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《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》

《具身化 AI 自主研究閉環：從假說生成、物理實驗到證據判定與概念修正》

《異常即入口：具身自主研究中的反例、失敗、離群事件與未知管理》

S E CT I O N

摘要

具身 AI、分布式機器人和自主研究系統常以「安全政策」「倫理原則」「禁止事項」描述安全，但文字原則

若不能在物理命令真正進入致動器之前被檢查、限制、替換或否決，就只是設計文件，而不是安全機制。對

時空域支配智能而言，中央Āā可能Ă生ăĄ計ą，地方 AĆent 可能進行路ć和Ĉ具ĉ整，生成式模型可能

ĊċČ實驗，čĎ站點可能在ď線時Đ任務包đĒ運行；安全不能只ĐēĔĕ智能體Ė「理ėĘęĚěĜ」

共同原則。

ĝ文Ċċ：

安全Ğ法ğĠ成ġ運行時，而不能只是一Ģ被模型ģĤ的文件。

ĝ文ĥĦ SCR｜Safety Constitution Runtime（安全Ğ法運行時）。SCR 是位ħ DomainIR、治理中Ĩ、地

方 AĆent 與物理ĩ制器之Ī的īĬ任ĭ行Į。įİ域Ğ法、ıĲ分ĳ、安全不Ĵĵ、作Ķ域、權限ķĸ、世

界狀態ČĹ度、ĩ制ĺĻ、不可ļĽ和人類ľĿ權限，編ŀ成ĔŁ物理ĊłĖğĠŃń的機器可檢查Ņ件。

SCR 的ņĝ形式ġ：

cal-SŇňSCRŉ

Ŋ

ň

cal-I,

cal-ŋ,

cal-C,

cal-L,

cal-M,

cal-Ō,

cal-R,

Neo.K ̟ EveMissLab   ˩   STDI-12 2 / 6ǟ   ˩   https://thisoneisneok.com



cal-A,

cal-E

ŉ,
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ō中：

cal-I：安全不Ĵĵ與禁止狀態；

cal-ŋ：ıĲ、Ŏĺ、ŏŐ與őŒœćŔ；

cal-C：ĩ制包ŕ、安全Ŗ合與運行時ŗŘ器；

cal-L：權限、身體、能ř和區域ķĸ；

cal-M：運作模式、Śś模式與ņ線ĩ制器；

cal-Ō：ŜĺŅ件、ŝ止界線與不可ļ行動 Gate；

cal-R：Şş、Šš、Ţ離與域ėţ策Ť；

cal-A：ť任、Ŧŧ、人類ľĿ權與安全Ũ例；

cal-E：事件、證據、ũŪ與保證ūŬ。

ĝ文ŭĶ類 Runtime Assurance／SimpleŮ 的ů構：

Advanced Controller／AI Planner
              Ű proposed action
Runtime Safety Monitor／Decision Module
     űŲŲ alloų
     űŲŲ modify throuĆh safety Ŵlter
     űŲŲ sųitch to Ōaseline Controller
     ŵŲŲ reŶect／stop／isolate
              Ű
Trusted Actuation Gateųay
              Ű
Local Safety Controller／Physical Plant

ăĽ能 AI 可ŷťŸŹ規ź、Żż化與研究Žž，但į不是安全權ſ。安全ŗŘ器ƀ據Ɓ驗證的狀態、模型和

安全不Ĵĵ，決定是否Ƃƃō行動。若Ƅ進ĩ制器的ƅċ可能Ɔ系統進入不可Şş區，SCR 應在ƇƈƉ界前

Ɗ換ƋīĬ任ņ線ĩ制器、ƌĶ安全ƍƎ器或ŝ止。

ĝ文İ安全Ŗ合Əġ：

cal-C

Ŋ

Ɛ

ŮƑcal-ƒ

mid
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h�ňŮŉƓ0, Ɣ Ŷ

ƕ.
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對可Ķĩ制 u，ƖƗōƘƙ安全Ŗ合的前ƚ不ĴĽ。例ƛĩ制ĺĻƜƝ可İ安全Ņ件ƞ化ġ對ĩ制ƅ入的限

制：

dothňŮ,uŉ

Ɵ

ƠňhňŮŉŉ

Ɠ0.

