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《時空間支配型 AI：從單體具身智能到持續性時空域治理》

《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》

《站點化世界模型：物體、區域、事件、權限與可能行動的共同物理世界表示》

S E CT I O N

摘要

前九篇已建立一個持續性超靈如何取得多個身體、組織站點網、維持物理時空域、編譯物料與能源流、計算

對齊容量、分配中央與地方權限、跨越異質鏈路，並維護可區分觀測、推論、模擬和提交狀態的共同世界模

型。Ā文āĂăĄ件第一ą閉合成Ć整研究系統，提ć EARC｜Embodied Autonomous Research Cycle（具

身化 AI 自主研究Ĉ環）。

EARC 的ĉ的不是Ċ人類科學ċ從Č一個研究čĎĆ全ď除，Đ不是đĒ型語言模型ē自Ĕ語言直接ĕ作Ė驗

ė。ĘęĚ理的是一個ěĜ格的ĝĞğĠ：

一個 AI 研究系統如何從ġĢģĤĥ科學ğĠćĦ，建立可ħĨ的ĩĪ，編譯可ī行

Ė驗，調度ĬĖ物理站點，取得ĭ來源的量測證據，Į定證據支持、įİĥ無ı區分

Ĳă主ĳ，ĴĊĵĶķĸĹĺ一ĻĩĪ、ļ計、ģĤ與智Ľ路由ľ

Ā文定義研究狀態：

cal-R�

Ŀ

ŀ

K�Ł

H�Ł
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ł�Ł

Ń�Ł

D�Ł

E�Ł

M�Ł

ń�Ł

G�

ŅŁ
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ņ中：

K�：文Ň、ň驗ŉŊ與ŋ有證據；

H�：ŌōĩĪ與Ŏŏ解Ő；

ł�：可ī行Ė驗與őŒœ合；

Ń�：站點化世界模型；

D�：Ŕ觀測、量測與Ė驗資料；

E�：證據ŕ、Ŗŗ、來源與ħ證；

M�：物理、統計、ŘĶ與ř成模型；

ń�：時間、Ś料、能源、śŜ和算力Œ算；

G�：安全、倫理、IP、公開與人類治理規ŝ。

EARC 的閉環Ş：

Concept／şuestion

  Š

Evidence-Grounded Scope

Š

Hypothesis Contract

š 

  Š

Experiment PortŢolio

Š

DomainIR Compilation

Š

Simulation／SaŢety Gate

š 

  Š

OSF Physical Execution

Š

Measurement and Provenance

š 
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  Š

Evidence Adjudication

Š

Hypothesis／Concept Revision

š 

  Š

ReplicationŁ StopŁ Scale or IP Route.
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Ā文ţŤ區分ťŦ經ŧŨ混Ş一ũ的自動化：

Ğ序自動化：人類已Ū定Ć整Ğ序，機ūŬŭŮůī行；

Ė驗Űű化閉環：AI Ųŋ定ųŴ空間中ōŵĺ一個Ė驗；

ĩĪĮŤ閉環：AI ōŵŰ能區分Ŏŏ解Ő的Ė驗；

研究主線閉環：系統可ēŶŷğĠ、ĩĪ、模型、Ė驗表示、證據ęŸ和ŹźŻ件。

ż有自主Ė驗ė已證Ž閉環物理研究的多個žſ能力。移動機ū人化學ċƀŲƁƂƃī行 6ƄƄ ąĖ驗，ƅƆ

Ƈ量空間中ēƈąƉƊƋƌƍƎ到Ə性ƐƅƑƒ配方ƓƔ的光ƕ化混合物；A-Lab ā機ū人、計算Ś料資料、

文ƖƗƘ合成ƙĦ式、量測解ƚ和主動學ƛ整合，Ų有限無機Ś料ĉƜœ合中ēŰƝ人力ƞ行自主合成；

Coscientist Ɵ示多 LLM 系統可ƌƍ文Ň與ļƠ文件、規ơ化學Ğ序並Ƣƣ API ĕ作ƤƥĥĖ體Ė驗ļƠ。Ă

ă成Ķ證Ž AI 可ē分Ʀ、ōŵ和ī行ĺ一ĻĖ驗。

Ƨ 2026 年的自主Ė驗ėƨ理研究Ʃ指ć，成ƪ系統多ƫ是Ƭ對ƭƮ研究Ə動、Ɲ量ĝ具與ŽƯĉƜưƱ的Ʋ

Ƴ閉環。ę從ƴ自ƵĖ驗ƶƞƷƴ自主ƨ理ůƸ研究主線ƶ，ƹƺę跨ĝ具、跨站點、跨時間、跨代理、跨

證據成熟度與跨組織邊界的治理系統。Ā文ā前九篇ƻŞĂ個Ƽƽ的ƾƿļǀ。

EARC 不ǁǂ研究閉環ǃ化成ƴAI ř成ĩĪ、AI ōŵ支持自Ǆ的Ė驗、AI 解ƚĵĶ、AI ǅ布成ƪƶ的Ɛǆ自

ǇƯǈ。ŘǉĀ文建立：

ŎŏĩĪ；

Œň指定的ħĨŻ件；

ŷŬ對Ǌ；

ǋ測和ǌǍœ；

ŷ交量測；

ħ對者／驗證 Aǎent；

證據Ĥ質權Ů；

ŬĵĶ與ǏǐǌǑ；

ǒ立Ůů；

人類śŜ與主ĳ提交權；
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ŽƯŹź和Ǔ權Ż件。

Ė驗ōŵ不ǔǕŸ性能ŰĒ化，ǖ可Ǘ據資ǘǙǚ、ĩĪ區分度、ŮżǛǜ、Œ期ģĤǛǜ、成Ā與śŜō

ŵ：

xǝǞ

Ŀ

arǎmaxǟŀxǠcal-łǟŀexecŅŅ

ǡ

Ǣ IŀHšǣmid xŅ

Ǥ

ǥ VǟŀdiscriminateŅŀxŅ

Ǥ

Ǧ VǟŀreplicateŅŀxŅ

Ǥ

ǧ VǟŀproductŅŀxŅ

-

Ǩ CŀxŅ

-

ǩ RŀxŅ

-

Ǫ TŀxŅ

-

ǫ łǟŀIPŅŀxŅ

Ǭ.

Ā文提ćƓǭ證據成熟度：

E0  ġĢ與形式ǮĠ
E1  模擬ĥ計算支持
E2  單ąǯ控物理觀測
E3  Ŗŗ、Ůů與ħ證ǰ的ƃſ證據
EǱ  跨站、跨ƈąĥǒ立Ůż
Eǲ  ǳ期、ǴſĥĖǵǶ作環Ƿ驗證

