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S E CT I O N

摘要

前四篇已依序建立程式作為可執行問題模型、問題世界建模、資料—狀態—事件—行動四元動力，以及責任模

組與跨邊界契約。然而，若這些結構只存在於原作者腦中、散落於來源碼、文件、會議紀錄與 Runtime，團

隊仍無法形成共同系統理解。大型程式系統的核心瓶頸，往往不是缺少資料，而是缺少可被不同角色在不同

尺度理解的外部結構記憶。
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本文提出：

【Visualization

≠

Decoration】

並將程式可視化定義為：

把問題世界、狀態、事件、行動、責任、契約、依賴、權限、時間、失敗與證據，投

影為可被特定角色在特定任務與尺度下理解、核查與追蹤的外部結構記憶。

形式上，設完整系統本體為 Ω，則某一視圖為：

【V�

=

π�

(

Ω

mid

Role�,

Task�,

Scale�,

Time�

)】

其中：

Ω：系統問題世界與執行結構；

Role�：觀看者角色；

Task�：當前理解或決策任務；

Scale�：觀看尺度；

Time�：視圖所對應時間或版本；

V�：角色化、任務化、尺度化投影。
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本文核心命題是：

【No Single View Can Represent the Whole System】

單一架構圖、ER 圖、流程圖、程式碼瀏覽器、服務拓撲或儀表板，都只能表示系統的一部分。成Ā可視化不

追ā一ĂăĄą圖，而應建立可ĆćĈĉ、Ċ有來源與版本的ċ投影視圖Č：

mathcal V

=

č

VĎW,

VĎE,

VĎS,

VĎA,

VĎR,

VĎC,

VĎD,

VĎT,

VĎď,

VĎĐ

đ

Ēē：

問題世界圖；

Ĕ體—ĕĖ圖；

狀態—事件—行動圖；

責任與模組圖；

契約圖；

資料與證據流圖；

依賴與部ė圖；
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時間與Ęę圖；

失敗與Ěě圖；

權限與Ĝ理圖。

本文提出「外部結構記憶」ĝĞ。ğ統文件ĠġĢ存文ģĤĥ；來源碼ĠġĢ存可執行表示；外部結構記憶

則Ģ存跨Ħħ、跨角色、跨模組與跨時間的ĕĖ。Ĩĩ團隊不ĪīĬ都ĭ大Įį部資İıĲĳĴ整體結構。

本文ĵ分：

Ķ態視圖：某一版本下的世界、ĕĖ與責任結構；

動態視圖：狀態、事件、ķ作流與時間ĸ化；

Runtime 視圖：ĹĔ流Į、ĺĻ、ļĽ、ľĿ與資源；

Ęę視圖：架構、ŀ則、狀態與事ŁłŃĸ化；

ŀń視圖：權限、責任、Ņ影ņĠ體與ŇĢ證。

本文ň提出「視圖契約」：

【mathcal CĎV

=

ŉ

Purpose,

Audience,

Source,

Scope,

Ŋmission,

Authority,

ďreshness,

Trace,

Update,

Version

ŋ】
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īŌ視圖ĪōŎŏ：

為Ń存在；

ŐőĩŒ；

œŔ些資料與模型ŕ成；

表示Ŕ些ńŖ；

ŗŘřŚśŜ；

是ŝ為權Ş視圖；

Ĳş度與ļĽ；

łŃ追蹤Š來源碼、契約與 Runtime；

œőšĲ；

對應ŔŌ版本。

若缺少視圖契約，圖表Ţţ成為Ť有責任的Ķ態ťŦ。

本文ŧ一Ũ建立「ũŘŪū」：觀看者可以ĭ整體問題世界ŬŭŮůŠ模組、契約、狀態機、事件、來源碼

與 Runtime 證據，而不在ŪūŰ程中失űũŘŲų。形式上：

VŴ((0))

xrightarrowzoom

VŴ((1))

xrightarrowzoom

...

xrightarrowzoom

VŴ((n))

ŵīŭŶ間應Ģŷ可追蹤ŸŹ：

Trace

(

xŴ((k)),

xŴ((kź1))
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)
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本文ĠĂ，Ūū不是把圖ū大，而是Żż問題尺度。Žłĭ「ž單系統」ŪūŠ「ſƀ責任」，ƁŠ

「AuthorizePayment 契約」、事件、狀態Ƃ化、程式Ĕ作與執行證據。

本文ƃƄ理ċ角色理解。ĩŒ者ĕ心ƅ的、狀態與可ĚěƆ作；Ƈƈ角色ĕ心流程與Ņ影ņĠ體；ƉƊƋƌ

ĕ心ŀ則與Ž外；ķ程ƍĕ心責任、契約與依賴；ƎƏ者ĕ心 Runtime、失敗與Ěě；Ɛă與Ƒ核角色ĕ心

權限、證據與ŀ則版本；Aƒ Agent 則Ɠġ機器可Ɣ、可查ƕ、Ċ有ũŘŲų與來源的結構投影。

本文提出：

【Same System

≠

Same View Ɩor Every Role】

Ɨċ角色視圖不能Ƙƙƚƛ。所有ıġ視圖都應ĈƜ共同ũŘ本體或可追蹤中Ɲ表示，ƞƟīŌ團隊Ơơ一

ƢĆ不ćŢ的世界。

本文ŧ一Ũ分ƣ視圖Ƥƥ：當來源碼、ŀ則、契約、部ė或 Runtime ƦƂ，Ɨ視圖ƧšĲ，視圖ƨ成為ľĿ

外部記憶。成Ā系統應Ʃ可能œ結構化來源ŕ成視圖，並建立ƪƫƬ查、版本、šĲ責任與Ű期ƭ記。

本文ĩŒž單ſƀ、ƮƯ部ė、Aƒ Agent、ưƱķ作流、ƲƳ系統與ċ團隊ƴƵƶħŽ，Ů示ċ視圖łŃƷƸ

ƹĄƺƻ、責任模Ƽ與Ąƽƾ中。本文ƿǀ提出可證ǁƲƳǂƉ，Ēē視圖Ƥƥǃ、角色理解ƪƫ、ũŘŪ

ū成Ǆǃ、事Ł定ǅ時間、ǆĉ時間、單ǇĄƽ依賴、ċ投影一ǈ性、Aƒ Agent ĴǉǊǃ與視圖ŕ成ǋ動化

Ǌǌ。

本文為第 1 冊ƿǀ一篇Ǎ失敗ň是程式ǎ建立理解與觀ǏǐǑ：只有系統結構能被看ǒ，失敗、Ǔ證、Ěě

與ǔ期ƎǕǖ不會Ǘ為事Łǘŕǀ的Ǚ時追查。

ĕǚǛ： 程式可視化、外部結構記憶、ċ角色視圖、ũŘŪū、ċ尺度理解、視圖契約、架構Ƥƥ、Aƒ 原ŕ

可視化

S E CT I O N

Abstract

This paper deǜnes visualization as external structural memory rather than decoration.

