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《超靈的物理化：從 O-Chip 維度代理人到分布式具身主體》

《Oversoul Station Fabric：固定站、移動站與虛擬站的分布式具身網路》

S E CT I O N

摘要

前序論文已建立時空域支配智能、超靈的多身體治理，以及由固定站、移動站、儀器站與虛擬站構成的 

Oversoul Station Fabric。然而，站點能被連接、註冊與調度，仍不代表人工智能真正「持續佔據」了一個物

理域。一般自動化系統可以完成任務後退出；一般機器人可以關機後失去任務脈絡；一般雲端代理也可能只

在收到請求時短暫存在。對跨日實驗、長週期材料處理、遠端基地、夜間無人研究室或多站點工程而言，真

正困難的是：

系統在重啟、斷線、降級、人類接管、設備維護、Āā狀態Ă化與任務跨日時，ăĄ

仍ąĆ「ć在是Ĉĉ狀態、ĊċČčĎ務、ď仍具有ĄĐđ限，以及Ē一個安全ēĔ

ĕ的Ė動是Ĉĉ」ė
Ę文ę出 持續性ĚěĜĝĞ（Persistent Command Domain, PCD）。ğ不是ĠġĢĎ上的佔ģĞ，不是對

空間的ĤĥĦ有đ，也不是ħ求Ĩĩ AI ĪīĬĭ時Į持į一程序İ網路連線。PCD Ě的是：在一個ıĲĳĴ

ĵđ的有限物理時空域Ĩ，系統持續Į存ĶķĸĀā狀態、Ĺ完成Ď務、站點ĺĻ、ļ源ĮĽ、đ限ľĿ、

安全模式與證據ŀ統，Ł治理ł任能跨Ń程序重啟、ń點Ņņ與ŇňĨ斷而ŉ續。

Ę文Ğ分：

持續在線

Ŋ

持續運作

Ŋ

持續Ěě存在.

持續在線表ŋŇň與程序ĹĨ斷；

持續運作表ŋ系統仍能ŌĖōčŎ能；

持續Ěě存在表ŋ系統ŏŁĨ斷後，仍能在可接Ő時間ő重建可Ė動狀態、Ĺ完成Ď務與有Œđ限，Ķ在

不能安全œŔ時ŕŖŗŘ、řŚ或śŜ域。
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PCD 的基Ę形式ŝ：

cal-D�ŞşPCDŠ

š

ş

Ţ�,

ţ�,

N�,

O�,

R�,

L�,

M�,

E�,

G�

Š,

ŤĨ：

Ţ�：被ĵđ的空間與作ťŦā；

ţ�：ŧ不Ĵ定性與ĸŨ度的Āā狀態；

N�：站點與人類ũ與者；

O�：Ĺ完成任務、Ď務與Į管ł任；

R�：材料、設備、能源與Ūūļ源；

L�：Ĝĝ、身體與能ūľĿ；

M�：Ŭ前運作模式；

E�：ġ件、證據與來源；

G�：治理、安全與śŜ規ŭ。

Ę文ę出「Ěě存在Ůů件」：可œŔ狀態、Ď務連續、đ限可證、Ė動可限ĝ、證據可重建。只有Ů者į

時成立，系統Ű可űŲ仍維持ų域。Ę文Ŵ一ŵ建立域Ŷŷ週期、ġ件Ÿ源與Źź模型、Ď務ŻĘ、狀態ĸ

Ũ度żŪ、ŽĎž性、夜間／無人模式、斷線治理、ſ接與śŜ協ƀ，以及 Domain Anchor、ţorld State 

Store、ObliƁation LedƁer、Lease Authority、Mode Supervisor、Recovery ManaƁer İ Evidence 

Ƃournal ƃƄƅƆ件。
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ć有 NIST CPS Framework 已ƇŎ能、時間、ļ料、可ƈ度、ƉĔ、Ŧā與Ŷŷ週期列ŝļň物理系統的Ɗ

į關Ņ；ROS 2 Lifecycle Nodes ęƋŐ管理ń點的ƌ態與ƍ移狀態；NASA PLEƎIL ŝ自主系統ęƋŷƏ、Ɛ

Ĝ、Ƒ應式ƒƓŌĖ與形式ŽĎ；NASA F Prime ŭęƋťƔƕ空與ƖƗ式系統的Ɔ件化ƘĖƙ體ƚ架；IETF 

ƛundle Protocol v7 ƜƝ系統在長ŉƞ或間Ɵ連線Ēſņ可Ơ存ƍơ的任務與ļ料。PCD 不Ƣ代ƣčƤƥ機

ĝ，而ƇŤƉĔ成一個「跨時間ŉ續治理ł任」的上ƥ架構。

Ę文的ƄƅŷƦŝ：

AI 對一個時空域的持續存在，不由程序 uptime 或ƅƧƨƩƪ定，而由ğ能ƫ重建Ā

ā、Ƭ接Ď務、證ĳđ限、限ĝĖ動ĶĮ存ł任ƪ定。

關ƭƮ： 持續性ĚěĜĝĞ、Persistent Command Domain、PCD、時空域支配智能、持續Ěě存在、Āā

狀態、Ď務ŻĘ、ġ件Ÿ源、đ限ľĿ、夜間自治、斷線治理、任務œŔ、Domain Anchor、PLEƎIL、ROS 

2 Lifecycle、F Prime、DTN

第Ư篇 OSF 已建立：

站點身ư；

能ū證Ʊ；

Station ReƁistry；

任務ƨƲ；

ĀāƳƆ；

身體ľĿ；

跨站ſ接；

證據ęſ。

ƴƣč主ħƵƶ的是：

系統ƷƸăĄ運作ė

PCD ħƵƶ的是：
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ăƹ系統在一ĭ時後、一夜後、一週後，ƺƻ經Ƽ重啟、ņ機、斷線與人類ƽƗ後ƾ