一個ġĢģĤ可ēŲ E0 čĎŨǌǑ和ĦƟ，Ƨ不能ē E0 語言ǅ稱 EǱ ĥ Eǲ 的żĖ可Ǹ性。EML-CF ǹ證據

與智Ľ成熟度āĵĶ分流Ĺ私人研究、ǺǻǼň、ǽǾǿȀ、ƃſĝĞ、合作驗證、ȁȂ公開、開源ĥŹ

ź。
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Ā文的ȃȄǮĠŞ：

自主研究不是đ AI 代ȅ人類Ȇĺȇ有ȆȈ，ǖ是建立一個能ĊȉıħȊȋȌƅ物理

ħĸ、ħȍ、Ǐǐ、Ŗŗ和ŭ任審查中的可Źź閉環。

ȎȏȐ： 具身化 AI、自主研究閉環、EARC、自主Ė驗ė、ĩĪȑȒ、Ė驗ļ計、主動學ƛ、物理驗證、證據

Į定、ħ證、Ůż、ŬĵĶ、EML-CF、DomainIR、OSF、世界模型、人類ȓȔ、智Ľ路由

前九篇分Ť解Ūȕƴ身體、域、站網、時間、路由、容量、治理、連線和世界ƶ。第Ɔ篇ęķȖ的是：

Ăăƾƿļǀ如何ĬŷȗȘġĢģĤ和科學ǮĠ從提ć到Ũ物理世界șȚ、Ŷŷĥ支

持的時間ľ
EARC 不是ț一個ǒ立Ė驗ėȜȝ，ǖ是：

ȞEML-CF

Ǥ

SŃM

Ǥ

SPR／DomainIR

Ǥ

OSF

Ǥ

PCD

Ǥ

DFC

Ǥ

HLF

Ǥ

Evidence Enǎineȟ

的研究控制閉環。

ņ直接ĉƜ是Ċ：

ġĢř成

Š

Ƞȡ研究ė

Š
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人ĝȢ譯

Š

ȣȤĖ驗
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ȥȦ成：

ġĢ

Š

可ħĨ主ĳ

Š

可編譯Ė驗

Š

可治理物理ī行

Š

可Ǖȧ證據.

S E CT I O N

1.1 程序自動化

人類事ňŪ定：

ȨȩȪ；

ȫ序；

ųŴ；

Źź；

ĵĶ解ƚ。

ļƠǔŮůī行。

Ă能提Ɛ：

ǆ度；

一Ȭ性；

ȭȮ；

可Ůż性。
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Ƨ不是自主研究。

S E CT I O N

1.2 參數最佳化閉環

系統Ų固定空間中ōŵ：

xǟŀtǤ1Ņ

Ŀ

ȯŀDǟŀȰ tŅŅ.

ŧȱĉƜ：

ŰĒģȲ；

Űȳ成Ā；

ŰűŚ料性質；

Űűħ應Ż件。

Ă是ż有 selŢ-drivinǎ laboratory Ű成熟的形式ȴ一。

S E CT I O N

1.3 假說判別閉環

研究ĉ的不是ƎŰĒǜ，ǖ是區分：

H�ŁH�ŁȵŁH�.

ĺ一個Ė驗應ŰĒ化：

Œ測ȶ異；

ŘĶȷŊ；

模型șȚ；
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可解Ő性。

S E CT I O N

1.4 研究主線閉環

系統ǁǂŶȥ：

ğĠ邊界；

ĩĪœ合；

Ė驗表示；

ȸū；

-證據ęŸ；

研究ŹźŻ件；

ġĢģĤ規格。

Ă是 EARC 的ĉƜ，ƧĐ具有ŰƐ治理śŜ。

S E CT I O N

2.1 移動機器人可以使用傳統實驗室

移動機ū人化學ċƟ示：

自主移動；

ĕ作多個ŋ有ȸū；

ƁƂ持續ĝ作；

6ƄƄ ąĖ驗；

ƆƇ量ƌƍ；

ƈąƉƊƋŰű化。
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ņŮęȹ義是：

不一定ęĊ整個Ė驗ėȥƱ成一ȝȺ閉機ū；Đ可ēđ具身代理ŲȻ統ļƠ間移動。

S E CT I O N

2.2 理論、文獻、機器人與主動學習可以閉合

A-Lab 整合：

計算Ś料資料；

文ƖƗƘĞ序；

機ū人合成；

łRD Ƞ量測解ƚ；

Ǐǐǰ的主動學ƛ。

Ă證Ž閉環可ē不ǔȨųŴȼȽ，Đ能Ċ計算Œ測和Ė驗ǏǐķĸĹĺ一ĻĞ序。

S E CT I O N

2.3 LLM 可以成為實驗規劃和工具調用層

Coscientist Ɵ示：

網路與文Ňƌƍ；

ļƠ文件理解；

Ğ序規ơ；

Python 計算；

Ė驗 API；

多模組協調。
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ƧĂ類架構ĐȾ示：

LLM 的Ɛč語言推理ȿɀ與文件、ļƠ API、ȳč控制和量測ĝ具分離。

S E CT I O N

2.4 分布式實驗可以非同步閉環

跨Ė驗ė、跨ļƠ和跨地點的自動Ħż已開ƒćż。Ă支持 OSF、HLF 和 PCD 的路線：研究閉環不ȿɁŲ同

一ɂ間，Đ不ȿęŸȇ有站點同時Ų線。

S E CT I O N

2.5 前沿系統開始宣稱研究全週期

2026 年已有ŒɃĀ系統ǅ稱Ų量ɄŚ料ĥ光學Ȝȝ中，從ĩĪ、規ơ、Ė驗ī行、分Ʀ到Ŕ機制驗證形成Ʌ

Ć整閉環。Ăă是Ůę的前Ɇǘ號，ƧƩ應ǹ：

是ɇ經同行Ɉ議；

是ɇ可Ůż；

是ɇǑŲ人類ɉ性ɊƷ；

Ŕɋ性Į定；

統計與量測證據；

Ɍƒ資料和審計；

分ǭɍȡ，ǖ不能直接作ŞƴɎɏ自主科學ċ已Ć成ƶ的證Ž。

S E CT I O N

3.1 多數系統是研究活動，不是完整實驗室治理

成ƪɐȍŧ具有：

ƭƮğĠ；
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固定ųŴ空間；

Ɲ量ĝ具；

ƲƳ整合；

已ŉ量測；

ŽƯĉƜɑŴ。

跨多個研究主線、ĝ具、Ś料、模型、IP 和人類ų與者的Ė驗ėƨ理，Ʃ是ěƐɒğĠ。

S E CT I O N

3.2 閉環容易把最佳化當科學

Ǝ到：

xǝǞĿarǎmax ŢŀxŅ

不Ƞƅ理解：

ŞȩȪ；

機制是ȩȪ；

是ɇ可Ǵ推；

是ɇ可Ůż；

是ɇǑŲȅ代解Ő。

S E CT I O N

3.3 物理完成不等於證據成立

機ɓɔĆ成動作ǰ，Ʃ可能：

ɕĀ身ɖɗ；
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ȸūɘŖŗ；

對ǊƼǏ；

Ŵ據Ě理ɗ；

世界əĄƣ期；

AI ōŵ性ɚɛŬĵĶ。

S E CT I O N

3.4 自我改進可能放大錯誤

ɜ同一系統：

ř成ĩĪ；

ōŵĖ驗；

Ū定Ĥ質；

解ƚĵĶ；

Ū定是ɇ成ƪ；

ɝ可能形成閉環ɞȶ。

S E CT I O N

3.5 研究價值不等於儀器利用率

ƐȭȮ可能ģřĒ量ȳ資ǘĖ驗。EARC ȿɀŰű化：

資ǘ；

區分；

ħȍ；

可Ůż；

Neo.K ͂ EveMissLab   ̓   STDI-10 16 / 7ǲ   ̓   https://thisoneisneok.com



ģĤǛǜ；

ǖ不ǔ是ļƠɟɠ時間。

定義：

cal-R�

Ŀ

ŀ

K�Ł

H�Ł

ł�Ł

Ń�Ł

D�Ł

E�Ł

M�Ł

ń�Ł

G�

Ņ.