ǝiven a system ontology Ω, a view is a role-, task-, scale-, and time-speciǜc proǞection:

V�

=

π�

Neo.K ̎ EveMissLab   ̏   PU-1-05 7 / 71   ̏   https://thisoneisneok.com



(

Ω

mid

Role�,

Task�,

Scale�,

Time�

)
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No single diagram can represent the whole system. Mature systems reǟuire a connected Ɩamily oƖ 

views covering the problem world, entities, state transitions, responsibilities, contracts, data, 

dependencies, time, Ɩailures, permissions, and runtime evidence.

The paper introduces view contracts, semantic zoom, role-speciǜc proǞections, traceability, view driƖt, 

machine-readable visualization, and Aƒ-native navigation.

Keywords: soƖtware visualization, external structural memory, semantic zoom, multi-role views, 

architecture driƖt, traceability

當ƋħǠǡ，作者可以在腦中同時Ǝŷ：

問題世界；

ĦħǅǢ；

狀態流；

模組責任；

外部依賴；

失敗ǣǤ。

ƗƋħ成ǔǀ，這些結構會散ǥ於：

原Ǧ碼；

資料ǧ；

APƒ；

事件；

部ė設定；

文件；

ƒssue；

事Ł紀錄；

團隊Ǩĥ。
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ƙ時團隊缺少的不是šċ文ģ，而是一ǩ能把ĕĖıĲ外部化的結構記憶。

łǌ整體結構只存在於少Ǫ資ǫķ程ƍ腦中，系統ƨ形成ƹĄ單ǇŁǬ。

S E CT I O N

2.1 裝飾性圖表

ťŦ性圖表ǭǮ：

ǯ觀；

ǰǱǲǳ；

缺少來源；

不ƭ示版本；

無法追蹤；

ǠǴŰ時。

S E CT I O N

2.2 結構性視圖

結構性視圖Īō能ǵǶ：

理解；

決策；

Ǔ證；

Ƿľ；

ǆĉ；

Ƒ核；

Ƃš影ņ分ƣ。
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S E CT I O N

2.3 圖片不等於可視化系統

PNǝ 或Ǹ板ǹ圖只是Ķ態Ǻ出。

成Ā可視化šĉǻ：

可查ƕ圖；

可Ūū模型；

可Ĉ結ǼǇ；

可ǽż角色；

可Ǿǿ版本；

可追蹤來源；

可Ĉĉ Runtime。

本文定義：

外部結構記憶是œ團隊共同Ǝŷ、可被ċ角色查ƕ，並Ģ存系統跨對Ȁ、跨模組、跨

時間ĕĖ的外部化ƹĄ結構。

Ĩ不同於：

原Ǧ碼：ĠġĢ存可執行表示；

文件：ĠġĢ存Ĥĥ；

日ȁ：ĠġĢ存執行紀錄；

資料ǧ：ĠġĢ存世界或投影資料。

外部結構記憶ĠġĢ存：

ő與őćĕ；

őȂ有śŜ；
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ŔŌ事件ƦƂśŜ；

ŔŌ契約ĈĉŔ些模組；

Ŕ些失敗ȃŃǣǤğȄ；

某一視圖ĭŃ而來；

某一結構在ŔŌ版本成立。

設系統本體為：

Ω

=

ŉ

W,

E,

S,

A,

V,

R,

M,

C,

D,

ď,

Đ,

P,

T

ŋ

其中Ēȅ問題世界、Ĕ體、狀態、行動、事件、ŀ則、模組、契約、資料、失敗、Ęę、權限與時間。

某一視圖定義為：

【V�

=

π�

(

Ω
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mid

Role�,

Task�,

Scale�,

Time�

)】
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S E CT I O N

4.1 Role

őȆ在觀看：

ĩŒ者；

Ƈƈ設計者；

ƉƊƋƌ；

ķ程ƍ；

ƎƏ者；

ƐăȇȈ；

Ƒ核者；

Aƒ Agent。

S E CT I O N

4.2 Task

觀看者ġ完成śŜ：

理解流程；

ȉƦǄ能；

定ǅ事Ł；

Ȋ核權限；

ȋƚ影ņ；

Ǔ證契約；

ŀȌȍƥ。
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S E CT I O N

4.3 Scale

ĭŔŌ尺度觀看：

整體問題世界；

ƉƊ；

模組；

ķ作流；

Ĕ體；

狀態；

Ȏ式；

Runtime ĔŽ。

S E CT I O N

4.4 Time

視圖對應：

當前版本；

Űű版本；

計ơ版本；

事Ł時間；

Runtime 時間ȏ；

ŀ則ŕǊĵ間。
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S E CT I O N

4.5 Projection

投影Ī然ĒȅȐȑ與řŚ，Ȓƙ視圖不是系統本Ų。

S E CT I O N

5.1 資訊過量

若把所有Ĕ體、Ȏ式、資料表、服務、事件與ĺĻū在同一Ă圖中，結ǌǭǮ不可理解。

S E CT I O N

5.2 關係種類不同

下列ĕĖ不能Œ同一ȓȔ無ƪȕ表示：

ĺĻ；

狀態Ȃ有；

資料ƔȖ；

事件žȗ；

權限Șș；

失敗ğȄ；

Ț理部ė；

Ęę依賴。

S E CT I O N

5.3 角色目的不同
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ƎƏ者ƓġĄț事Ł與 Runtime。

