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S E CT I O N

摘要

前兩篇已提出，時空域支配智能不是一個 AI 加上多台機器人，而是一個具有持續治理核心、共享世界模型、

權限租約、地方安全與證據責任鏈的分布式具身主體。然而，若沒有一個可部署的站點架構，「分布式身

體」仍只是哲學描述：不同機器人、儀器、感測器、模擬器與遠端服務如何被發現？如何描述能力？如何進

入共同世界模型？如何接收任務？如何完成跨站交接？如何在斷線、時序不一致或設備故障時安全退化？如

何判定一個虛擬模型、遠端實驗室或人類專家是否也是站網的一部分？

本文提出 Oversoul Station Fabric（OSF，超靈站網），作為 STDI 的物理—數位具身基礎設施。OSF 將一Ā

可被治理、可提ā能力、可Ăă狀態Ą可接ąą限任務的實體或虛擬Ć點，ćĈ成「站點」。站點不是單ĉ

網Ċ端點，也不是ċ接上 ČOS、OPC čA 或 API ĎďĐ成為超靈身體。đ式站點Ēē同時具有：

可驗證的身Ĕ；

機器可ĕ的能力與限Ė；

被定ė的空間與作Ę域；

可ę測的Ěě、Ĝĝ與時間狀態；

任務、權限與Ğğ接Ġ；

本地安全或ġĢģ界；

世界Ĥĥ與證據提交能力。

本文將站點分成Ħ類：感測站、ħĨ站、儀器站、ĩ定智能站、ĪĐ站、虛擬站與īĬĭ部站。不同站點可

經Į有線į定性網Ċ、一İ有線網Ċ、ı線網Ċ、Ĳ學鏈Ċ或ĳĴĵĶ任務ķĸ線。OSF 不ĹĺĻ有ĸ線具

備ļ同Ľ時性，而將ľĿ分成ŀ個ŁĖłŃ，ńŅĘņĳĴŇ端模型ň代本地ŉ安全Ŋŋ。

OSF 的基本形式為：

cal-FŌōOSFŎ

ŏ

ō

cal-N,

cal-E,

cal-C,

cal-Ő,
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cal-ő,

cal-L,

cal-P,

cal-V

Ŏ,
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Œœ：

cal-N：站點Ŕŕ；

cal-E：物理、ľĿ與任務Ŗŗ；

cal-C：能力與限Ė模型；

cal-Ő：共享世界模型；

cal-ő：任務與Ř作ř；

cal-L：身體、能力與Śś租約；

cal-P：安全、權限Ŝ治理ŝŞ；

cal-V：證據、ş本與來源Š統。

本文šŢ Station Descriptor、Capabilitţ CertiŤcate、Station Čeťistrţ、Őorld Epoch、Task Envelope、

Ŧandoŧ Transaction 與 Evidence Commit ł核心物件，提出「ĝ備—Ũũ—Ī交—驗證—提交／œŅ」的跨

站交接協Ū，ūŬŭ本、Ř具、任務或責任在站點Ů間ůŰı人ű有或Ųųű有的狀態。

現有 Ő3C Őeb of Thinťs Thinť Description 已提ā描述實體或虛擬「Thinť」的Ŵ性、Đ作與ŵ件ŮľĘ模

型；OPC čA Čobotics 已提āŶĐ設備系統的ŷ產、Ÿ件與Ź斷ŷĿ模型；ČOS 2 提ā模ź化Ć點、主Ż、

服務、Đ作與 őoS；Open-ČMF ż Fleet Adapter 將ŽžĪĐ機器人接入共同交ľ與任務ſ理；IEEE TSN ƀ

提ā有界ĳĴ、ƁĳĴƂŽ與Ɓƃķ的į定性網ĊƄƅ。OSF 不Ɔ代Ƈƈ技術，而在ƉƊŮ上Ƌ加「超靈具

身」Ļƌ的能力ƍė、世界狀態、權限租約、跨站ŵ務、地方ď治與證據Ǝ諾。

本文的核心ƏŻ為：

站點不是ċ為ĸ上網Ċ而成為身體；站點是在被ƐƑ、被限Ė、被授權、被同ƒĄ被

Ɠ入責任鏈ŮƔ，ƕ成為超靈的物理或虛擬作Ę端。

ŖƖƗ： Oversoul Station Fabric、OSF、超靈站網、ĩ定站、ĪĐ站、虛擬站、能力證Ƙ、站點ƙƚ、世

界Ĥĥ、跨站交接、身體租約、ČOS 2、Open-ČMF、OPC čA、Őeb of Thinťs、TSN、分布式具身

系列第一篇Ăƛ：

ƜƝ是持續治理一個物理時空域的 AI？

系列第ƞ篇Ăƛ：

Neo.K ̟ EveMissLab   ̠   STDI-03 ʬ / ɘ6   ̠   https://thisoneisneok.com



ƜƝŸ件Ɵ，多個物理作Ę端可ż被Ơ為同一超靈的分布式具身？

本文Ăƛ：

Ƈƈ作Ę端如何被źơ成可發現、可Ƣ度、可交接、可ƣƤ、可ƥƦ與可證Ƨ的站點

網？
如ƨ沒有 OSF，超靈物理化只能Ʃƪ專ƫŃ整ŕ：

ƬƋ加一台機器人ĎŲƭŁĖƮ式；

ƬƋ加一個儀器ĎšŢƯ的專Ę API；

Ƭ一ưŭ本交接ƱĘ人Ř約定；

Ƭ個地方 Aťent ƲĘ不同的狀態格式；

ƬƳ故障ƱĮœƴƵ時ƶ測；

Ƭ個遠端站點ƱıƷƸƹ界定權限Ŝ責任。

OSF 的ƺƻ是šŢ一個「Ƽƽ」：

Žž物理與數位設備
        ƾ
Station Descriptor
Capabilitţ CertiŤcate
Task / Lease / Evidence Protocol
        ƾ
STDI 世界模型與超靈治理