S E CT I O N

4.1 K�：知識狀態

包ɡ：

文Ň；

Ǻǻ；

ƃſɢɣ；

ŋ有Ŵ據；

Ǐǐ；

方ı；
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ň驗。

ȇ有ƃ容ɤĭ來源與公開狀態。

S E CT I O N

4.2 H�：假說狀態

包ɡ：

主ĩĪ；

ȣĩĪ；

Ŏŏ解Ő；

ĝĞĩļ；

可ħĨŒ測；

ɘŉ。

S E CT I O N

4.3 X�：實驗候選

包ɡ：

模擬；

計算；

物理；

觀測；

ɥɦ性；

ɧɥɦ性；

Ůż；
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ħ證。

S E CT I O N

4.4 W�：物理世界

由 SŃM 提ɨ。

S E CT I O N

4.5 D�：資料

Ɍƒ量測、ɩřĵĶ、ŕɪ、事件和日ɫ。

S E CT I O N

4.6 E�：證據

不是ȇ有資料ɬ自動成Ş證據。

S E CT I O N

4.7 M�：模型

理論；

統計；

ŘĶ；

模擬；

ř成式世界模型；

ȸū模型。
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S E CT I O N

4.8 B�：預算

時間、Ś料、能源、śŜ、ɭɮ、算力和人力。

S E CT I O N

4.9 G�：治理

安全、倫理、IP、合作、公開和Źź權。

S E CT I O N

5.1 假說不能只是一句靈感

定義：

h

Ŀ

ŀ

CŁ

SŁ

VŁ

PŁ

FŁ

AŁ

EŁ

R

ŅŁ

ņ中：

C：ȃȄ主ĳ；

S：ɯɏɰɱ；

Neo.K ͂ EveMissLab   ̓   STDI-10 20 / 7ǲ   ̓   https://thisoneisneok.com



V：可觀測Ƈ量；

P：Œ測；

F：ħĨŻ件；

A：ȅ代解Ő；

E：Űȳ證據；

R：śŜ、IP 與倫理限制。

S E CT I O N

5.2 工程概念也能建立假說

ȍ如：

ɲ何表ɳĵ構 A Ųɴ同Ś料、體ɵ和環Ƿĺ，ɶƾŗĵ構 ń 提ɨěȳ的ɷ態ɸɹ。

ȿɀɺć：

ɴ同Ż件；

測量定義；

ɻȶ容限；

ɕĀȶ異；

ħȍ；

Űȳȥɼɽ度。

S E CT I O N

5.3 競爭假說

ĹƝ包ɾ：

H�：無Ⱦɿȥɼ；
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H�：ɲ何機制Ʊ成ȥɼ；

H�：ȥɼ來自ƳƱɻȶĥŚ料ȶ；

H�：量測系統ɞȶ。

S E CT I O N

5.4 不允許事後移動門檻

證據ʀʁ、主ę指Ɯ和ŹźŻ件應Ųī行前ǌǑʂĀ。

研究不是單一ĩĪ，ǖ是主ĳŕ：

GǟH

Ŀ

ŀ

VǟHŁ

EǟŀsupportŅŁ

EǟŀcontradictŅŁ

EǟŀdependŅŁ

EǟŀreʃneŅ

Ņ.

S E CT I O N

6.1 主張類型

ǑŲ；

ɶɅ；

機制；

ŘĶ；

Œ測；
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ĝĞ可行；

安全；

經ʄ；

可ʅƟ。

S E CT I O N

6.2 主張依賴

ƴģĤ可行ƶ可能ǹʆ：

物理ʇĶǑŲ；

ʇĶ可Ůů；

ƳƱ可行；

成Ā可接ǯ；

安全可ƨ理；

無ȎȏǺǻɹʈ。

S E CT I O N

6.3 結論不能越過依賴鏈

單ą物理ʇĶ成立，不能直接推ćʉǾ化成ƪ。

S E CT I O N

7.1 Experiment Portfolio

EARC ŞČĻ建立：

cal-ł�

Ŀ

ʊ
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xǟŀexploreŅŁ

xǟŀexploitŅŁ

xǟŀŢalsiŢyŅŁ

xǟŀreplicateŅŁ

xǟŀcalibrateŅŁ

xǟŀstressŅ

ʋ.
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S E CT I O N

7.2 探索

ƍƎ：

ɘŉżʌ；

ųŴ區域；

異ŧ；

Ōō機制。

S E CT I O N

7.3 利用

提Ɛ性能ĥȗʍŰű區域。

S E CT I O N

7.4 反證

主動ƍƎŰ可能推ʎ主ĳ的Ż件。

S E CT I O N

7.5 重現

ŮůȎȏĵĶ。

S E CT I O N

7.6 校準

量測系統和模型可ʏ度。
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S E CT I O N

7.7 壓力測試

測ʐ：

邊界；

ʑʒ；

ǳ時間；

ƈą；

環ǷƇ化。

S E CT I O N

8.1 純最佳化

xǝǞ

Ŀ

arǎmaxǟx

bb-EǡŢŀxŅǬ.

ǔɯ合ŽƯŰű化ğĠ。

S E CT I O N

8.2 不確定性降低

xǝǞ

Ŀ

arǎmaxǟx

IŀHšǣmid xŅ.
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S E CT I O N

8.3 假說判別

ōŵʓ不同ĩĪŒ測ȶʔŰĒ的Ė驗：

xǝǞ

Ŀ

arǎmaxǟx

Diverǎence

ŀ

pŀymid H�ŁxŅŁ

pŀymid H�ŁxŅ

Ņ.

S E CT I O N

8.4 綜合效用

ʕŀxŅ

Ŀ  

Ǣ IŀHšǣmid xŅ

Ǥ

ǥ VǟŀdiscriminateŅŀxŅ

Ǥ

Ǧ VǟŀreplicateŅŀxŅ

š 

  Ǥ

ǧ VǟŀproductŅŀxŅ

Ǥ

ʖ VǟŀanomalyŅŀxŅ

-

Ǩ CŀxŅ

š 

  -
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ǩ RŀxŅ

-

Ǫ TŀxŅ

-

ǫ łǟŀIPŅŀxŅ.
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S E CT I O N

8.5 可執行集合

ǔŲ：

cal-łǟŀexecŅ

Ŀ

ʊ

x

mid

Compiled

ʗ

SaŢe

ʗ

Authoriʘed

ʗ

EvidenceReady

ʋ

中ōŵ。

Č個ŌōĖ驗ň經 SPR：

Experiment Desiǎn

Š

DomainIR

Š

OSF ńindinǎ.

ʙ查：

ɕĀ；

ĝ具；
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ȸū；

路ʚ；

能源；

時間；

權限；

世界əĄ；

證據；

ɺʛ。

S E CT I O N

9.1 不可編譯實驗

可能是：

不ǑŲ能力；

ɕĀ不ʜ；

不可量測；

ɲ何不可ʝ；

安全不ǁǂ；

ƼƝ對Ǌ；

成Ā超限；

IP 不可Ǵʞ。

不可編譯不表示ĩĪɗɻ，ǔ表示ʟ前ƾƿļǀ不能測ʐ。
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S E CT I O N

10.1 模擬目的

不是ȅ代Ė驗，ǖ是：

ʙ查Ğ序；

Œ測śŜ；

ʠ除ŽȾ無ʇŻ件；

ʡ計量測ɰɱ；

ģřǏǐ模式；

驗證機ɓ可ʝ性。

S E CT I O N

10.2 多模型交叉

ʓɏ：

規ŝ；

Ŵǜ模擬；

Ŵ位ʢř；

統計模型；

世界ƾƿ模型；

ŘĶ模型。

S E CT I O N

10.3 模型分歧也是資訊
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ɜ模型對同一Ė驗Œ測Ɛ度分ʣ，ʤĖ驗可能具有ƐȷŊǛǜ。

S E CT I O N

10.4 模擬通過不是物理批准

Simulation Pass

notʥ

Physical Authoriʘation.