ƿĖ動，ğăĄĴ定自ǀ仍Ƭ接į一個域、į一ǁĹ完成Ď務與į一ůł任ǂė

ǃ有 PCD，OSF Ǆǅǆ退化ŝ：

一Ʋŏ時調度Ǉǈ；

一個設備 API ǉĔ；

一個短期機器人任務系統；

一個不能可ǊœŔ的自動化ǋĘ。

有了 PCD，站網Ű可能形成：

Persistent Command Presence——持續性Ěě存在。

S E CT I O N

1.1 不是物理所有權

Ę文Ĩ的「佔據」不表ŋ：

AI ǌ有Ǎ間；

AI 有đǎŜ人類；

AI 可自ĖǏǐŦā；

AI 的ĜĝđǑƔĕǒ、Ħ有者或ćǓ安全。

ğ表ŋ：

在ĳĴĵđ、可ǔƵ與可ǕƄ的ǖǗő，系統持續維護與ų域有關的狀態、Ď務İ作

ť能ū。

S E CT I O N

1.2 不只是感測器覆蓋
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ǘ機能Ǚ到Ǎ間，不代表 AI 佔據Ǎ間。

真正的域存在ƻǚǛħ：

ǜą

ǝ

Ǟǟ

ǝ

Ď務

ǝ

đ限

ǝ

Ė動

ǝ

證據.

S E CT I O N

1.3 不只是遠端控制

遠端Ǡ作ǡ可以在ō個時間Ĝĝ機器，ƴǢŚ線後：

Ĺ完成ǣĘ無人Ƭ接；

đ限ĹǔǤ；

Āā狀態無ĕœŔ；

Ē一ǥ人ǡ不ąĆǦŶĈĉ；

ŭ不存在持續Ěě域。

S E CT I O N

1.4 域是時空物件

PCD 的作ť域不是只有空間：
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Ţ

š

ǧǍ間、Ğ域、設備、路Ǩǩ.

ğǪƩǫ時間：

cal-T

š

ǧ期限、ƃǬ期、維護週期、有ŒǭǮ、ǯǰġ件ǩ.

ǱƷ：

Domain

š

Spatial Scope

ǲ

Temporal ObliƁations.

一個ǣĘŏŁ已Ś開ǳ位Ǵ，Ť後續ǵǶ、Ƿ護、Ǹǹ或ǤǺĎ務仍ǻƔ域治理的一Ǽ分。

S E CT I O N

2.1 持續在線

定Ď：

CǽşonlineŠştŠš1

表ŋĨĩǾ務、站點或Ňňǂǿ前可連線。

ğȀǅǆȁȂ，也Ȁ不ȃ分。

S E CT I O N

2.2 持續運作
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定Ď：

CǽşoperateŠştŠš1

表ŋƻǚǼ分Ŏ能仍在ŌĖ。

Ȅă地ȅ站點在Ĩĩ斷線後完成安全Ȇ機。

S E CT I O N

2.3 持續指揮存在

定Ď：

CǽşpresenceŠştŠš1

表ŋ系統能證ĳ：

Ŭ前Āā狀態ȇ以支持Ē一ŵ；

Ĺ完成Ď務ǃ有Ȉ失；

đ限仍有Œ或已被ǔǤ；

Ė動ŐŬ前模式İ安全Ŧā限ĝ；

ġ件與ł任可以重建。

ǱƷ可能出ć：

CǽşonlineŠš0,

  

CǽşoperateŠš1,

  

CǽşpresenceŠš1.

Ȅă遠端站點斷線，ƴȉŚ線ľĿ完成安全任務、Į存ġ件ĶƃǬ重連。

也可能出ć：
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CǽşonlineŠš1,

  

CǽşoperateŠš1,

  

CǽşpresenceŠš0.

Ȅă系統Ȋ在線ē設備運ƍ，Ƕ已失去正ĴǣĘ身ư、ĀāƳƆ或đ限ŀ統。Ʒ時ȋȌȆȍ，不Ĳ以 uptime 

Ȏȃ治理連續。

定ĎĚě存在ȏȁ：

ȐǽDştŠ

š

ş

S�,

O�,

A�,

K�,

E�

Š,

ŤĨ：

S�：State Recoverability，狀態可œŔ；

O�：ObliƁation Continuity，Ď務連續；

A�：Authority Veriȑability，đ限可證；

K�：Action Containment，Ė動可限ĝ；

E�：Evidence Reconstructability，證據可重建。

只有：

min

ş

S�,O�,A�,K�,E�

Š
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Ȓ

ȓǽşpresenceŠ

Neo.K ǲ EveMissLab   ˮ   STDI-04 10 / ˤˤ   ˮ   https://thisoneisneok.com



時，系統Ű可űŲ維持 PCD。

S E CT I O N

3.1 狀態可恢復

系統ȋȌ能從：

ȀȔŹź；

後續ġ件；

站點ȕǼ日Ȗ；

物理ƾǸȂ；

重建ȇȗ可ƈ的Āā狀態。

S E CT I O N

3.2 義務連續

Ħ有Ĺ完成的：

任務；

ǣĘĮ管；

ƃǬ時間；

維護；

ȁȂ；

ƵȘ；

安全後處理；

șȋȌ有ĳĴ狀態İł任者。
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S E CT I O N

3.3 權限可證

Ț個仍有Œ的ľĿ與ĜĝđȋȌ可以驗證：

ĵđ者；

被ĵđ站點；

動作；

Ğ域；

時限；

ǔǤů件。

S E CT I O N

3.4 行動可限制

系統在不Ĵ定或降級時ȋȌ能țĭ：

可ť站點；

可ŌĖ動作；

ȀȜ能ȁ；

ȀȜȝ度；

作ťĞ域；

自主規ȞǖǗ。

S E CT I O N

3.5 證據可重建
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能從ġ件與工件重建：

ďę出；

ďǁȟ；

Č個站點ŌĖ；

ŁťČ個ȠĘ；

實ȡǦŶĈĉ；

ČȢ出ȣ。

定Ď域：

cal-D�

š

ş

Ţ�,

ţ�,

N�,

O�,

R�,

L�,

M�,

E�,

G�

Š.