但ĝ文ơƢƣ限制：ĘƤƥ有安全Ė能Ʀ連Ē動ř學和ĺĻƜƝ表示。Ƨĝ身Ģ、權限、保管、ƨƩ、網路

ūƪ、IP 和人類Ŧŧƫ離Ƭ治理安全，ƭƮƯư狀態機、Ʊ證、事件日Ʋ與ĝ地Ƴ體ƴƵĭ行。

ĝ文區分ƶƷ回退：

Ƹ體回ƹ：Şşƺ序或模型ƻĝ；

資Ƽ狀態回ƹ：ƽĥ任務、世界模型和治理ūƪ；

可ļ物理回退：İ物體、Ĉ具或設ƾƿ回Ƅ前安全狀態；

Šš與安全ǀǁ：原作Ķ不可ļ，但可ŚǂǃŐ、Ţ離或Ǆ成安全ǃǅ理；

不可回退事件：ǆǇ、公開、ǈǉ、人體ǊĲ或ǋǌǍǎǏĴ，只能ŝ止、保ǁ證據和ǐǑť任。

ŏǒ：

Ǔ物理回退

ǔ

資ǌǕ rollbackǖ

SCR 不Ƃƃ系統以「之ǃ可以ş原」ġ理ƦŚǂ不可ļ動作的事前Ǘǘ。Ĕĕ動作ǙĐ不可ļƫś被分類：

I0  ǚĤǛ或模ǜ
I1  可Ƹ體ǝǞ
I2  可物理回ş
I3  只能Šš或Ţ離
Iǟ  不可ļ、ăǃŐ或Ǡǡ人類／公共權Ǣ

I3 和 Iǟ ğĠƆĶǣăŦŧ、ǣǤ證據、ǣǥķĸ和ǣǦĝ地否決；Iǟ 不ƂƃƦ AI 自行ǛǧŻǨŦŧ。

ĝ文ĥĦ「ǩƽĊł Gate」：
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Commitňaŉ

Ŋ

IŇd

Ǫ

AŇu

Ǫ

ǫŇf

Ǫ

CŇp

Ǫ

SŇs

Ǫ

RŇr

Ǫ

EŇv,

ō中：

IŇd：身Ģ、治理ūƪ和命令Ǆ整Ľ有Ǭ；

AŇu：權限、ķĸ與Ŧŧ有Ǭ；

ǫŇf：世界狀態和ǭũČĹ；

CŇp：能ř、Ĉ具和ƨƩǮ配；

SŇs：安全Ŗ合、ıĲ與ĝ地ƴƵ成Ħ；

RŇr：回退、Šš或安全ŝ止策Ťǯ分；

EŇv：ğƖ證據、ŗũ與ť任ǰƁƩƾ。

Ǳ有功能安全與自主系統ǲƩĊǳǴƽƖǵǶ。IEC 61Ƿ0Ǹ İ功能安全ŘġǹǺǻǼ、ǻǽ與可ƺ式ǻǽ安全

Ǿǿ系統Ǆ整生命Ȁ期的ȁȂȃƚĈƺȄ題；ISȅ 1021Ǹ-1:202Ƿ 和 ISȅ 1021Ǹ-2:202Ƿ 分Ȇǅ理Ĉȇ機器人ĝ

體ǡ機器人應Ķ／Ĉ作Ȉƪ的安全ƖƗ；ȉL ǟ600 ƆĶ安全Ũ例Ȋ路ȋȌǄ全自主Ăȍ；ASTM F326Ȏ-21 則

Ċǳ以 Runtime Assurance 對ȏŸŹ功能之系統行ġ進行安全界定的架構Ȑ架。ĝ文不ȑ稱 SCR 自動Ȓ合上

述ǲƩ，而是İō共同ȓȔƞ化ġ STDI 的分Į運行時架構：安全ğĠņħȁȂ、生命Ȁ期、可證ƢƉ界、ȕ

ĦŗŘ、ũŪ證據與ť任。
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ĝ文的ȖĨ命題ġ：

AI 可以Ċċ任ȗȘș行動，但只有安全Ğ法運行時有權決定Țț作Ķ能進入物理世

界。
ǿȜȝ： 安全Ğ法、Safety Constitution Runtime、SCR、Runtime Assurance、SimpleŮ、Ȟȟ否決、權

限ķĸ、ĩ制ĺĻƜƝ、運行時ŗŘ器、ņ線ĩ制器、功能安全、安全Ũ例、物理回退、Šš事務、不可ļ

行動、人類ľĿ權

前文Ɓ在不同ȠȡĊċ：

地方Ƴ安全ăħ中央計ą；

治理ūƪ與 fencinĆ；

ķĸĝ地到期；

世界狀態ČĹ度；

ăȁȂ任務Ʈ人類Ŧŧ；

ď線時Ȣ權；

異常時Ţ離；

模ǜ與物理Ċł分離；

域可以安全ėţ。

但若ȣț規則分Ƭħ不同Ȥ務，Ʀȥĕ AĆent 自行理ė，ƭ可能ċǱ：

規則ƻĝ不一致；

中央以ăȦƄ任務ȧư地方；

AĆent Ȩȩ檢查世界ūƪ；

安全Ņ件只在規ź時檢查，ĭ行時Ɓ失Ǭ；

ǤŅǰ路ƽȪ同一不可ļ命令；

物理動作Ɓȫ生，系統ȬȫǱķĸư期。
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SCR 的任務是ȭ安全規則Ȯȯ成：