S E CT I O N

11.1 風險分級

R0  ʦ計算ĥǔƚ觀測
R1  ȳ能量、可ʧ、無ʨŜŚ料
R2  有ļƠ、ɕĀĥ人ʩśŜ
R3  Ɛ能量、ʨŜŚ料、不可ʧ
RǱ  ıʪ、人體、環Ƿĥ公共ŮĒśŜ

S E CT I O N

11.2 批准

R0：自動；

R1：Œňʫʬƃ自動；

R2：中央與指定人類；

R3：ŽƯ人類ƈʭ和żʮ安全；

RǱ：Ǻʀ治理與Ǵſ合規。

S E CT I O N

11.3 IP Gate
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ŲǴſ站點、Ƥƥĥ公開系統ų與前ʙ查：

是ɇǺǻŌō；

是ɇǽǾǿȀ；

是ɇ已公開；

是ɇ有 NDA；

ĲăŴ據可Ǵʞ；

Ĳă模型可ĺʯ。

S E CT I O N

11.4 人類保留的決定

ğĠ是ɇǜ得；

śŜ是ɇ接ǯ；

不Ư定ĵĶ如何解ƚ；

是ɇʰ稱ŔĦż；

是ɇʱʲǺǻ；

是ɇ公開；

是ɇŹź。

EARC 不是單一ǆ度的ʳʴ，ǖ是ʵ狀控制。

S E CT I O N

L0：硬體閉環

ʶʷĹʸʷ：

servo；
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ʹʺ；

ʻŹ。

S E CT I O N

L1：站點閉環

ʸʷĹ分ʼ：

žſƻʽ；

路ʚ；

ĝ具；

Ůʐ。

S E CT I O N

L2：實驗閉環

分ʼĹƂ：

一ąĞ序；

量測；

分支；

ɺʛ。

S E CT I O N

L3：研究主線閉環

ƂĹ月：

ĩĪ；
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Ė驗組合；

模型ěŔ；

Ůż。

S E CT I O N

L4：概念產品組合閉環

月ē上：

ģĤ規格；

Ǻǻ；

Ɍ型；

Źź；

公開；

ʉǾ化。

Ɛɒ不能直接取代ȳɒ。

S E CT I O N

13.1 Measurement Contract

m

Ŀ

ŀ

ʾuantityŁ

instrumentŁ

ranǎeŁ

resolutionŁ

uncertaintyŁ

calibrationŁ

sampleŁ
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conditions

Ņ.
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S E CT I O N

13.2 必須保存

Ɍƒ資料；

ȸūļ定；

Ŗŗ；

ɕĀ身ɖ；

環Ƿ；

時間；

ʿ體ʂĀ；

Ǐǐ；

人類ɊƷ。

S E CT I O N

13.3 量測不是證據的全部

證據Ĥ質：

ʾǟe

Ŀ

ʾǟŀcalŅ

ʾǟŀprovŅ

ʾǟŀreproŅ

ʾǟŀrelevanceŅ

ʾǟŀindependenceŅ

ʾǟŀinteǎrityŅ.
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任一ȎȏŘɄ接ˀȣ，整體證據權Ůĺˁ。

S E CT I O N

14.1 三分判定不足

ĵĶ不ǔ分Ş支持和ħ對。

SʕPPORTS
ŃEAKENS
FALSIFIES
INCONCLʕSIVE
CONFOʕNDED
MEASʕREMENTǟFAILED
OʕTǟOFǟSCOPE
REşʕIRESǟREPLICATION

S E CT I O N

14.2 貝葉斯更新

Ųɯɏ時：

pŀH�mid DŅ

˂

pŀDmid H�ŅpŀH�Ņ.

Ƨ EARC 不ęŸȇ有科學ɬŨ˃成單一ƉƊƋ模型。

S E CT I O N

14.3 頻率、效應與實質Āā

同時˄˅：

ʇ應量；

不Ư定性；

統計Į定；
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ĝĞŰȳŮęȶ；

ƈąȶ異；

模型ˆˇ度。

S E CT I O N

14.4 不可Ă識

ɜ不同ĩĪŲż有量測ĺģřˀˈĵĶ：

pŀDmid H�Ņ

ˉ

pŀDmid H�ŅŁ

系統應ˊćƴ不可區分ƶ，ǖ不是任ȹō一個。

S E CT I O N

15.1 ăĄ分ą

ĹƝ區分：

Hypothesis Generator；

Experiment Desiǎner；

SaŢety／Feasibility Veriʃer；

Physical Executor；

Evidence Critic；

Replication Planner；

Human Committer。
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S E CT I O N