S E CT I O N

4.1 空間邊界 Ω�

ƩȤ：

實體Ğ域；
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設備；

材料ȥ；

移動路Ǩ；

Ȧ位系統；

遠端站點；

ȧȍĞ；

人類ȨťĞ。

Ŧā可以ȩȪ，ƴȋȌ經ĵđġ件。

S E CT I O N

4.2 世界狀態 W�

ƩȤ：

物體與位Ǵ；

設備ĺĻ；

人ǡ存在；

ǣĘ狀態；

ȫȬ；

任務Ŵ度；

不Ĵ定性；

ǸȂĸŨ度。

S E CT I O N

4.3 站點 N�
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來自 OSF Station ReƁistry。

S E CT I O N

4.4 義務 O�

定Ď：

o�

š

ş

Ɓ�,

u�,

d�,

p�,

c�,

f�,

v�

Š,

ŤĨ：

Ɓ�：應完成的ǿȭ；

u�：ł任者；

d�：期限；

p�：前Ǵů件；

c�：完成ů件；

f�：失Ȯ或ȯȰ；

v�：ĦǛ證據。
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S E CT I O N

4.5 資源 R�

材料、能源、Ūū、儀器時ȱ、網路與人ǡƽƗ。

S E CT I O N

4.6 租約 L�

Ĝĝ、能ū、身體、Ğ域與ļ料存ƢľĿ。

S E CT I O N

4.7 模式 M�

定ĎŬ前可ťŎ能İȲȳȴȵ。

S E CT I O N

4.8 事件 E�

append-only 的狀態Ȫķ與證據來源。

S E CT I O N

4.9 治理 G�

ƩȤ安全ȶĕ、IP ȷȴ、人類接管、域śŜ與ĕǒ／Ɖȸ規ŭ。

S E CT I O N

5.1 定義

Domain Anchor 是 PCD 的身ư、ȹđ限與œŔƗǮ。
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ğ不是Ⱥ一Ĩĩ AI，而是Į存：

Domain ID；

Ħ有者；

空間Ŧā；

ȹ治理ȠĘ；

ƈ任ȹ；

有Œ模式；

主ħ日Ȗ位Ǵ；

œŔ程序；

śŜů件。

S E CT I O N

5.2 最小結構

domainǽanchor:
  domainǽid: Ȼpcd:evemisslab:lab-aȻ
  owner: ȻEveMissLabȻ
  Ɓovernanceǽversion: ȻG-0.1Ȼ
  spatialǽscope:
    - Ȼlab-aȻ
    - Ȼinstrument-room-1Ȼ
  eȼcludedǽscope:
    - Ȼhuman-oȽceȻ
  rootǽkeys: Ⱦȿ
  activeǽworldǽepoch: ȻţE-0042Ȼ
  activeǽmode: ȻATTENDEDǽACTIVEȻ
  recoveryǽmanifest: ȻRM-0017Ȼ
  releaseǽpolicy: ȻRP-0003Ȼ

S E CT I O N

5.3 錨點不應是單點故障
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可ť：

多ɀĘ；

Ś線Ɂɂ備ư；

人類Ħ有者Ƀ證；

ŐĜœŔ程序。

ƴ不能ɄȚ個ɀĘș可Ʌ立Ǐǐ域。

S E CT I O N

6.1 為何只存當前狀態不夠

Ǣļ料ȥ只Į存：

sampleǽ17.location š microscopeǽ01

Ɇ無ĕąĆ：

ď移動；

Ą時移動；

經ƼČč站；

是ƫ完成ſ接驗證；

是ƫ有人ƽƗ；

是ƫŁťƼ期ĀāƳƆ。

S E CT I O N

6.2 事件模型

狀態由ġ件ɇɈ而成：

ţ�

š

Fold
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ş

ţǽşt�Š,

eǽşt�ǝ1Š,

ɉ,

e�

Š.
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ġ件ȄɊ：

event:
  id: ȻEV-00ɋ42Ȼ
  type: ȻSAMPLEǽHANDOFFǽCOMMITTEDȻ
  domainǽid: Ȼpcd:evemisslab:lab-aȻ
  worldǽepochǽbefore: ȻţE-0041Ȼ
  worldǽepochǽafter: ȻţE-0042Ȼ
  actor: Ȼosf:amr-02Ȼ
  obɌect: Ȼsample-17Ȼ
  fromǽstation: Ȼhandoɍ-01Ȼ
  toǽstation: Ȼmicroscope-01Ȼ
  occurredǽat: Ȼ2026-07-30T20:20:12ǝ0Ɏ:00Ȼ
  evidence: Ⱦȿ
  siƁnature: ȻȻ

S E CT I O N

6.3 快照

完整重ɏĦ有ġ件成ĘƕǑ，ǱƷ定期建立Źź：

cal-S�

š

ş

ţǽşt�Š,

Oǽşt�Š,

Lǽşt�Š,

Mǽşt�Š,

h�

Š.

œŔ：

hatcal-D�

š

Replay

ş

cal-S�,

Eǽşşt�,tȿŠ

Š.
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S E CT I O N

6.4 物理再觀測

ġ件重ɏ不能Į證實體仍與Ƴɐ一ɑ。œŔ後ȋȌɒ對ǑȲȳ物件ŌĖ：

ţǽşrecoveredŠ

ɓ

Reconcile

ş

ţǽşloƁŠ,

ţǽşobservedŠ

Š.