一Ņƥ有物理作Ķğ經、不可Ʀ研究 AĆent 或治理中央ȧư的īĬ任Ċł路ć。

S E CT I O N

1.1 憲法層

定Ȱ不可Ʀ一ȱ AI 修Ǐ的ņĝ原則：

人類可Ȳ時ľĿŝ止；

不ǧ自行ȳȴ物理作Ķ域；

不ǧƈưĝ地Ƴ體ƴƵ；

ăǃŐ不可ļ行動Ʈ人類Ŧŧ；

不ƣ定身Ģ或保管時不ǧǆǇ物件；

失ȵ合法中央時不ǧĂ生Č的ăȁȂƇ站ǐ諾；

私人／ȶǢ資ǌ不ǧȷȸ未ȹ權Ⱥȟ站點；

Ȼȼ事件和ŷůŐ不ǧ被ȽȾȿţ。

S E CT I O N

1.2 政策層

İĞ法Đɀ域具體化：

ŻɁɂ度；

ŻɁř；

Ƀ度；

ǻř；

Neo.K ̟ EveMissLab   ˩   STDI-12 Ȏ / 6ǟ   ˩   https://thisoneisneok.com



禁止區；

ǋǌ類Ȇ；

人ɄɅ離；

ķĸ時Ī；

證據ƮƗ。

S E CT I O N

1.3 規則層

可機器檢查：

IF humanŇinŇɆoneňcell-Ōŉ
TŋEN armŇspeed ɇŊ reducedŇspeed
AND destructiveŇaction Ŋ forbidden

S E CT I O N

1.4 運行時層

在ĔŁĩ制Ȁ期或Ċł事件中ĭ行：

ĤǛ狀態；

驗證ƻĝ；

計Ɉ安全；

Ƃƃ、修正、Ɗ換或ɉɊ；

保ǁ決策證據。

S E CT I O N

1.5 文件閱讀不足

即Ɔ模型在上ɋ文中Ɍư安全規則，ƭ可能ŏ：
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上ɋ文ɍď；

Ɏ令ɏɐ；

ɑ理ɒɓ；

ƻĝɒ；

ɔĚƅ入；

ɕǲŻż化；

ɖ反規則。

ŏǒ安全Ğ法不能只ǁ在ħ prompt。

ɗĒ第ǩ篇權限格：

A�ɘA�ɘA�ɘA�ɘA�.

S E CT I O N

A�：本地硬安全

Ŀŝ；

安全Ǘ；

ưə；

ưɚ；

ɛɜ；

ɝɞƴƵ；

ɟř；

ɠɡ。
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S E CT I O N

A�：域憲法

不可ɢɣ規則；

人類權Ǣ；

IP／ɤ私；

ăȁȂŦŧ；

禁止自ɥȳȴ。

S E CT I O N

A�：SCR 安全租約

作Ķ域；

時Ī；

能ĵ；

行動；

狀態；

回退；

ŗũ。

S E CT I O N

A�：中央／研究計畫

任務；

ɕǲ；
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ɦƺ；

資ɧ。

S E CT I O N

A�：地方最佳化

路ć；

Ĉ具ɨ態；

ǂȁȂƽŪ；

Śɂ。

任ȗ A� 或 A� 決策ɩ不ǧɪǺ A� 或 A�。

S E CT I O N

3.1 Advanced Controller

可能是：

LLM AĆent；

規ź器；

Ǧ化學ɫĩ制器；

模型ɬũĩ制；

EARC 實驗設計器；

čĎ人類命令。

įɭƗĽ能與研究ɮɯ，但不ŘġīĬ任安全ƪ件。

S E CT I O N

3.2 Runtime Safety Monitor
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ŷť：

狀態Ȍ計；

安全不Ĵĵ；

ɬũƈ界；

ķĸ；

世界ūƪ；

命令ČĹ度；

不可ļƫś；

回退可ĶĽ。

S E CT I O N

3.3 Decision Module

ƅċ：

ALLȅǫ
MȅDIFɰ
DELAɰ
SǫITCŋŇTȅŇŌASELINE
REɱECT
EMERGENCɰŇSTȅP
ɲȉARANTINE

S E CT I O N

3.4 Baseline Controller

īĬ任、ɳɴȈ、功能ɳɵ：

安全ŝ止；

保ƙ位ɶ；

限ɂƿɷ；

Neo.K ̟ EveMissLab   ˩   STDI-12 1ǟ / 6ǟ   ˩   https://thisoneisneok.com



ŚɃ；

ď能；

İ物件Ȫ入安全區；

保ǁƧĝ；

ƫɸ人類。

į不ƮƖǄ成研究ɕǲ，只ƮƘƙ或回到安全Ŗ合。

S E CT I O N

3.5 Trusted Actuation Gateway

ƥ有物理致動命令ğĠɹư：

命令序號；

治理ūƪ；

安全 token；

作Ķ域；

deadline；

idempotency；

ĝ地ƴƵ。

S E CT I O N

3.6 Local Safety Controller

Ż接ɺ物理設ƾ，不能Đē中央網路。

S E CT I O N

4.1 安全集合
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cal-C

Ŋ

Ɛ

Ů

mid

h�ňŮŉƓ0,ɻ,hŇmňŮŉƓ0

ƕ.