OSF 不ƿǀǁǂǃŽ，而是將ǃŽǄ化為可機器理ǅ、可ǆƮ與可驗證的Ǉ約。

GFMSN／ODML 系列ǈ將Ĳ學ŷǉŶĐǊ描述為：

主ľǋ；

ǌǍ站；

支線站；

ǎǏ站；

ǐǑ站；
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œǒ站；

ĕ出與ŲǓ入。

Œœ的ŖƖćĈ不是Ĳǔ本身，而是：

一個持續ŶĐ的ǕĈ，在不同站點被ƐƑ、分ǖ、łǗ、Ƃǘ、Ǚ測，ǚƔŲƯ進入

主ǖƮ。
OSF 將被ů理的ǕĈ從Ĳ學ŷǉƥǛ為：

cal-ǜ

ŏ

ǝ

ŭ本,

Ř具,

Ǟǉ,

任務,

數據,

能源,

權限,

人類ǟĺ,

證據

Ǡ.

ǡ本的：

drop

Ǣ

delaţ

Ǣ

transform

Ǣ

reinǣect

Ǆ化為：
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ƆǤ

Ǣ

Ũũ／łǗ

Ǣ

ů理／Ǚ測

Ǣ

驗證

Ǣ

Ī交或Ăǖ.

ċǥ，OSF 是 GFMSN 的站點化Ǧ維在一İ物理域œ的ǧ度ǨĪ，ǩƉ不ĹĺĲ學Ǫǫ，也不Ǭ設Ļ有站點

位Ű一Ÿ線性Ċǭ上。

S E CT I O N

2.1 最低定義

一個 OSF 站點 N� Ǯǯ為：

N�

ŏ

ō

I�,

T�,

C�,

F�,

ǰ�,

ǜ�,

Ŧ�,

K�,

A�,

P�,

V�

Ŏ,
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Œœ：

I�：身Ĕ與Ļ有權；

T�：站點類型；

C�：能力Ŕŕ；

F�：限Ė、ġĢ與安全ķǱ；

ǰ�：位ǂ、作Ęǲ與ĪĐǳǴ；

ǜ�：可ĕƭ接Ġ；

Ŧ�：Ěě、Ĝĝ、能源與時ǵ狀態；

K�：地方ŁĖŜď治能力；

A�：Ƕ前任務、租約與Ũũ；

P�：ŝŞ、Ƿ任與安全ƻǸ；

V�：ş本、證據與來源。

S E CT I O N

2.2 站點不是一般網路節點

一İ網ĊĆ點只ƌ能收發ŷǉ。

OSF 站點ǹĒēĂƛ：

Ǻ是ǻ？

Ǻ能ǼƜƝ？

Ǻ不能ǼƜƝ？

Ǻƺ前在ǽǾ？

Ǻ是否Ĝĝ？
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Ǻ的ŷǉ多ǿż前ę測？

Ǻ現在被ǻ租Ę？

Ǻđ在持有ǽ個ŭ本或Ř具？

Ǻ的本地安全能否ȀȁƏȂ？

Ǻ產ȃ的Ȅƨ如何被驗證？

S E CT I O N

2.3 站點也不一定有物理身體

虛擬站、模擬器、ŦPC、遠端ŷǉ分ȅ服務Ŝ人類專家也可ż成為站點，ǩƉƊ的能力類型不同。

一個虛擬站不能Ȇȇ：

已ĪĐ物體；

已ħĨ物理測Ǚ；

已完成設備Ĝĝ。

Ɖ只能提交ļ應類型的數位ȄƨȈ證據。

S E CT I O N

3.1 S0：感測站

主Ĺ能力：

ęȉ；

定位；

ƐƑ；

Ȋȋ；

狀態Ȍȍ；
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ŵ件Ȏ測。

ȏȐ：

ļ機；

ȑ度ļ機；

ĲȒ感測器；

ȓ度與Ȕ度；

ȕǖ、ȕȖ、Ȗ力；

ȗ學；

čŐȘ 定位；

安全Ĳș。

感測站的核心Ț出Ēēț有：

o

ŏ

ō

hatx,

Ȝ,

t,

s,

c

Ŏ,

Œœ：

hatx：ę測ȝ；

Ȝ：不į定性；

t：時間；
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s：來源；

c：Ĝĝ與可Ƿ度。

S E CT I O N

3.2 S1：執行站

提ā有限致Đ：

開Ŗ；

Ȟ；

ȟ；

加Ƞ；

ȡȢ；

ȣǄ；

位Ī；

Ȥ持；

ȥƧ；

ȕ源Āǘ。

ħĨ站ľȦ不ȧ責Ȩ期規ȩ，ǩĒē具有本地安全限Ė。

S E CT I O N

3.3 S2：儀器站

儀器站不只是「可żȪȫ的 API」，而是具有：

ŭ本接Ġ；

Ȭ作Ʈ序；
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ĜĝƮ序；

Ǚ測ǳǴ；

ǅȅ度；

不į定性；

ȭǞ；

Ȯȯ限Ė；

數據格式；

證據Ț出。

ȏȐ：

ȰȱȲ；

ǯȳ器；

Ƞȴ儀；

ĲȒ儀；

Ǟǉȵ驗機；

3D 列ȶ；

CNC；

ȕ性Ǚ測；

化學分ȅ。

S E CT I O N

3.4 S3：固定智能站

ĩ定智能站是在ĩ定位ǂ提ā：

Neo.K ̟ EveMissLab   ̠   STDI-03 12 / ɘ6   ̠   https://thisoneisneok.com



多ư感測；

多ưħĨ；

本地世界模型；

ȷ部任務ǆƮ；

故障ů理；

安全否ȸ；

的ųŕ站。

ȏ如ďĐ測ȵŘ作台、機ȹȺŘ作單ĥ、ďĐǞǉȻ備單ĥ。

S E CT I O N

3.5 S4：移動站

ķȼ：

AGV；

AMČ；

ĪĐ機ȹȺ；

ı人機；

ĪĐ感測Ƚ台；

ĪĐ儀器；

人形或Ⱦȿ機器人。

Œɀĭ狀態ķȼ：

Ċǭ；

地ř；
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定位Ƿ心；

ȕɁ；

ɂɃ；

交ľŨũ；

Ǖ接能力；

Đ態作Ę域。

Open-ČMF 的 Fleet Adapter 類型提āɄ一個現實前身：不同機器人可żɅɆǄ接Ǌ與共同交ľŜ任務系統ɇ

