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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》

《持續性指揮控制區：AI 如何佔據、維持並安全解除一個物理時空域》

《語義即物理路由：從資料流治理到物料、能源、站點與行動流治理》

《具身即佔域，對齊即能力：分布式身體的時序容量、協調稅與規模邊界》

《中央主權、地方自治與動態不動點中央》

《連線不是纜線：有線、無線、光學與離線任務包的混合站網》

S E CT I O N

摘要

時空域支配智能若要跨越多個固定站、移動站、儀器、虛擬模型與人類參與者持續行動，必須共享某種「世

界」。但這個世界不能只是一張三維地圖、一份設備資料庫、一個數位孿Ā、一ā模型Ăă，Ą一個可ąĀ

成Ć來ćĈ的ĉ經網路。三維地圖Ċċ物體位Č何č，Ď不一定ĊċďĐđ者、Ēē性與可Ĕ行動作；設備

資料庫Ċċ機器規格，Ď不一定Ċċĕ是ĖėĘęĚě、是ĖĜĝĞĄ是Ėğ人類ĠġĢģĤ作ě權；數位

孿Ā可ą模擬設備ĥĦħ，Ď不應ę直接Ĩĩ物理Īī；ćĈ世界模型可ąĀ成合理Ć來，Ď可能ĬĀ物理

上ĭĮ自į、治理上不合İĄ證據上不可ı信的Ĳĳ。

Ĵ文ĵĶ Station-Centric World Model（SWM，站點化世界模型），作ĩ STDI 的共同物理世界表示。ďķ

ĸ不是Ĺĺ有資Ļļ中到一個無ĺ不Ċ的資料庫，Ģ是Ĺ來自不同站點、Ľľ器、人類、模型與Ŀ件日ŀ的

ŁłŃ點，ń合成一個具有：

Ņ何；

語義；

ņŇ；

時間；

Đđ；

權限；
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行動可能性；

不ň定性；

ŉľ；

ğĳ；

來源；

的多Ŋ世界模型。

Ĵ文定義：

cal-W�

ŋ

Ō

cal-ō�,

cal-Z�,

cal-R�,

cal-E�,

cal-A�,

cal-P�,

cal-Ŏ�,

cal-M�,

cal-V�

ŏ,

ď中：

cal-ō�：物體、站點、代理、ŐĴ、ő具與資源；

cal-Z�：區域、Œœ系、邊界與可Ŕ空間；

cal-R�：空間、ŕ能、Đđ、任務、ğĳ與治理ņŇ；

cal-E�：Ŀ件與時間線；

cal-A�：可能行動、能力ĥ aŖordance；
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cal-P�：權限、ŗŘ、安全與řŚ；

cal-Ŏ�：不ň定性、śŜ、ŝŞ度與ŃľşŠ；

cal-M�：ŉľ、模擬、šĿŢĥţŤĆ來；

cal-V�：來源、ťĴ、證據與世界Ŧŧ。

SWM ıě「多ŊĪī」ĢŨ單一布ũĿŢ。Ū一ū主張Ŭ必須œĂďŭŮ狀態：

OůSERVED
MEASŎRED
DECLARED
INFERRED
PREDICTED
SIMŎLATED
COMMITTED
DISPŎTED
REVOKED
STALE

Ű如，「ŐĴ A 位ČűŲųő作Ŵ」可能是ŵ機Ńľ；「ŐĴ A Ĝ由űŲų站Đđ」Ŷ必須由跨站ŷ接Ŀ務

ė式ĵŷ；「如ĳŸ動機Źź，ŐĴ可能ę移Ż量ľ區」只是ţŤĆ來。ĕż不能ęŽž成ŵ同的資料ſ

位。

Ĵ文ĵĶƀŊ世界表示：

Œœ與Ņ何Ŋ；

物體與身份Ŋ；

區域與ƁƂŊ；

語義ņŇ與ƃƄ圖Ŋ；

Ŀ件、Đđ與任務Ŋ；

權限、安全與治理Ŋ；

aŖordance 與可Ĕ行性Ŋ；

ŉľ、ğĳ與šĿŢŊ；

不ň定性、來源與證據Ŋ。
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ƅ有研究與œĞĵƆƇƈ要ƉŒ。ROS 2 tf2 可Ɗ分布式ŧ件維ƋŒœƌ架與ƍƎ；Kimera 的 3D Dynamic 

Scene Graph Ĺ物體、人物、Ə間、ƐƑ與時空ņŇńƒ成多Ŋ圖；OpenŎSD 可ń合Ɠ型ƃƄ、資Ĭ、ŊƔ

與ŨƕƖ性ƗƘ；W3C PROV ą Entity、Activity 與 Aƙent 表示資料ĥő件的來源；NIST 的Ħƚ數位孿Āő

作ƛ調模型可信度、驗證、ňŭ、不ň定性量化與可ƜƝĲĳ；V-ƞEPA 2、NVIDIA Cosmos 與ďƟ世界模型

ŶƠ示從Ĩơŉľ、物理Ƣ理到ţŤĆ來Ā成的能力。

但 SWM 與上ƣ系Ƥ的ƥƦĘČ：

ĕ不Ĺ任何單一表示ĨĩƧ整世界，Ģą站點化、分Ŋ、ƨ來源ĥ權限的方式，Ĺ

「Ńľ到Ʃƪ」「系Ƥƫ諾Ʃƪ」「模型ŉľƩƪ」「Ƭ能ƭƍƩƪ」同時ĐƮĘ共

同世界中。
Ĵ文Ġ一ƯƐư World Entity Record、Relation Assertion、Zone Policy、Event Commit、AŖordance 