ƉƊƋƌƓġĄțŀ則與Ž外。

ĩŒ者ƓġĄț可ȜśŜ與łŃĚě。

S E CT I O N

5.4 尺度衝突

ȝȞ視圖ƓġȟŪȠǼ。

ƸȞ視圖ƓġĢ存Ċ體結構。

S E CT I O N

5.5 核心命題

【Ŋne System

ȡ

Many Valid Views】

而不是：

Ŋne PerƖect Diagram

=

The System

本文提出：

mathcal V

=

č

VĎW,

VĎE,

VĎS,

VĎR,

VĎC,
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VĎD,

VĎT,

VĎď,

VĎP,

VĎĐ

đ
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S E CT I O N

6.1 問題世界圖 V_W

表示：

ƅ的；

Ġ體；

核心Ĕ體；

外部世界；

系統邊界；

ŇĢ證。

S E CT I O N

6.2 實體—關係圖 V_E

表示：

Ųų；

Ȣ性；

組成；

Ȃ有；

ȣ任；

ŀńĕĖ。

S E CT I O N

6.3 狀態—事件—行動圖 V_S
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表示：

Ǳ法狀態；

行動；

事件；

前ǢȤ件；

Żƥ；

ȥ議與Ěě。

S E CT I O N

6.4 責任模組圖 V_R

表示：

狀態Ȃ有者；

不ƂĮ；

決策權；

失敗所有者；

Ň責任。

S E CT I O N

6.5 契約圖 V_C

表示：

Ȧuery；

Command；

Event；
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Evidence；

Shared State；

版本與時間ȧ諾。

S E CT I O N

6.6 資料與證據流圖 V_D

表示：

權Ş資料；

投影；

ǴȖ；

來源；

Żż；

證據；

Ȩȩ資料。

S E CT I O N

6.7 依賴與部署圖 V_T

表示：

程序；

服務；

-ǼǇ；

Ʈǣ；

Runtime；
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資源；

外部服務。

S E CT I O N

6.8 失敗與恢復圖 V_F

表示：

失敗來源；

ğȄ；

ıȪ；

Ʒȫ；

Ȭȭ；

ȇķĉȮ；

ƜěǣǤ。

S E CT I O N

6.9 權限與治理圖 V_P

表示：

ő能Ɣ；

ő能ȯ；

ő能Ȱȱ；

ő能Ʀŀ則；

ő能看Ęę；

ő能Ȳȳ。
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S E CT I O N

6.10 歷史與演化圖 V_H

表示：

版本；

決策；

架構Ƃš；

契約ȴŒ；

事Ł；

ȍƥ；

技ȵȶ。

本文定義：

【mathcal CĎV

=

ŉ

Purpose,

Audience,

Source,

Scope,

Ŋmission,

Authority,

ďreshness,

Trace,

Update,

Version

ŋ】
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S E CT I O N

7.1 Purpose

視圖ǵǶŔ一ȷ理解或決策。

S E CT I O N

7.2 Audience

Ŕ些角色可Ȇȸ解Ɣƙ視圖。

S E CT I O N

7.3 Source

視圖œŔ些權Ş模型、程式、事件、Runtime 或ȇķ決策ŕ成。

S E CT I O N

7.4 Scope

表示Ŕ些ƉƊ、模組、時間與ȹȺ。

S E CT I O N

7.5 Omission

ŗŘ不表示Ŕ些ȻŢ。

S E CT I O N

7.6 Authority

視圖是：

權Ş；
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ȼŕ；

ȽȾ；

ŀȌ；

Ŏŏ；

Runtime 觀Ǐ。

S E CT I O N

7.7 Freshness

ċȿšĲ，ɀɁċ大ļĽ。

S E CT I O N

7.8 Trace

łŃĈƜ：

問題世界；

契約；

原Ǧ碼；

部ė；

執行證據。

S E CT I O N

7.9 Update

ő或ŔŌ流程ƺ責šĲ。

Neo.K ̎ EveMissLab   ̏   PU-1-05 25 / 71   ̏   https://thisoneisneok.com



S E CT I O N

7.10 Version

視圖對應的模型與系統版本。

S E CT I O N

8.1 圖可能過時

圖上ɂ示模組 A Ȃ有狀態，ƗĔɃ程式可能已ƥŻɄ模組 Ʌ。

S E CT I O N

8.2 Runtime 視圖也有限

Ɇɇ拓撲ɂ示ĹĔĺĻ，Ɨ不ǋ動ĄțƉƊ責任與ŀńŘ義。

S E CT I O N

8.3 規格視圖也有限

ŀɈɉĥ應然結構，Runtime 可能Ɋɋ。

S E CT I O N

8.4 雙重核查

成Ā系統應同時Ǿǿ：

VĎ(declared)

  

and

  

VĎ(observed)
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並ƭ記ƪƫ：

Ɍ V

=

VĎ(observed)

-

VĎ(declared)

S E CT I O N

8.5 視圖差異本身是重要資料

ɍɎ架構與ĔɃ執行不一ǈ，可能ɏ表：

Ƥƥ；

ɐɑ依賴；

Ƨ文件化Ƃš；

ƫǮ；

ɒ權或ɓ權。

S E CT I O N

9.1 放大不等於縮放

把同一Ă圖ū大，只是ɔɕ視ɖ尺ɗ。

ũŘŪū是ƦƂ問題ŭȫ。

S E CT I O N

9.2 縮放鏈

Žł：

ɘə世界
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ȡ ž單責任
ȡ ſƀķ作流
ȡ AuthorizePayment 契約
ȡ PaymentAuthorized 事件
ȡ ž單狀態Żƥ
ȡ Ĕ作Ȏ式
ȡ Runtime 證據

形式上：

VŴ((0))

xrightarrowzoom

VŴ((1))

xrightarrowzoom

...

xrightarrowzoom

VŴ((n))

S E CT I O N

9.3 身份保持

同一ĝĞ在不同尺度ĪōĢɚ可追蹤Ųų：

Trace

(

xŴ((k)),

xŴ((kź1))

)

S E CT I O N

9.4 摘要與展開

ȝȞǼǇ應ɂ示：

責任；
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ıġ狀態；

對外契約；

Ġġ失敗；

ɛɜ。

ŮůǀƁɂ示Ȼ部ȠǼ。

S E CT I O N

9.5 語意跳躍失敗

若ĭȝȞ「ſƀ模組」ɝŠƸȞĦħ列表，ɞ無法ĄțŔɟ程式ƎŷŔȤ不ƂĮ，ɠ不是有ǊŪū。

S E CT I O N

10.1 使用者視圖

ĕ心：

ɡ在ǘŕśŜ；

可以ȜśŜ；

Ŕ些狀態ƶɢ外部；

łŃɣƜ、Ȳȳ或Ěě。

S E CT I O N

10.2 產品視圖

ĕ心：

ƅ的；

ĩŒ流程；
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角色；

Ņ影ņ者；

完成與失敗；

ɤƭ與Ňƅƭ。

S E CT I O N

10.3 領域專家視圖

ĕ心：

Ĕ體；

ŀ則；

Ž外；

不ƂĮ；

Ęęȧ諾；

ȇķȋƚ。

S E CT I O N

10.4 工程師視圖

ĕ心：

模組；

契約；

狀態Ȃ有；

依賴；

資料流；
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版本；

ǏȪ。

S E CT I O N

10.5 維運者視圖

ĕ心：

Runtime；

流Į；

ļĽ；

ľĿ；

資源；

部ė；

Ɯě。

S E CT I O N

10.6 安全與稽核視圖

ĕ心：

權限；

Ȩȩ資料；

ŀ則版本；

Ɔ作證據；

ɓ權；

Ž外；
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責任ɥ。

S E CT I O N

10.7 AI Agent 視圖

Ɠġ：

機器可ƔũŘ；

ǼǇŲų；

ĕĖ型ȕ；

查ƕĉǨ；

來源；

版本；

權限；

ɀɁ行動與ɦɧ行動。

S E CT I O N

10.8 共同本體

角色視圖ɨ不同，仍應ĈƜ共同ũŘ：

V�

xrightarrowtrace

Ω

xleƖtarrowtrace

V�

S E CT I O N

11.1 人類工作記憶有限
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大型系統可能ĒȅǪɩŌĦħ、服務與事件，無法同時被單一ȇ腦Ǝŷ。