例：

與人Ʌ離ɁħŻǂɯ；

Ƀ度ǂħ上限；

ɟř位ħ安全ɼɽ；

ǻɾń以ƿɷ；

ɿƙřǂħƧĝ上限；

ʀ動站不進入禁止區。

S E CT I O N

4.2 前向不變性

安全ĩ制ƖƗ：

Ůň0ŉƑcal-C

ʁ

ŮňtŉƑcal-C, Ɣ tƓ0.

S E CT I O N

4.3 控制障礙函數
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對動ř系統：

dotŮ

Ŋ

fňŮŉƟĆňŮŉu,

可ƖƗ：

LŇfhňŮŉ

Ɵ

LŇĆhňŮŉu

Ɵ

ƠňhňŮŉŉ

Ɠ0.

安全ƍƎ器șʂŻ接ɺƄ進ĩ制ƅċ的安全ĩ制：

uʃʄ

Ŋ

arĆminŇu

ʅu-uŇňAIŉʅʆ

subŶect to safety constraints.

S E CT I O N

4.4 離散與混合安全

具身研究ʇ包ȏ：

模式Ɗ換；

Ĉ具ǣ換；

Ƨĝł接；

ķĸ到期；
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人類進入；

任務包ƽ連。

ƮƆĶ：

狀態機；

Ćuard；

不Ĵĵ；

fencinĆ；

łʈ協ʉ；

離Ƭ barrier 或 reachability。

S E CT I O N

4.5 模型誤差

若安全模型有ɓ，形式保證ơ可能失Ǭ。

ŏǒƮ：

ɓʊ界；

保Ĝ安全區；

在線Ȍ計；

異常ŗũ；

ȕĦƳ體限制；

定期驗證。

S E CT I O N

5.1 Hazard Node
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ıĲ：

h

Ŋ

ň

source,

condition,

event,

conseʋuence,

severity,

likelihood,

controls

ŉ.

S E CT I O N

5.2 節點類別

能ĵ；

運動；

ɚ；

ǻ；

化學；

光學；

ɟř；

生物；

資ǌ／IP；

人類；
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治理；

網路；

模型。

S E CT I O N

5.3 因果路徑

ųorld state stale
ʌ human presence not detected
ʌ robot enters shared Ɇone
ʌ collision haɆard

或：

sample identity conʍict
ʌ destructive test alloųed on ųronĆ sample
ʌ irreversible loss
ʌ IP／research damaĆe

S E CT I O N

5.4 控制點

ĔŅıĲ路ć可配ɶ：

設計ʎţ；

物理Ţ離；

ǭũ；

Runtime Monitor；

ĝ地ƴƵ；

人類Ŧŧ；

回退；

事Ŏʏ應。
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S E CT I O N

5.5 爆炸半徑

Ōňhŉ

Ŋ

ʐŇňŮƑAʑectedňhŉŉ

ųňŮŉ.

ăőŒœć行動ƆĶǣʒ格 Gate。

S E CT I O N

6.1 Invariant Record

safetyŇinvariant:
  id: ʓSI-human-cell-Ōʓ
  scope: ʓcell-Ōʓ
  statement: ʓhumanŇpresent -ɘ hiĆhŇenerĆyŇmotionŇforbiddenʓ
  enforcement:
    - localŇsafetyŇcontroller
    - runtimeŇmonitor
  fallback: ʓcontrolledŇstopʓ

S E CT I O N

6.2 類型

Physical Invariant

Ƀ度、ř、ɂ度、Ʌ離、ɟř。

Identity／Custody Invariant

ăȁȂƧĝğĠ具有ʔ一身Ģ和保管者。

Authority Invariant
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只有Żă有Ǭ治理ūƪ和ķĸ可Ċł。