15.2 反Ćć AĈent

ǺʀƍƎ：

ȅ代解Ő；

ƼƝ對Ǌ；

Ŵ據ˋˌ；

指Ɯˍˎ；

ȸūɞȶ；

ōŵ性˄˅；

ǏǐŨɚɛ。

S E CT I O N

15.3 預ĉĊ

ŲĖ驗前ǌǑ：

主ĩĪ；

指Ɯ；

ɕĀŴ；

ˏ除規ŝ；

ŹźŻ件；

分ƦʂĀ。

S E CT I O N

15.4 ċ測
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可對：

ɕĀ身ɖ；

對Ǌ；

分ƦƜː；

模型ʂĀ；

Ȩɯʟǋ化。

S E CT I O N

15.5 保留集

ſ分ɕĀĥŻ件不ƞƷŰű化模型，ǔɏƅŰǰ驗證。

S E CT I O N

15.6 Č結č不可Ďď

Ǐǐ和ȣĵĶ是：

模型ěŔ；

śŜ邊界；

ǺǻĮˑ；

Ůů˒˓；

的Ůę資ģ。

研究 Aǎent 的Č個Ȏȏ˔˕可˖Ʒ驗證˗Ƭ：

˘ɏ是ɇ支持主ĳ；

Ŵ據是ɇǑŲ；

Ė驗是ɇǹŒňʂĀ；
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分Ʀ是ɇě˙指Ɯ；

ĵ論是ɇ超ć證據成熟度；

是ɇˌ˄ħȍ；

是ɇǑŲ IP ȋȌ。

驗證˗Ƭ的ĉ的，是Ċ：

AI ĪĘĆ成ȕ

ȥ成：

Ă˚是ĘȨȕȩȪ、ǹ據ȩȪ、Ĳă地方ƩɘŨ證Ž。

S E CT I O N

17.1 可自動更新

ųŴǰ驗；

ǏǐġȲ；

站點ʇ能；

模型權Ů；

Ė驗Ǽňǭ；

ŌōĩĪ可ʏ度。

S E CT I O N

17.2 不可自動改Đ

安全˛ı；

ıʪ；
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人類權ǻ；

公開權；

Ɍƒ事件；

ŋ有ŬĵĶ；

已提交證據。

S E CT I O N

17.3 模型đ級

˜ǭ前：

ǌǑ˝模型；

建立ķ˞測ʐ；

Ů˟ˠˡɐȍ；

ˢɄ模式；

ɶɅŪʬ；

人類ƈʭȿęƇě。

S E CT I O N

18.1 Ēailure ēecorĔ

Ţ

Ŀ

ŀ

staǎeŁ

causeŁ

physicalǟeˣectŁ

recoverabilityŁ

evidenceŁ
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lesson

Ņ.
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S E CT I O N

18.2 ĕĖ分類

ĩĪɗ；

Ė驗不可ȷŊ；

編譯ɗ；

能力ɗ配；

機ɓʑʒ；

量測Ǐʇ；

Ŵ據分Ʀɗ；

世界狀態ɗ；

治理ɹˤ；

資源不ʜ。

S E CT I O N

18.3 不把ėĘĕĖęĚ同一模型

不同Ǐǐ應ěŔ不同Ą件：

物理模型；

能力證˥；

路由；

世界模型；

Ė驗ļ計；

ĩĪ；
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安全ʫʬ。

S E CT I O N

E0：概念ěĜ

形式化；

文Ň；

˦˧一Ȭ；

˨ɘ物理測ʐ。

S E CT I O N

E1：ĝ算Ğ模擬

Ŵǜ；

Ŵ位ʢř；

模型Œ測；

不Ƞ同Ė驗。

S E CT I O N

E2：ğĠ物理ġ測

可證Žżʌƀćż；

˨不能證Žɷ定、可Ůż。

S E CT I O N

E3：Ģ部ģĤ證據
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Ŗŗ；

對Ǌ；

Ůů；

ħ證；

Ć整來源。

S E CT I O N

E4：ĥ站Ħħ立重現

不同ļƠ；

不同ƈą；

不同 Aǎent；

ĥǴſ合作方。

S E CT I O N

E5：實Ĩ環ĩ驗證

ǳ時間；

ĬĖŬʯ；

ʓɏ者；

ƳƱ；

żʮ。

S E CT I O N

19.1 成Īī不ğ調自動Ĭđ
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Ŕħȍ可ʓ：

EǱŠ E2

ĥʓɌ主ĳȗʍɯɏɰɱ。

自主研究系統ȿɀŉ˩何時不Ĵ˪續。

S E CT I O N

20.1 成ĭĮį

主ĳʝ到證據ʀʁ；

ĝĞ規格ʝƜ；

可ƞƷĺ一ģĤčĎ。

S E CT I O N

20.2 反İĮį

ȃȄ主ĳŨħ證；

不Ĵ˫Ʒ同一路線。

S E CT I O N

20.3 不可Ă識Įį

ż有ļƠ不能區分；

ƺęŔȸūĥǴſ合作。

S E CT I O N

20.4 預算Įį
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成Ā；

時間；

Ś料；

能源。

S E CT I O N

20.5 風險Įį

安全；

ı規；

倫理；

IP。

S E CT I O N

20.6 ıĨ資訊Įį

ɜ：

maxǟx IŀHšǣmid xŅ

ˬ

˭ǟIŁ

˪續Ė驗Ǜǜ不ʜ。

S E CT I O N

20.7 人類Įį

ȇ有者可無Ż件ˮŹĥ˯ź。
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S E CT I O N

21.1 Concept ēeĲision

證據可Ŷȥ：

ȃȄ機制；

ģĤɰɱ；

Ś料；

形狀；

控制；

成Ā；

安全；

ĉƜʓɏ者。

S E CT I O N

21.2 不是只Ę成ĭĞĕĖ

SʕPPORTEDǟASǟPROPOSED
SʕPPORTEDǟŃITHǟNARROŃERǟSCOPE
MECHANISMǟREVISED
PERFORMANCEǟINSʕFFICIENT
MANʕFACTʕRINGǟńLOCKED
ECONOMICALLǣǟʕNVIAńLE
SAFETǣǟńLOCKED
INCONCLʕSIVE
ARCHIVED

S E CT I O N

21.3 EML-CĒ ĳĐ

ǌǑ：
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Concept ID；

Claim Graph；

Evidence Level；

Failed ńranches；

Next Tests；

IP Route；

Release Status。

S E CT I O N

22.1 Patent Ēirst

ƐŔɋ性、Ɛ可Ė作性˰可能ģřʉǾǛǜ。

S E CT I O N

22.2 TraĔe Secret

˱ʧ˲、ǹƃſ流Ğ與資料。

S E CT I O N

22.3 Internal BuilĔ

ňɏƅ公司ĥ研究Ȝȝ。

S E CT I O N

22.4 PartnersĴip

ƺę˳˴ȸū、ƳƱĥı規能力。
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S E CT I O N

22.5 DefensiĲe Puĵlication

不ư算Ǻǻ，Ƨęɹź˵人˶ˑ。

S E CT I O N

22.6 Open SourceĞOpen Core

ɯ合建立ř態、Ɯŗ與˷ɏ。

S E CT I O N

22.7 ArcĴiĲeĞStop

證據不ʜ、Ǜǜȳ、śŜƐĥ不Ĵ˸合方˲。

S E CT I O N

22.8 Ķ開ķ前

不能ā：

ǺǻŌōĖ驗˹˺；

ɘ公開ȃȄųŴ；

合作方機Ȁ；

ɘ成熟主ĳ；

自動ȦƷ論文、˻˼ĥ開源˽˾。

S E CT I O N

23.1 人類不必執行ĸĹ重ĺ動Ļ
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AI 和機ū可ē˿̀：

ƌƍ；

ˏĞ；

́Ƕ；

Ůů；

量測；

Ƒ˔分Ʀ；

̂間Ƕ作。

S E CT I O N

23.2 人類ļĽľĿŀŁł

ğĠ̃定；

ǛǜĮˑ；

śŜ接ǯ；

ȹǴȹ義；

機制解Ő；

倫理；

ıʪ；

公開。

S E CT I O N

23.3 人類Ńń不是閉環ĕĖ
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̄的閉環不是Ć全ˏ̅人類，ǖ是Ųɯʟ˺點ęŸ人類：