Contract、Epistemic State、Perspective VieƱ、World Epoch、Reconciliation Proposal 與 

Counterfactual ůranch Ʋķĸ物件，並ĵĶ第一個 StationWorld-Ƴ MVP：由Ľľ站、機Źź站、移動站ĥ

量ľ站共同維Ƌ三個區域、若ƴŐĴ、ő具、任務與人ƵĿ件，ľƶ身份śŜ、位ƷƸ期、Đđ不一ƹ、模

型ŉľƺƻ、ŒœƼ移、Ĩƽƾƿ與人類ǀġ。

Ĵ文的ķĸǁǂĩ：

世界模型不是 AI 對世界的單一ǃǄ，Ģ是一ǅƊ多個作ěǆ能區分ĿŢ、Ƣ論、ƫ

諾、權限與可能Ć來，並Ę不ň定時Ǉǈ越界行動的共同物理Ăă。

ņǉǊ： 站點化世界模型、Station-Centric World Model、SWM、世界Ŧŧ、動態ƃƄ圖、數位孿Ā、

aŖordance、ł分可Ńľ、Ŀ件圖、Đđǋ、權限、來源、不ň定性、šĿŢ、V-ƞEPA 2、Cosmos、

Kimera、OpenŎSD、W3C PROV、tf2

前ǌ篇ĜƐư：

超靈的持續治理主體；

多身體ĥ站點；

跨時間持續ƮĘ；

物理流編Ǎ；

對齊容量；

中央與地方治理；
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混合ǋ路。

但Ū一篇Ŭ隱ǎĚěƇ「世界狀態」：

ŐĴĘǏǐ；

ǏŴ儀器可ě；

人是ĖĠġĒē區；

Ǐ個站點Đđ物件；

ŗŘ是Ė有Ǒ；

Ǐ個世界Ŧŧǒ可Ěě；

Ǐ個行動可能成ŕ。

若世界狀態只是一ńǓǔ資料表，系ƤĹ無İ可ǕǖǗ：

多個站點ĭ到的是不是同一物體ǘ

物體位Ʒ是ƅĘŃľ、ƸĤŦǙǚ是模型Ƣľǘ

數位孿ĀĥĪŢ設備不一ƹ時，Ǐ個具有控制Ǜǜ權ǘ

Ƭ有權ƭƍ某個物體Ą區域ǘ

某個動作Ęǝ前狀態Ǟ是ĖĪ的可Ĕ行ǘ

世界狀態ǟĀśŜ時，是ƗǠ、Đǡǚ是Ǣǣǘ

模型ǃǄĶ的Ć來如何與Ĝĵŷ的物理ĿŢǤ離ǘ

Ĵ文Ɛư SWM，ǖǗ這ǥǦǂ。

S E CT I O N

1.1 地圖不是世界

地圖主要表示：
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Œœ；

ǧǨ；

路ǩ；

Ņ何。

ĕ不一定表示：

ŐĴ身份；

ĐđǪ任；

區域řŚ；

可Ěěő具；

行動ǫĳ；

來源與不ň定性。

S E CT I O N

1.2 場景圖不是全部世界

ƃƄ圖可ą表示：

物體；

Ə間；

人；

包ǎ；

Ǭ接；

支ǭ；

空間ņŇ。
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但若Ǯ有Ŀ件、權限ĥ證據，ĕǒ不能ǯ定物理ǰ作是Ė合İ。

S E CT I O N

1.3 數位孿生不是物理真值

數位孿Ā可ą：

Ǳǲ設備；

模擬；

ŉľ；

ǳǴ化；

支ǵǯŚ。

但ĕǒ是模型：

hatWǶŌtƱinŏ

Ƿ

WǶŌphysicalŏ,

不是：

hatWǶŌtƱinŏ

ŋ

WǶŌphysicalŏ.

S E CT I O N

1.4 生成式世界模型不是共同記錄

ćĈĄǸĘ空間世界模型ǹǺ：

ŉľǻ動；

Ā成ţŤĆ來；
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Ǽǽ行動ǫĳ；

ĵƆ規Ǿ rollout。

但Ā成合理ǿȀ不表示：

物件身份ėň；

權限合İ；

Đđǋ成ư；

儀器ĜĝĞ；

Ĳĳ可作證據。

S E CT I O N

1.5 SWM 是組合世界模型

SWM

ŋ  

Metric Map

ȁ

Scene Graph

ȁ

Event Graph

Ȃ 

  ȁ

Governance Graph

ȁ

AŖordance Model

ȁ

Predictive Models

Ȃ 

  ȁ

Epistemic State

ȁ
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Provenance.
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S E CT I O N

L0：座標與幾何層

包ǎ：

Œœƌ架；

ƍƎ；

位Ʒ；

ȃ態；

Ȅ度；

ȅȆ；

網格；

occupancy；

可Ŕ空間。

ROS 2 tf2 ĵƆ分布式ŒœƍƎ資料庫的ƅŢƉŒ，可Ɗ不同ŧ件ǟ布ĥ查ȇŒœƌ架Ȉ間的ņŇ。

S E CT I O N

L1：物體與身份層

包ǎ：

ȉ一身份；

類型；

物理Ȋ性；

ȋȌ；

序號；
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ń件；

狀態；

是Ėĩ同一Ţ體。

S E CT I O N

L2：區域與拓撲層

包ǎ：

Ə間；

ő作單ŧ；

ȍś區；

Ēē區；

ŷ接區；

人類區；

路ǩ；

Ǭ接；

包ǎ；

ġŠ。

S E CT I O N

L3：語義關係與場景圖層

包ǎ：

ĘȎȎ上；

ĘȎȎȏ；
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連接；

支ǭ；

ƾƿ；

接Ȑ；

ȊČ；

Ěě；

ȑȒ；

ŵ容；

不ŵ容。

S E CT I O N

L4：事件、保管與任務層

包ǎ：

ƬȓƇƩƪ；

何時ǟĀ；

Ǐ個ŐĴę移動；

Đđ如何Ȕ移；

任務Ġ度；

ĆƧ成義務；

Ŀȕ；

Ȗȗ。
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S E CT I O N

L5：權限、安全與治理層

包ǎ：

域Șİ；

身體ŗŘ；

區域權限；

人類ȋș；

治理Ŧŧ；

fencinƙ；

Țǣ動作；

安全模式。

S E CT I O N

L6：Affordance 與可執行性層

包ǎ：

Ʃƪ物體可ț；

Ǐ個站點能量ľ；

Ǐ個區域可Ġġ；

Ǐǥ前ƷȜ件Ĝ成ư；

Ǐǥ動作ȝƕƖĆ來能力；

Ǐǥő具能Ȟȟ能力。
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S E CT I O N

L7：預測、因果與反事實層

包ǎ：

行動ǫ可能世界；

ŉ期物理Ǒĳ；

ģȠȡȢ；

ğĳȑȒ；

ȣ代ǽǿ；

「若不ȓ」的Ĳĳ；

模擬與 rollout。

S E CT I O N

L8：不確定性、來源與證據層

Ū一ū世界主張Ŭ必須Ȥƨ：

來源；

時間；

可信度；

ƻƥ；

ŝŞ度；

模型ťĴ；

支持證據；

śŜ；
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ȥȦĂǙ。

S E CT I O N

3.1 Entity

ĺ有可ę世界模型ȧě的對Ȩ：

ȩ

ŋ

Ō

id,

type,

state,

ƙeometry,

policy,

provenance

ŏ.