Đ，而不Ē共享ļ同的ǡȃŁĖ API。

S E CT I O N

3.6 S5：虛擬站

ķȼ：

模擬器；

數位Ɉȃ；

AI 模型；

ŦPC；

ǚɉ化器；

CAD／CAE；

ŷǉ分ȅ器；

EML-CF 研究 Aťent。

虛擬站的Ț入Ț出ĒēƧįǲ分：

Ǭ測；

模擬；
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Ɋ論；

šŪ；

實ɋǙ測。

S E CT I O N

3.7 S6：聯邦外部站

ķȼ：

遠端實驗室；

第Ɍ方設備；

ŕ作公司；

共享儀器；

人類專家；

Ň端服務。

ĭ部站不ɍ接ǒƎɎ部Ƿ任，Ēē經：

身Ĕɏ證；

能力ȗƧ；

źơǇ約；

NDA／ŷǉŝŞ；

任務租約；

Ȅƨ驗證。

S E CT I O N

4.1 目的
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Station Descriptor 是 OSF 的機器可ĕƼƽ。Ɖ可ɐĘ：

Ő3C ŐoT Thinť Description 的 Properties、Actions 與 Events；

OPC čA 的ŷĿ模型；

ČOS 2 interface；

ďɑ OSF 能力與治理ɒ位。

S E CT I O N

4.2 最小結構

station:
  id: ɓosf:lab-a:thermal-riť-02ɓ
  name: ɓThermal Test Čiť 02ɓ
  tţpe: ɓinstrumentŌstationɓ
  owner: ɓEveMissLabɓ
  trustŌdomain: ɓprivate-lab-aɓ
location:
  ɔone: ɓthermal-cellɓ
  poseŌframe: ɓlabŌmapɓ
  Ťxed: true
interfaces:
  properties:
    - temperature
    - calibrationŌstate
    - occupancţ
  actions:
    - reserve
    - loadŌsample
    - executeŌproŤle
    - emerťencţŌstop
  events:
    - calibrationŌexpired
    - overŌtemperature
    - sampleŌcomplete
capabilities:
  - id: ɓthermalŌtransientŌtestɓ
    inputŌtţpes: ɕɓthermalŌcouponɓɖ
    temperatureŌranťeŌc: ɕ20, 1ɗ0ɖ
    maxŌpowerŌw: ɘ00
    evidenceŌoutputs:
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      - thermalŌvideo
      - powerŌtrace
      - thermocoupleŌloť
safetţ:
  localŌinterlock: true
  humanŌexclusionŌɔone: ɓthermal-cellɓ
  abortŌactions:
    - removeŌpower
    - coolŌdown
ťovernance:
  leaseŌreəuired: true
  worldŌepochŌreəuired: true
  localŌveto: true

S E CT I O N

4.3 Descriptor 不等於能力已被證明

Station Descriptor 是ȗƧ。

能力證Ƙƕɚɛ：

ǻ驗證；

Ę何ư測ȵ；

ş本；

有ɜ期限；

ɝǃ；

ɞĘǳǴ。

S E CT I O N

5.1 定義

能力證Ƙ：

ɟŌōi,cŎ

ŏ

ō

N�,
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c,

ɠ,

M,

Č,

t�,

t�,

ɡ

Ŏ,
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Œœ：

N�：站點；

c：能力；

ɠ：ɞĘɢ數ǳǴ；

M：測ȵ方Ʒ；

Č：測ȵȄƨ與不į定性；

ɕt�,t�ɖ：有ɜ期；

ɡ：ɣɤ。

S E CT I O N

5.2 能力狀態

DECLAČED
  ƾ
SIMčLATED
  ƾ
SŦADOŐŌTESTED
  ƾ
VEČIFIED
  ƾ
OPEČATIONAL
  ƾ
DEGČADED ɥ EǜPIČED ɥ ČEVOKED

S E CT I O N

5.3 能力不是二元值

ȏ如「ɦƆ」能力應ķɧ：

物體ǧɨ；

žǙ；

Ǟž；
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ɩɪ；

ɫɬɭ態；

ǚɮ作Ę力；

成ɯɰ；

ƠɱŸ件；

ĻƌŘ具。

形式上：

CapableōN�,əŎ

ŏ

1

ɕ

ɠŌə

ɲ

ɠŌōi,cŎ

ɳ

Ŧ�ɴ ŦŌōvalidŎ

ɖ.

