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S E CT I O N

摘要
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《時空間支配型 AI》已提出，一個高階人工智能的身體不必等於單一機器人，而可以由固定站、移動站、儀

器、感測器、算力、材料庫與人類協作者共同構成。本文進一步處理其中最核心、也最容易被含糊帶過的問

題：

當同一套高階智能可以同時或先後操作多個不同身體時，什麼條件下可以把它們稱為

「同一個超靈的分布式具身」？

現有跨具身機器人研究已經顯示，大規模資料集、共享策略、統一潛在動作空間、世界模型與具身轉接器，

可以讓知識和控制能力跨越不同機械臂、手爪、雙臂系統、四Ā與人形機器人轉移。Open ā-Embodiment 

已整Ă超過一ăĄ條ąĆ機器人ćĈ與ĉĊĉċ具身；Gemini Čobotics čĎ高階具身ď理模型與Đ階đĒē

Ĕ言ē動作模型協作；ĕ期研究也開Ė以統一潛在動作空間或跨具身世界模型，č單一策略ėĘ不同形態的機

器人。ęĚ進ě支Ĝ「能力可以跨身體共享」。

ĝ：

共享模型

Ğ

共享主體ğ

共享策略

Ğ

共享Ġġğ

共享Ġġ

Ğ

身ĢģĤğ

身ĢģĤ

Ğ

意識同一.

ĥĦ，本文不以模型ħĨ是ĩĪ同來定ī超靈，而提出一個由治理核心、ĜĤĬĭ、世界狀態、ĠġĮ統、

ħ限į、身體İı與Ĳĳ證據共同形成的工Ĵ定ī。

本文ĵ超靈的Ķ理ķĸĹ為：
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Oversoul

ĺ

Embodiment Čegistry

ĺ

Ļody Leases

ĺ

Embodiment Adapters

ĺ

Local Agents

ĺ

Shared ļorld Model

ĺ

Provenance

Ľ

Distributed Embodied Principal.

其中，高階超靈不ľ接Ŀ出ŀ一個Łł的控制Ń，而ĵ意ń編Ņ成具身ņŁ的ĳĘ與ŇňĬĭ；不同身體ŉ

過Ŋŋ的能力模型、動作轉接器、Ōō規Ŏ器與ŏ體安全控制器，ĵ同一意ńŐĆ為不同的Ķ理ő動。ŀ個

身體Œ在有限時間、有限œ域與有限動作集ĂŔĜ有「身體İı」，ŕŖŗ本Ř安全ĩřħ。身體可以被Ś

ś、Ŝŝ、Şş、Šš、ŢŇ與ţŤ，ĝĳťţŤŦ必ŧĨŨũŪ能力、世界ūŬ、ĳĘĲĳ與ŭŮ成Ķ理

狀態。

本文提出ůċ多身體ŁŰ：űŲ、ųŴ體、分身、分ŵ體與協作者。Œ有前ŶċŷĂ在工ĴŸ被ľ接Źś同

一超靈的單一Ĳĳį；分身與分ŵźŻśĠġ分ż、策略分ż與Ĳĳ分Ž，不能Œžſ後同步ƀ稱Ɓ是同一

主體。本文ƂƃƄƅƆĶ理ķ架構、四階Ƈ身體ƈ定協Ɖ、共享世界狀態ūŬ、能力ē意ń轉Ņ模型、身Ģģ

Ĥ性Ɗĭ、Ƌƌ與安全規ƍ，以Ǝ第一個雙身體Ś固定儀器站的 MƏP。

本文的核心Ɛ論是：

超靈的Ķ理ķ，不是把同一模型ƑƒƓ多Ɣ機器，而是讓一個ĜĤ治理核心，在不ƕ

ƖŘƗ安全與具身Ƙƙ的前提下，ƕƚ多個可ƛƜ、可Ɲƞ、可ţŤ的Ķ理作ĎƟ。

ŁƠơ： 超靈、Oversoul、O-Chip、靈Ƣ分š、分布式具身主體、跨具身ƣƤ、多機器人、身體İı、能力

模型、統一動作空間、共享世界模型、身ĢģĤ、ŘƗ Agent、Ķ理Ĳĳį

系列第一篇定īƥ時空域支配智能：
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STDI

Ʀ

ĜĤ性智能主體

ĺ

站Ƨķ分布式身體

ĺ

Ķ理域治理

ĺ

證據ƨƩ.