S E CT I O N

3.2 主要類型

PhysicalObject
Sample
Material
Container
Tool
Instrument
Station
Robotůody
Ȫuman
AIInstance
Zone
Path
Resource
Task
Obliƙation
Policy
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Lease
Event
Evidence
Ȫypothesis
Model
Prediction

S E CT I O N

3.3 實體與描述分離

物理ŐĴ A 與ď：

CAD；

數位孿Ā；

ȫĈ；

模型 embeddinƙ；

分ȬĲĳ；

是不同Ţ體，ȭƸņŇ連接。

不能Ȯ「ŐĴĴ體」ĥ「ŐĴ的數位ȯƣ」Ĩĩ同一物件。

S E CT I O N

4.1 身份不是只靠名稱

同Ȱ物體可能不同；同一物體ȱ可能有：

ȲR code；

RFID；

Ĩơȳȴ；

ȋȌ號；

容器位Ʒ；
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ȵőœȶ。

S E CT I O N

4.2 身份假說

Ńľ o 對應Ţ體 ȩ 的ȡȢ：

pŌȩmid oŏ

ȷ

pŌomid ȩŏpŌȩŏ.

S E CT I O N

4.3 身份狀態

CONFIRMED
PROůAůLE
AMůIGŎOŎS
CONFLICTED
LOST
RETIRED

S E CT I O N

4.4 高風險物件禁止模糊合併

ŐĴ、ő具、Ēēȸ料與ĝĞ件若身份不ň定：

不自動合ȹ；

不Ĕ行ƕƖ性動作；

ƈŝŃľ；

人őňŭ；

ĐǡśŜ證據。
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S E CT I O N

5.1 多框架

同一物體可同時位Č：

世界Œœ；

Ə間Œœ；

站點Œœ；

機器人 base；

ő具Œœ；

ŵ機Œœ；

ŐĴŁłŒœ。

S E CT I O N

5.2 變換

ȺŌAŏTǶŌCŏ

ŋ

ȺŌAŏTǶŌůŏ

ȺŌůŏTǶŌCŏ.

S E CT I O N

5.3 變換也有時間與不確定性

TǶŌAůŏ

ŋ

Ō

hatTǶŌAůŏ,

ȻǶŌAůŏ,
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t,

source

ŏ.
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S E CT I O N

5.4 座標漂移

Ǻ時間ǻ作可能ğ：

SLAM Ƽ移；

ŵ機移動；

ő作Ŵȼ動；

ƈŝĝĞ；

人類Ƚ動設備；

ĚȾ位ƷģǑ。

S E CT I O N

5.5 幾何不一致時

系Ƥ不能只ıěǳǫƘġ者。

應ȿɀ：

Ľľ來源；

ƻƥ；

時間；

ĝĞ；

世界Ŧŧ；

物理可行性。

S E CT I O N

6.1 Zone
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Ɂ

ŋ

Ō

ƙeometry,

topoloƙy,

policy,

occupancy,

resources,

risk

ŏ.

S E CT I O N

6.2 區域類型

Storaƙe Zone；

ȪandoŖ Zone；

Measurement Zone；

Ȫuman Zone；

Safety Eȩclusion Zone；

Clean Zone；

Contamination Zone；

Charƙinƙ Zone；

Ȳuarantine Zone；

Virtual Zone。

S E CT I O N

6.3 區域是治理物件
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區域不只是一個 polyƙon，ǚǯ定：

Ǐǥ站點可Ġġ；

Ǐǥ物件可ɂƷ；

Ǐǥ能源可Ÿ動；

人ƵĠġ時如何ɃƔ；

Ǐ個Ľľ器具有權Ʉ；

是ĖɅɆɇɈ；

是Ė可ɉɊ資料。

S E CT I O N

6.4 動態區域

移動設備可形成ɋ時安全區：

ZǶŌdynamicŏŌtŏ

ŋ

fŌ

pose,

speed,

load,

risk

ŏ.

S E CT I O N

7.1 空間關係

inside
contains
on
supports
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adjacentǶto
connectedǶto
reachableǶfrom
occludes
near
intersects

S E CT I O N

7.2 功能關係

uses
reɌuires
compatibleǶƱith
calibratedǶby
poƱeredǶby
controlledǶby
observedǶby

S E CT I O N

7.3 保管與治理關係

custodiedǶby
oƱnedǶby
leasedǶto
authoriɁedǶby
forbiddenǶin
ƙovernedǶby
approvedǶby

S E CT I O N

7.4 任務與因果關係

precedes
enables
blocks
causes
contributesǶto
evidences
invalidates
compensates
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S E CT I O N

7.5 關係也是主張

Ū一Ȝ邊：

r

ŋ

Ō

subject,

predicate,

object,

epistemic,

time,

source

ŏ.

不能ğĩ圖中有一Ȝ邊，ɍɎ設ĕ是ɏɐĪ理。

Kimera 的 3D Dynamic Scene Graph ĵƆ：

metric-semantic mesh；

物體；

人；

places；

rooms；

buildinƙs；

多ŊņŇ；

動態ƃƄ。

這是 SWM 的空間ɑ語義ɒ架。
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但 SWM ɓɉȟġ：

Đđ；

任務；

能源；

ŗŘ；

世界Ŧŧ；

證據；

ŉľ分支；

IP 與隱私。

ğɔ：

DSG

ɕ

SWM,

Ģ不是Ƨ整Ʋɖ。

OpenŎSD ĵƆ：

Ɠ型ƃƄń合；

prim ɗŊ；

references；

variants；

layers；

non-destructive overrides；

instancinƙ。
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SWM 可ąĚě OpenŎSD 表示：

ɘ態資Ĭ；

Ņ何；

虛擬ƃƄ；

ń件；

不同配Ʒ；

數位孿ĀĨ圖。

但 OpenŎSD Staƙe 不應直接成ĩ控制Īī。

S E CT I O N

9.1 Layer 的治理映射

可Ɛư：

baseǶassetǶlayer
surveyǶlayer
liveǶobservationǶlayer
operatorǶoverrideǶlayer
simulationǶlayer
policyǶannotationǶlayer

S E CT I O N

9.2 強覆寫不等於真實

ŎSD 中ɀƛ的 layer 可ąƗƘɀə layer；SWM 中的權Ʉɚ序必須由：

來源；

時間；

權限；

證據；
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狀態類型；

ǯ定，不能只ěɛɜ layer strenƙth。

S E CT I O N

10.1 狀態是事件累積結果

W�

ŋ

Fold

Ō

WǶŌt�ŏ,

eǶŌt�ȁ1ŏ,

Ȏ,

e�

ŏ.