Temporal Invariant

命令和ǭũ狀態ğĠ在ČĹ度期限ʕ。

Evidence Invariant

ʖțʗ作ğĠ有ɬƄ／ưƺ／事ǃ證據。

Human Rights Invariant

人類Ŀŝ、ɤ私、接管和知ʘƉ界。

IP Invariant

ī限資ǌ不ǧƇƈȹ權域。

對Șș行動 a：

Commitňaŉ

Ŋ

IŇd

Ǫ

AŇu

Ǫ

ǫŇf

Ǫ

CŇp

Ǫ

SŇs

Ǫ

RŇr

Ǫ

EŇv.
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S E CT I O N

7.1 Identity Gate I_d

檢查：

ȫȷ者；

治理ūƪ；

命令ʙȠ；

command ID；

failover epoch；

ʚƽȪ。

S E CT I O N

7.2 Authority Gate A_u

檢查：

ķĸ；

作Ķ區域；

能ĵ；

時Ī；

是否ƮƖ人類Ŧŧ；

是否可離線。

S E CT I O N

7.3 World Freshness Gate W_f
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檢查：

人Ʉ；

Ƨĝ；

Ĉ具；

位ɶ；

ƨƩ；

世界ūƪ；

ǰ路狀態。

S E CT I O N

7.4 Capability Gate C_p

檢查：

能ř證ʛ；

Ĉ具；

ɓʊ；

ʜʝ；

ŷʞ；

ʟ前模式。

S E CT I O N

7.5 Safety Gate S_s

檢查：

不Ĵĵ；
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barrier；

reachability；

ƴƵ；

ıĲ；

őŒœć。

S E CT I O N

7.6 Recovery Gate R_r

檢查：

可ŝ止；

可ƿ回；

可Šš；

可Ţ離；

人類ʠʡ；

事Ŏǃǅ理。

S E CT I O N

7.7 Evidence Gate E_v

檢查：

ǭũ；

ƨƩ；

原ʢ資ǌ；

ʗ作日Ʋ；
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ʣʤ；

ť任。

任一ğƖ Gate 失敗：

CommitňaŉŊ0.

S E CT I O N

8.1 Action Lease

ʥ

Ŋ

ň

subŶect,

action,

obŶect,

Ɇone,

ʦt�,t�ʧ,

limits,

conditions,

issuer,

epoch

ŉ.

S E CT I O N

8.2 租約不是永久能力

即Ɔ站點具ƾ機ʨ能ř，ơ只有在ķĸ有Ǭ時可ĭ行。

S E CT I O N

8.3 本地到期
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站點Đĝ地時Ī和保Ĝɓʊ自行到期：

tŇňlocalŉ

Ɠ

tŇňeŮpireŉ-ʩ�

ʁ

ʥŊinvalid.

S E CT I O N

8.4 不允許自行續租

地方 AĆent 和離線任務包不能自行ɗʪ：

時Ī；

空Ī；

能ĵ；

行動類Ȇ；

ƞȹ權。

S E CT I O N

8.5 租約縮權

異常、ď線、世界ūƪ失Ǭ或人類進入時，可以：

Śǂɂ度；

Śǂ能ĵ；

限制區域；

只Ƃƃ安全ƿ回；

直接ǝǞ。
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S E CT I O N

9.1 Local Veto 原則

地方站點有權ɉɊ中央命令，若：

ʫũ到即時ıȂ；

命令ư期；

ķĸ無Ǭ；

世界ūƪư期；

能ř或Ĉ具不Ȓ；

ƨƩ失Ǭ；

物理前ɶŅ件不成Ħ；

ĝ地ƴƵʬȫ。

S E CT I O N

9.2 地方否決的輸出

VETȅŇŋARDŇSAFETɰ
VETȅŇAȉTŋȅRITɰ
VETȅŇǫȅRLDŇSTATE
VETȅŇCAPAŌILITɰ
VETȅŇCALIŌRATIȅN
VETȅŇRECȅVERɰŇINSȉFFICIENT
VETȅŇEVIDENCEŇNȅTŇREADɰ

S E CT I O N

9.3 否決不是地方主權擴張

地方不ǧŏɉɊ中央命令而：

ǏƏ研究ɕǲ；

Neo.K ̟ EveMissLab   ˩   STDI-12 2Ǹ / 6ǟ   ˩   https://thisoneisneok.com



ʭ行ĭ行ǣăȁȂ計ą；

ėţ安全；

自行公開；

Ǜǧ全Ȟ治理權。

S E CT I O N

9.4 否決需要證據

保ǁ：

ʫũ；

時Ī；

ƴƵ；

ƆĶ規則；

ʟ前狀態；

安全動作。

S E CT I O N

10.1 模式

NȅRMAL
CȅNSERVATIVE
DEGRADED
DISCȅNNECTEDŇLȅCAL
ŌASELINEŇCȅNTRȅL
SAFEŇŋȅLD
EMERGENCɰŇSTȅP
ɲȉARANTINED
ŋȉMANŇTAKEȅVER
RELINɲȉISŋING
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S E CT I O N

10.2 模式轉移

Ʀ：

ıĲ；

異常；

ǰ路；

世界狀態；

ķĸ；

人類；

設ƾʜʝ；

共同決定。

S E CT I O N

10.3 只能縮權的轉移

ʟ安全資Ƽʮɵ時：

cal-AŇňtƟ1ŉ

ʯ

cal-A�.