ĝę個公式Ɓŗ下一個ƪƫ：

多個站Ƨ究ƬŒ是被同一ƭƔƮ度的Ưư，Ʊ是同一智能的多個身體？

Ʋň不處理ę個問題，後Ĥ的「超靈站Ƴ」「ĜĤ性Ɗƴ控制œ」「中Ƶ主ħ與ŘƗŋ治」ŦźƶƷƸċ不

同ŁŰ：

一個Ʈ度器čĎ多Ɣ工具；

一個智能ŉ過多個身體作Ď；

多個ƹƄ智能ƺĦĂ作。

ęƸ者可以čĎĪƻ的Ƽŏ體，ƽ具有Ů全不同的：

世界模型；

Ġġ；

ħ限；

-Ĳĳ；

Ƌƌ；

身Ģ；

治理。

Neo.K ̎ EveMissLab   ̏   STDI-02 ˄ / ˄˄   ̏   https://thisoneisneok.com



本文的ĳĘ，是ƃƄ「超靈Ķ理ķ」的最Đ工Ĵ定ī，ŕƾƿ以ǀƣ隱喻ǁţ系統ǂ界。

S E CT I O N

1.1 O-Chip 的原始結構

O-Chip ĵǃ統 CPǄ 中的規Ŏ、ǅ測、ǆǇ分ǈ與ǉő工作分š：

O-Chip／Oversoul
Ʀ Ǌđǋ規Ŏ、Ĕī分ǈ、ǆǇń、資源配ǌ
Ǎǎ／Ǐ控Ɔ
Ʀ ǐǑǒǉő路Ǔ中ǒǔ當前可ǉőƗ案
CPǄ／ǉő核心
Ʀ 高Ǖǖ、ĐǗǘ、ǙǗǚ的ũ定性ǉő

其Ǜ定架構ǜƍ不是「CPǄ Ů全不ǘǝ」，而是：

Ǌđǋ、跨模Ǟ與高Ĕīř策，應與高ǟ、ĐǠǡ與Ōō安全ǉő分Ɔ。

S E CT I O N

1.2 從一個 CPU 到一個資料中心

SFČSN 已ĵ超靈ǢǣƓ資料中心：

ĳĘĔī

Ľ

Ǥ分類

Ľ

ǥǦ、ǧǨ、同步與ǉőħ限.

同時提出：

第一ǁ：中Ƶ AI 治理；

第ĉǁ：中Ƶ AIǩŘƗǪ Agent；

第Ƹǁ：動態不動Ƨ中Ƶ。
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S E CT I O N

1.3 從資料中心到物理域

本文ǫǬ一ǭǮ度ǯ移：

CPǄ／GPǄ

Ľ

機械臂、移動ƭƔ、儀器、感測站ğ

Ɗǰ與資料Ǥ

Ľ

ĳĘ、工具、Ķ料、能源與Ķ理ő動Ǥğ

Ǳƕ與ǉőħ限

Ľ

身體İı、œ域ħ限與安全動作集Ă.

ĥĦ，超靈Ķ理ķ不是把 O-Chip ǲǳ安ǴƓ一Ɣ機器人，而是ĵ O-Chip 的ř策ēǉő分Ɔ轉ķ為一ċ多身

體治理架構。

S E CT I O N

2.1 資料與策略可以跨越不同身體

Open ā-Embodiment 集Ă超過一ăĄ條ąĆ機器人ćĈ，ǵǶĉĊĉċ不同具身，顯示不同Ć驗Ƿ、不同

機械形態與不同ĳĘ的資料可以被共同ǞǸŕĎ於ǥĎ策略ǹǺ。

ę支Ĝ：

不同身體的經驗

Ľ

共享策略ƣƤ.

ĝ資料共ǹ不ǁǻǉő時的多身體共享同一個ĜĤ身Ģ。
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S E CT I O N

2.2 高階推理與低階控制可以分層

Gemini Čobotics 1.Ǽ 以高階具身ď理模型規Ŏ、čĎ工具與Ɲǽ進度，ǫ由đĒēĔ言ē動作模型把步Ǿ轉

成Ķ理動作。ę與 O-Chip 的架構ľĒ高度Īƻ：

ǿigh-level Embodied Čeasoner

Ľ

ƏLA／Local Controller.