S E CT I O N

11.2 視圖的目的不是顯示最多

ɪ的視圖應ɂ示完成任務所Ɠ的ƿ少ɫ分結構。

S E CT I O N

11.3 結構壓縮

可定義某視圖的ȟŪ：

Compression(V)

=

(ɬΩɬ)/(ɬVɬ)

ƗȟŪǃȝ不ɏ表ƈɭȝ。

若ĕǚĕĖ被řŚ，視圖會ĿĴ。

S E CT I O N

11.4 任務充分性

Suɮciency(V,T)

=

viewV

contains enough structure Ɩor taskT

S E CT I O N

11.5 分層揭露
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ɯɂ示：

核心責任；

Ġġ狀態；

ĕǚ契約；

ȝɛɜ失敗；

ƁɰƓŮůȠǼ。

S E CT I O N

12.1 靜態視圖

表示某一版本的：

Ĕ體；

模組；

契約；

權限；

部ė計ơ。

S E CT I O N

12.2 動態視圖

表示：

行動；

事件；

狀態Żƥ；

ķ作流；
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ɱȥ；

Ȭȭ。

S E CT I O N

12.3 Runtime 視圖

表示ĹĔƏ行中的：

ĺĻ；

ļĽ；

ľĿ；

ɲ列；

資源；

流Į；

版本。

S E CT I O N

12.4 歷史視圖

表示：

架構Ń時ƦƂ；

ŀ則Ń時ŕǊ；

契約łŃȍƥ；

事ŁłŃ形成；

責任łŃŻƥ。
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S E CT I O N

12.5 四者需要對照

ŀɈȆȸƗ Runtime Ɋɋ，或 Runtime ȆǮƗŀń責任ľĿ，都可能ɳ成系統失敗。

S E CT I O N

13.1 時間軸

把事件依：

ǘŕ時間；

ĉɴ時間；

Ƅ理時間；

ŕǊ時間；

分ůɵɡ。

S E CT I O N

13.2 長時工作流

Ɠġɂ示：

當前Ȟɟ；

ƶɢ對Ȁ；

ɶ時；

ıȪ；

Ȭȭ；

ȇķǼǇ；
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完成證據。

S E CT I O N

13.3 版本時間

架構圖應能Ɯɷ：

這Ō邊界在ŔŌ版本成立ɸ
事Łǘŕ時ĩŒŔŌ契約ɸ
ŀ則ƦƂ前ǀƪ在Ŕɹɸ

S E CT I O N

13.4 視圖回放

ĘęƜū可ɺɻ：

事Ł分ƣ；

責任ȋ定；

狀態ı建；

Ƃš理解。

S E CT I O N

14.1 成功流程不足

只ơȆǮ流程會ɐɑĹȆƎǕ成本。

S E CT I O N

14.2 失敗節點

īŌı大Ũɼ應ɂ示：

可能失敗；
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是ŝ可ıȪ；

是ŝɽƶ；

是ŝ部分成Ǆ；

是ŝƓġȬȭ；

őƺ責；

ƓġśŜ證據。

S E CT I O N

14.3 失敗傳播圖

ď�

ȡ

ď�

ȡ

ď�

ɂ示į部ŁǬłŃ影ņ流程、ĩŒ者與外部世界。

S E CT I O N

14.4 回復圖

ɂ示：

ıɾ；

ıȪ；

Ʒȫ；

ǽż；

Ɯɿ；
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Ȭȭ；

ȇķĉȮ。

S E CT I O N

14.5 失敗作為一等視圖

失敗不是架構圖ʀ的ʁ解，而應與成Ǆ流程Ċ有同ƶ結構ǐǅ。

S E CT I O N

15.1 權限不能只看角色名稱

Ɠġ看Š：

Ġ體；

ʂȺ；

資源；

行動；

時間；

ȣ任；

Ȱȱ；

ɣʃ。

S E CT I O N

15.2 世界修改能力

視圖應ƭ示ő能：

建立Ųų；
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ȉƦ狀態；

ǘǥ事件；

Ʀŀ則；

ʄĘę；

ȉƦ視圖本Ų。

S E CT I O N

15.3 超級權限

ȝ權限ǼǇ應ɂ示：

ĩŒȤ件；

Ƒ核；

ʅıȰȱ；

ʆʇ程序；

ɛɜ。

S E CT I O N

15.4 規則治理

視圖ňƓƭ示：

ŀ則所有者；

版本；

ŕǊ時間；

Ņ影ņ者；

ƫ議與ȲȳǣǤ。
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S E CT I O N

16.1 定義

視圖Ƥƥ是ɤ：

V�

≠

π

(

Ω�

)

ňɠ是視圖已不ƁȆȸ表示當前系統。

S E CT I O N

16.2 漂移來源

原Ǧ碼ƦƂ；

契約ƦƂ；

狀態Ȃ有者Żƥ；

服務ʈ分；

權限ȉƦ；

Runtime Ĳɔɐɑ依賴；

文件ƧšĲ；

ȇķ流程ƦƂ。

S E CT I O N

16.3 漂移風險
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Ű時視圖可能Ĵǈ：

ȉƦľĿ模組；

依賴不存在的契約；

ʉʊĹȆŁǬǣǤ；

Ŀȋ權限；

ľĿ事ŁƜě；

ǆĉ失敗。

S E CT I O N

16.4 過期標記

若無法ȸƹ視圖Ĳş度，應ŏ示：

stale
unveriǜed
planning-only
runtime-diverged

S E CT I O N

16.5 漂移檢查

可Ǿǿ：

ɍʋ契約與ĔɃĺĻ；

模組責任與資料ȯʌ；

部ė圖與 Runtime 拓撲；

權限ŀɈ與Ƒ核紀錄；

狀態圖與ĹĔ事件序列。
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S E CT I O N

17.1 自動生成視圖

可œ：

程式碼；

schema；

APƒ ŀɈ；

事件定義；

Runtime tracing；

部ė設定；

權限ʍ策；

ǋ動ŕ成。

S E CT I O N

17.2 自動生成的限制

ķĊ能看ǒ技ȵ結構，ƗƧĪĄț：

世界ƅ的；

ũŘ責任；

Ňƅƭ；

Ņ影ņĠ體；

ȇķ流程；

ŀń邊界。
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S E CT I O N

17.3 手工視圖

ȇȷ可表ʎ：

設計理œ；

ƉƊŀ則；

Ž外；

ʏ期架構；

ʐʑ與Ĝ理。

Ɨʒķ視圖ǿŢţƤƥ。

S E CT I O N

17.4 混合策略

理ʓʔ式是：

【V

=

VĎ(generated)