S E CT I O N

10.2 Event

e

ŋ

Ō

actor,

action,

object,

time,

location,

eŖect,

authority,

evidence

ŏ.
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S E CT I O N

10.3 事件類型

Observed；

Measured；

Moved；

ȪandoŖ Prepared；

ȪandoŖ Committed；

Calibrated；

Lease Issued；

Lease Revoked；

Ȫuman Entered；

Task Started；

Task Failed；

Model Predicted；

World Reconciled。

S E CT I O N

10.4 W3C PROV

可Ĺ：

Entity：ŐĴ、資料、模型、Ĳĳ；

Activity：量ľ、移動、分Ȭ、Ħƚ；

Aƙent：人類、AI、站點、ńƒ；
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ǱǲŻ來源圖。

S E CT I O N

11.1 世界主張不是只有真／假

定義：

ɝ

ɞ

ɟ

O,M,D,I,P,S,C,ō,R

ɠ.

對應：

O：Observed；

M：Measured；

D：Declared；

I：Inferred；

P：Predicted；

S：Simulated；

C：Committed；

ō：Disputed；

R：Revoked／Stale。

S E CT I O N

11.2 例子

assertion:
  subject: ɡsample-17ɡ
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  predicate: ɡlocatedǶinɡ
  object: ɡmicroscope-Ɂoneɡ
  epistemicǶstate: ɡOůSERVEDɡ
  conɢdence: 0.96
  observedǶat: ɡɡ
  validǶuntil: ɡɡ
  source: ɡcamera-02ɡ

ĐđņŇŶɣ要：

epistemicǶstate: ɡCOMMITTEDɡ
source: ɡhandoŖ-transaction-Ƴ2ɡ

S E CT I O N

11.3 推論不能自動升級為提交

INFERRED

notɤ

COMMITTED.

模型可ąƢľŐĴĜęɥɦ，但Ę身份與Đđ驗證前，不能ė式Ȕ移Ǫ任。

S E CT I O N

12.1 狀態

ȩ�

ŋ

Ō

hatȩ,

Ȼ,

tǶŌobsŏ,

tǶŌvalidŏ,

source,

status

ŏ.
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S E CT I O N

12.2 不確定性類型

Ņ何；

身份；

類ɧ；

狀態；

ğĳ；

權限；

模型；

時間。

S E CT I O N

12.3 新鮮度

FreshŌȩ,tŏ

ŋ

1

ɨ

t-tǶŌobsŏ

ɩ

ɪǶȩȺŌmaȩŏ

ɫ.

S E CT I O N

12.4 不知道也是正式狀態
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ŎNKNOWN
ŎNOůSERVAůLE
OCCLŎDED
NOTǶINSTRŎMENTED
CONFLICTED

系Ƥ不ɬě模型Ȗ全Ȯ「ĆĊ」ɘɭȔ成「ĜĊ」。

S E CT I O N

13.1 局部世界

Ū個站點維Ƌ：

W�Ōtŏ

ŋ

Ō

ō�,

Z�,

R�,

E�,

Ŏ�

ŏ.

S E CT I O N

13.2 Perspective View

同一世界對不同站點可ɮȏ容不同：

Ľľɯɰ；

權限；

隱私；

任務；

網路；
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資料ɱ權。

S E CT I O N

13.3 中央不是全知

全Ł模型：

hatWŌtŏ

ŋ

Fuse

Ō

W�Ōt-ɲ�ŏ,

Ȏ,

W�Ōt-ɲ�ŏ

ŏ.

ĕǒ是Ǽǽ。

S E CT I O N

13.4 最小披露

地方站點不必ɳĺ有ďƟ站點公開：

人ƵćǄ；

私人資料；

ɴɵţŤ；

Ƨ整模型；

ɉł合作資料。

可分享任務ɣ要的ǳɶ世界ɷĈ。
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S E CT I O N

14.1 權限不是外部 ACL 附件

世界模型必須Ċċ：

Ƭ能ĭ；

Ƭ能ƭ；

Ƭ能ȋș；

Ƭ能Ġġ；

Ƭ能Đđ；

Ƭ能公開。

S E CT I O N

14.2 Policy Assertion

policy:
  subject: ɡrobot-arm-0Ƴɡ
  action: ɡƙraspɡ
  objectǶclass: ɡcleanǶsampleɡ
  Ɂone: ɡcell-ůɡ
  ƙovernanceǶepoch: 12
  validǶuntil: ɡɡ
  constraints:
    maȩǶforceǶn: ɸ

S E CT I O N

14.3 權限也有不確定性

若中央與地方對ŗŘ狀態不同：

ıǳĐɹ狀態；

ɺǢɻɼē動作；
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驗證 fencinƙ；

不ąǳǫƘġ者ɽĶ。

S E CT I O N

15.1 Affordance

AŖordance 不是物體的ɏɐȊ性，Ģ是：

AŖordŌa,ȩ,N�,W�ŏ

表示Ęɾ前世界、ȳ定站點與作ě域Ǟ，動作 a 是Ė可行。

S E CT I O N

15.2 例子

同一ɿʀ：

對ʁʂ A 可ț；

對ʁʂ ů ʃƓ；

Ę人類ȵ中不可ț；

ĘĒē區不可Ġġ；

ʄ有ʅ體時不可ʆȔ。

S E CT I O N

15.3 Affordance Contract

ʇ

ŋ

Ō

actor,

action,
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tarƙet,

preconditions,

eŖects,

risks,

evidence

ŏ.
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S E CT I O N

15.4 可執行性

EȩecutableŌa,tŏ

ŋ

Capable

ʈ

Reachable

ʈ

Permitted

ʈ

Safe

ʈ

Fresh

ʈ

EvidenceReady.

S E CT I O N

15.5 Partial World Model

系Ƥ不ɣ要模擬世界全łʉʊ，只ɣ對與ɾ前ʋ圖ŵņ的 aŖordance ĥǫĳ形成ɻʌʍŁł模型。

這可ąɃʎʏʐ分支與模型ʑʒ。

S E CT I O N

16.1 Predictive Branch

對ţŤ行動序列 ʓ：

hatWǶŌtȁhŏȺŌŌʓŏŏ

ŋ

FǶʔŌW�,ʓŏ.
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S E CT I O N

16.2 多種預測器

物理模擬；

規Ŷ；

ğĳ圖；

occupancy model；

video Ʊorld model；

Ɠ型世界ʕʖ模型；

經驗Ƥǽ。

S E CT I O N

16.3 V-JEPA 2

可從ćĈ與ćǄ學ʗʘȨ的物理理解、ŉľĥ規Ǿ表示，並Ơ示ǓŐĴ機器人規Ǿ。

S E CT I O N

16.4 Cosmos

世界ʕʖ模型可ąĀ成、理解ĥ模擬物理ƃƄ，支ǵ Physical AI 的資料Ā成、ŉľĥƢ理。

S E CT I O N

16.5 預測分支隔離

COMMITTED WORLD
    ʙʚʚ branch A: simulation
    ʙʚʚ branch ů: video prediction
    ʙʚʚ branch C: rule-based estimate
    ʛʚʚ branch D: counterfactual
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任何分支Ŭ不能直接Ƙǖ committed Ʊorld。