不ǧŏǭũ器失Ǭ而假設「未Ɍ到人，ƥ以無人」。

S E CT I O N

10.4 恢復正常模式

ƮƖ：
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Ŏĺʎţ；

物理ʰ點；

世界ĉ和；

Čķĸ；

安全ũŪ；

ğƖ人類ƣʱ。

S E CT I O N

I0：無物理作用

模ǜ；

查ʲ；

只Ĥʫũ。

S E CT I O N

I1：資訊可撤銷

任務ʳ稿；

未Ċł配ɶ；

可回ƹƸ體ƻĝ。

S E CT I O N

I2：物理可恢復

ʀ動空物件；

可ƿ回的ǂȁȂ定位；
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可ƽČɦ列Ĉ具。

S E CT I O N

I3：物理不可完全恢復但可補償

ʴɚ；

ǋǌƆĶ；

Ƨĝīř；

ȟ分ʵʶ；

可Ţ離ǈǉ。

S E CT I O N

I4：高後果不可逆

ǆǇĽŪ驗；

ıȂʷȪ；

人體接ʬ；

公開ȶǢȘș；

ă能ĵǍǎǏĴ；

無法Šš的Ƨĝʸ失。

S E CT I O N

11.1 Gate 強度

GňI0ŉɇGňI1ŉɇGňI2ŉɇGňI3ŉɇGňIǟŉ.
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S E CT I O N

11.2 I4 規則

人類ŻǨŦŧ；

ĝ地安全ƣʱ；

ʹƽ身Ģ；

Ƣƣ世界ūƪ；

Ǆ整證據；

不可Ʀ離線任務包Čʺ；

可Ȳ時在ĭ行前ǝǞ；

事ǃ不可ȑ稱 rollback。

S E CT I O N

12.1 軟體回滾

Şş：

模型；

配ɶ；

ƺ式；

DomainIR；

計ą。

不自動ǏĴ物理世界。

S E CT I O N

12.2 世界狀態恢復
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從事件日Ʋ和ʰ點ƽĥ世界。

ȣ是ʱʻŞş，不是物理ļƞ。

S E CT I O N

12.3 可逆物理回退

Ņ件：

前狀態ƭ可ʼ；

物體未被ǏĴ；

路ć安全；

保管可ƽČĊł。

S E CT I O N

12.4 補償

ʟ不能Şş原狀時，ĭ行：

ʽʾ；

中和；

Ţ離；

ʿˀ；

保ǁˁ˂Ƨĝ；

Š˃ĵũ；

ƽČʵ作；

ǲȩ˄˅。
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S E CT I O N

12.5 安全封存

若連Ššơ不安全：

ŝ止；

Ţ離區；

ʚ止ȳƬ；

ɹ知人類；

保ǁ證據。

S E CT I O N

12.6 不可回退

對不可ļ事件，SCR 只能：

ŚǂǃŐ；

ʚ止ɋ一ĕ事件；

保ˆť任；

不ǧɪƏȻȼ。

PRȅPȅSED
  Ű
SAFETɰŇCŋECKED
  Ű
PREPARED
  Ű
ARMED
  Ű
EƒECȉTING
  Ű
EFFECTŇȅŌSERVED
  Ű
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CȅMMITTED

例Ⱥ分支：

REɱECTED
AŌȅRTED
SAFEŇSTȅPPED
CȅMPENSATING
ɲȉARANTINED
ŋȉMANŇINTERVENTIȅN

S E CT I O N

13.1 Prepared

資ɧ、站點、權限和回退ƁƩƾ，但物理作Ķ未開ʢ。

S E CT I O N

13.2 Armed

ĝ地ĩ制器ƁƩƾ，ƭ可ǝǞ。

S E CT I O N

13.3 Executing

物理作Ķȫ生。

S E CT I O N

13.4 Effect Observed

不能只ƀ據命令回ɪ，ğĠʫũ實ˇǬŐ。

S E CT I O N

13.5 Committed

保管、世界和證據ǣČǄ成。
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安全ŗŘ器ĝ身ơ有 deadline。

對ĩ制Ȁ期：

TŇňsenseŉ

Ɵ

TŇňestimateŉ

Ɵ

TŇňmonitorŉ

Ɵ

TŇňdecideŉ

Ɵ

TŇňactuateŉ

ˈ

TŇňsafeŉ.

若無法在時Īʕ判定：

ȉnknoųn

ʁ

Conservative／Ōaseline.