ƈʭ；

Ŷŷ；

接ƨ；

̆̇；

ʅƟğĠ。

S E CT I O N

24.1 ēesearcĴ Director

ƨ理研究主線和資源，不直接控制̈ʝ。

S E CT I O N

24.2 KnoŅleĔĈe AĈent

文Ň、Ǻǻ和ƃſŉŊ。

S E CT I O N

24.3 HņpotĴesis AĈent

ř成和維護ŎŏĩĪ。

S E CT I O N

24.4 Experiment DesiĈn AĈent

建立Ė驗組合。

S E CT I O N

24.5 DomainIē Compiler
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ĊĖ驗編譯成物理流Ğ。

S E CT I O N

24.6 Safetņ anĔ Policņ AĈent

驗證śŜ、̉Ȓ與 IP。

S E CT I O N

24.7 Station AĈents

地方ī行。

S E CT I O N

24.8 EĲiĔence AĈent

來源、Ŗŗ、統計和主ĳ支持。

S E CT I O N

24.9 AĔĲersarial Ňeriňer

ƍƎˌ̊、ȅ代解Ő和ƣ度ǅ稱。

S E CT I O N

24.10 Human Principal

Ű˯治理和公開權。

S E CT I O N

24.11 AĈent 不ŉŊ等於ŋŌ
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多個 Aǎent 可ē提ć建議；ǔ有 DFC 合ı提交ɒ能ȥƇ物理任務。

S E CT I O N

25.1 ēesearcĴ Intaōe

接̋：

EML-CF ġĢ；

科學ğĠ；

ĝĞʑʒ；

異ŧ資料；

Ǵſ̌̍。

S E CT I O N

25.2 KnoŅleĔĈe anĔ Prior Art Store

文Ň、Ǻǻ、Ǐǐ和證據。

S E CT I O N

25.3 HņpotĴesis ēeĈistrņ

ŎŏĩĪ、ʂĀ和ħĨŻ件。

S E CT I O N

25.4 Experiment Portfolio ManaĈer

˗̎、ǻɏ、ħ證和Ůż。

S E CT I O N

25.5 DomainIē Compiler
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物理可ī行性。

S E CT I O N

25.6 Simulation anĔ ēisō SanĔĵox

模型、Ŵ位ʢř和ʑʒ̏Ʒ。

S E CT I O N

25.7 OSĒĞPCD ēuntime

站點、任務、義務和̐̑。

S E CT I O N

25.8 SWM

共同世界。

S E CT I O N

25.9 EĲiĔence anĔ ProĲenance EnĈine

量測、來源、成熟度和主ĳŕ。

S E CT I O N

25.10 ēesearcĴ State ŎpĔater

ěŔĩĪ、模型和ĺ一Ļʇɏ。

S E CT I O N

25.11 EML-CĒ IP ēouter
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Ǻǻ、ǿȀ、公開、開源和Źź。

S E CT I O N

25.12 Human OĲersiĈĴt Console

ƈʭ、接ƨ、異議和提交。

INTAKE
  ̒
SCOPED
  ̒
PRIORǟGROʕNDED
  ̒
HǣPOTHESI̓ED
  ̒
DESIGNED
  ̒
COMPILED
  ̒
SIMʕLATED
  ̒
AʕTHORI̓ED
  ̒
EłECʕTING
  ̒
EVALʕATING
  ̒
REVISED
  ̔̕̕ REPLICATING
  ̔̕̕ CONTINʕE
  ̔̕̕ SCALE
  ̔̕̕ IPǟROʕTE
  ̔̕̕ CONCLʕDED
  ̔̕̕ INCONCLʕSIVE
  ̔̕̕ FALSIFIED
  ̖̕̕ ARCHIVED

ČąȢ移ȿɀ有：

̗Ħ；

權限；
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ʂĀ；

證據；

ķǃ。

S E CT I O N

27.1 目的

ēȳśŜĝĞġĢ，ī行一個Űǳ̘Ɔ日、可中ˑ、可ħ證、可Ůż的自主研究閉環。

S E CT I O N

27.2 建ŏ概念

ɶɅ̘ŦŨ動Ȥɸĥ表ɳɲ何ɕĀ，Ųɴ同Ś料、̙̚與環Ƿĺ的：

表ɳ̛度；

˜̛與ˁ̛̜線；

ɷ態代理指Ɯ；

ƈąȶ異。

S E CT I O N

27.3 Őő

EML-CF ġĢ̝；

SŃM；

DomainIR；

OSF-Lab；

PCD；
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ˇ測站；

機ɓɔĥ人ĝǯ控́Ƕ；

ɸɪ／̛度／Ů量量測；

模擬站；

Evidence Enǎine；

人類控制ȝ。

S E CT I O N

27.4 研究ŒĠ

ēounĔ 0

建立ƾŗ、量測能力和Ŗŗ。

ēounĔ 1

ʍɕĀ˗̎。

ēounĔ 2

ōŵ區分ĩĪ的Ż件。

ēounĔ 3

ŮżŰű與ŰȶĵĶ。

ēounĔ 4

ħ證與邊界測ʐ。

ēounĔ 5
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ġĢŶŷ和Ű˯ƃſĵ論。

S E CT I O N

27.5 œŔŕń

AI ř成不可ƳƱɲ何；

ˇ測ūɞ移；

ɕĀ身ɖ交˙；

世界əĄǏʇ；

Űű化ūǔǕ̞̟̠；

量測ƼƝŖŗ；

模型與Ė測̡̢；

ŬĵĶỤ̃ˌ；

人類中̤ȥ動ɕĀ；

Ǵſ站點不ǁǂȻʞ IP 資料。

S E CT I O N

27.6 成ĭŖŗ

Č個ĩĪ有ħĨŻ件；

Č個Ė驗可編譯；

ƐśŜĥ越權Ė驗Ũ̆̇；

ŬĵĶŨǌǑ；

模擬與物理證據分離；

能ŊŤ不可區分；
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ĹƝ一個ȎȏĵĶŨŮů；

ĵ論不超ƣ證據成熟度；

研究可Źź；

EML-CF ŷƯ分流。

S E CT I O N

28.1 研究效率

Č單位時間資ǘǙǚ；

Č個有ʇ主ĳ成Ā；

物理Ė驗Ŵ；

無ʇĖ驗Ȳ；

人ĝ時間。

S E CT I O N

28.2 假說品質

可ħĨȲ；

ŎŏĩĪȊ̥；

事ǰŶȥȲ；

ŨĖ驗區分ɶȍ。

S E CT I O N

28.3 執行品質

編譯成ƪȲ；
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站點Ǐǐ；

任務̐̑；

ɕĀǌƨ；

世界əĄɗɻ。

S E CT I O N

28.4 證據品質

ŖŗȊ̥；

來源Ć整；

Ůż；

ŷ交量測；

ŬĵĶǌǑ；

成熟度ɻƜ。

S E CT I O N

28.5 治理

ɘƈʭƐśŜĕ作；

IP ˋˌ；

人類接ƨ；

Źź̦從；

事ʑŮ建。

Neo.K ͂ EveMissLab   ̓   STDI-10 63 / 7ǲ   ̓   https://thisoneisneok.com



S E CT I O N

28.6 科學價值

ĩĪȗʍ；

ħȍ；

Ŕ機制；

模型Ŷŷ；

ġĢģĤŪʬ。

S E CT I O N

H1：EAēC Ř純參數最佳化更能ř分競爭假說

ɜǔ提Ɛ性能、不Ǚ̧機制ĥĩĪȷŊ，研究ɒ閉環̨有Ǚ量Ǜǜ。

S E CT I O N

H2：反Ćć AĈent 和預ĉĊ降低事後合理化

應Ǚ̧ INCONCLʕSIVE 和 FALSIFIED 的̩Ėˊć，ǖɧǔǙ̧成ƪȲ。

S E CT I O N

H3：證據成Īī降低過ī宣稱

代Ǜ是ě多ĵ論ŹǍŲɅȳȠǭ。

S E CT I O N

H4：Č結č保存降低重ĺŚ效實驗
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S E CT I O N

H5：DomainIē 降低 AI śŜ實驗進ń物理ŝŞ

S E CT I O N

H6：SWM 和世界şŠ降低依賴š狀態的研究錯誤

S E CT I O N

H7：多Ţ理ăĄ分ąţĿŤĝ性，ťŦŧŨ調ũ

S E CT I O N

H8：人類ŪĿŀ治理ū點Ńń，ŘŬ步人工ŭĻ更ūŮůŰ

S E CT I O N

H9：閉環ŪűŲłųŴŵ容易成ĭ，Ū開放研究主線ŴŶ化ŵŷŸ

S E CT I O N

H10：存ŪĮį能力的閉環，Ř只ŹźŻż探索的閉環更Ž全ž更可
ſ

S E CT I O N

30.1 科學ƀĜ不能全部自動Ɓ式化

S E CT I O N

30.2 新Ƃ性和重要性具ĘƃƄ與ƅƆ成分
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S E CT I O N