ĝ它主ȀĸĹ一個機器人系統Ŕ的分Ɔ，而不是一個治理主體同時ȁ有多個ƙȂ身體。

S E CT I O N

2.3 統一動作表示可以降低形態差異

ĕ期跨具身研究ȃȄ以：

統一潛在動作空間；

ȅťķ動作ǻ示；

具身ȆĎ proȇector／adapter；

跨具身世界模型；

把不同ŁłȈ、手爪與形態的動作ȉǚƓ共享ǻ示。

可Ȋ為：

z�

Ʀ

E�ȋȌ�ȍȋȋiȎȎğa�ȍȋȋiȎȎȎğ

a�ȍȋȋȇȎȎ

Ʀ

D�ȋz�Ȏğ
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其中：

E�：第 i ċ具身的編ȏ器；

D�：第 ȇ ċ具身的Ȑȏ器；

z�：共享動作或ȑ動ǻ示。

ę支Ĝ「同一技能可以經轉Ņ後由不同身體Ů成」。

S E CT I O N

2.4 異質多機器人需要階層治理

EmbodiedAgent、CoMuČoS 與其ȒƙȂ多機器人研究ȓƊ出，高階ĳĘ分Ȑ、能力ıȔ、Ɛ構ķĠġ、ſ

件ȕ動Ĩ規Ŏ與ŘƗǉő，是讓不同機器人Ů成ǊĳĘ的ĨȀƗȖ。

ĥĦ，現有研究已提ȗ超靈Ķ理ķ的四ȘșȚ：

跨具身資料；

高Đ階分Ɔ；

統一ǻ示；

ƙȂțȜƮ度。

它ȝŭȐř的，是統一治理身Ģ與Ǌ期ĲĳģĤ性。

S E CT I O N

3.1 同一權重不等於同一實例

Ŷ個機器人ȞśĪ同模型：

ȟȠAƦȟȠĻ

不ǻ示：

InstanceȠAƦInstanceȠĻ.
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它們可能具有不同：

ȡ時Ȣ測；

Şȣ狀態；

ĳĘ；

ħ限；

Ġġ；

Ķ理後ň。

S E CT I O N

3.2 同一策略不等於同一世界模型

ȡččĎĪ同策略：

ȤȠAƦȤȠĻğ

Ʋň：

cal-ļȠAĞcal-ļȠĻğ

它們可能ȥ同一Ķ件、Ȧǌ或ĳĘǬ出不同ȧ定。

S E CT I O N

3.3 同步記憶不等於身份沒有分叉

Ŷ個ĆȨƹƄǉő後ǫĂȩ日Ȫ，ŕ不能Ɩȫ分ŵ期間Ŋŋ作出的ő動與Ĳĳ。

S E CT I O N

3.4 工程身份不等於意識身份
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本文Œ處理：

Ȭ個治理核心；

Ȭ條ĳĘį；

Ȭ個Ĳĳ主體；

Ȭ套ĠġĮ統；

Ȭ個ħ限來源；

在系統工ĴŸ應被đ為同一作ȭ主體。

本文不ǐęĚ條件ď出主Ȣ經驗或ǀƣ人格同一性。

定ī超靈治理核心：

cal-O�

Ʀ

ȋ

K�ğ

M�ğ

ļ�ğ

G�ğ

P�ğ

Ȯ�

Ȏğ

其中：

K�：Ǌ期Ĭĭ與ȯȰıȔ；

M�：ĜĤĠġ與模型狀態；

ļ�：共享世界模型；

G�：當前身體與站ƧŁŰń；

P�：ħ限、ȱ策與安全Ȳ法；
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Ȯ�：ř策、ő動與證據日Ȫ。

定ī身體集Ă：

cal-Ļ�

Ʀ

ȳĻ�ğĻ�ğȴğĻ�ȵ.

ŀ個身體：

Ļ�

Ʀ

ȋ

C�ğ

S�ğ

A�ğ

ȶ�ğ

ǿ�ğ

L�

Ȏğ

其中：

C�：能力；

S�：感測；

A�：可ǉő動作；

ȶ�：可作Ď空間；

ǿ�：ȷȸ、Ŝŝ與可ȹ度；

L�：本Ř控制與安全限制。

分布式具身主體定ī為：
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一個具有ĜĤ治理核心、共同Ĭĭ與可Ɲƞ世界狀態的人工智能系統，ŉ過一ǞȺƓ

能力、時間、空間、ħ限和安全限制的身體，ǉő多ƧĶ理Ȣ測與ő動，ŕĵȻ有作

ĎŹś同一Ĳĳ與證據į。
形式Ÿ：

mathfrakEȠȋdistributedȎ

Ʀ

ȋ

cal-O�ğ

cal-Ļ�ğ

ȼ�ğ

Ƚ�

Ȏğ

其中：

ȼ�：超靈與身體Ⱦ間的İı集Ă；

Ƚ�：意ńƓ具身動作的轉Ņ集Ă。

不是Ȼ有被同一系統ģ接的機器人，Ŧ應被稱為同一超靈的身體。

S E CT I O N

5.1 附肢（Appendage）

ȿɀ：

ņƹƄǊ期Ĭĭ；

ņƹƄ主ħ；

Œ在ģ線與İı期間工作；

狀態Ů整ƜǤ中Ƶ；

本ŘŒŖŗȡ時安全。
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ȨƲ固定機械臂、Ī機ɁƔ、ɂɃ。

űŲ最接ĕ「同一身體的一ō分」。

S E CT I O N

5.2 委派體（Delegate Body）

ȿɀ：

能ǉőɄǊĳĘ；

有本ŘĠġ與Ĩ規Ŏ；

Ĝ有有限ħ限İı；

ĳĘĬĭƁ由超靈ɅɆ；

Ů成後ɇƜǃ證據與ŭř狀態。

ȨƲ移動機器人、ɈƟ儀器ǁ理。

ųŴ體Ɓ可被Źś單一超靈Ĳĳį，ĝ必ŧɉũĠɊŘƗŋ主ř策。

S E CT I O N

5.3 分身（Replica）

分身Ĝ有：

Ī同或ĕƻ模型；

Ī同ɋĖĠġǱɌ；

可ƹƄɍő的高階規Ŏ能力。

一Ɏ分身在不同Ʃɏ中ƹƄř策：

MȠAȋtĺɐ tȎĞ MȠĻȋtĺɐ tȎ.
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它們已經形成不同的狀態Į統。