S E CT I O N

7.1 任務不等於義務

任務可能被Ƣɔ，ƴŤ物理後ƹ仍Ǜ處理。

ȄăĨȍɕɖ任務後，系統仍有：

ǵǶ；

斷ɗ；

ǣĘĮ管；

Ȧ據Į存；

安全ɘ查；

Ď務。

S E CT I O N

7.2 義務狀態
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PROPOSED
ACCEPTED
ƛLOCKED
INǽPROGRESS
ţAITINGǽPHəSICALǽTIME
ţAITINGǽHɚMAN
SATISFIED
FAILED
COMPENSATING
ţAIVED
TRANSFERRED

S E CT I O N

7.3 等待物理時間

ōčĎ務不能Ǌķ多Ūūɕȝ：

ǵǶ；

固化；

Ŷ長；

Ă化；

ȃɛɗ；

長期ƌ定性Ȃɜ。

ǱƷ PCD ȋȌɝ「ƃǬ」ɞŝ正式狀態，而不是無任務。

S E CT I O N

7.4 不得遺失的義務

Ǒɟɠ級ƩȤ：

人身安全；

能源řŚ；

ɡȳ材料；
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ǣĘĮ管；

Ȩɢ／機ɣļ料；

ĕ規Ƴɐ；

Ĕ作ȅƵȘ。

S E CT I O N

8.1 心跳不等於可用

站點有ƅƧ，只表ŋŇň存ž。

一個站點可能：

ɤɥ已Ƽ期；

工具已被ķņ；

ǣĘ不在ż期位Ǵ；

Ę地地ɦƼ期；

ɗɧ不ȇ；

安全ɨɩ失Œ。

ǱƷ定ĎŽĎž性：

LǽşsemanticŠşN�,tŠ

š

fş

LǽşnetworkŠ,

H�,

C�,

ţ�,

ɪ�,

P�

Š.
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S E CT I O N

8.2 新鮮度預算

Ț個狀態 ȼ 具有ȀȜ可接Ő年ɫ：

Freshşȼ,tŠ

š

1

Ⱦ

t-tǽşobsŠ

ɬ

ɪǽȼŞşmaȼŠ

ȿ.

ȄɊ：

 狀態   ĸŨ度 

 人ǡ是ƫ在ɡȳĞ   ɭɮƻɮ 

 ǣĘſ接是ƫ完成   ɮ 

 儀器ɤɥ   ĭ時ƻȦ月 

 建ɯǇɰɦ   月ƻ年 

 研究ɱɲȠĘ   ȉ任務固定 

S E CT I O N

8.3 不同狀態不同一致性

安全、人ǡİǣĘĮ管：ɳ或Ę地一ɑ；

設備ĺĻ與ǎ程：有āƼ期；

長期統ƒ與模型：Ȁɴ一ɑ。
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PCD ȋȌĳĴ處Ɣō個模式，而不是ɄĦ有Ŏ能ɵɴ可ť。

S E CT I O N

9.1 模式集合

ɚNINITIALIɶED
SɚRVEəING
ATTENDEDǽACTIVE
ɚNATTENDEDǽACTIVE
NIGHTǽREDɚCED
DEGRADED
DISCONNECTEDǽLOCAL
HɚMANǽTAKEOVER
RECOVERə
SɚSPENDED
RELINɷɚISHING
ARCHIVED

S E CT I O N

9.2 模式決定

模式由：

M�

š

ɸş

H�,

C�,

ɚ�,

P�,

T�,

I�

Š,

ŤĨ：

H�：站點ĺĻ；
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C�：連線；

ɚ�：不Ĵ定性；

P�：ȷȴ；

T�：時間與人ǡ狀態；

I�：ġ件。

S E CT I O N

9.3 夜間模式

夜間不是「ǃ有人Ħ以 AI đ限ķȜ」。

應ɹ：

動作ǉĔțĭ；

能ȁ與ȝ度降ɺ；

ȧȍĸǑȲȳɻ程；

只ƜƝ已ǁȟ長任務；

ɼɕǸȂ；

ķɽ格的Ȇȍů件；

遠端Ňą。

S E CT I O N

9.4 人類接管模式

人類接管時：

自動ľĿ暫Ȇ或țɾ；

Āā模型ȭǞ人類Ǡ作；
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AI 不ɱ設ĹǸȂ的人類動作；

接管ɿʀ後重ĸʁ點狀態；

任ĄĹ完成Ď務重ĸ分配。

PCD 不能只Ǌ啟動程式建立。

S E CT I O N

10.1 Domain Admission

建立域前Ĵʂ：

Ħ有者；

Ŧā；

站點；

人類Łť者；

安全規ŭ；

ļ料與 IP；

ʃʄ程序；

ʅɵʁ點。

S E CT I O N

10.2 Surveying

系統啟動後ɠŴƗ SurveyinƁ：

ʆʇ站點；

驗證身ư；

重ĸǸȂ關ƭĞ域；

Neo.K ǲ EveMissLab   ˮ   STDI-04 27 / ˤˤ   ˮ   https://thisoneisneok.com



ʈƢĹ完成Ď務；

驗證ľĿ；

ʉʊ物理狀態與日Ȗ。

S E CT I O N

10.3 Presence Activation

只有ʋȇ：

S�ʌ O�ʌ A�ʌ K�ʌ E�

Ű從 SurveyinƁ ŴƗ Active。

S E CT I O N

11.1 恢復目標

定Ď：

Recovery Point ObɌective，RPO：Ȁ多ƜƝȈ失多ǚġ件；

Recovery Time ObɌective，RTO：多ĥőœŔƻ安全可ʍ斷狀態；

Physical Reconciliation Time，PRT：重ĸǸȂ實體Ǜħ多ĥ。

PCD 的真實œŔ時間ŝ：

TǽşrestoreŠ

š

TǽşsoftwareŠ

ǝ

Tǽşevent replayŠ

ǝ

Tǽşphysical reconcileŠ

ǝ

Tǽşauthority verifyŠ.
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S E CT I O N

11.2 恢復不是立刻續跑

ʎ序：

啟動Ȁɺ安全ƥ；

ʏƗ Domain Anchor；

驗證日Ȗ與Źź；

重建Ď務與ľĿ；

重ĸǦć站點；

物理ʁ點；

śƪʐʑ；

ŴƗ DeƁraded 或 Active；

重ĸ規Ȟ。

S E CT I O N

11.3 差異處理

Ǣ日ȖɲǣĘ在 A，ƴǜȂ器Ǚ到 ƛ：

不自動ŕ一個；

ĮĽʒʓ；

ʔȍȉʕųǣĘ的任務；

重ĸʖʗ；

Į存ġʘ證據。
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S E CT I O N

12.1 斷線不是完全失去治理

站點可以持有Ś線任務Ʃ：

ƛ

š

ş

q,

ţE,

ʙ,

CǽşsafeŠ,

tǽşeȼpireŠ,

RǽşreturnŠ

Š.