ź

VĎ(curated)

ź

Ɍ VĎ(checked)】

ʕœ機器ŕ成可Ǔ證Ǒʖ，ƁœȇȷȬɫũŘ，ƿǀŷʗǾǿƪƫ。

S E CT I O N

18.1 從目的到執行
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應能追蹤：

ƅ的
ȡ 問題世界
ȡ 責任模組
ȡ 契約
ȡ 狀態／事件
ȡ 原Ǧ碼
ȡ 部ė
ȡ Runtime 證據

S E CT I O N

18.2 從事故回到目的

ň應能ʘʙ追蹤：

ľĿɤƭ
ȡ Runtime ĔŽ
ȡ 契約
ȡ 模組責任
ȡ 世界狀態
ȡ ĩŒ者影ņ
ȡ 原Ǧƅ的

S E CT I O N

18.3 追蹤身份

īŌıġǼǇƓġʚ定ƽȕ：

traceĎid:
  worldĎconcept: ʛpayment.authorizationʛ
  module: ʛpaymentʛ
  contract: ʛauthorize-payment-v2ʛ
  event: ʛPaymentAuthorizedʛ
  codeĎsymbol: ʛPaymentAuthorizer.authorizeʛ
  runtimeĎservice: ʛpayments-prodʛ

S E CT I O N

18.4 追蹤不等於字串搜Ā

ʜɎ可能ƦƂ，ĹȆ追蹤Ɠġ：
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Ųų；

版本；

ĕĖ；

來源；

ȍƥĘę。

S E CT I O N

19.1 AI 不能只ā長Ă件

ǔ文件可提ʝȻŢ，Ɨ Aƒ 若ġ可ʞƆ作系統，Ɠġ可查ƕ的結構。

S E CT I O N

19.2 ăĄ可ā視圖

ǼǇ與邊應Ċ有：

ȷ型；

Ųų；

ũŘ；

來源；

版本；

權限；

Ĳş度；

可ŒƆ作。

S E CT I O N

19.3 Agent ąĆ
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Agent 可依任務查ƕ：

ŔŌ模組Ȃ有ž單ſƀ狀態ɸ
部ė失敗ǀœőȬȭɸ
這Ō APƒ 成Ǆɏ表Ŕ一ŭ完成ɸ
ȉƦƙŀ則會影ņŔ些角色ɸ

S E CT I O N

19.4 視圖作為行動約ć

結構記憶不只ɺɻƜɷ，ň可限ʟ Agent：

不ʠʡĉȯʌŇȂ有狀態；

不ʠɝŰ契約；

不ʠ執行ƧȘ權Ɔ作；

ȝɛɜǼǇƓġȇķȰȱ。

S E CT I O N

19.5 AI 生成視圖的風險

Aƒ 可能：

ľĿĳƚĕĖ；

把命ʜćʢ視為同一責任；

ʣʤɍʋ與 Runtime；

ŕ成看ʢ完整Ɨ缺少來源的圖。

所以 Aƒ Ƈŕ的ĕĖƓƭ示：

declared
observed
inƖerred
unveriǜed
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S E CT I O N