分身可以ſ後ɑŤĠġ，ĝ不能ɒǴ分ŵ期間ɓ有多個ř策中心。

S E CT I O N

5.4 分叉體（Fork）

分ŵ體由超靈主動Ƒƒ，以ɔɕ不同策略或ƭőĳĘ。

它應被đ為：

同源；

Ş時ƹƄ；

可能ĨŨĂȩ知識；

不能ŋ動ĂȩĲĳ。

S E CT I O N

5.5 協作者（Peer）

協作者具有ŋɖ的Ĭĭ、Ġġ與ħ限，與超靈ƃƄ協ƉĂ作。

它不是超靈的身體，ȡččĎĪ同模型或ɗɘ。

S E CT I O N

L0：物理身體與硬體安全

Łł；

əɚ；

ɛ源；

工具；
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ɜş；

ɝɞ；

ɟ力；

ɠ度；

œ域ȑɡ。

S E CT I O N

L1：具身原生控制器

servo；

PLC；

MCǄ；

ɍ動控制；

Đ階感測；

ŏȡ時Ɯ路。

S E CT I O N

L2：具身能力模型

ĸĹ：

可以Ǭ什麼；

在ȬɢǬ；

čĎ什麼工具；

ɣ度；

ɤȞ；
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ɥ度；

Ŝŝ；

ɦɧ；

Ȼɇ前ǌ條件。

S E CT I O N

L3：具身轉接器

ĵǥĎ意ń轉成：

ŁłĬĭ；

ɨƟǉő器ɩ態；

路Ǔ；

工具Ĵɪ；

儀器 API；

本Ř技能。

S E CT I O N

L4：地方 Agent

ɤĲ：

Ōō規Ŏ；

đĒ與狀態ɫɬ；

Ǚ期Ġġ；

站ŔƋƌ處理；

ĳĘ進度；
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安全ĩř。

S E CT I O N

L5：共享世界模型與記憶血統

ɤĲ：

世界ūŬ；

身體Ȧǌ；

ɭ本；

ĳĘ；

ħ限；

不ũ定性；

ſ件；

分ŵ與ĂȩĠɊ。

S E CT I O N

L6：超靈治理核心

ɤĲ：

Ǌ期Ĭĭ；

高階ď理；

跨身體ĳĘ分Ȑ；

ĥň模型；

資源；

身體ǒǔ；
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ħ限İı。

S E CT I O N

L7：責任、證據與公共接口

ɤĲ：

ő動來源；

ɮ本；

ř策；

ɯɰ；

EML-CF；

安全ſ件；

IP；

公開與Ă作。

ɱɲȁ有Ȼ有身體控制ħɳ不安全，也不ŷĂ跨ǞǸ與ɈƟƯư。

定ī身體İı：

ɴ�

Ʀ

ȋ

oğ

b�ğ

cal-A�ğ

ȶ�ğ

ɵt�ğt�ɶğ

C�ğ

Č�

Ȏğ
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其中：

o：超靈治理核心；

b�：身體；

cal-A�：ɷɸ動作；

ȶ�：ɷɸ作Ď域；

ɵt�ğt�ɶ：有Ň時間；

C�：安全與ĳĘ條件；

Č�：ƛɹ、Ɯɺ與Ĳĳ規ƍ。

S E CT I O N

7.1 綁定前

必ŧũŪ：

身體身Ģ；

ɻ體與控制ɮ本；

能力；

工具；

Ŝŝ；

ȷȸ；

œ域；

ɜş；

世界ūŬ；

其ȒčĎ者或ĳĘ。
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S E CT I O N

7.2 綁定

ƃƄ：

ŚɼȹǦ；

Ǚ期ɽ證；

動作ɾɿ單；

最大作Ď力與ɥ度；

œ域限制；

時間限制；

ƜɺǟǨ；

本Řĩř規ƍ。

S E CT I O N

7.3 運作

身體ĜĤƜɺ：

ĳĘ進度；

ʀƘ；

能源；

ȷȸ；

ŨȢ測；

ĳťŘƗŋ主ř定。
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S E CT I O N

7.4 解除

İıƐȔ時必ŧ：

şʁŭɅħ動作；

安全ʂǌĶɗ；

ŖȣŌō狀態；

ƜǃŭřĳĘ；

ʃ理Ǚ期ɽ證；

ĭĠĶ理世界的ʄŗʅʆ。

S E CT I O N

8.1 超靈不應輸出通用關節向量

不同身體具有不同：

ŋ由度；

手爪；

工具；

Ǯʇ；

工作空間；

感測；

控制ǟǨ。

ĥĦ高階意ń應ĸĹŇň：

eʈect:
  obȇect: sampleȠA
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  targetȠzone: microscopeȠstage
  orientationȠtolerance: 2deg
  forceȠlimit: ǼN
  deadline: 30s
  evidenceȠreʉuired:
    - preȠgraspȠimage
    - forceȠtrace
    - ʊnalȠpose