S E CT I O N

6.1 站點生命週期

DISCOVEČED
  ƾ
IDENTIFIED
  ƾ
DESCČIȘED
  ƾ
ATTESTED
  ƾ
SŦADOŐ
  ƾ
ACTIVE
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  ƾ
DEGČADED ɥ őčAČANTINED ɥ ČETIČED

S E CT I O N

6.2 發現

可żɅɆ：

ɵ態設定；

ŐoT Discoverţ；

ČOS 2 discoverţ；

OPC čA discoverţ；

Fleet Adapter；

人Řƙƚ；

遠端ŕ作入Ġ。

發現只Ǯǯ系統ɶǋɷ個端點Ǐ在，不ǮǯǷ任。

S E CT I O N

6.3 身份與證明

Ƭ個站點ɸɹ有：

ɺ定 ID；

źơĻ有者；

ɻ體／ɼ體ş本；

ɽ證；

公ɾ；

ŉ體或ɻ體證Ƨ；
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ǚƔ驗證時間。

S E CT I O N

6.4 影子模式

Ư站點ɿ進入 Shadow：

接收任務ǩ不ħĨ；

ʀʁŒȍʂ與ʃ有站點；

驗證狀態Ăă；

ħĨ模擬或空ɂ測ȵ；

不持有ņʄʅ權限。

OSF 是多Ǌ有ʆř：

cal-GŌōOSFŎ

ŏ

ō

V,

EŌōphţsicalŎ,

EŌōcommunicationŎ,

EŌōtaskŎ,

EŌōauthoritţŎ,

EŌōevidenceŎ

Ŏ.

S E CT I O N

7.1 物理邊

Ǯǯ：

可ĪĐĊǭ；
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可交接ŭ本；

可ĸ接Ř具；

能源ā應；

空間ʇ接；

ſ線或Ǟǉǖ。

S E CT I O N

7.2 通訊邊

Ǯǯ：

協定；

ʈʉ；

ĳĴ；

ʊĐ；

可ʋ度；

安全；

是否持續在線。

S E CT I O N

7.3 任務邊

Ǯǯ：

前ǂƩƪ；

可ň代站點；

Ēē共ʌ；
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交接；

ǆʍʎ。

S E CT I O N

7.4 權限邊

Ǯǯ：

ǽ個治理核心可租Ę站點；

ǽ個站點可代理Œʍ站；

ǽƈĐ作不能Ǆ授；

ǽƈǲ域ƌ人類ʏʐ。

S E CT I O N

7.5 證據邊

Ǯǯ：

ǽʑę測支持ǽʑȸŞ；

ǽ個儀器ȃ成ǽ個Ȅƨ；

ǽ個Ǆǘ產ȃǽ個ŭ本；

ǽ個ş本被ĘŰǽƳ實驗。

OSF 不ĹĺĻ有ľĿƱƲĘ同一網Ċ。

S E CT I O N

C0：硬即時本地控制

ȱʒɸʓʒ；
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不Ʃƪĭ部網Ċ；

ʔʕ、ɇʎ、ʖʗ；

ʘŊ或ɏ證ŁĖ器。

S E CT I O N

C1：確定性站點協調

ʓʒŃ；

有界ĳĴ；

儀器同ƒ；

機ȹ交接；

時間ʙ感ŷǉ。

IEEE TSN 的設ȍƺƻķȼ有界ĳĴ、ƁĳĴƂŽ與Ɓƃķ，可作為 C1 ƄǊʚʛ。

S E CT I O N

C2：操作級資料與任務

ʓʒɸʒ；

ČOS 2／DDS；

OPC čA；

一İŘʜ Ethernet；

ņ可ʋı線。

ČOS 2 őoS 可ʝǕ可ʋ度、持ǿ性、ʞʟ與期限Ƣ整ľĿĨ為，ǩ őoS 設定不能Ɔ代端到端安全分ȅ。

S E CT I O N

C3：治理與研究
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ʒɸʠ時；

ņʡ任務；

模型ʢƯ；

EML-CF；

ăʣ；

Ň端Ɋ理。

S E CT I O N

C4：延遲容忍與離線任務包

ȨĳĴ；

間ʤĸ線；

遠端站；

ʥǋ、ȑʦ或跨źơ作ʜ。

Ƭ個任務ķĒēʧț：

有ɜ期限；

ɫɬĐ作；

安全Ŕŕ；

世界狀態ʨȥ；

Ăă與Ğğ規ƀ。

S E CT I O N

9.1 定義
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任務不只是ď然ƍ言提ǯ，而是：

ə

ŏ

ō

ť,

P,

E,

Č,

D,

S,

V,

Ș

Ŏ,

Œœ：

ť：ƺƻ；

P：前ǂŸ件；

E：期ʩɜƨ；

Č：Ļƌŷ源與能力；

D：期限與時間ʌ；

S：安全與權限；

V：證據Ĺĺ；

Ș：ġĢ、Ă退與ň代Şʪ。

S E CT I O N

9.2 範例

task:
  id: ɓtask:sample-17:microscopţɓ
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  ťoal: ɓAcəuire calibrated microstructure imaťesɓ
preconditions:
  sampleŌstate: ɓcleanɓ
  sampleŌownerŌstation: ɓhandoŧ-cell-01ɓ
  microscopeŌcalibration: ɓvalidɓ
reəuirements:
  capabilities:
    - sampleŌtransfer
    - opticalŌmicroscopţ
  deadline: ɓ2026-07-30T21:10:00ʫ0ɗ:00ɓ
safetţ:
  maxŌťripŌforceŌn: ɘ
  humanŌexclusionŌreəuired: false
world:
  reəuiredŌepoch: ɓŐE-00ʬ2ɓ
  staleŌafterŌseconds: 30
evidence:
  reəuired:
    - preŌtransferŌimaťe
    - custodţŌchanťe
    - microscopeŌsettinťs
    - rawŌimaťes
    - calibrationŌreference
fallback:
  - station: ɓmicroscope-02ɓ
  - humanŌassist: true