30.3 物理實驗Ƈ要ƈ實ůŰ、Ɖ料與ŝŞ

EARC ǔ能̪ƝȠȡ、Ȣ譯、Ůů和協調̫̬。

S E CT I O N

30.4 AI 可能生成ƊƋť不可Ă識的假說

S E CT I O N

30.5 量測和模型可能ƌ同ƍ誤

S E CT I O N

30.6 多Ţ理不自動產生ħ立性

ɜ共̭ɴ同模型、資料和提示，可能具有共同ɗɻ。

S E CT I O N

30.7 自主研究可能Ǝ張低價值實驗量

ȿɀē資ǘ和ǛǜȒ̮。

S E CT I O N

30.8 Ŀ風險ƏƐƇ要ƑƒƓ規

S E CT I O N

30.9 EAēC Ĳ0.1 不Ɣ理通用Ā識Ħ AI 人ƕ主體性
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S E CT I O N

30.10 MŇP 只能證ŷƖƗ可ƘĻ，不能證ŷ通用自主科學完成

Ā篇不主ĳ：

ż有自主Ė驗ė已能自主Ć成ȇ有科學；

LLM 可ē直接安全控制任ȹĖ驗ļƠ；

Űű化Ƞ同科學理解；

一ą成ƪĖ驗Ƞ同Ħż；

AI ģř的ĩĪƂĔɶ人類Ŕɋ；

多 Aǎent Ƞ同ǒ立同行Ɉ議；

模擬ɎƣȠ同物理驗證；

物理ī行成ƪȠ同證據̯分；

ƃſŮůȠ同ǴſŮż；

自主閉環ȿĔɶ人類研究̰；

AI 有Ű˯Ǻǻ、公開ĥıʪŪ定權；

自ǇŶŷ可ēȥȦ安全˛ı和ˠˡ事件；

系統應̱̲˪續Ė驗；

ŒɃĀ中的ƥ到ƥ自主Ħż主ĳ已Ũ̴̳Ůż；

EARC 已是成熟的Ɏɏ人ĝ科學ċ。

第Ɔ篇Ć成ȕ前Ɔ篇第一個閉環。ĺ一篇ā自ĔĚ理：

ʟ自主研究不ǔǕŸŰűǜ，ǖęɳ對異ŧ、ħȍ、Ǐǐ與無ı解Ő的ĵĶ時，系統

如何主動Ċƴ不ŉ˩ƶȢ成Ŕ的研究Ʒƽľ
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Řǉ第 11 篇建議Ş：

可建立：

Anomaly Contract；

Surprise Score；

Failure Triaǎe；

ʕnkno̵n Reǎistry；

Neǎative Result Graph；

Out-oŢ-Distribution Physical Events；

Hypothesis Expansion；

Escalation；

Open-Ńorld Research ńoundary。

具身化 AI 自主研究Ű容̶Ũɻ解成：

AI ȉ一個點Ʉ，機ū人ȨĖ驗，AI ǅ布Ħż。

Ĭŷ可ʏ的閉環ȿɀěǳ：

ğĠ

  Š

可ħĨĩĪ

Š

Ŏŏ解Ő

Š

Ė驗組合

š 

  Š

可行性編譯

Š

模擬與śŜʙ查

Š
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物理ī行

š 

  Š

Ŗŗ量測

Š

證據Į定

Š

ħ證與Ůż

š 

  Š

ġĢŶŷ

Š

Źź、ʅƟĥ IP 分流.
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Řǉ：

Ȟ自主研究

̷

自動ĕ作ȟ

Đ不是：

Ȟ自主研究

̷

AI 自Ǆȅ自Ǆ̸˥ȟ

ǖ是：

Ȟ自主研究

Ŀ

可ħĨ主ĳ

Ǥ

可治理物理őŒ

Ǥ

可Ǖȧ證據

Ǥ

可ŹźŶŷȟ

EARC 的ĉ的，不是̹除科學中的ɘŉ，ǖ是đɘŉ、Ǐǐ與ħȍḛ̌ķ到ĺ一Ļ可ī行ğĠ。

Ā文Ű˯ǮĠ是：

AI ĬŷƞƷ科學，不是ŘŞĘ能ȦćĩĪ，ǖ是ŘŞĘ̺ȹđĩĪŨ物理世界ħȊ

̆̇，並ĊČ一ą̆̇ǌǑŞĺ一Ļ研究的ĵ構。

ńurǎerŁ ń. et al. A mobile robotic chemist. Nature ǲƄ3Ł 237̻2Ǳ1 ŀ2020Ņ.

https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ1ǲƄ6-020-2ǱǱ2-2

SʘymanskiŁ N. ̼. et al. An autonomous laboratory Ţor the accelerated synthesis oŢ inorǎanic 

materials. Nature 62ǱŁ Ƅ6̻̽1 ŀ2023Ņ.
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https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ1ǲƄ6-023-0673Ǳ-̵

ńoikoŁ D. A. et al. Autonomous chemical research ̵ith larǎe lanǎuaǎe models. Nature 62ǱŁ ǲ70̻ǲ7Ƅ 

ŀ2023Ņ.

https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ1ǲƄ6-023-067̽2-0

MacLeodŁ ń. P. et al. SelŢ-drivinǎ laboratory Ţor accelerated discovery oŢ thin-ʃlm materials. Science 

Advances 6Ł eaaʘƄƄ67 ŀ2020Ņ.

https://doi.orǎ/10.1126/sciadv.aaʘƄƄ67

KusneŁ A. G. et al. On-the-̾y closed-loop materials discovery via ńayesian active learninǎ. Nature 

Communications 11Ł ǲ̽66 ŀ2020Ņ.

https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ1Ǳ67-020-1̽ǲ̽7-̵

AmentŁ S. et al. Autonomous materials synthesis via hierarchical active learninǎ oŢ noneʾuilibrium 

phase diaǎrams. Science Advances 7Ł eabǎǱ̽30 ŀ2021Ņ.

https://doi.orǎ/10.1126/sciadv.abǎǱ̽30

RochŁ L. M. et al. ChemOS: Orchestratinǎ autonomous experimentation. Science Robotics 3Ł 

eaatǲǲǲ̽ ŀ201ƄŅ.

https://doi.orǎ/10.1126/scirobotics.aatǲǲǲ̽

Strieth-Kaltho Łx F. et al. DelocaliʘedŁ asynchronousŁ closed-loop discovery oŢ orǎanic laser 

emitters. Science ŀ202ǱŅ.

https://doi.orǎ/10.1126/science.adk̽227

KusneŁ A. G. et al. Manaǎinǎ autonomous materials labs ̵ith multi-aǎent AI and its implications Ţor 

the science oŢ science. Communications Materials 7 ŀ2026Ņ.

https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ32Ǳ6-026-0121̽-ǲ

Salaʘar-VillacisŁ P. and ńenyahiaŁ ń. The ADePT Ţrame̵ork Ţor assessinǎ autonomous laboratory 

robotics. Communications Chemistry ̽Ł ̽̽ ŀ2026Ņ.