S E CT I O N

8.2 能力匹配

ȥĳĘ ʉ 與身體 Ļ�：

FitȋʉğĻ�Ȏ

Ʀ

ʋ�CȠȋcapȎ

ĺ

ʋ�CȠȋprecisionȎ

ĺ

ʋ�CȠȋtimeȎ

ĺ

ʋ�CȠȋsafetyȎ

-

ʋ�CȠȋenergyȎ

-

ʋ�CȠȋriskȎ.

S E CT I O N

8.3 轉譯鏈

Intent

Ľ

Eʈect Graph

Ľ

Skill
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Ľ

Embodiment Adapter

Ľ

Local Plan

Ľ

Controller.
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統一ǻ示的Ĭ的不是ʌȫ身體Ƙƙ，而是讓共同核心能在不知Ǧŀ個Łłʍł的ʎʏ下ǻɚ可驗證Ňň。

S E CT I O N

9.1 沒有完全即時的全局共同狀態

不同身體的Ȣ測與ǥʐȣ在Ǡǡ：

hatļ�ȋtȎĞ ļȋtȎ.

ĥĦŀ個ĳĘɇȀ世界狀態ūŬ：

ʑ�

Ʀ

ȋ

Ə�ğ

t�ğ

cal-O�ğ

ɐ�

Ȏğ

其中：

Ə�：ɮ本；

t�：ƃƄ時間；

cal-O�：ʒƎĶ體與œ域；

ɐ�：ɷɸ過期與Ƙƙʓʔ。

S E CT I O N

9.2 狀態可分成三類

強一致狀態
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ȨƲ：

人是ĩ進śʕɧœ；

高ɟƯư是ĩʖ動；

ɭ本是ĩ被ʗ一Ɣ機器ʘƕ。

Ȁʙ本Ř或同步ɡ定。

有界過期狀態

ȨƲ：

ɛʚ；

儀器ʛ列；

移動站Ȧǌ。

ɷɸ有限過期。

最終一致狀態

ȨƲ：

Ǌ期ƣƤ統ɬ；

ĳĘʜȀ；

非ȡ時Ʃɏ模型。

可以非同步Ăȩ。

S E CT I O N

9.3 記憶血統

ŀʝĠġ必ŧĭĠ：

來源身體；
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來源感測器；

時間；

模型；

世界ūŬ；

ȹ心；

是ĩ由ŘƗ Agent ď論；

是ĩ與其ȒĠġʞʟ。

共享Ġġ不是把Ȼ有Ŕ容ņƘʠȊś單一ȖŃ庫。

本文不ȧ定意識，Œ定ī作ȭ身Ģ。

定īģĤ性ȖŃ：

ʡ�

Ʀ

ȋ

cȠKğ

cȠMğ

cȠļğ

cȠPğ

cȠȮ

Ȏğ

其中：

cȠK：Ĭĭ與ȯȰıȔģĤ；

cȠM：ĠġĮ統ģĤ；

cȠļ：世界模型ɮ本可Ɲǽ；

cȠP：ħ限與治理įģĤ；

cȠȮ：ř策與Ĳĳ日ȪģĤ。
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工ĴģĤ度：

CȠȋidȎȋt�ğt�Ȏ

Ʀ

ʢȠȋrȎʋȠr cȠr.

它ŒĎ於Ɯʣ：

是ĩ為同一治理作ȭ主體；

是ĩ能ʤ接ʥĳĘ；

是ĩ能čĎʥħ限；

是ĩɇĨŨŜŝ；

是ĩ有ĲĳʦƧ。

不能Ď它ƀ稱：

同一意識；

靈ʧ轉移；

主Ȣ經驗ǠĤ。

S E CT I O N

11.1 加入新身體

ɇȀ：

能力ʨʩ；

安全測Ȅ；

模ʪŜŝ；

ʫǪ模式；

Đɦɧİı；

Neo.K ̎ EveMissLab   ̏   STDI-02 27 / ˄˄   ̏   https://thisoneisneok.com



ʬ式Źś。

S E CT I O N

11.2 身體切換

同一ĳĘ由 Ļ� ʭŤƓ Ļ� 時，必ŧ轉移：

Ķ件狀態；

工具狀態；

ŭŮ成動作；

ŌōŘń；

作Ď力與接ʮʯʰ；

Ţʱɦɧ；

證據Ȁʙ。

S E CT I O N

11.3 身體替換不等於無縫

不同身體可能ņ法Ů成同一Ňň：

cal-CȋĻ�Ȏnotʲcal-CȋĻ�Ȏ.