20.1 視圖Ĉ有者

īŌĕǚ視圖應有ƎǕ責任。

S E CT I O N

20.2 修改權

ƓġĄțő能：

ĲɔǼǇ；

ȉƦĕĖ；

ƦƂ權Şƭ記；

ʄǷĘę；

ȰȱĲ版本。

S E CT I O N

20.3 視圖ĉ查

ı大架構、ŀ則與權限Ƃš應ʥǘ視圖Ȋ查。

S E CT I O N

20.4 視圖保Ċ

Ęę視圖可Œ於：

事ŁƜū；

ȍƥ；

法ŀƑ核；
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設計決策；

技ȵȶ追蹤。

S E CT I O N

20.5 視圖ċČ

Ű時視圖應被：

ȴŒ；

ʦ存；

ɕʧʋ；

ĈɄʨɏ版本；

而不是ʩʗ與Ĳ視圖並列。

S E CT I O N

21.1 問題世界圖

ɂ示：

ʪʫ；

əƌ；

ž單；

ſƀ；

ʬ約；

ȥ議；

外部ǵſ與Ț流。
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S E CT I O N

21.2 責任圖

ɂ示：

ž單模組Ȃ有ž單ŕ命ʭ期；

ſƀ模組Ȃ有ſƀʮȪ與Ș權；

Ț流模組Ȃ有ʯʰĠĂ；

流程ɺʱ責任仍œž單模組ȧʲ。

S E CT I O N

21.3 狀態圖

ĵ分：

payment-pending
authorized
paid
settlement-pending
reƖunded
outcome-unknown

S E CT I O N

21.4 Runtime 視圖

ɂ示ſƀƜĺıʳ、ļĽ、失敗ǃ與ɲ列。

S E CT I O N

21.5 使用者視圖

只Ɠɂ示：

ƅ前ſƀ狀態；
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是ŝƓġƆ作；

是ŝ可ıȪ；

Ń時ʴʵǵǶ。

同一系統Ɠġ不同視圖，Ɨ狀態ũŘĪō一ǈ。

S E CT I O N

22.1 čĎ視圖

ɂ示：

Release
ȡ Approval
ȡ Deployment
ȡ Veriǜcation
ȡ Traɮc ShiƖt

S E CT I O N

22.2 依賴視圖

ɂ示：

建Ǣ系統；

ArtiƖact ʶ存；

部ėƴƵ；

DNS；

Ɇɇ；

外部服務。

S E CT I O N

22.3 Runtime 視圖
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ɂ示：

ĔɃ版本；

流ĮǾŽ；

ľĿ；

ļĽ；

資源；

ʷʸƬ查。

S E CT I O N

22.4 漂移檢查

若ɍʋ版本與ĔɃ執行版本不同，立ʕƭ記。

S E CT I O N

22.5 失敗視圖

ɂ示：

Ŕ一Ũ失敗；

是ŝ部分完成；

能ŝƜɿ；

外部 DNS 是ŝ已ƦƂ；

őƺ責Ǔɴ。

S E CT I O N

23.1 目標視圖
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ɂ示 Agent 的：

ȣ任；

ƅƭ；

Ňƅƭ；

ʹɧȤ件；

ȇȷĢɚȐȑ。

S E CT I O N

23.2 能力與權限視圖

ĵ分：

可ĩŒķĊ；

已Ș權ķĊ；

ƓġȰȱ的ķĊ；

ɦɧƆ作。

S E CT I O N

23.3 čĎ與執行視圖

ɂ示：

ǝoal
ȡ Plan
ȡ Action
ȡ Tool
ȡ Evidence
ȡ State Update

S E CT I O N

23.4 記憶視圖
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ĵ分：

當前ķ作記憶；

ǔ期記憶；

外部文件；

ĳ論；

ƧǓ證ĠĂ。

S E CT I O N

23.5 事故視圖

若 Agent ıʳʺʻ，可追蹤：

原Ǧ行動Ųų；

ķĊƜʼ；

ıȪ原Ȓ；

ɽƶ契約；

őȰȱ；

外部影ņ。

S E CT I O N

24.1 角色視圖

ʽȇ、ưƍ、Ǖ理ƍ、行ʍȇȈ看Š不同ȻŢ。

S E CT I O N

24.2 規則視圖
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ɂ示：

Ŕ些狀態ƓġƋʾȰȱ；

Ŕ些資料只是模型建議；

Ŕ些Ɔ作Ɠʽȇ同Ř；

Ŕ些Ž外Ɠġȇķʼ核。

S E CT I O N

24.3 時間視圖

ɂ示ƬǓǘŕ時間、結ǌƜǳ時間、ưƍȗƔ時間與ƄǢŕǊ時間。

S E CT I O N

24.4 權限視圖

Ȩȩ資料與ȝɛɜƆ作ĪōĊ有ŏ示存Ȗ與Ƒ核ɥ。

S E CT I O N

24.5 不ď定性視圖

應ɂ示：

資料不ʿ；

模型ǰŒƊ外；

ƋʾŘǒ不一ǈ；

ƶɢʽȇȐȑ。

S E CT I O N

25.1 問題圖
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ɂ示ƲƳ問題、定義、命題與前Ǣ依賴。

S E CT I O N

25.2 證據圖

Ĉĉ：

文ˀ；

計ˁ；

ĔǓ；

ʘŽ；

證書；

失敗紀錄。

S E CT I O N

25.3 狀態視圖

ĵ分：

proposed
open
partially-supported
contradicted
veriǜed
published

S E CT I O N

25.4 歷史視圖

Ģɚ命題łŃƦƂ、失敗ǣǤ與版本分ǵ。
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S E CT I O N

25.5 AI Đđ Agent

Agent 應能ȃ證據圖查ƕ，而不是只ĭƿ˂論文文ģ˃ǏƲƳ狀態。

S E CT I O N

26.1 Ēē世界圖

ɂ示Ųų、ȻŢ、˄˅、ĳˆ、計ˇ、ǭĄ與Ƒ核ƶ責任Ɗ。

S E CT I O N

26.2 Ĕĕ視圖

ɂ示團隊Ȃ有模組、契約與ʑˈ責任。

S E CT I O N

26.3 依賴圖

ɂ示同Ũ、Ň同Ũ、共ˉ資料與外部服務。

S E CT I O N

26.4 事故視圖

將技ȵľĿŸŹŠ：

ŔŌ責任；

Ŕ些ĩŒ者；

ŔŌ契約；

ŔŌ團隊；
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ŔŌĚěǣǤ。

S E CT I O N

26.5 Ė理視圖

不只ɂ示服務ǪĮ，ňɂ示：

責任ˊˋ；

契約ˌˍ；

狀態無Ġ；

ȝ權限ƾ中；

Ąƽ單Ǉɛɜ。

圖ʕ系統： 把單一圖表視為完整本體。

可視化ʕťŦ： 圖只服務ǲǳ，不服務理解與Ǔ證。

一Ăą圖： 所有ǼǇ與ĕĖˎŧ同一ơˏ。

ȓȔ同義化： ĺĻ、事件、權限、依賴與失敗ĩŒ同一ȓȔ。

無角色視圖： 所有ȇ被ː看同一技ȵ投影。

Ūū只是ū大： Ť有問題尺度Żż與Ųų追蹤。

無來源： 圖中ǼǇ無法ĈƜŀɈ、程式或 Runtime。

無řŚˑŏ： 觀看者不Ąț視圖ŤơśŜ。

ŀɈʕɡ˒： ɍʋ架構被當成 Runtime ĹĔ。

Runtime ʕ責任： ĹĔĺĻ拓撲被Ŀƹ為ƉƊ邊界。

視圖Ƥƥ： 系統ƦƂƗ圖ƧšĲ。

Ű時不ƭ記： ˓圖與Ĳ圖並列，無版本與Ĳş度。
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ǋ動ŕ成ăĄ˔˕： ķĊ拓撲被當成完整世界ũŘ。

ʒķ圖˖ȿ化： Ǹ板決策Ť有ŧʌ結構化來源。

投影Ćć˗˘： 狀態圖、契約圖與 Uƒ ĩŒ不同ũŘ。

只ơ成Ǆ： 失敗、Ȭȭ與ȇķĉȮ缺˙。

權限不可ǒ： 世界ȉƦ能力Ƨŧʌ視圖。

時間被ȟƴ： 當前、Ęę、ŀȌ與事Ł版本ʣǱ。

Aƒ ĳ論無ƭ記： ĳǏĕĖ被ɵɡ為已Ǔ證事Ĕ。

Ąƽ單Ǉ： 圖仍Ɠ資ǫ作者ǨȔ解˚ǖ能理解。

視圖無Ĝ理： Ť有所有者、Ȋ查、ȴŒ與ȍƥ。

視ɖʳ˛度˜˝： 圖ɓʳ˛被Ŀƹ為ɓƋʾ。

S E CT I O N

28.1 視圖漂移ė

Ǿǿ視圖ɍʋ與來源碼、契約、部ė及 Runtime 的ƪƫ：

RĎ(driƖt)

=

(ɬincorrect or stale view relationsɬ)/(ɬsampled view relationsɬ)

S E CT I O N

28.2 角色理解差異

Ő不同角色同一Ă圖與角色化視圖，ǏĮ其對：

ƅ的；

狀態；
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責任；

失敗；

權限；

的理解˞ȸǃ。

S E CT I O N

28.3 語意縮放成功ė

ǏĮ觀看者能ŝĭȝȞĝĞȆȸ追蹤ɄƸȞ契約、程式與 Runtime，並ʘʙƜŠ世界ƅ的。

S E CT I O N

28.4 事故定Ę時間

Ǿǿ只有日ȁ與來源碼，以及Ċ有責任、失敗、Runtime ċ視圖的團隊，定ǅ事Ł所Ɠ時間。

S E CT I O N

28.5 ęĚ時間

ǏĮĲ成Ȉ在ċ視圖外部結構記憶˟ɻ下，ʎŠ可ƐăȉƦ系統所Ɠ時間。

S E CT I O N

28.6 ěĜĝ點依賴

統計Īōƕ問特定資ǫ成Ȉǖ能理解的ĕǚ結構ǾŽ。

S E CT I O N

28.7 多Ğğ一Ġ性

Ǿǿ：
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問題世界圖；

狀態圖；

契約；

原Ǧ碼；

Uƒ；

Runtime；

Ŷ間的ũŘƪƫ。

S E CT I O N

28.8 視圖任務充分性

對特定任務 T，ǏĮ視圖是ŝĒȅʿˠŵ不ŰĮ的資İ：

ȦĎV

=

Suɮciency(V,T)