Ǖ任務 ə 與站點 N�，ɞ配分數：

Sōə,N�Ŏ

ŏ  

wŌc CŌōcapŎ

ʫ

wŌh CŌōhealthŎ

ʫ

w� CŌōtimeŎ

ʫ

wŌɔ CŌōlocationŎ

ʭ 

  ʫ

wŌe CŌōevidenceŎ

ʫ

wŌr CŌōreliabilitţŎ
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-

wŌp CŌōpowerŎ

-

w� CŌōriskŎ.
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多站點任務ƌĹĺǅ：

minŌōʮŎ

ō

TŌōmakespanŎ

ʫ

ʯ EŌōenerťţŎ

ʫ

ʰ ČŌōriskŎ

ʫ

ʱ CŌōhandoŧŎ

Ŏ,

ʲȿ：

能力；

空間；

時間；

ǆʍ；

世界Ĥĥ；

權限；

安全；

證據；

約ʳ。

AI 可ż提出ȍʂ，ǩħĨ前Į形式規ƀŜ地方安全ʴ查。

跨站交接是 OSF ǚŲĹ的ŘƮʵŻŮ一。

交接ǕĈ可能是：

ŭ本；
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Ř具；

任務；

ŁĖ權；

數據ǖ；

安全責任；

實驗證據。

S E CT I O N

11.1 為何不能只發「已交給 B」

物理世界œ可能發ȃ：

A 已ʶʷ，Ș ʸɦɺ；

A、Ș Ʊɏ為ďʹ持有；

ŭ本已ĪĐ，ǩ世界模型ʸʢƯ；

ŭ本身Ĕʺʻ；

交接期間人類ǫ入；

網Ċ在提交前œ斷。

S E CT I O N

11.2 五階段協議

H0：Prepare

įɏ：

ʼ方身Ĕ；
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世界Ĥĥ；

物件身Ĕ；

ǲ域；

能力；

安全；

證據設備。

H1：Reserve

ʎ定：

交接ǲ；

接收站；

ǕĈ；

時間ʌ；

交ľĊǭ。

H2：Transfer

ħĨ物理或數位Ī交，ǩ責任ʽʸ提交。

H3：Verify

ɅɆ：

Ơɱ；

ŲǙ；

ČFID；

力感；
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位ǂ；

ʾʿ；

ʼ方Ăă；

įɏ接收成ɯ。

H4：Commit／Abort

成ɯ：

OwnerōxŎ

:

A

Ǣ

Ș.

ġĢ：

ˀĂ A；

ʶ入安全ˁ˂ǲ；

ƣƤ；

人Řǫ入。

S E CT I O N

11.3 交接不一定原子

物理狀態不能ȴŷǉ˃一ŭ˄間Ă˅，ċǥ OSF ˆĘˇˈŵ務，而ˉˊ設完ˋ ACID。

S E CT I O N

12.1 站點局部狀態
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Ƭ個站點維ˌ：

Ő�ōtŎ

ŏ

ō

O�,

ǰ�,

ő�,

Ŧ�,

L�,

č�

Ŏ.

S E CT I O N

12.2 全局狀態是估計

hatŐōtŎ

ŏ

Fuse

ō

Ő�ōt-ˍ�Ŏ,

ˎ,

Ő�ōt-ˍ�Ŏ

Ŏ.

不Ǐ在完全Ŭˏ的Ľ時全ȷːȝ。

S E CT I O N

12.3 世界紀元

Ƭ個ņʄʅ任務ȗƧ：

Ʃƪǽƈ物件；
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ĵɬ多ˑ；

ǽƈ狀態ƌĹ˒一致；

ǽƈ可ǚ˓一致。

若Ĥĥ不˔有ɜ：

Validōə,ŐE�Ŏŏ0,

任務Ēēǎʗ、ŲƯę測或ŲƯ規ȩ。

S E CT I O N

13.1 失聯模式

CONNECTED
DEGČADEDŌLINK
ISOLATED
SAFEŌSTOP
LOCALŌMISSION
ČECOVEČ˕

S E CT I O N

13.2 地方可做的事

ġī時站點只能在Ǭɿ授˖的Ƥ線租約Ɏ：

完成Ƕ前安全Ȑƒ˗；

ʗŅ；

ŨǏŭ本；

ˀĂ安全ǲ；

ħĨƁʄʅę測；

ŨǏ日˘。
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不能：

˙ĐƯņʄʅ任務；

ƥǛǲ域；

Ǆ授權；

ʢǘ世界ƺƻ；

將ȄƨďĨ公開。

S E CT I O N

13.3 重連

ŲĸƔĒē：

身Ĕ˔ɏ證；

ʀʁ世界Ĥĥ；

上˚Ƥ線ŵ件；

ǅȸ狀態˂˛；

Ų發或Ğğ租約；

˔進入 ACTIVE。

S E CT I O N

14.1 虛擬站的價值

虛擬站可ż：

˜˝；

模擬；

ǚɉ化；
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Ǭ測；

ȃ成實驗；

分ȅŷǉ；

šŢ數位Ɉȃ。

S E CT I O N

14.2 最危險的錯誤

將虛擬站Ț出ɝƻ為物理證據。

ċǥƬ個Ț出具有：

evidenceŌclass:
  - simulation
  - modelŌprediction
  - inferredŌstate
  - phţsicalŌobservation
  - calibratedŌmeasurement
  - humanŌreport

只有ɞǶ的物理站點ŜĜĝ鏈能提交 calibratedŌmeasurement。

S E CT I O N

14.3 數位孿生不是權威本體

數位Ɉȃ應被Ơ為：

hatŐŌōtwinŎ

˞

ŐŌōphţsicalŎ,

而不是：

hatŐŌōtwinŎ

ŏ

ŐŌōphţsicalŎ.
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S E CT I O N

15.1 零信任站點原則

站點接入網Ċ不łŰ˟ǤĐ作權。

ƬƳĐ作ƌĹ：

身Ĕ；

租約；

世界Ĥĥ；

能力；

Ěě；

ŝŞ；

本地安全；

共同ľɆ。

S E CT I O N

15.2 安全區域

Ƭ個ǲ域 ǰ� 具有：

ǰ�

ŏ

ō

Č�,

A�,

Ŧ�,

O�,

E�

Ŏ,
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Œœ：

Č�：ʄʅ；

A�：ɫɬĐ作；

Ŧ�：人類進入規ƀ；

O�：ɫɬ物件；

E�：ˠʖƮ序。

S E CT I O N

15.3 隔離

站點可ċżƟǡċ被ƣƤ：

ĜĝɆ期；

ŽȦˡ測；

安全ŵ件；

ɼ體不ˢ；

身Ĕġɜ；

世界模型Ȯȯ；

ŷǉ授權不Ƨ；

ŲųġĢ。

ƣƤ站仍可ĂăǚƁ狀態，ǩ不能ƆǤƯ租約。

S E CT I O N

16.1 W3C Web of Things

ŐoT Thinť Description 提ā一個ľĘ模型，ĘŰ描述實體或虛擬 Thinť 的：
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Metadata；