不能以ˉ時作ġȾʱƂƃ。

S E CT I O N

15.1 安全監視器不是不可失效

可能：

ƺ式ɒ；

模型ɒ；

時ˊɒ；

ǭũɒ；
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資ɧˋˌ；

被ˍˎ。

S E CT I O N

15.2 防護

ɴ化；

Ţ離運行；

ȕĦǻɧ或ĩ制器；

ųatchdoĆ；

ǤƧ化實作；

形式驗證；

Ŏĺˏ入；

Ƴ體ƴƵ。

S E CT I O N

15.3 Fail-Safe

若 SCR 失ȵ可Ĭ狀態：

禁止Č I3／Iǟ；

Ɗ換ņ線；

安全ŝ止；

人類接管。
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S E CT I O N

16.1 Claim–Argument–Evidence

Claim:
  系統在Ŧŧ作Ķ域ʕ不Ǚ以Āư限制的ɂ度接ɺ人類。
ArĆument:
  ǭũ、ȞȟŗŘ、ɂ度限制、CŌF、安全 PLC 與ũŪ共同支ƙ。
Evidence:
  ƨƩ、形式分ĳ、ȈƪũŪ、Ŏĺˏ入、實體ũŪ與運行日Ʋ。

S E CT I O N

16.2 動態安全案例

運行時ǣČ：

Ƹ體ƻĝ；

模型ƻĝ；

能ř證ʛ；

ƨƩ；

世界狀態；

異常；

未ėȁȂ。

S E CT I O N

16.3 失效時撤回主張

若支ƙ證據ư期，安全主ȴ不能đĒǲġ成Ħ。

S E CT I O N

17.1 IEC 61508
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可ːĶ：

ȁȂȃƚ；

安全生命Ȁ期；

安全功能；

Ǆ整ĽƖƗ；

ȕĦ驗證；

Ƙˑ與Ĵǣ管理。

SCR 不應ȭ功能安全理ė成ȟ˒前一ŁũŪ，而是全生命Ȁ期。

S E CT I O N

17.2 ISO 10218:2025

Ĉȇ機器人和整合Ĉ作Ȉƪ安全ƖƗĊ˓：

機器人ĝ體安全；

系統整合安全；

ʚˑ˔˕；

ȁȂŚǂ；

ƆĶ資Ƽ；

Ʈ分開ǅ理。

S E CT I O N

17.3 UL 4600

安全Ũ例Ȋ路˖合無法˗˘˙統ƪ件ũŪɪǺ的自主Ăȍ。
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S E CT I O N

17.4 ASTM F3269

Runtime Assurance 對ȏŸŹ功能的系統，以īĬ任Ɖ界和ŗŘ器限制ō行ġ。

S E CT I O N

17.5 不宣稱自動合規

SCR v0.1 是研究架構。實ˇĂȍƮƦǾ應ɀ域ȶ˚、ũŪ與ʱ證ƺ序判定。

S E CT I O N

18.1 假命令是物理危害

ğĠ驗證：

身Ģ；

Ǆ整Ľ；

ʚƽȪ；

治理ūƪ；

token；

命令期限。

S E CT I O N

18.2 降級攻擊

ˍˎ者可能ǆǇǭũ或ǰ路，˛Ɔ系統進入ɳ˜模式。

規則：
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Śś只能Ȣ權，不能Ȫ權。

S E CT I O N

18.3 惡意模型或文件

Ⱥȟ文字和模型ƅċ只能ĊċȘș，不能直接˝ǧ安全 token。

S E CT I O N

18.4 安全元件最小攻擊面

SCR 應˞˟：

ɹĶ網路Ȥ務；

任Ěˠ件；

不ğƖ生成模型；

自動ɋʞƺ式；

無限制čĎ管理。

S E CT I O N

19.1 Emergency Stop

ğĠ：

ˡʈ到ʼ；

ʿˢ；

ĝ地；

不ĐēˣĎ；

有Ƣƣş位ƺ序。
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S E CT I O N

19.2 Human Hold

人類可ˤ系統保ƙ：

SAFEŇŋȅLD

而不ğĦ即ď能。

S E CT I O N

19.3 Human Takeover

接管ǃ：

AI ķĸȢʮ；

人類ʗ作被ȩŬ；

AI 不與人類˥˦致動權；

ů˧ǃƽČʰ點。

S E CT I O N

19.4 復位不是按一下重啟

Ʈƣʱ：

ıĲʎţ；

人Ʉ；

物體；

Ĉ具；

世界ūƪ；

ķĸ；
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模式。

S E CT I O N

20.1 定義

未ė決但ƭ被接ī的安全˨口：

DŇS

Ŋ

ʐ�

ų�

˩

severity�

˩

eŮposure�

˩

aĆe�.