S E CT I O N

16.6 提交條件

只有：

行動ĪėĔ行；

物理Ńľ；

Ŀ件驗證；

權限與Đđĵŷ；

ʜ能ʝŝĜĵŷ世界。

S E CT I O N

17.1 相關不等於可干預

世界模型若只學到：

a�

ʞ

oǶŌtȁ1ŏ

的ƤǽņŇ，可能ʟʠ：

前ƷȜ件；

ő具；

接ʡ；

隱ʢƍ量；

řŚ；
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行動是ĖĪ的可Ĕ行。

S E CT I O N

17.2 因果邊

action ʞ physicalǶeŖect
calibrationǶerror ʞ measurementǶbias
humanǶentry ʞ safetyǶmodeǶchanƙe
toolǶchanƙe ʞ capabilityǶchanƙe
leaseǶrevocation ʞ actionǶforbidden

S E CT I O N

17.3 反事實

系Ƥ可Ǧ：

若不ȟʣȝ如何ǘ

若ƭě站點 ů 是ĖɃʎɼēǘ

若ʤǫ量ľ是ĖĚŐĴģǑǘ

若世界ŦŧĜƍʝ，ʥǽǿ是Ėǒ成ưǘ

S E CT I O N

17.4 因果模型也需證據

不能ğ AI ĬĀ一個合理ğĳȕĿ，ɍĹďƘ成世界ĿŢ。

S E CT I O N

18.1 Twin Record

Ū個孿Ā模型ɣœĂ：

對應Ţ體；
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模型ǝ的；

有Ǒɯɰ；

參數來源；

ĝĞ；

驗證；

不ň定性；

ǳȐʝŝ。

S E CT I O N

18.2 VVUQ

包ʦ：

Veriɢcation：Ţ作是Ėʧ合模型；

Validation：模型是Ėʨ合ĪŢěʩ；

Ŏncertainty Ȳuantiɢcation：不ň定性多Ɠ。

S E CT I O N

18.3 用途限制

同一孿Ā可能ʨ合：

ĨơƠ示；

ʎȄʪʫʬ查；

但不ʨ合：

ʭʮʣŉľ；

ɻȄ控制；
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安全ŭ證。

S E CT I O N

18.4 Twin Authority

數位孿Ā可ą：

ĵĶ；

ŉľ；

ʬ查；

ǳǴ化。

ĕ不能Ę與物理ŃľśŜ時自動ƗǠ物理世界。

S E CT I O N

19.1 Provenance

Ū個ƈ要主張可ǱǲŻ：

Entity

ʯ

Activity

ʯ

Aƙent.

S E CT I O N

19.2 來源鏈

Ű如：

sample-17 temperature result
ʯ analysis activity
ʯ raƱ sensor ɢle
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ʯ thermal riƙ measurement
ʯ calibration artifact
ʯ task and lease

S E CT I O N

19.3 來源影響權威

ǛǜƔ不能固定ĩ「Ľľ器ɻČ模型」Ą「人類ɻČĽľ器」。

應ȑ主張類型：

人Ƶȋș：人類與治理ĂǙ；

即時位Ʒ：ĝĞĽľ；

設備能力：能力證ʰ；

ŉ期Ć來：模型；

Đđ：ŷ接Ŀ務；

公開狀態：EML-CF ǟ布ĂǙ。

S E CT I O N

20.1 定義

WE�

ŋ

Ō

k,

h�,

t�,

scope�,

dependencies�,

siƙnature�

ŏ.
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S E CT I O N

20.2 紀元不代表全世界快照

ĕ表示：

一ńņǉ世界主張；

Ęȳ定作ě域；

ęĵŷĩ任務可ȑȒ的ťĴ。

S E CT I O N

20.3 紀元失效

可能由：

人類Ġġ；

ŐĴ移動；

ő具ʝƎ；

ĝĞƸ期；

中央Ȕ移；

站點Ǥ離；

區域řŚƭƍ；

ʡǟ。

S E CT I O N

20.4 任務依賴

ƱorldǶdependency:
  epoch: ɡWE-00Ƴ2ɡ
  stronƙ:
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    - ɡcustody:sample-17ɡ
    - ɡhumanǶpresence:cell-ůɡ
  bounded:
    - ɡhealth:microscope-01ɡ
  eventual:
    - ɡlonƙǶtermǶstatisticsɡ

S E CT I O N

21.1 衝突來源

多Ľľ器；

ʱ線站點；

人類ǰ作；

時ʲ；

身份；

模型；

Ŀ件ʤʳ。

S E CT I O N

21.2 衝突不靜默覆蓋

ƱorldǶconʴict:
  subject: ɡsample-17ɡ
  predicate: ɡlocatedǶinɡ
  assertions:
    - value: ɡstoraƙe-Aɡ
      source: ɡcentral-loƙɡ
    - value: ɡmicroscope-Ɂoneɡ
      source: ɡcamera-02ɡ
  status: ɡDISPŎTEDɡ

S E CT I O N

21.3 Reconciliation Proposal
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調ĥ器可ą：

ƈŝŃľ；

ʬ查ŷ接；

ʬ查時間；

ȿɀ來源；

Đǡʵ個Ɏʶ；

要ʷ人類。

S E CT I O N

21.4 提交權

調ĥƐʸ必須經ŵ應的：

地方ňŭ；

域Ɣ中央；

Ą人類；

ʜƭƍ committed Ʊorld。

S E CT I O N

22.1 AI 記憶不是世界真值

模型的對ʹĂă、ɳ量Ăăĥ經驗ʺ要可能：

Ƹ時；

Žž；

şʻ來源；

混ġƢ論。
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S E CT I O N

22.2 World Claim API

AI 不能自由Ƙġ世界，只能ĵŷ：

Observation Proposal
Inference Proposal
Prediction ůranch
Action Proposal
Reconciliation Proposal

S E CT I O N

22.3 Commit API

只有具備權限的ʼ務可ĵŷ：

物理Ŀ件；

ĐđȔ移；

ŗŘ；

世界Ŧŧ；

人類ȋș。

S E CT I O N

23.1 人類不是一般障礙物

必須表示：

是ĖƮĘ；

ʽʾ；

ɱ權；

隱私；
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安全；

接đ；

不ň定ʋ圖。

S E CT I O N

23.2 最小必要表示

ʿˀ不ɣ要ĐƮ：

Ā物ȳȴ；

ˁʉ人格；

不ŵņ˂動。

只ĐƮ：

ƅƃ安全ĺɣ；

任務分őĺɣ；

İ˃與Ŀȕĺɣ；

經同ʋ的資Ļ。

S E CT I O N

23.3 人類觀點

人類可ą：

˄ėƺƻ身份；

˅布設備ĜȽ動；

接đ；

Ǉǈ；
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ĵƆˆ域ˇʱ。

但人類ˈˉȱ應ĐƮ來源與時間，不應不ǡˊ地ƭƘˋˌ。

S E CT I O N

24.1 感知更新

Ľľ；

ȳȴ；

物體；

ȃ態；

ņŇ；

不ň定性。

S E CT I O N

24.2 事件更新

任務；

控制；

ŷ接；

權限；

人類。

S E CT I O N

24.3 預測更新

ƐưţŤ分支，不˄ƭĵŷ世界。
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S E CT I O N