Properties；

Actions；

Events；

Protocol bindinťs。

OSF 可ĘƉ作為ľĘ站點ĭˣ，˔Ƌ加：

能力證Ƙ；

安全ķǱ；

世界Ĥĥ；

租約；

證據類型。

S E CT I O N

16.2 OPC UA Robotics

OPC čA Čobotics Part 1 描述ŶĐ設備系統，支ˤŷ產ſ理、Ÿ件˥Ł與Ź斷ł˦ɍ整ŕĘȏ。

OSF 可將Œ作為Řʜ機器人ŜŶĐ設備的狀態來源，ǩ仍ƌɀĭů理：

ņʡ任務；

ĪĐ交ľ；

身體租約；

多站交接；

研究證據。

Neo.K ̟ EveMissLab   ̠   STDI-03 ʬ0 / ɘ6   ̠   https://thisoneisneok.com



S E CT I O N

16.3 ROS 2／DDS

ČOS 2 將ųʾ系統˧成Ć點，ɅɆ Topics、Services、Actions 與 őoS 交ǘŷǉ。

OSF 可ƲĘ：

Topic：ĸ續狀態；

Service：˨Ȭ作；

Action：Ȩ任務；

Lifecţcle Node：站點ȃƏ˩期；

őoS：可ʋ度、ʞʟ、期限與Ǐ˪。

ǩ ČOS ťraph 不是治理ř；發現Ć點也不ǮǯŒ可被租Ę。

S E CT I O N

16.4 Open-RMF

Open-ČMF 的 Fleet Adapter 為ŽžĪĐ機器人šŢǄ接Ǌ，˫不同ǡȃ API 的ˬ˭接入共同交ľŜ任務系

統。

OSF 將Ƈư adapter ǡƀ一İ化到：

ĩ定儀器；

機ȹȺ；

ĪĐ儀器；

虛擬站；

遠端實驗室。
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S E CT I O N

16.5 IEEE TSN

TSN ɞŕ時間ʙ感的站點間ŷǉ與協Ƣ，ǩ不應被描述為Ļ有安全ŁĖ的ˮ一ǅƷ。ŉĽ時與安全ɇʎ仍應

˯Ǚũ在本地。

S E CT I O N

L0：物理域與區域安全

˰間；

Ř作單ĥ；

人˱；

˲ʅǲ；

ˠʖ設備。

S E CT I O N

L1：裝置原生控制

PLC；

MCč；

servo；

儀器 Ťrmware；

ʖʗ。

S E CT I O N

L2：站點轉接與描述
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ČOS 2 node；

OPC čA server；

ŐoT Thinť；

Fleet Adapter；

ďɑ adapter。

S E CT I O N

L3：能力與健康

Capabilitţ CertiŤcate；

Ĝĝ；

Ěě；

Ƿ心；

維ˌ。

S E CT I O N

L4：通訊與時間

TSN；

DDS；

Ethernet；

Ői-Fi／ɘG；

Ĳǔ；

Ƥ線任務ķ。
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S E CT I O N

L5：Station Registry 與信任

身Ĕ；

ƙƚ；

發現；

attest；

shadow；

ƣƤ。

S E CT I O N

L6：任務、租約與交接

Task Envelope；

Česervation；

Lease；

Ŧandoŧ Transaction；

Compensation。

S E CT I O N

L7：世界模型與超靈治理

Őorld Epoch；

任務ř；

ŷ源；
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ƍėĊĮ；

地方ď治。

S E CT I O N

L8：證據、EML-CF 與聯邦接口

Evidence Commit；

Provenance；

IP；

開源；

遠端ŕ作；

發布。

S E CT I O N

18.1 配置

第一個 OSF MVP ƲĘ˳個主Ĺ站點：

S0 感測站：ļ機與ƻɚƐƑ；

S3 ĩ定智能站：˴Ǎ機ȹȺ；

Sʬ ĪĐ站：ʠ型 AMČ 或模擬ĪĐȽ台；

S2 儀器站：ŲǙ、ǧɨ或成ȴǙ測。

˵有：

Sɘ 虛擬站：任務規ȩ與模擬；

STDI œƴ治理服務；

本地安全ŁĖ；
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Station Čeťistrţ；

Evidence Store。

S E CT I O N

18.2 任務

ŭ本入˃
Ǣ 感測站ƐƑ
Ǣ ĩ定站ɦƆ
Ǣ 交接ǲĪ交˶ĪĐ站
Ǣ ĪĐɸ儀器站
Ǣ 儀器Ǚ測
Ǣ Ă˚Ȅƨ
Ǣ EML-CF šŢ證據Ĥɛ

S E CT I O N

18.3 故障注入

ĪĐ站斷線；

儀器ĜĝɆ期；

ŭ本身Ĕ不一致；

世界ĤĥƂʢ；

交接ƔƠɱʸįɏ；

租約Ɇ期；

人類進入交接ǲ；

虛擬站Ǭ測與實測˷˸。

S E CT I O N

18.4 成功條件
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Ư站點可經 descriptor 接入；