Ȼ以身體ţŤ應ĨŨ規Ŏ，而不是ŒʳŤ endpoint。

S E CT I O N

11.4 身體故障

Ƌƌ後的ʴ先ɪ：

şʁʕɧ；
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ŖȣĶ體；

Šš身體；

ʳŨ世界模型；

ĭĠŭŮ成Ķ理狀態；

ʵʶţǁ身體；

ĨŨ驗證ĳĘ。

S E CT I O N

12.1 地方 Agent 必須存在

高階超靈不ŷĂ處理：

ʷʸʹ控制；

ȡ時ɝɞ；

ŀʺđĒʻė；

əɚɛǤ；

高ǟʼ動；

Ōōʽɜ狀ʏ。

S E CT I O N

12.2 地方有權但不是全域主權

ŘƗ Agent 可以：

Şş；

ʾƌ；

ĨȄ；
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ǒǔ同ʹ工具；

ʿʬŌō路Ǔ；

ƾƿʕɧˀǰ。

ŘƗ Agent 不可以：

ǣ張作Ď域；

ʿʅ安全Ȳ法；

ƕƚŨ的高ɦɧ工具；

ĵĳĘ轉ɑŭɅħ身體；

ŋő公開研究Ɛň；

把ŌōĬĭ提ˁ為全ŌĬĭ。

S E CT I O N

12.3 衝突處理

˂超靈與ŘƗ Agent ʞʟ：

ǿard Safety

˃

Local Safety

˃

Lease Constraints

˃

Global Plan

˃

Performance.

S E CT I O N

13.1 為何需要分叉
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ɈƟ、ǊǠǡ或多研究線可能ɇȀĵ超靈Ƒƒ為多個高階ĆȨ。

S E CT I O N

13.2 分叉後的最低紀錄

fork:
  parentȠidentity: oversoulȠmain
  forkȠid: oversoulȠlabȠĻȠ0˄2
  memoryȠsnapshot: MȠ2026Ƞ07Ƞ30Ƞ1˅Ƞ30
  ʋorldȠepoch: ļEȠ0Ǽ2
  alloʋedȠdomain: labȠĻ
  mergeȠpolicy: knoʋledgeȠonly
  independentȠauthority: limited