-

Ŋverload(V,T)

S E CT I O N

28.9 過期視圖ġąė

統計事Ł、ľĿȉƦ與ˡǭ失敗中，有ċ少ŅŠŰ時視圖影ņ。

S E CT I O N

28.10 自動生成Ģģ

Ǿǿʒķ、ăǋ動及ʣǱ視圖在：
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Ĳş度；

ũŘ完整；

ƎǕ成本；

Ƥƥ；

上的ƪƫ。

S E CT I O N

28.11 AI Agent ąĆĢė

Ǿǿ Agent ˢĩŒ來源碼˄˅，以及ĩŒ機器可Ɣ責任、契約與狀態圖時，完成系統理解與ȉƦ任務的˞ȸ

ǃ。

S E CT I O N

28.12 Ĥĥ關係Ħġė

ǏĮ Aƒ ǋ動ĳĴŶ責任、依賴與ũŘĕĖ中，ˣȇķǓ證ǀ的ľĿǾŽ。

S E CT I O N

28.13 失敗視圖ħĨė

Ƭ查ı大ķ作流是ŝȆ式表示ıȪ、Ȭȭ、ɶ時、部分成Ǆ與ȇķĉȮ。

S E CT I O N

28.14 權限可ĩė

ǏĮ系統中的ȝɛɜ世界ȉƦ能力，有ċ少能在權限與Ĝ理視圖中被ƽȕ。

可視化不是ťŦ，而是系統外部結構記憶。

任Ń視圖都是角色、任務、尺度與時間Ȥ件下的部分投影。
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不存在能完整ɏ表大型程式系統的單一ăĄ視圖。

同一系統Ɠġ問題世界、Ĕ體、狀態、責任、契約、資料、部ė、失敗、權限與Ęęƶċǩ視圖。

īŌ視圖都Īōŏ示ƅ的、Ņˤ、來源、ńŖ、řŚ、權Ş、Ĳş度、追蹤、šĲ與版本。

圖表本Ų不ǋ動Ċ有權Şǐǅ。

ɍʋ視圖與 Runtime 觀Ǐ視圖Īō分ɋ並ŷʗǾǿ。

ũŘŪū不是視ɖū大，而是問題尺度Żż。

ŪūŰ程ĪōĢŷĝĞŲų與追蹤ĕĖ。

不同角色Ɠġ不同視圖，Ɨ所有視圖應ĈƜ共同ũŘ本體。

ɪ視圖追ā任務所Ɠ的ƿ少ɫ分結構，而Ňƿ大資İĮ。

Ķ態、動態、Runtime 與Ęę視圖不能ĆćȖɏ。

失敗、Ȭȭ與Ěě應與成Ǆ流程Ċ有同ƶ可視ǐǅ。

權限圖Īōɵɡ世界ȉƦ能力，而不只是角色ʜɎ。

視圖Ƥƥ會把外部記憶Ż化為ľĿ記憶。

ǋ動ŕ成視圖˥ǔ技ȵ事Ĕ，Ɨ不能ǋ動Ȗʠ完整ƉƊũŘ。

ʒķ視圖˥ǔ設計Ř圖，ƗƓġ版本與ƤƥĜ理。

成Ā視圖應œ機器ŕ成Ǒʖ、ȇȷȬɫũŘ並ŷʗƪƫ核查。

ʅʙ可追蹤性應Ĉĉƅ的、世界、責任、契約、程式、部ė與證據。

Aƒ Agent Ɠġ機器可Ɣ、Ċ來源、版本與權限的結構視圖。

Aƒ ĳĴ的視圖ĕĖĪōĵ分ɍʋ、觀Ǐ、ĳ論與ƧǓ證。

22.

【可理解的系統，】
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【不是把所有ȠǼ同時Ů示，】

【而是˦īŌ角色都能在ǰ當尺度看ǒ】

【ǋ˧Ɠġ理解的世界，並能追蹤Ɯ共同結構。】

S E CT I O N

30.1 ĪĚ PU-1-01

PU-1-01 將程式定義為可執行問題模型。

本篇ɤ出，可執行問題模型不能只存在於來源碼，而應Ċ有ċı可理解投影。

S E CT I O N

30.2 ĪĚ PU-1-02

PU-1-02 建立Ĕ體、ĕĖ、ŀ則、邊界、ƧĄ與Ęę。

本篇把這些結構外部化為問題世界圖、ĕĖ圖、ŀ則圖與時間圖。

S E CT I O N

30.3 ĪĚ PU-1-03

PU-1-0˨ 建立資料、狀態、事件與行動四元動力。

本篇將動力投影為狀態圖、事件時間˩、ķ作流與 Runtime Ɯū。

S E CT I O N

30.4 ĪĚ PU-1-04

PU-1-0˪ 建立責任模組與契約。
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本篇ĩ狀態Ȃ有、不ƂĮ、契約、失敗所有權與Ň責任可被ċ角色共同看ǒ。

S E CT I O N

30.5 īĚ PU-1-06

下一篇將完成第 1 冊，ƾ中Ƅ理：

Ǔ證；

可觀Ǐ性；

ľĿ與失敗；

ıȪ與Ȭȭ；

Ɯě；

事Ł；

ǔ期ƎǕ；

系統ĸ化。

而本篇的外部結構記憶，將成為定ǅ失敗、理解影ņ與Ģ存ƎǕĄƽ的Ǒʖ。

程式碼是˫ȸŵĪġ的投影。

Ɨ來源碼ǭǮ依Ħħ、ũ言與Ĕ作ˬ序組˭，並不ǋ然ɵɡ：

問題世界ăˮ；

狀態Ȃ有權；

跨模組契約；

失敗ğȄ；

權限；

Ęę；

ĩŒ者與Ņ影ņ者。
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Ȓƙ，只ʞȗƔ程式碼理解大型系統，ƶ於ġāīŌ觀看者ĭį部表示ıĲĳĴ整體世界。