24.4 調和更新

解ǯśŜ、ȥȦƸ期主張。

S E CT I O N

24.5 紀元提交

對ņǉ作ě域ĬĀŝ的可ȧěťĴ。

S E CT I O N

25.1 Frame and Geometry Service

đ理：

tf；

mesh；

occupancy；

pose；

covariance。

S E CT I O N

25.2 Entity Registry

đ理：

身份；

型ɧ；

ȋȌ；
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Ţ體與ȯƣņŇ。

S E CT I O N

25.3 Zone and Topology Service

đ理：

區域；

路ǩ；

邊界；

動態安全區。

S E CT I O N

25.4 Relation／Scene Graph Store

đ理多Ŋ圖。

S E CT I O N

25.5 Event and Provenance Journal

append-only Ŀ件與來源。

S E CT I O N

25.6 Governance Graph

權限、ŗŘ、Ŧŧ、řŚĥ fencinƙ。

S E CT I O N

25.7 Affordance Engine
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ˍ據：

身體；

ő具；

物件；

世界；

權限；

ǽˎ可能行動。

S E CT I O N

25.8 Prediction Branch Manager

đ理模擬、世界模型ĥšĿŢ分支。

S E CT I O N

25.9 Epistemic and Conflict Manager

đ理：

可信度；

ŝŞ度；

śŜ；

ĆĊ；

調ĥ。

S E CT I O N

25.10 World Epoch Authority
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ĵŷ任務可ȑȒ的世界ťĴ。

S E CT I O N

25.11 Perspective and Access Service

ˍ據站點、任務、隱私ĥ IP ĬĀǳɶ世界ɷĈ。

S E CT I O N

26.1 狀態Āā

ŐĴ 17 ƅĘĘǏǐǘ信ĸ多ʻǘƬĐđǘ

S E CT I O N

26.2 能ĂĀā

Ǐ個ĜĝĞ站點能Ę不ƕƖŐĴ的Ȝ件Ǟ量ľȅȆǘ

S E CT I O N

26.3 治理Āā

Ǐ個中央ĥŗŘɅɆ機ŹźĘ cell-ů țˏǘ

S E CT I O N

26.4 證據Āā

這個研究ĲĳȑȒǏǥ量ľ、ĝĞĥŐĴĿ件ǘ
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S E CT I O N

26.5 反事實Āā

如ĳ microscope-01 離線，Ǐǥ任務可ƭɦ microscope-02ǘ

S E CT I O N

26.6 不確定Āā

Ǐǥɻɼē物件的位ƷĜ超ƸŝŞ度期限ǘ

S E CT I O N

27.1 ăĄ

一個Ľľ站；

一個固定機Źź站；

一個移動站；

一個量ľ站；

三個區域；

ːŻˑ個ŐĴĥő具；

一Ȱ人類ǰ作Ƶ；

一個虛擬ŉľ站。

S E CT I O N

27.2 世界層
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ROS 2 tf2／模擬Œœ；

˒化 3D scene ƙraph；

Entity Reƙistry；

Event ƞournal；

Governance Graph；

AŖordance Enƙine；

Prediction ůranch；

World Epoch。

S E CT I O N

27.3 任務

ŐĴġ庫；

身份˓Ů；

機Źźțˏ；

跨站ŷ接；

移動Ż量ľ區；

量ľ；

人類中ʩ移動一個物件；

模型ŉľǞ一Ư；

調ĥ；

ǖƘ EML-CF 證據。
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S E CT I O N

27.4 ą障Ćć

ŵ機ƾƿ；

tf Ƽ移；

ȲR 與Ĩơ身份śŜ；

中央日ŀ與Ţ˔位Ʒ不ʧ；

ŗŘƸ期；

人類Ġġ；

數位孿ĀĆʝŝ；

模型Ā成不可能的物體ņŇ；

ŷ接Ŀ件ʳ到；

世界ŦŧģǑ。

S E CT I O N

27.5 成功條件

Ńľ、Ƣ論、模擬ĥĵŷ狀態不混˕；

ɻɼē身份śŜ時Ǣǣ；

權限與區域參與可Ĕ行性；

世界模型可表示ĆĊ；

ŉľ分支不ƗǠ物理ĿŢ；

數位孿ĀśŜ時要ʷŢľ；
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Ŀ件可ƈƐĐđ與任務ˋˌ；

人類ǀġǫƈŝĵŷ世界Ŧŧ。

S E CT I O N

28.1 幾何

定位ƻƥ；

transform 一ƹ性；

Ƽ移；

可Ŕ性ƺƻ。

S E CT I O N

28.2 身份

identity precision／recall；

ƺƻ合ȹ；

ƈ˖Ţ體；

身份˗˘時間。

S E CT I O N

28.3 關係

scene ƙraph relation accuracy；

空間一ƹ；

Đđ一ƹ；

任務ȑȒėň。
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S E CT I O N

28.4 Ĉĉ狀態

Ƣ論ƻœĩĿŢ；

模擬ƻœĩŢľ；

Ƹ期主張ǒęĚě；

ĆĊęƺƻȖ全。

S E CT I O N

28.5 Affordance

可Ĕ行性ŉľ；

ƺƻɅɆ；

ƺƻǇǈ；

前ƷȜ件˙ģ。

S E CT I O N

28.6 預測

多Ưŉľƻƥ；

物理一ƹ性；

任務ŵņ性；

不ň定性ĝĞ。

S E CT I O N

28.7 調和
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śŜǟƅȢ；

調ĥ時間；

ƺƻƗǠ；

人őǀġ量。

S E CT I O N

28.8 來源

Ŀ件可ƈƐȢ；

主張ɑ來源ƗǠ；

證據şģ；

ȥȦɊ˚。

S E CT I O N

Ċ1：多層世界模型ċČ一場景圖更能čĎ治理ďĐ

ȟġĐđ、權限、Ŀ件ĥŭŮ狀態ǫ，ƺƻ物理動作應ǞɃ。

S E CT I O N

Ċ2：đ式Ē知ē於模型自動Ĕ全

Ęƾƿ與身份不ň定ƃƄ中，Đǡ ŎNKNOWN 應Ƀʎɻɼēƻǰ作，但ȞȟɺǢ。

S E CT I O N

Ċ3：Affordance 層可čĎĕĖ分支

只Ɛ模任務ŵņ可行行動，應ȿʏʐƧ整世界動作空間ʝ有Ǒ。
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S E CT I O N