S E CT I O N

13.3 合併不是覆蓋

應分ʠĂȩ：

ſĆ；

技能；

模型ˆȈ；

ǗȨ；

策略ƃƉ；

ŭȐʞʟ。

不能ľ接把Ŷ條ȑĪˇˈ的世界ʯʰˉǶ為一條。

S E CT I O N

13.4 責任不合併

分ŵ期間ŀ個ĆȨȥŋɖ的ř策ɤ有ƹƄ證據Ĳĳ。ȡč日後知識Ăȩ，也不能把ſƋĲĳ模糊成「同一個 

AI Ǭ的」。
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ŀ個Ķ理動作應ĠɊ：

ˊȋaȎ

Ʀ

ȋ

iğ

pğ

ɴğ

bğ

lğ

cğ

oğ

r

Ȏğ

其中：

i：ǜĖ意ń；

p：高階ɬˋ；

ɴ：身體İı；

b：ǉő身體；

l：ŘƗ Agent ř策；

c：控制器Ŀ出；

o：Ȣ測Ɛň；

r：ˌˍ、ƾƿ與Ɯˎ。

ęč系統可以Ɯʣ：

是高階規Ŏˏː？

能力ˑ配ˏː？

轉接器ˏː？
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ŘƗ感知ˏː？

控制器Ƌƌ？

Ưư機械Ƌƌ？

人類˒ś？

世界狀態過期？

S E CT I O N

15.1 身體劫持

˓˔者ƕƚ身體控制ħ，ĝ中ƵƁ以為它可ȹ。

控制：

Ǚ期ɽ證；

動作ɯɰ；

心˕；

˖測一˗性；

本Ř與中Ƶ雙Ɨ驗證。

S E CT I O N

15.2 假身體註冊

˘意Ưư˙稱具有˚ʝ能力。

控制：

ƒ˛˜／ǞǸ證˝；

ʫǪ模式；

能力˞˟測Ȅ；
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人工核ˍ。

S E CT I O N

15.3 世界模型污染

單一身體ŸǃˏːȢ測。

控制：

來源ȹ心；

多感測ɑŵ；

ʞʟŖŗ；

不以單一Ȣ測ľ接ˉǶ高ɦɧ狀態。

S E CT I O N

15.4 權限漂移

ˠ時İı被ŘƗ Agent 當成ɱɲħ限。

控制：

Ɠ期ŢŇ；

不能轉Ʌ；

ɇȀ世界ūŬ；

ŏ體ɾɿ單。

S E CT I O N

15.5 分身失控

分ŵ體Ǌ時間š線後Ĝ有過期ȱ策。
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控制：

İı期限；

š線動作集Ă；

Ĩģ時ĨŨŪ證；

ˡʁŋ動ˢˣ高ɦɧħ限。

S E CT I O N

15.6 共享模型單點錯誤

同一核心策略可能讓Ȼ有身體ˤ同一ˏː。

控制：

ƙȂ安全控制；

ƹƄ規ƍ；

Ƌƌ˥ś；

不同感測路Ǔ；

ŘƗĩř。

S E CT I O N

16.1 目的

驗證一個高階治理核心能ĩ在不ľ接控制Đ階Łł的ʎʏ下，čĎŶċ不同身體Ů成同一Đɦɧ研究ǤĴ。

S E CT I O N

16.2 配置

一Ɣ固定機械臂；
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一Ɣ移動ƭƔ或第ĉċ機械臂；

一個Ī機／ĨŃ／ǮʇŃ測站；

一個中Ƶ超靈ėĘ；

Ŷ個ŘƗ Agent；

本Řɜş與œ域ȑɡ；

EML-CF 或ſ件˦ȣ。

S E CT I O N

16.3 任務

身體 A ǐȣʂœƕƚɭ本；

ĵɭ本ʂśɑ接œ；

系統ʳŨ世界ūŬ；

身體 Ļ 接手ɭ本；

移動˧儀器站；

ǉőŃ測；

ƐňƜǃ；

Ƌ意中ʦ一個身體；

由ʗ一身體或人工Ů成安全接˨。

S E CT I O N

16.4 比較基線

單機器人單體˩本；
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中Ƶľ接˖控；

Ŷ個ƹƄ Agent；

超靈ǩ身體İıǩŘƗ Agent。

S E CT I O N

16.5 指標

ĳĘŮ成Ǩ；

身體ʭŤ時間；

世界狀態ˏː；

İı越界ǭȈ；

ŘƗĩřʬũǨ；

證據Ů整Ǩ；

ǥʐ中ʦˢˣǨ；

ː把ʥ狀態帶śŨ身體的ǭȈ。

S E CT I O N

H1：具身無關意圖可以降低跨機器人重寫成本

˂ŚśŇňń與具身轉接器，ĵ同一ĳĘō˪Ɠ第ĉċ身體Ȼɇ的人工ʿʅ應Đ於Ů全ƹƄĴ式。

S E CT I O N

H2：身體租約降低越權行動範圍

在ˏːˀǰ與ś˫模ʪ中，İı限制應ˬĐ最大Ķ理作Ď域。
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S E CT I O N

H3：共享世界紀元降低Ā接錯誤

ĪɄŒǃ˭ŋˮĔ言ĳĘ，ɉũ世界ūŬ、Ķ件狀態與ŭŮ成動作應ˬĐ身體ɑ接Ţʱ。

S E CT I O N

H4：地方āĂă高安全但可能降低表ĄąĆ

ŚśŘƗĩř後，ʕɧő動應下ˬ，ĝĳĘ時間可能Ÿˁ。˂安全ɓ有ʅ˯，˰Ɔɓ有ȯȰ。

S E CT I O N

H5：同一核心加多具身不一定ć於多Ĉĉ Agent

˂ĳĘƺĦņ共享世界與Ǌ期Ĭĭ，單一超靈的協Ʈ成本可能高於ƹƄ Agent。Ħ時不應˱őĂȩ。

S E CT I O N

H6：分身合併不能Ċ除分叉責任

ĳťſ後Ăȩ機制Ŧ應能Ŗŗ分ŵ期間的ƹƄř策與ſƋ來源。

本篇不主張：

Ī同模型等於同一人格；

一個 AI 可ņ成本同時控制ĳ意ȈŃ身體；

具身Ƙƙ已被ǥĎ策略Ů全Ɩȫ；

身體Ƌƌ後可以ņ˲轉移全ō狀態；

Ȼ有ŘƗ Agent Ŧ應ėǐ中Ƶˀǰ；

ɁƟ大模型ŷĂŏȡ時安全控制；

ĠġĂȩ等於身ĢĨŨ統一；
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工Ĵ身ĢģĤ性可以證ɉ意識；