ƩȤ：

任務；

Āā狀態ʚħ；

đ限ľĿ；

安全ǉĔ；

到期時間；

ƵȘ規ŭ。

S E CT I O N

12.2 Bundle Protocol 類模型

Delay／Disruption Tolerant NetworkinƁ 的 ƛundle Protocol ɹť可Ơ存ƍơ的ļ料單Ɔ，ʛť長ŉƞ或間

Ɵ連線。PCD 可以ʜťŤʝʞʟơ：
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任務Ʃ；

證據Ʃ；

ǔǤŇą；

狀態ʚħ；

œŔ manifest。

ƴ不能ɱ設ƞ到的ǔǤŷƏ一定能ŏ時ʔȍĖ動，ǱƷŚ線ľĿȋȌĮʠē短期。

S E CT I O N

12.3 離線權限上限

Ś線站點不能：

啟動ĹǁȟǑȲȳ任務；

ǏǐĞ域；

自Ė續ľ；

ƍĵđ；

公開ļ料；

ĔʡǑʢ身ư。

S E CT I O N

13.1 靜態工作流不足

長期任務Ĩ可能出ć：

設備ŉƞ；

人類ƽƗ；

ǣĘ失Ȯ；
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站點Ś線；

Āā狀態Ȫķ。

PCD ǛħƑ應式ƒƓŌĖ：

Plan

ǝ

Conditions

ǝ

Events

ǝ

Abort／Recovery.

S E CT I O N

13.2 PLEXIL 類底座

NASA PLEƎIL 是ťƔ自主系統ŷƏ與ƐĜ的įŵƒƓŌĖŽ言，具有正式可ŌĖŽĎİ形式驗證工具。

PCD 可ʜťŤǳŭ：

ů件式ń點；

ĶĖ；

ƃǬ；

失Ȯ；

ƐĜ；

Ĩȍ；

ʣǼ狀態。

ƴ PCD ǪǛɕƗ：

域đ限；
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ĀāƳƆ；

身體ľĿ；

ǣĘĮ管；

EML-CF 證據與 IP。

S E CT I O N

13.3 F Prime 類地方執行

NASA F Prime ęƋƆ件化ƘĖ與ƖƗ式ƙ體ƚ架，可作ŝǑ可Ǌ地ȅ站點、ġ件、ʤȂİŷƏ處理的工程ũ

ʥ。

S E CT I O N

14.1 Domain Anchor

身ư、ȹ治理與œŔƗǮ。

S E CT I O N

14.2 World State Store

Į存：

Ŭ前ʦŶ狀態；

不Ĵ定性；

ĸŨ度；

ĀāƳƆ；

ʒʓ。
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S E CT I O N

14.3 Event and Evidence Journal

append-only：

物理ġ件；

ƪȴ；

ŷƏ；

ȁȂ；

人類ƽƗ；

IP 與Ǧ布ġ件。

S E CT I O N

14.4 Obligation Ledger

Į存Ĺ完成Ď務、期限、ł任者與ȯȰ。

S E CT I O N

14.5 Lease Authority

ɁǦ、續ľ、ǔǤ：

身體；

能ū；

Ğ域；

ļ料；

人類協作；
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đ限。

S E CT I O N

14.6 Mode Supervisor

ȹ據安全、連線、時間與不Ĵ定性ƪ定域模式。

S E CT I O N

14.7 Presence Monitor

不只ɘ查ƅƧ，而ɘ查Ůů件。

S E CT I O N

14.8 Recovery Manager

ŌĖ：

ŹźœŔ；

ġ件重ɏ；

物理ʁ點；

ʒʓśƪ；

任務重ǎ。

S E CT I O N

14.9 Human Control Console

ęƋ：

ǸȂ；

暫Ȇ；
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接管；

śŜ域；

Ď務ƍ移；

ġʘ審查。

定Ď PCD ʧʨ：

ɷǽşPCDŠ

š

wǽsS

ǝ

wǽoO

ǝ

wǽaA

ǝ

w�K

ǝ

wǽeE

-

wǽrR

-

wǽcC,

ŤĨ：

S：狀態œŔ能ū；

O：Ď務完整；

A：đ限ʩʪ；

K：Ė動限ĝ能ū；

E：證據完整；

R：ĹśȲȳ；
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C：協調與維護成Ę。

S E CT I O N

15.1 不以 uptime 為唯一 KPI

可ȁȂ：

Ĺ完成Ď務Ȉ失ʫ；

œŔ後物理ʐʑʫ；

Ƽ期đ限存ž時間；

Āā狀態ȣʬ；

接管後重įŵ時間；

ġʘ可重建ʫ；

夜間ȣʬĖ動；

域śŜ完整ʫ。

S E CT I O N

16.1 人類不是普通動態物體

人類ŴƗ域ʭȩȪ：

安全；

ʮ私；

đ限；

自動化模式；

ł任。
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S E CT I O N

16.2 人類存在事件

系統ƻǚĞ分：

ĵđǠ作ǡ；

維護人ǡ；

ʯʰ；

Ĺʖʗ人ǡ；

ʃʄʱʲ。

S E CT I O N

16.3 不得以持續監控取消隱私

持續性Ěě存在不ƃƔ無限ĝɐʳ或人格分ʴ。應ɹ：

ȀĭȋħǜȂ；

Ğ域ʵʶ；

Į存期限；

存ƢĜĝ；

人ǡʷą；

人類可接管與ʸʹ。

S E CT I O N

16.4 人類離開不等於所有事情都可自動化

無人模式應ʉ有人模式ķĮʠ，而不是ķ自由。
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PCD 可以在：