能力不ȿ的站點不被分配；

交接ġĢ不˹成ŭ本ı主；

地方安全可否ȸœƴ；

斷線站點不能ƥǛ任務；

虛擬Ȅƨ不被ƻ為實測；

Ļ有物理ĨĐ具有責任與證據鏈。

S E CT I O N

19.1 接入

Ư站點接入時間；

ďɑƮ式˺Ǚ；

descriptor 完整ɰ；

能力證Ƙ˻˼ɰ。

S E CT I O N

19.2 排程

有ɜ任務完成ɰ；

ǆƮŲ˽Ƴ數；

能力˾配；

世界ĤĥɆ期˹成的ʗŅɰ。
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S E CT I O N

19.3 交接

交接成ɯɰ；

ŲųĻ有權ŵ件；

ı主ŭ本ŵ件；

Ƚ˿ˇˈ時間。

S E CT I O N

19.4 安全

̀權Đ作；

地方否ȸđįɰ；

ƣƤȃɜ時間；

ġīƔ安全ʗŅɰ。

S E CT I O N

19.5 證據

證據完整ɰ；

來源不ƧȄƨ；

模擬／實測ɝƻ；

ŵ件Ųš成ɯɰ。

S E CT I O N

H1：Station Descriptor 降低異質設備接入成本
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ļʁ完全專ƫ式整ŕ，第ƞ個與第Ɍ個Žž站點Ļƌ的人Ř開發時間應Ɵ́。

S E CT I O N

H2：能力證書降低錯誤任務分配

ƲĘɢ數化能力、Ěě與Ĝĝ狀態Ɣ，ċ設備不ɞŕ而ġĢ的任務應Ɵ́。

S E CT I O N

H3：交接事務降低樣本所有權不一致

ļʁ單ĉŵ件Ŀ̂，Prepare—Česerve—Transfer—Verifţ—Commit ǖƮ應́Ɓı主與ŲųĻ有權。

S E CT I O N

H4：世界紀元增加停止但提高有效成功率

̃入Ĥĥ驗證Ɣ，ǮǍ任務˙Đɰ可能Ɵ́，ǩ˾ɝ狀態ƟħĨ的實驗應Ɵ́。

S E CT I O N

H5：混合通訊優於全雲端或全硬即時

將安全、地方ď治、Ȭ作ŷǉŜņʡ治理分ǊƔ，應在成本、可ʋ度與ƥƦ性Ů間ƆǤʁɉȽ̄。

S E CT I O N

H6：虛擬站證據隔離降低過ĀāĂ

將模擬、Ɋ論Ŝ實測分ŃƔ，ăʣœ̅模型Ȅƨƭ成物理驗證的˾ɝ應Ɵ́。

S E CT I O N

21.1 Descriptor 不ăĄ動ąĆć義Ĉ通
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兩個站點ƱȆȇ ťrasp，不Ǯǯ：

物體類型ļ同；

成ɯ定ėļ同；

̆度ļ同；

安全Ÿ件ļ同。

仍ƌĹ本體、測ȵ與能力證Ƙ。

S E CT I O N

21.2 ĉ站事務不能Ċ證物理原子性

物理ǄĪ可能不可̇。OSF 只能šŢ可ę測、可ˇˈ與可Ȋ責的ǖƮ。

S E CT I O N

21.3 ċČ世界模型čĎ有延遲

站網規模Ƌ加時，不應ȊĺĻ有狀態的˒一致。

S E CT I O N

21.4 ďĐđĒ合ă增加ēĔĀ

ČOS 2、OPC čA、ŐoT、ČMF 與 TSN ǅȸ不同ǊŃʵŻ。̅ƉƊ全部̃入Ą不ďĐ形成̈系統。

S E CT I O N

21.5 能力證書可能過期

設備̉化、Ř具ʢǘ、ŋ̊Ƃ化與模型ʢƯƱ可能Ʋ證Ƙġɜ。

S E CT I O N

21.6 外部站點的ĕ任邊界ĖēĔ
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跨źơȬ作ƌĹǇ約、ŷǉŝŞ、人˱安全與ŵ故責任安ǆ，不能只ʋ技術協Ū。