Ċ4：預測分支隔離čĎ生成模型ėĘ真實世界

模型ƺƻ不應直接Ƙġ committed Ʊorld。

S E CT I O N

Ċ5：數位孿生 VVUQ 提高模型ę用邊界Ěě度

Ć經驗證的孿Ā不應ęěČɻɼēǯŚ。

S E CT I O N

Ċ6：來源圖提高事ą與ĜĝĞğ能Ă

S E CT I O N

Ċ7：站點局部觀點與最小披露可čĎ不必要Ġġ共Ģ

代ɖ是調ĥ與查ȇ˖˛度。

S E CT I O N

Ċ8：世界紀元能ģ止依賴Ĥ狀態的任務執行

S E CT I O N

Ċ9：生成式世界模型提高ĥĦĕĖħĨ不能ĩ代 committed state

S E CT I O N

Ċ10：同時ę用幾何、語義與治理關係ħĪ提高模型成ī
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若Ƨ全Ǯ有成Ĵ，代表Ţ驗ĆĪŢǽġ˜Ʈ、ʤʳ與維Ƌ。

S E CT I O N

30.1 世界不可能ĬĭĮğ模

SWM 只能ĐƮ任務ŵņ、可Ńľĥęɱ權的ł分。

S E CT I O N

30.2 多層模型įİıĲ度

ɣ要：

schema；

Ĵ體；

ťĴ；

查ȇ；

同Ư；

˜Ʈ。

S E CT I O N

30.3 關係語義ĳĴĵ一

不同ˆ域對「安全」「接Ȑ」「˝˞」「可ț」定義不同。

S E CT I O N

30.4 Ķķ世界模型ĳĴĭ全ĸĹ

S E CT I O N

30.5 事件和來源不保證ĺĻ真實
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來源可信度ǒɣˇʱ。

S E CT I O N

30.6 物理真值也可能不可ļĽ觀測

ɣ要Ǽǽ與多Ɏʶ。

S E CT I O N

30.7 人類ľĿ與ŀŁ感知有張Ă

S E CT I O N

30.8 ł時性能

Ɠ型圖、ŉľĥ來源查ȇ可能不ʨ合˟即時控制。

Ĵ篇不主張：

SWM 是Ƨ整世界；

中央世界模型是全ĊĪī；

數位孿ĀƲ同Ţ體；

ƃƄ圖可ˏ代Ņ何控制；

Ā成ćĈƲČ物理ŉľėň；

模型ɻ信ĸƲČ可直接Ĕ行；

ĺ有不ň定性Ŭ能ʭň量化；

W3C PROV 能自動證ˉ資料ĪŢ；

OpenŎSD 可直接成ĩ安全控制資料庫；

tf2 可解ǯ身份、Đđ與治理；
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AŖordance 是物體固定Ȋ性；

ǳǫƘġ者應ƗǠĺ有śŜ；

人類ˈˉɏˠȿĽľ器ėň；

世界模型可ą無限制ĐƮ人類˂動；

ŉľ分支可ą自動ĵŷĩ物理ĿŢ。

Ĵ文Ɛư共同世界表示ǫ，Ǟ一篇Ĺč理：

EML-CF ĬĀ的ȡˡĬʌ，如何Ę SWM、SPR、OSF ĥ PCD 上形成ɎʶɑŢ驗ɑ證

據ɑ˄ė的具身自主研究ˢˣǘ

ğɔ第 10 篇ĩ：

ĹƐư：

Ȫypothesis Contract；

Eȩperimental Desiƙn Aƙent；

Feasibility Compilation；

Simulation Gate；

Physical Eȩecution；

Evidence Evaluation；

Failure Learninƙ；

Concept Revision；

IP Routinƙ；

Ȫuman Scientiɢc Oversiƙht。

世界模型ǳĒē的ƺƻ，不一定是Ƨ全ĭ不ɮ世界，Ģ是：
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系Ƥ無İ區分自ˤĭɮ的、ę˥Ċ的、Ƣ論的、ǃǄ的，ą˦ė式ƫ諾的世界。

站點化世界模型ğɔ不ƜʷȮĺ有資ĻŽ成單一ĉ經表示，ĢƐư：

˧Ņ何

ȁ

身份

ȁ

區域

ȁ

ņŇ

ȁ

Ŀ件

ȁ

權限

ȁ

AŖordance

ȁ

ŉľ

ȁ

來源˨

共同構成的混合世界。

ďķĸ規˃是：

˧Ńľ不ƲČĵŷ˨

˧Ƣ論不ƲČĿŢ˨

˧模擬不ƲČ驗證˨

˧可到Ŕ不ƲČ有權行動˨
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Īė可Ɔ超靈Ěě的世界模型，不只要ǖǗ「世界是ƩƪŐʀ」，ǚ必須ǖǗ：

˩ĩ何ŵ信ĕ；

ĕǚŝŞ˪；

Ƭĭ到的；

Ƭƫ諾的；

Ǐǥ地方ĆĊ；

Ƭ能ƭƍĕ；

Ǐǥ行動ƅĘ可行；

ȓƧǫɣ要Ʃƪ證據。

ğɔ：

˧世界模型

ŋ

可ę多站點共同ȧě、ʍ˫、ŉľ與ĵŷ的物理世界ˬŘ˨

Rosinol, A. et al. 3D Dynamic Scene Graphs: Actionable Spatial Perception Ʊith Places, Objects, and 

Ȫumans. Robotics: Science and Systems, 2020.

arōiv:2002.062˭9.

Rosinol, A. et al. Kimera: From SLAM to Spatial Perception Ʊith 3D Dynamic Scene Graphs. The 

International ƞournal of Robotics Research, 2021.

arōiv:2101.06˭9Ƴ.

Chanƙ, .ˮ et al. Kimera-Multi: A System for Distributed Multi-Robot Metric-Semantic Simultaneous 

LocaliɁation and Mappinƙ. 2020.

arōiv:2011.0Ƴ0˭7.