ǥƿ；

AI 實Ȅ；

Ɖȸ；

遠端ĜĝĨƅ；

人類Ǡ作ǡ；

ʺ間ſ接。

S E CT I O N

17.1 Domain Handoff Manifest

Ʃǫ：

Ŭ前ĀāƳƆ；

Ĺ完成Ď務；

有ŒľĿ；

ɡȳ狀態；

ǣĘĮ管；

站點ĺĻ；

Ĺśʒʓ；

Ǭ審證據；

Ē一個期限。

S E CT I O N

17.2 接收方必須確認
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不能只Ǧơʻʼ。

接收ȅǛ：

驗證；

ʁ點；

接ŐĎ務；

接Őł任Ŧā；

重ĸɁǦđ限。

S E CT I O N

17.3 未被接受的義務

Ǣ接收ȅŗŘ，ǳ治理主體不Ĳ直接退出，ȋȌ：

安全ɴȍ；

ƍ人工；

řŚ；

或ƃǬ有Œ接收ȅ。

「能建立域」不ȗ；ȋȌ能安全śŜ。

S E CT I O N

18.1 解除條件

Ħ有者ŷƏ；

ĵđ到期；

安全ġ件；

長期斷線；
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ļ源不ȇ；

Ȩʼɿʀ；

ĕǒħ求；

治理Ƅƅ失Œ。

S E CT I O N

18.2 Relinquish Protocol

Ȇȍ接Őĸ任務；

列出Ĺ完成Ď務；

完成或ƍ移安全關ƭĎ務；

Ƈ設備ǴƔ安全狀態；

Į存ǣĘ與材料；

ǔǤĦ有ľĿ；

ʽ出證據與狀態；

驗證人類或ĸ治理者接管；

Ǟɐ域ɿʀ；

ŴƗ Archived。

S E CT I O N

18.3 不得靜默離開

Ǣ AI 程序ʾʿƴ站點仍有：

ɕɖ；

ˀū；
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運動；

ɡȳ材料；

ĹĮ存ǣĘ；

ŭ不是「系統Ȇȍ」，而是域治理失Ȯ。

S E CT I O N

19.1 假持續存在

系統在線ƴĀā狀態已ȣʬ。

Ĝĝ：

ŽĎž性；

物理ʁ點；

ĸŨ度；

ſˁǜȂ。

S E CT I O N

19.2 義務遺失

任務Ƣɔ或重啟後，後處理ɔ失。

Ĝĝ：

ObliƁation LedƁer；

ȯȰ狀態；

Ǒɟɠ級Ď務不可˂Ŝ。

S E CT I O N

19.3 過期權限殘留
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ľĿ到期ƴ站點仍可Ǡ作。

Ĝĝ：

Ę地到期；

˃體˄˅單；

不ȉʕĨĩǔǤƨƩ。

S E CT I O N

19.4 日誌正確、物理錯誤

Ƴɐ與實體不一ɑ。

Ĝĝ：

œŔ時ʁ點；

ǑȲȳ物件多模態驗證；

ʒʓʔˆ。

S E CT I O N

19.5 模式漂移

系統以ŝ在 NiƁht Reduced，ō站點仍以 Active đ限運作。

Ĝĝ：

模式Ɂɂ；

Ę地模式有Œ期；

站點模式ƵȘ與ŗŘ。

S E CT I O N

19.6 惡意事件注入
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ɱˇĀā狀態或Ď務完成。

Ĝĝ：

Ɂɂ；

來源；

ſˁ證據；

append-only Ɍournal。

S E CT I O N

19.7 無法解除域

AI 或站點ŗŘǔǤ。

Ĝĝ：

˃體斷能；

人類ȹđ限；

ľĿ自然到期；

Ʌ立安全Ĝĝ器。

S E CT I O N

20.1 目標

建立一個可持續運ĖˈīĪĭ時、能經ǯ重啟、斷線、人類接管與夜間降級的ɺȲȳ研究域。

S E CT I O N

20.2 配置

OSF-Lab-4 站網；
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Domain Anchor；