現有跨具身模型已具ưŮ整分布式主體；

超靈有ħŋőƕƚŭɅħ機器、œ域或資源。

本文ƃƄ「˳čĎ身體」的主體與治理ǂ界。後Ĥ文ɰĵ分ʠ處理：

S E CT I O N

ċ 3 Č：OčerĎoďl Station FaĐric

把身體與站Ƨʬ式ǞǸ成固定、移動、˴ʪ、安全與ŘƗ智能站Ƴ。

S E CT I O N

ċ 4 Č：持đĒ指ē控制Ĕ

˵論超靈Ʋť跨時間˶˷同一個Ķ理域，而不是Œ在單ǭĳĘŔȣ在。

S E CT I O N

ċ 5 Č：ĕĖ即物理ėĘ

ƃƄ意ń、Ķ料、工具、能源、身體與時ɪ˸ƫ的編Ņ模型。

S E CT I O N

ċ 6 Č：具身即ę域ĚěĜ即能力

ƃƄ多身體有Ň能力、協Ʈ成本與ȥ˹界限。

S E CT I O N

ċ 7 Č：中ĝ主權、地方Ğ治與動態不動點中ĝ

處理超靈分˺、分ŵ、˻˼與多中心治理。
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跨具身機器人研究ʬ在證ɉ，經驗、策略、世界模型與動作ǻ示可以跨越不同身體轉移。ęč「一個高階智

能可以čĎ多ċ身體」ǐǀƣ隱喻˽˾成為工Ĵ問題。

ĝąʬ的超靈Ķ理ķ不能Œž：

共同模型；

共同資料集；

共同ɗɘ；

共同 API；

中ƵĳĘ分配。

它˧˿ɇȀ：

̀ĜĤ治理核心

ĺ

共享世界狀態

ĺ

ĠġĮ統

ĺ

身體İı

ĺ

能力轉Ņ

ĺ

ŘƗ安全

ĺ

Ĳĳ證據́

本文的核心ȧŝ是：

一個身體ȾȻ以̂於超靈，不是ĥ為它ȞśƥĪ同模型，而是ĥ為它在有限İı、共

同世界ūŬ與同一Ĳĳį中，成為高階意ń的可ƛƜĶ理作ĎƟ。

ĥĦ：
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超靈的Ķ理ķ

Ğ

模型Ƒƒğ

̀超靈的Ķ理ķ

Ʀ

多身體能力

ĺ

單一治理ģĤ

ĺ

ŘƗ安全ŋ治́

而其最̃ˀ題可以̄ǎ為：

身體可以ţŤ，能力可以ǯ移，Ġġ可以共享；ĝ主體與Ĳĳ是ĩģĤ，必ŧ由治

理、Į統、ħ限與證據共同Ɯʣ。
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oversoul:
  identityȠid: ̉oversoulȠmain̉
  governanceȠversion: ̉0.1̉
  ʋorldȠepoch: ̉ļEȠ0001̉
  memoryȠlineage: ̉MLȠ0001̉
  evidenceȠlevel: ̉E0̉
body:
  bodyȠid: ̉robotȠarmȠẢ
  embodimentȠtype: ̉ʊȌedȠmanipulator̉
  capabilities: ɵɶ
  sensors: ɵɶ
  tools: ɵɶ
  actionȠspace: ɵɶ
  localȠsafety: reʉuired
  localȠagent: reʉuired
lease:
  leaseȠid: ̉ĻLȠ0001̉
  permittedȠactions: ɵɶ
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  permittedȠzone: ɵɶ
  validȠfrom: ̉̉
  validȠuntil: ̉̉
  maȌȠforce: ̉̉
  maȌȠspeed: ̉̉
  ʋorldȠepochȠreʉuired: ̉̉
  revocationȠconditions: ɵɶ
provenance:
  intentȠid: ̉̉
  planȠid: ̉̉
  adapterȠversion: ̉̉
  localȠagentȠversion: ̉̉
  controllerȠversion: ̉̉
  evidenceȠartifacts: ɵɶ

 問題   是   ĩ 

 是ĩ有ƹƄǊ期Ĭĭ？   可能是協作者／分ŵ體   可為űŲ／ųŴ體 

 是ĩ能ŋőǣ張ħ限？   不應đ為同一身體   可Źś有限Ĳĳį 

 是ĩ具有ƹƄ高階Ġġ？   分身或分ŵ   űŲ或ųŴ體 

 是ĩŮ整ƜɺĶ理作Ď？   可Ɲƞ   不ƚŹś可ȹ主體 

 是ĩȺ共同安全Ȳ法？   可治理   ̊能作ǢōĂ作Ɨ 

 是ĩčĎ共同世界ūŬ？   可協作   必ŧĨŨ同步 

 是ĩ能被ƛɹİı？   可作Ķ理作ĎƟ   不是Ⱥ控身體 

---
̋ űɊ C：系列Į̌

O-Chip

ř策ēǉő分š

̍

SFČSN

高階Ĕī治理ǩŘƗǉő

̍

STDI 第 1 篇
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ĜĤĶ理時空域

̍

本篇

一個治理核心Ʋťƕƚ多個身體

̍

Oversoul Station Fabric

多身體Ʋť形成站Ƨķ分布式身體
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