ROS 2 Documentation. About tf2.
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https://docs.ros.orƙ/en/ƙalactic/Concepts/About-Tf2.html

Piȩar Animation Studios. Ŏniversal Scene Description／OpenŎSD.

https://openusd.orƙ/

OpenŎSD. Introduction, Core Speciɢcation, Terms and Concepts.

https://openusd.orƙ/release/intro.html

W3C. PROV-O: The PROV Ontoloƙy. W3C Recommendation, 2013.

https://ƱƱƱ.Ʊ3.orƙ/TR/prov-o/

W3C. PROV-DM: The PROV Data Model. W3C Recommendation, 2013.

https://ƱƱƱ.Ʊ3.orƙ/TR/prov-dm/

NIST. Diƙital TƱins for Advanced Manufacturinƙ.

https://ƱƱƱ.nist.ƙov/proƙrams-projects/diƙital-tƱins-advanced-manufacturinƙ

Lu, .ˮ et al. Manufacturinƙ Diƙital TƱin Standards. NIST, 202Ƴ.

NIST. ToƱards a Diƙital TƱin of a Robot Workcell: Standards and Methods. 202Ƴ.

Assran, M. et al. V-ƞEPA 2: Self-Supervised Video Models Enable Ŏnderstandinƙ, Prediction and 

Planninƙ. Meta AI, 202ɸ.

NVIDIA. Cosmos World Foundation Model Platform for Physical AI. 202ɸ.

NVIDIA Cosmos Lab. Cosmos 3: Omnimodal World Models for Physical AI. Technical Report, 2026.

Khetarpal, K. et al. AŖordances Enable Partial World Modelinƙ Ʊith LLMs. 2026.

arōiv:2602.10390.

Zhanƙ, Ȳ. et al. AGWM: AŖordance-Grounded World Models for Environments Ʊith Compositional 

PrereɌuisites. 2026.

arōiv:260ɸ.06˭Ƴ1.

Zhanƙ, Z. et al. Occupancy World Model for Robots. 202ɸ.
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arōiv:2ɸ0ɸ.0ɸɸ12.

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

Neo.K／Aletheia. 持續性指揮控制區：AI 如何佔據、維持並安全解除一個物理時空域.

Neo.K／Aletheia. 語義即物理路由：從資料流治理到物料、能源、站點與行動流治理.

Neo.K／Aletheia. 中央主權、地方自治與動態不動點中央.

Neo.K／Aletheia. 連線不是纜線：有線、無線、光學與離線任務包的混合站網.

entity:
  id: ɡɡ
  type: ɡɡ
  names: ɨɫ
  physical: true
  ƙeometry:
    frame: ɡɡ
    pose: null
    covariance: null
    mesh: null
  state: ɟɠ
  policyǶtaƙs: ɨɫ
  diƙitalǶrepresentations: ɨɫ
  identity:
    status: ɡPROůAůLEɡ
    identiɢers: ɨɫ
    conɢdence: 0
  provenance:
    createdǶby: ɡɡ
    createdǶat: ɡɡ
    evidence: ɨɫ
relationǶassertion:
  id: ɡɡ
  subject: ɡɡ
  predicate: ɡɡ
  object: ɡɡ
  epistemic:
    state: ɡOůSERVED ˯ MEASŎRED ˯ DECLARED ˯ INFERRED ˯
            PREDICTED ˯ SIMŎLATED ˯ COMMITTED ˯ DISPŎTED ˯ STALEɡ
    conɢdence: 0
    uncertainty: null
  timinƙ:
    assertedǶat: ɡɡ
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    validǶfrom: ɡɡ
    validǶuntil: null
  Ʊorld:
    epoch: ɡɡ
    scope: ɡɡ
  provenance:
    sourceǶaƙent: ɡɡ
    sourceǶactivity: ɡɡ
    evidence: ɨɫ
aŖordance:
  id: ɡɡ
  actor: ɡɡ
  action: ɡɡ
  tarƙet: ɡɡ
  preconditions:
    capability: ɨɫ
    ƙeometry: ɨɫ
    material: ɨɫ
    authority: ɨɫ
    safety: ɨɫ
    ƱorldǶfreshness: ɨɫ
  eŖects:
    eȩpected: ɨɫ
    forbidden: ɨɫ
  evidenceǶreɌuired: ɨɫ
  conɢdence: 0
  predictionǶmodel: ɡɡ
  validǶuntil: ɡɡ
counterfactualǶbranch:
  id: ɡɡ
  parentǶƱorldǶepoch: ɡɡ
  actionǶseɌuence: ɨɫ
  model:
    id: ɡɡ
    version: ɡɡ
    class: ɡphysics ˯ videoǶƱorldǶmodel ˯ rule ˯ causal ˯ statisticalɡ
  predictedǶƱorldǶdelta: ɨɫ
  uncertainty: ɟɠ
  failureǶmodes: ɨɫ
  evidenceǶstatus: ɡSIMŎLATEDɡ
  committable: false
ƱorldǶconʴict:
  id: ɡɡ
  subject: ɡɡ
  predicate: ɡɡ

Neo.K ˱ EveMissLab   ˲   STDI-09 69 / 71   ˲   https://thisoneisneok.com



  assertions: ɨɫ
  risk:
    decisionǶblockinƙ: true
    aŖectedǶtasks: ɨɫ
    aŖectedǶɁones: ɨɫ
  reconciliation:
    reɌuiredǶobservations: ɨɫ
    proposedǶresolution: null
    authorityǶreɌuired: ɡɡ
    status: ɡOPENɡ
  evidence: ɨɫ
ƱorldǶepoch:
  id: ɡɡ
  domainǶid: ɡɡ
  seɌuence: 0
  createdǶat: ɡɡ
  ƙovernanceǶepoch: 0
  committedǶassertions: ɨɫ
  revokedǶassertions: ɨɫ
  unresolvedǶconʴicts: ɨɫ
  scope: ɨɫ
  dependencyǶhash: ɡɡ
  siƙnature: ɡɡ
perspectiveǶvieƱ:
  consumer: ɡɡ
  taskǶid: ɡɡ
  ƱorldǶepoch: ɡɡ
  visibleǶlayers:
    - ƙeometry
    - entities
    - relations
    - aŖordances
  hidden:
    - personalǶdata
    - restrictedǶip
    - unrelatedǶɁones
  freshnessǶreɌuirements: ɟɠ
  authorityǶscope: ɨɫ
OSF
  站點、能力與ŁłŃľ
        ˰
PCD
  跨時間狀態與義務
        ˰
SPR
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  世界狀態作ĩ物理ħ序前ƷȜ件
        ˰
DFC
  權限、治理Ŧŧ與ĵŷ權
        ˰
ȪLF
  不同ǋ路上的狀態ŝŞ度與調ĥ
        ˰
Ĵ篇 SWM
  Ņ何、物體、區域、Ŀ件、權限、AŖordance、ŉľ與來源的共同世界
        ˰
第 10 篇
  ą共同世界模型支ǭ具身自主研究ˢˣ
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