這ǩĳĴ成本會˯系統ŀ模、時間與團隊Ƃ動ŷʗ上˰，ƿ˂ĩ少Ǫǔ期ƎǕ者成為˱一架構記憶。

本文提出˲一ǩ結構：

【Program Understanding

=

Executable Representations

ź

Connected External Views

ź

Runtime Evidence

ź

Đistorical Trace】

外部結構記憶不是ġȖɏ程式碼，ň不是為所有ȇ建立同一Ă˳大圖。

Ĩ的ƅ的，是˦不同角色能ˠƜɷ不同ƗćĈ的問題：

這Ō系統˴˵ƦƂśŜɸ
世界ɹ有Ŕ些對Ȁɸ
őȂ有ŔŌ狀態ɸ
ŔŌ事件ĩĨƦƂɸ
ŔŌ契約跨ɓ邊界ɸ
Ŕ些資料只是投影ɸ
Ŕ些權限能ȉƦ世界ɸ
失敗會ğŠŔɹɸ
ƅ前 Runtime 是ŝ˶Ǳɍʋ架構ɸ
這Ō結構在ŔŌ版本成立ɸ

ĹȆ成Ā的可視化ň不應ʹɚ在圖˷。

Ĩ應˸是：

可查ƕ；

可Ūū；

可Ǿǿ；

可追蹤；
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可版本化；

可œ Runtime ˹Ǔ；

可ʝȇȷ與 Aƒ 共同ĩŒ。

本文將其ɴ˺為：

【External Structural Memory

=

Multi-View ProǞection

ź

Semantic ƒdentity

ź

Ʌidirectional Traceability

ź

View ǝovernance】

ƿ˂命題是：

【系統不應只被機器執行，】

【ňĪō能被不同Ġ體共同看ǒ。】

只有當結構能被共同看ǒ、核查、ʘ˻與šĲ，程式ǖ不Ɓ是少Ǫ˼ǖ腦中的ɐ性世界，而能成為可˽˾、

可ɺ作、可ƎǕ與可Ĝ理的公共ķ程結構。

viewĎcontract:
  viewĎid: ʛpayment-responsibility-viewʛ
  purpose:
    - ʛshow state ownership and cross-module contractsʛ
  audience:
    - ʛengineerʛ
    - ʛincident-commanderʛ
    - ʛAƒ-agentʛ
  source:
    declared:
      - ʛmodule-registryʛ
      - ʛcontract-registryʛ
    observed:
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      - ʛruntime-tracesʛ
  scope:
    domain: ʛpaymentʛ
    environment: ʛproductionʛ
    version: ʛ2026.07ʛ
  omissions:
    - ʛinternal Ɩunction call graphʛ
    - ʛnon-critical metricsʛ
  authority:
    responsibility: ʛdeclared-authoritativeʛ
    runtimeĎedges: ʛobservedʛ
  Ɩreshness:
    declared: ʛon-mergeʛ
    runtime: ʛ5mʛ
  trace:
    enabled: true
    targets:
      - ʛcontractʛ
      - ʛcode-symbolʛ
      - ʛdeploymentʛ
      - ʛincidentʛ
  owner: ʛpayments-teamʛ
viewĎnode:
  nodeĎid: ʛpayment.authorizationʛ
  nodeĎtype: ʛworld-stateʛ
  label: ʛPayment Authorizationʛ
  ownership:
    module: ʛpaymentʛ
  relations:
    - type: ʛchanged-byʛ
      target: ʛAuthorizePaymentʛ
    - type: ʛproducesʛ
      target: ʛPaymentAuthorizedʛ
    - type: ʛproǞected-asʛ
      target: ʛorder-payment-statusʛ
  provenance:
    source: ʛpayment-domain-model-v2ʛ
    status: ʛdeclaredʛ
    veriǜedĎat: ʛ2026-07-27ʛ
  permissions:
    writableĎby:
      - ʛpayment-moduleʛ
semanticĎzoom:
  root: ʛcommerce-worldʛ
  levels:
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    - level: 0
      node: ʛcommerce-worldʛ
      view: ʛproblem-worldʛ
    - level: 1
      node: ʛpayment-responsibilityʛ
      view: ʛresponsibilityʛ
    - level: 2
      node: ʛauthorize-payment-v2ʛ
      view: ʛcontractʛ
    - level: ˨
      node: ʛPaymentAuthorizedʛ
      view: ʛevent-stateʛ
    - level: ˪
      node: ʛPaymentAuthorizer.authorizeʛ
      view: ʛcodeʛ
    - level: 5
      node: ʛpayments-prod-traceʛ
      view: ʛruntimeʛ
viewĎdriƖt:
  viewĎid: ʛdeployment-topologyʛ
  detectedĎat: ʛ2026-07-27T15:00:00ź0˿:00ʛ
  declared:
    edge: ʛgateway -ŋ deployment-serviceʛ
  observed:
    edge: ʛgateway -ŋ legacy-deployerʛ
  classiǜcation: ʛruntime-divergedʛ
  severity: ʛhighʛ
  impact:
    - ʛincident runbook may route to wrong ownerʛ
  owner: ʛplatƖorm-teamʛ
  resolution:
    status: ʛopenʛ

PU-1-01̀程式不ƶ於程式碼：可執行問題模型的Ǒ本定義

PU-1-02̀問題世界建模：Ĕ體、ĕĖ、ŀ則與系統邊界

PU-1-0˨̀資料—狀態—事件—行動：程式系統的四元動力結構

PU-1-0˪̀責任、模組與契約：ĭĦħ分ȷŠ系統邊界

PU-1-05̀可視化作為外部結構記憶：ċ角色、ċ尺度的程式理解

PU-1-06̀失敗ň是程式：Ǔ證、可觀Ǐ、Ěě與ǔ期ƎǕ
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ĭ0.1 — 2026-07-27

完成̇̈篇ǐǑ論文第̇一篇。

將程式可視化定義為外部結構記憶。

建立角色、任務、尺度與時間Ȥ件下的視圖投影模型。

提出不存在單一ăĄ系統視圖。

建立問題世界、ĕĖ、狀態、責任、契約、資料、部ė、失敗、權限與Ęę視圖Č。

建立̇元視圖契約。

提出ũŘŪū與跨尺度ŲųĢŷ。

ĵ分ĩŒ者、Ƈƈ、ƉƊ、ķ程、ƎƏ、Ɛă、Ƒ核與 Aƒ Agent 視圖。

分ƣƹĄƺƻ、ƿ少ɫ分結構與分ŭ̉̊。

ĵ分Ķ態、動態、Runtime 與Ęę視圖。

建立失敗視圖、權限Ĝ理視圖與時間Ɯū。

提出視圖Ƥƥ、Ű期ƭ記與ɍʋ—觀Ǐƪƫ。

建立ǋ動ŕ成、ȇȷȬɫ與ƪƫ核查ʣǱ策Ś。

建立ʅʙ可追蹤與 Aƒ 原ŕ機器可Ɣ視圖。

ɕʌž單ſƀ、ƮƯ部ė、Aƒ Agent、ưƱ、ƲƳ系統與ċ團隊ƴƵħŽ。

提出̋̇̋ȷ失敗模式與̇四̌可證ǁƲƳʔʙ。

完成與 PU-1-06《失敗ň是程式》的̍ĉ。
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