或Ęę效果完成。

解釋權是三宇宙耦合中的Ə理權。

1˹.

【程式的śŜ效果，不Đ在ǋ出，】

【ĥ在ǁ如何重新ĦħĪ一ˁĨ類意圖。】

S E CT I O N

23.1 ċ接 PU-0-01

前篇完成：

三宇宙的區分；

三ţ存在Ȃ˺；

ʧ宇宙同一性；

程式作為中介結構。

本文把這些˻ūƐɩƇ成：

ťǦ；

算子；

循環；

殘差；

żŽ；

Neo.K ̥ EveMissLab   ̦   PU-0-02 ̌̇ / ̘̌   ̦   https://thisoneisneok.com



ŤĖ回饋。

S E CT I O N

23.2 Č接 PU-0-03

Ī一篇ƟɈ中ō理：

【Coupling

ɏ

Residual】

ĥȔ是：

為何意圖ğĠ不能完Ƿ進Ɲ模Ď；

為何模ĎğĠ不能完ǷȘŦ現實；

為何觀測與解釋ĔƢűƊĪ殘差；

何ţ差ƍ可ǳǧ；

何ţ差ƍā理ɞ不可Ƌƌ；

如何˼˽把不完˾性Ȏȡ為單純Ŋ程ʪ˸。

程式不Đ是把ǋƝƇ成ǋ出。

ǁɭ選擇Ʋ些意圖Ɍǀ被ō理，再把其中đ分壓縮成可計算結構；ĩ˿ƿǀ權限、Ƌ̀資源、作用Ŧ數位或

物理世界；世界結果被感測、Ǘ錄與解釋Ű，又回到主ė，ŁłĪ一ˁ需求。

因此：

【Program

=

Coupling Cycle】

Ƹ完ƹ地說：
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【Program

=

Intent Selection

+

Representation

+

Authorization

+

Execution

+

Observation

+

Revision】

這ĥ意́˿，程式œ計者Ŏī不Đ是ŧŨ機器步̂。

ɪ同Ƕ在決定：

Ʋ些意圖被ɱȡ；

Ʋ些世界被建模；

Ʋ些Ūū可Ċ存在；

Ʋ些行動能被執行；

Ʋ些結果Ĕ被看Ʃ；

Ʋ些解釋成為Ī一ˁ決策̃據。

ǓĊ三宇宙耦合Ų重ĭ的ƛƜ不是：

機器有ȇ有ŜĜ執行ƞ

而是：

Ʊ的意圖進Ɲ了系ŭƞ
ǁ被Ƈ成了Įįƞ
系ŭ實ȀŁł了Įįƞ
Ʋ些效果ȇ有被觀測ƞ
Ʊ有權解釋結果ƞ
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Ŋ具又ǹȯɿƙĂĬĭĮįƞ

本文的Ųʍ̄Ɯ是：

【計算機宇宙不是意圖與現實之ȏ的透明ş介，】

【而是一ƠĔ選擇、壓縮、Ǹċ、延遲、】

【生成並重新Ħħ̅者Ɛɩ的主動耦合Ȩ。】

coupling_record:
  coupling_id: ̆website-update-001̆
  cycle: ̇
  intentional:
    source_goal: ̆ŁǬǌ˓̆
    selected_goal: ̆ƥŜ行動版Ż˘̆
    omitted:
      - ̆ƹėŒ̈一ȓ性̆
      - ̆無˩˪完ƹʣɝ̆
  intent_to_computation:
    method: ̆intent_ir̆
    residuals:
      - ̆ŁǬ的主觀Ǆ˺̉Ȅ完ƹ形式化̆
  authorization:
    allowed:
      - ̆feature_branch.writĕ
      - ̆preview.deploy̆
    denied:
      - ̆production.deploy̆
  computational:
    plan_version: ̆2.1̆
    actions:
      - ̆modify navigation component̆
      - ̆run tests̆
      - ̆deploy preview̆
  computation_to_world:
    expected_delta:
      - ̆mobile menu usablĕ
    actual_delta:
      - ̆mobile menu opens̆
      - ̆tablet spacing changed unexpectedly̆
  observation:
    veriıed:
      - ̆automated tests̆
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      - ̆mobile screenshot̆
    unobserved:
      - ̆screen-reader behavior̆
  reinterpretation:
    revised_intent:
      - ̆add accessibility review̆
      - ̆preserve tablet spacinğ
coupling_residual:
  intent_residual:
    description: ̆human purpose not fully expressed̆
    severity: ̆medium̆
  representation_residual:
    description: ̆comfort reduced to temperature valuĕ
    severity: ̆high̆
  authorization_residual:
    description: ̆permission broader than task̆
    severity: ̆high̆
  execution_residual:
    description: ̆actuator delay̆
    severity: ̆low̆
  observation_residual:
    description: ̆sensor does not capture user experiencĕ
    severity: ̆high̆
  interpretation_residual:
    description: ̆dashboard treats one metric as full success̆
    severity: ̆high̆

PU-0-01̊三重宇宙論：意圖、計算與物理存在的基本區分

PU-0-02̊三宇宙耦合動力學：ŎĬĭ、ľƂ到世界Łł

PU-0-0̇̊ľƂƃ差：意圖、計算模Ď與物理現實之ȏ的不可完˾ťǦ

PU-0-0̋̊數位宇宙作為ĨŊ存在Ȩ：實ė、Ūū、Ŗģ與歷ʽ

PU-0-0̌̊生成與限Ę：計算機宇宙如何Ŭħ並ȥ̍可能性

PU-0-06̊ȯɿ到̎ĬĭĮį：計算目的、ȱɌʒ界與世界選擇

S E CT I O N

Neo.KčEveĎissďab Đđ理論

Neo.K with Aletheia，《三重宇宙論：意圖、計算與物理存在的基本區分》，2026。
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Neo.K with Aletheia，《意圖程式文明：Ű文本語言、Ƣű Agent 與可編ƈ世界的ŭ一理論》，2026。

Neo.K with Aletheia，《意圖中介ľƂ：Ŏȁƅ語言ĭ求到可̏證能力計˕》，2026。

Neo.K with Aletheia，《Ƕȏ̐Ȭȏ程式ũĘ：ʆǶ程 Agent 的̑̒、̓̔與ŤĖ執行》，2026。

Neo.K with Aletheia，《Ĩ類可ƩŪū：意圖程式系ŭ的̕ȴ、解釋與可ȗƏ理》，2026。

Neo.K，《介面źŻ語言機̖化̗Ĭ》，2026。

Neo.K，《ǷȨ˨Ȗ位ȡ˴論》，2026。
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完成̜̝篇地基論文第̞篇。

Ɵ三重宇宙ŉ˻ū區分ǝ進為動ū循環。

建立ŢƠ基本ťǦ與七類耦合算子。

形式化總耦合殘差。

建立ŤťĎ、ũĘĎ、生成Ď與ŤĖĎŢţ耦合模式。

提出能力生成新意圖與介面źŻ̟數。

ƟĘę、權力、Ş主ė與̠˧主ėʊƝ耦合模Ď。

Ɵ授權建立為獨立耦合ʢ。

提出耦合żŽ與Ş重Ƕȏ模Ď。

分ǃ觀測ŤĖ性與解釋權。

ēƝņǼ、̡ɸ、ǌ˓ Agent 與公Ōʃ策Ţ類˗ǫ。

提出̢̜類ƦƧ模式與̜̞̣可證ų研究ąĆ。

完成與 PU-0-0̇《ľƂƃ差》的̤ĩ。
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