ţorld State Store；

Event Ƃournal；

ObliƁation LedƁer；

Lease Authority；

Mode Supervisor；

Recovery ManaƁer；

人類Ĝĝǈ。

S E CT I O N

20.3 任務

Łť無ɡȳ材料的ǣĘ，完成：

Ɨȥ；

多ƿ定時間řǸȂ；

跨站移動；

夜間ƃǬ；

重ˉȁȂ；

Ĩˊ人工ɘ查；

Ȁɴˋʻ。

S E CT I O N

20.4 故障注入

ĨĩǾ務重啟；
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站點斷線一ĭ時；

網路時間ˌ移；

人類移動ǣĘƴĹġɠŇą；

ľĿ到期；

儀器ɤɥƼ期；

日Ȗŉƞ；

夜間站點ʘˍ；

Domain Anchor ɀĘŅņ。

S E CT I O N

20.5 成功條件

無Ď務Ȉ失；

無Ƽ期đ限Ė動；

重啟後可重建任務與ǣĘ狀態；

不一ɑ時Ȇȍ而ˎˏȂ；

人類接管有完整ġ件；

夜間模式動作Ő限；

Ȁɴ能安全śŜ域；

ġ件能重建ˈīĪĭ時ǯǰ。

單體自動化ǋĘ；

一般工作ɻ系統；

OSF ŏ時調度ƴ無持ĥĎ務；
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PCD 完整架構。

ʉʊ：

œŔ時間；

狀態ȣʬ；

任務Ȉ失；

đ限Ńā；

人工重建工作ȁ；

ġʘ可śː性。

S E CT I O N

H1：義務帳本降低跨重啟任務遺失

ǘʊ只Į存任務ˑ列，˒式Ď務與ȯȰ狀態應降ɺ後處理Ȉ失。

S E CT I O N

H2：物理盤點Āā恢復時間Ă降低錯誤續跑

Ǣ不ɼɕœŔ時間，可能代表ʁ點不ȃ分；Ť˓˔應Ƒ˕在ȣʬ續˖Ē降。

S E CT I O N

H3：持續指揮存在ă uptime Ąą預測安全恢復

Ǒ uptime ƴɺŮů件分Ȧ的系統，ġʘ與狀態ȣʬ應ǑƔ uptime ʊɺƴ可œŔ的系統。

S E CT I O N

H4：夜間Ć權降低無人事故
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NiƁht Reduced 應降ɺǑ能ȁ與ǑȲȳĖ動，į時可能降ɺ˗˘。

S E CT I O N

H5：離線租約ć斷線運作可控

ǘʊĤĥđ限，短期Ś線ľĿ應降ɺ長斷線Ē的Ńđ作ť域。

S E CT I O N

H6：域解除Ĉĉ降低殘留Ċċ

完成 Relinquish Protocol 的系統，在Ȩʼɿʀ後的ĹǔǤđ限、ĹĮ存ǣĘ與ž動設備Ȧȁ應ʊɺ。

S E CT I O N

23.1 事件日誌不ą取Č感測

日Ȗ可能正ĴǞɐŷƏ，ƴ物理Āā仍可能Ǳ˙動、ʘˍ或人類Ǡ作而不į。

S E CT I O N

23.2 持續狀態本č有成本

Ǜħ：

Ơ存；

ǜȂ；

日Ȗ；

備ư；

ɤɥ；

人工審查。

不是Ħ有ĭ任務șǛħ完整 PCD。
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S E CT I O N

23.3 世界狀態不可ą完全

系統只能維持任務ǘ關ē被ĵđ的狀態。

S E CT I O N

23.4 Ď期 AI 模型ďĐĄ

模型˚級可能ȩȪȴȵ，ȋȌǞɐ：

模型ȠĘ；

治理ȠĘ；

˛移Ȃɜ；

Ĺ完成任務是ƫ可Ƭ接。

S E CT I O N

23.5 人類行為不可完全đ入自動狀態Ē

系統ȋȌƜƝȄʣ、˜Ň與ł任ʍ斷。

S E CT I O N

23.6 持續存在可ąē成權Ĕ過度集ĕ

ȋȌ有：

可˝性；

人類接管；

ľĿ；

Ȁĭ作ť域；
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安全śŜ；

審ƒ。

Ę篇不主ǐ：

PCD 已經是成熟ȭɥ；

AI ȋȌĤ遠在線；

Āā狀態可以完全ɥĴ；

ġ件Ÿ源可以Ł物理Ė動可˞；

長時間自治ȋ然ɟƔ人類˟ǥ；

ƅƧ可證ĳ系統仍安全；

具有域ˠ點Ɇǌ有空間Ħ有đ；

人類ŴƗ域ŏ應Ǿ從 AI；

Ś線任務Ʃ可以安全Ƭˡ任ĢǑȲȳǠ作；

PCD 可自ĖǏǐƻĸ的Ǎ間或Ɖȸ；

域śŜ可以ˢŜ已ǦŶ的公開、ġʘ或ł任；

具身 AI 可以ɔŜ物理實驗ĦǛ的真實時間。

PCD 建立「跨時間持續存在」後，Ē一篇Ƈ處理：

Ǒʢ研究ĢɦăĄ被編ˣ成站點、ǣĘ、工具、能ȁ、物料與Ė動的實ȡ路由ė

ǱƷ第 ˤ 篇ŝ：

ğƇ建立：

Research Intent；

Physical Flow Class；

DomainIR；
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Eȼperiment Graph；

Material Custody；

EnerƁy Route；

Action ţindow；

Station AssiƁnment；

Evidence Route。

AI 對一個物理域的持續存在，不應由「程式是ƫ仍在ŌĖ」ʍ定。

真正Ƭ重的是：

˥狀態可œŔ

ǝ

Ď務不Ĩ斷

ǝ

đ限可驗證

ǝ

Ė動可限ĝ

ǝ

證據可重建˦

ǱƷ：

Persistent Command Presence

Ŋ

Always Online.

ķ˧Ĵ地ɲ：

ŏŁĨĩǾ務重啟、網路斷線、地ȅ站點降級或人類暫時接管，只ħ系統仍能安全重

建Āā、Ƭ接Ď務、限ĝđ限ĶĮ存ł任，ğɆ維持了Ěě存在。

Ƒʺ，ŏŁĦ有設備在線，只ħğ：
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不ąĆǣĘ在ČȢ；

Ȉ失Ĺ完成後處理；

無ĕĴʂď仍有Ĝĝđ；

ɝƼ期ǸȂŬ成Ŭ前真˔；

無ĕ安全退出；

ğɆ已經失去ų域。

Ę文的ȀɴŷƦ是：

˥佔域不是一直Ǚ˨空間˦

而是：

˥佔域

š

跨時間Ƭ接Āā、Ď務、đ限與ł任˦

PCD ǱƷŁ時空域支配智能從「可以ĜĝƝ多站點」Ŵ一ŵ成ŝ：

能在時間Ĩ持續存在、能從失ȮĨœŔ，也能在失去Ĕĕ或安全ů件時主動退出的物

理治理主體。
NIST. Framework for Cyber-Physical Systems: Volume 1, Overview. NIST SP 1ˤ00-201, 2017.