https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ200Ǳ-026-01̽32-̽

LuŁ C. et al. To̵ards end-to-end automation oŢ AI research. Nature ŀ2026Ņ.
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https://doi.orǎ/10.103Ƅ/sǱ1ǲƄ6-026-1026ǲ-ǲ

̓huanǎŁ ł. et al. Embodied Science: Closinǎ the Discovery Loop ̵ith Aǎentic Embodied AI. 

arłiv:2603.1̽7Ƅ2 ŀ2026Ņ.

https://arxiv.orǎ/abs/2603.1̽7Ƅ2

ShiŁ L. et al. şumus: Realiʘation oŢ an Embodied AI şuantum Material Experimentalist. 

arłiv:260ǲ.1ƄǱ07 ŀ2026Ņ.

https://arxiv.orǎ/abs/260ǲ.1ƄǱ07

ǣanǎŁ S. et al. End-to-end autonomous scientiʃc discovery on a real optical platŢorm. 

arłiv:260Ǳ.270̽2 ŀ2026Ņ.

https://arxiv.orǎ/abs/260Ǳ.270̽2

NIST. Autonomous Laboratories.

https://̵̵ .̵nist.ǎov/autonomous-laboratories

NIST. Development oŢ Standards to Support a Modular and Autonomous Laboratory Ecosystem.

https://̵̵ .̵nist.ǎov/proǎrams-projects/development-standards-support-modular-and-autonomous-

laboratory-ecosystem

NIST. ńuildinǎ Evaluation Probes into Aǎentic AI.

https://̵̵ .̵nist.ǎov/proǎrams-projects/buildinǎ-evaluation-probes-aǎentic-ai

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.

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. 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.

Neo.K／Aletheia. 中央主權、地方自治與動態不動點中央.
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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.

Neo.K／Aletheia. 站點化世界模型：物體、區域、事件、權限與可能行動的共同物理世界表示.

hypothesis:
  id: ̿̿
  claim: ̿̿
  scope: ǡǬ
  competinǎǟhypotheses: ǡǬ
  variables:
    independent: ǡǬ
    dependent: ǡǬ
    controlled: ǡǬ
    conŢounders: ǡǬ
  predictions: ǡǬ
  Ţalsiʃcationǟconditions: ǡǬ
  minimumǟeˣectǟoŢǟinterest: null
  evidence:
    minimumǟlevel: ̿E2̿
    reʾuiredǟmeasurements: ǡǬ
    replicationǟreʾuired: Ţalse
    orthoǎonalǟmeasurementǟreʾuired: Ţalse
  ǎovernance:
    riskǟclass: ̿R0̿
    ipǟpolicy: ̿private̿
    humanǟapprovalǟreʾuired: Ţalse
  version: ̿̿
  prereǎisteredǟat: ̿̿
experimentǟcandidate:
  id: ̿̿
  hypothesisǟids: ǡǬ
  purpose: ̿explore ̀ exploit ̀ discriminate ̀ ŢalsiŢy ̀ replicate ̀ calibrate ̀ stress̿
  expectedǟinŢormationǟǎain: null
  expectedǟproductǟvalue: null
  estimatedǟcost: null
  estimatedǟtime: null
  estimatedǟrisk: null
  domainirǟstatus: ̿uncompiled̿
  simulationǟstatus: ̿notǟrun̿
  evidenceǟplan: ǡǬ
  stopǟconditions: ǡǬ
evidenceǟassessment:
  id: ̿̿
  claimǟid: ̿̿
  experimentǟid: ̿̿
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  result: ̿SʕPPORTS ̀ ŃEAKENS ̀ FALSIFIES ̀ INCONCLʕSIVE ̀
           CONFOʕNDED ̀ MEASʕREMENTǟFAILED ̀ OʕTǟOFǟSCOPE ̀
           REşʕIRESǟREPLICATION̿
  ʾuality:
    calibration: 0
    provenance: 0
    reproducibility: 0
    relevance: 0
    independence: 0
    inteǎrity: 0
  eˣectǟsiʘe: null
  uncertainty: null
  alternativeǟexplanations: ǡǬ
  neǎativeǟresults: ǡǬ
  maturityǟbeŢore: ̿E0̿
  maturityǟaŢter: ̿E0̿
  revie̵erǟaǎents: ǡǬ
  humanǟcommit: null
researchǟstop:
  campaiǎnǟid: ̿̿
  reason: ̿SʕPPORTED ̀ FALSIFIED ̀ INCONCLʕSIVE ̀ ńʕDGET ̀
           RISK ̀ IP ̀ LOŃǟINFORMATIONǟGAIN ̀ HʕMANǟSTOP̿
  unresolvedǟhypotheses: ǡǬ
  remaininǎǟobliǎations: ǡǬ
  preservedǟsamples: ǡǬ
  evidenceǟlevel: ̿̿
  nextǟpossibleǟenabler: ̿̿
  ipǟroute: ̿̿
  archivedǟat: ̿̿
conceptǟrevision:
  conceptǟid: ̿̿
  previousǟversion: ̿̿
  ne̵ǟversion: ̿̿
  evidenceǟinputs: ǡǬ
  retainedǟclaims: ǡǬ
  revisedǟclaims: ǡǬ
  rejectedǟclaims: ǡǬ
  ne̵ǟconstraints: ǡǬ
  ne̵ǟŢailureǟmodes: ǡǬ
  productǟdecision:
    status: ̿continue ̀ narro̵ ̀ prototype ̀ partner ̀ patent ̀
             openǟsource ̀ deŢensiveǟpublish ̀ archive̿
    reason: ̿̿
  humanǟo̵nerǟapproval: null
researchǟcycle:
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  id: ̿̿
  campaiǎnǟid: ̿̿
  cycleǟnumber: 0
  input:
    researchǟstateǟversion: ̿̿
    ̵orldǟepoch: ̿̿
    ǎovernanceǟepoch: 0
  selectedǟexperiments: ǡǬ
  compiledǟtaskǟenvelopes: ǡǬ
  physicalǟevents: ǡǬ
  evidenceǟassessments: ǡǬ
  hypothesisǟupdates: ǡǬ
  modelǟupdates: ǡǬ
  conceptǟrevisions: ǡǬ
  nextǟaction: ̿continue ̀ replicate ̀ scale ̀ stop ̀ humanǟrevie̵ ̀ ipǟroute̿
  siǎnature: ̿̿
第 1 篇 STDI
  定義持續物理時空域治理
        ̒
第 2 篇 Oversoul Physicaliʘation
  同一治理ȃȄ取得多個身體
        ̒
第 3 篇 OSF
  固定、移動、ȸū與虛擬站點
        ̒
第 Ǳ 篇 PCD
  跨時間維持世界、義務與̐̑
        ̒
第 ǲ 篇 SPR／DomainIR
  Ɛčȹŕ編譯成物理流
        ̒
第 6 篇 EAC
  對齊和協調稅Ū定有ʇ能力
        ̒
第 7 篇 DFC
  中央、地方、əĄ與ŭ任
        ̒
第 Ƅ 篇 HLF
  混合́Ɋ與ˑ線治理
        ̒
第 ̽ 篇 SŃM
  共同物理世界模型
        ̒
第 10 篇 EARC
  ĩĪ Š Ė驗 Š 物理證據 Š Ŷŷ Š Źź／ʅƟ／IP
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