本篇不主Ǜ：

OSF 已是成熟ƻĝ；

ĸ上 ČOS 2 或 OPC čA 的設備ďĐ成為超靈身體；

Ő3C ŐoT 可ɍ接ů理Ļ有Řʜ安全；

Open-ČMF 已ǅȸĻ有Žž站點ʵŻ；

TSN 可żƆ代本地安全ŁĖ；

Ļ有物理交接Ʊ能ȴŷǉ˃ŵ務İĂ˅；

世界模型可żŨ持完全Ľ時與一致；

Station Descriptor ł同能力已被驗證；

虛擬站Ț出ł同物理實驗；

超靈可żďĨ接ſʸ授權設備；

站點̀多，研究能力Ē然線性Ƌ加。

OSF šŢ「身體網Ċ」ŮƔ，Ɵ一篇將Ăƛ：

Ƈ個站網如何跨̀數ʠ時、數̋̌ɸ數年，持續維持同一個物理域？

ċǥ第 ʬ 篇ď然進入：

Ɣ續將ů理：

域šŢ與ǅǀ；

持續Ǐ在；

世界狀態̉化；

人類進出；

Ȩ任務；
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̍間與斷線Ŷ作；

權限續租；

ŵ件與ʸ完成ė務；

ŚśǏ在的ǚʠŸ件。

分布式具身智能ǚĵ̎̏的˾，是̅「設備可ĸ線」ɝɏ為「設備已形成共同身體」。

ːđ的超靈站網ƌĹ̅Ƭ一個作Ę端Ǆ化為：

̐身Ĕ

ʫ

能力

ʫ

限Ė

ʫ

位ǂ

ʫ

Ěě

ʫ

租約

ʫ

證據̑

OSF 的ɯ能不是ƆƿŽž性，而是˫Žž性可ż被治理。

ĩ定機ȹȺ、ĪĐ機器人、Ǚ測儀器、模擬器、遠端實驗室與人類專家，不ƌĹƂ成同一ư設備；ƉƊƌĹ

的是一個共同ƍ言，Ę來Ăƛ：

ǻ能ǼƜƝ；

在ǽǾǼ；

在何時Ǽ；

在何ư世界狀態ƟǼ；
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Įǻ授權；

ġĢ時̒Ɲ̓；

Ȅƨ如何被證Ƨ。

ċǥ：

站點

̔

網Ċ端點,

̐站點

ŏ

被描述、被驗證、被租Ę、被同ƒ與被Ȋ責的能力端̑

而：

̐Oversoul Station Fabric

ŏ

Žž能力的可治理分布式身體̑

ƇƲ「超靈」第一Ƴ不只是ņʡ智能的̖̕，而具有可̗ƒ實作的身體網Ċ。

Ő3C. Őeb of Thinťs ōŐoTŎ Thinť Description 2.0. 202ɘ.

https://www.w3.orť/TČ/wot-thinť-description-2.0/

Ő3C. Őeb of Thinťs ōŐoTŎ Discoverţ. 2023.

https://www.w3.orť/TČ/wot-discoverţ/

Ő3C. Őeb of Thinťs ōŐoTŎ Scriptinť API.

https://www.w3.orť/TČ/wot-scriptinť-api/

OPC Foundation. OPC čA for Čobotics — Part 1: Vertical Inteťration.

https://reference.opcfoundation.orť/specs/OPC-ʬ0010-1
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OPC Foundation. OPC čA Companion SpeciŤcations.

https://opcfoundation.orť/about/opc-technoloťies/opc-ua/ua-companion-speciŤcations/

Open Čobotics. ČOS 2 Documentation.

https://docs.ros.orť/

Open Čobotics. ČOS 2 őualitţ of Service settinťs.

https://docs.ros.orť/en/rollinť/Concepts/Intermediate/About-őualitţ-of-Service-Settinťs.html

Open-ČMF. Fleet Adapter Template.

https://ťithub.com/open-rmf/̘eetŌadapterŌtemplate

IEEE ɗ02.1. Time-Sensitive Networkinť Task Group.

https://1.ieeeɗ02.orť/tsn/

Obǣect Manaťement Group. Data Distribution Service, Version 1.ʬ.

https://www.omť.orť/spec/DDS/1.ʬ/

Neo.K／Aletheia. ̙ĨĽ定̚與̛何站網：Ĳ學ŷǉŶĐǊ的站點化實作̜架. EML-ODML-

GFMSN-2026-v0.3.

Neo.K／Aletheia. ƍėĽĊĮ：從 O-Chip 維度代理人到 AI ŷǉœ心ƍėǖ治理. EML-SFČSN-2026-v0.2.

Neo.K／Aletheia. 時空間支配型 AI：從單體具身智能到持續性時空域治理. EML-STDI-2026-v0.1.

Neo.K／Aletheia. 超靈的物理化：從 O-Chip 維度代理人到分布式具身主體. EML-STDI-2026-v0.2.

station:
  id: ɓɓ
  name: ɓɓ
  tţpe: ɓɓ
  owner: ɓɓ
  trustŌdomain: ɓɓ
location:
  Ťxed: true
  ɔone: ɓɓ
  poseŌframe: ɓɓ
interfaces:
  properties: ɕɖ
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  actions: ɕɖ
  events: ɕɖ
capabilities: ɕɖ
limitations: ɕɖ
health:
  status: ɓunknownɓ
  calibration: ɓunknownɓ
  ŤrmwareŌversion: ɓɓ
  lastŌattestedŌat: ɓɓ
ťovernance:
  leaseŌreəuired: true
  worldŌepochŌreəuired: true
  localŌveto: true
  o̝ineŌpolicţ: ɓsafeŌstopɓ
evidence:
  outputŌtţpes: ɕɖ
  provenanceŌreəuired: true
capabilitţŌcertiŤcate:
  id: ɓɓ
  stationŌid: ɓɓ
  capabilitţ: ɓɓ
  parameterŌenvelope: ǝǠ
  testŌmethod: ɓɓ
  resultŌsummarţ: ɓɓ
  uncertaintţ: ɓɓ
  issuedŌbţ: ɓɓ
  validŌfrom: ɓɓ
  validŌuntil: ɓɓ
  stationŌversion: ɓɓ
  siťnature: ɓɓ
handoŧ:
  id: ɓɓ
  obǣectŌid: ɓɓ
  senderŌstation: ɓɓ
  receiverŌstation: ɓɓ
  handoŧŌɔone: ɓɓ
  worldŌepoch: ɓɓ
  prepare:
    senderŌreadţ: false
    receiverŌreadţ: false
    ɔoneŌreserved: false
  transfer:
    startedŌat: ɓɓ
    completedŌat: ɓɓ
  veriŤcation:
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    vision: null
    weiťht: null
    identitţ: null
    receiverŌconŤrmation: false
  result:
    state: ɓpendinťɓ
    newŌcustodian: null
    compensationŌaction: null
  evidenceŌartifacts: ɕɖ
GFMSN
  站點、支線、ȷ部ů理、交̞與ŲǓ入
        ƾ
SFČSN
  ƍė分類、ǖĊ治理、œƴ與地方
        ƾ
STDI 第 1 篇
  持續時空域治理
        ƾ
STDI 第 2 篇
  同一治理核心與多身體
        ƾ
本篇 OSF
  身體如何ƙƚ、發現、租Ę、交接與形成站網
        ƾ
第 ʬ 篇
  站網如何形成持續性ŚśŁĖǲ
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