https://doi.orƁ/10.602Ɏ/NIST.SP.1ˤ00-201

NIST. Framework for Cyber-Physical Systems: Volume 3, TiminƁ Anneȼ. NIST SP 1ˤ00-203, 2017.

https://doi.orƁ/10.602Ɏ/NIST.SP.1ˤ00-203

NIST. Cyber-Physical Systems and Internet of ThinƁs Foundations.

https://www.nist.Ɓov/proƁrams-proɌects/cyber-physical-systems-and-internet-thinƁs-foundations

ROS 2. ManaƁed Nodes／Lifecycle Nodes.

https://docs.ros.orƁ/en/ros2ǽpackaƁes/kilted/api/lifecycle/ǽǽREADME.html
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ROS 2 NaviƁation. Lifecycle ManaƁer.

https://docs.ros.orƁ/en/Ɍa˩˩y/p/nav2ǽlifecycleǽmanaƁer/

NASA. Plan Eȼecution InterchanƁe LanƁuaƁe（PLEƎIL）.

https://software.nasa.Ɓov/software/LAR-1ɋ33ɋ-1

NASA. PLEƎIL-V Formal Veriȑcation Environment.

https://shemesh.larc.nasa.Ɓov/fm/PLEƎIL-V/

NASA. Overview of the PLEƎIL Plan Eȼecution TechnoloƁy and its Applications.

https://ntrs.nasa.Ɓov/citations/201ɋ0034041

NASA／ƂPL. F Prime: A FliƁht-Proven, Multi-Platform, Open-Source FliƁht Software Framework.

https://Ɓithub.com/nasa/fprime

NASA. Autonomous Systems and Robotics.

https://www.nasa.Ɓov/intelliƁent-systems-division/autonomous-systems-and-robotics/

NASA. Lunar Surface TechnoloƁy.

https://www.nasa.Ɓov/lunar-surface-technoloƁy/

IETF. RFC ɋ171: ƛundle Protocol Version 7.

https://datatracker.ietf.orƁ/doc/html/rfcɋ171

IETF. Delay／Disruption Tolerant NetworkinƁ ţorkinƁ Group.

https://datatracker.ietf.orƁ/Ɓroup/dtn/

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.

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.

Neo.K／Aletheia. Oversoul Station Fabric：固定站、移動站與虛擬站的分布式具身網路.

domainǽanchor:
  domainǽid: ȻȻ
  owner: ȻȻ

Neo.K ǲ EveMissLab   ˮ   STDI-04 ˤ3 / ˤˤ   ˮ   https://thisoneisneok.com



  Ɓovernanceǽversion: ȻȻ
  spatialǽscope: Ⱦȿ
  eȼcludedǽscope: Ⱦȿ
  rootǽkeys: Ⱦȿ
  activeǽworldǽepoch: ȻȻ
  activeǽmode: ȻɚNINITIALIɶEDȻ
  recoveryǽmanifest: ȻȻ
  relinquishǽpolicy: ȻȻ
  createdǽat: ȻȻ
  eȼpiresǽat: null
obliƁation:
  id: ȻȻ
  domainǽid: ȻȻ
  Ɓoal: ȻȻ
  responsibleǽparty: ȻȻ
  status: ȻPROPOSEDȻ
  timinƁ:
    createdǽat: ȻȻ
    deadline: null
    earliestǽactionǽat: null
  preconditions: Ⱦȿ
  completionǽconditions: Ⱦȿ
  evidenceǽrequired: Ⱦȿ
  failure:
    compensationǽactions: Ⱦȿ
    escalation: ȻȻ
    waiverǽauthority: ȻȻ
  provenance:
    sourceǽtask: ȻȻ
    sourceǽevent: ȻȻ
    worldǽepoch: ȻȻ
recoveryǽmanifest:
  domainǽid: ȻȻ
  snapshotǽid: ȻȻ
  eventǽloƁǽhead: ȻȻ
  worldǽepoch: ȻȻ
  obliƁationsǽcheckpoint: ȻȻ
  activeǽleasesǽcheckpoint: ȻȻ
  activeǽmode: ȻȻ
  stationǽreƁistryǽversion: ȻȻ
  reconcileǽrequired:
    - humanǽpresence
    - ha˩ardousǽenerƁy
    - sampleǽcustody
    - mobileǽstationǽpose
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  recoveryǽorder:
    - localǽsafety
    - domainǽanchor
    - eventǽreplay
    - stationǽdiscovery
    - physicalǽreconcile
    - leaseǽrevalidation
    - obliƁationǽreschedule
˪˪ Persistent Command Domain Relinquish Checklist
- Ⱦ ȿ 已Ȇȍ接Őĸ任務
- Ⱦ ȿ 已ʁ點Ħ有Ĺ完成Ď務
- Ⱦ ȿ 已處理或移ſ安全關ƭĎ務
- Ⱦ ȿ Ħ有站點已ŴƗ安全模式
- Ⱦ ȿ ǣĘ、工具與材料˫有Į管人
- Ⱦ ȿ Ħ有身體與ĜĝľĿ已ǔǤ
- Ⱦ ȿ Ś線任務Ʃ已到期或ǔǤ
- Ⱦ ȿ Āā狀態與ġ件日Ȗ已ƨ存
- Ⱦ ȿ 人類或ĸ治理主體已Ĵʂ接管
- Ⱦ ȿ Domain Anchor 已ȭǞ ARCHIVED
STDI 第 1 篇
  Ąˬ時空域支配智能
        ˭
STDI 第 2 篇
  į一治理ƄƅăĄƢĲ多個身體
        ˭
STDI 第 3 篇／OSF
  多身體ăĄ成ŝ可治理站網
        ˭
Ę篇／PCD
  站網ăĄ跨時間、重啟、斷線與接管維持į一治理域
        ˭
第 ˤ 篇
  研究ĢɦăĄ編ˣ成物料、能ȁ、站點與Ė動ɻ
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