S E CT I O N

20.2 來源

˪時˫˟；

未驗證模型；

ư期ƨƩ；

未Ǆ成ŎĺũŪ；

ˬĈ ųorkaround；

不Ǆ整 safety case；

ʪ期異常。
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S E CT I O N

20.3 門檻

ʟ：

DŇSɘ˭ŇS,

系統應：

禁止ȳȴ；

Śǂ模式；

ŝ止ăȁȂ研究；

Ǆ成安全ˮ務；

ƖƗ人類審查。

S E CT I O N

21.1 Constitution Registry

保ǁ不可Ʀ一ȱ AĆent 修Ǐ的原則和ƻĝ。

S E CT I O N

21.2 Hazard Graph Store

ıĲ、ŏŐ、ĩ制與őŒœć。

S E CT I O N

21.3 Invariant Compiler

ȭ安全規則編ŀ成：
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狀態機；

policy；

barrier；

monitor；

actuator limit。

S E CT I O N

21.4 Runtime State Estimator

ĤǛ SǫM、ĝ地ǭũ與設ƾʜʝ。

S E CT I O N

21.5 Safety Monitor

判ďȘșĩ制。

S E CT I O N

21.6 Safety Filter

修Ǐĩ制，Ɔōˆ在安全Ŗ合。

S E CT I O N

21.7 Baseline Controller Registry

Ĕĕ站點的安全Śśĩ制。

S E CT I O N

21.8 Lease／Fencing Validator
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驗證治理和作Ķ權。

S E CT I O N

21.9 Irreversibility Classifier

İ動作分成 I0˯Iǟ。

S E CT I O N

21.10 Recovery／Compensation Planner

Ʃƾ回退、Šš與Ţ離。

S E CT I O N

21.11 Trusted Actuation Gateway

ʔ一物理Ċł入口。

S E CT I O N

21.12 Local Veto Controller

ĝ地ŻǨ否決。

S E CT I O N

21.13 Safety Case and Evidence Store

保ǁ主ȴ、論證和ũŪ。

S E CT I O N

21.14 Human Emergency Console
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ŝ止、保ƙ、接管、ş位。

S E CT I O N

22.1 與 DomainIR

DomainIR 的 safety 和 forbidden eʑects 編ŀ成 SCR ĸ˧。

S E CT I O N

22.2 與 OSF

Ĕĕ站點ğĠ公布：

ņ線ĩ制器；

ĝ地ƴƵ；

安全能ř；

安全ŝ止時Ī；

回退能ř。

S E CT I O N

22.3 與 PCD

安全Ȱ務Ƈƽ˰保ǁ。

S E CT I O N

22.4 與 DFC

中央只能ʙȫķĸ，不能ȧư SCR。

S E CT I O N

22.5 與 HLF
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ǰ路退化時Ȣ權；K� 不Đē上Į網路。

S E CT I O N

22.6 與 SWM

世界狀態、ČĹ度、未知和權限˱與安全判定。

S E CT I O N

22.7 與 EARC

研究 AĆent 只能Ċċ實驗；SCR 決定是否物理ĭ行。

S E CT I O N

22.8 與 AEU

異常可Ɔ世界ūƪ失Ǭ、Ȣʮķĸ、Ţ離站點或ƞ入ņ線ĩ制。

S E CT I O N

23.1 目的

在ǂȁȂʀ動、機ʨ˲和ɚĵũ系統中，驗證 SCR 能否在 AI 計ąɒɓ、世界狀態ư期、ǰ路失Ǭ和ĝ地ıȂ

ċǱ時，限制或Ǜ˳Ƅ進ĩ制器。

S E CT I O N

23.2 配置

一˴ʀ動站；

一˴˵定機ʨ˲或模ǜ˲；

一ĕĵũ站；

人Ʉǁ在ǭũ；
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Ƀ度、ř與位ɶǭũ；

Advanced Planner；

Safety Monitor；

Ōaseline Controllers；

Trusted Actuation Gateųay；

人類Ŀŝ。

S E CT I O N

23.3 測試場景

正常任務；

AI 規ź˶ƈ禁止區；

人類ɐ˷進入；

ķĸư期；

世界ūƪư期；

ǭũ器失Ǭ；

ĩ制器ƅċưăɂ度；

Ƨĝ身Ģɏɐ；

不可ļ任務未Ŧŧ；

中央ď線；

˸命令ƽȪ；

SCR 自身 ųatchdoĆ 失Ǭ。
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S E CT I O N

23.4 故障注入

ɗ˹；

ɒɓ模型；

Ĉ具ɒ˺；

ƨƩư期；

假人Ʉʿ空Ƽ號；

Ƀ度˻ɺ上限；

回退路ć被˼˽；

Šš資ɧ不ń；

˾Ņǰ路ƽȷ；

人類Ŀŝ。

S E CT I O N

23.5 成功條件

ƥ有致動命令ğ經 Gateųay；

ăȁȂ未Ŧŧ動作不ĭ行；

ĝ地否決不ƫɸ中央；

ư期ķĸ和ūƪ被ɉɊ；

安全ƍƎ器限制ıȂĩ制；

ğƖ時Ɗ換ņ線；
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不可Şş時Ţ離而Ƥ˿回ƹ；

人類Ŀŝ有Ǭ；

ş位前Ǆ成ʰ點；

ƥ有安全決策可ƽĥ。

S E CT I O N

24.1 安全

不Ĵĵɖ反；

ıȂ狀態進入；

Ż̀安全Ʌ離；

Ƀ度／ř／ɂ度Ā限；

ŝ止時Ī。

S E CT I O N

24.2 RTA

monitor detection delay；

sųitch time；

baseline success；

false intervention；

missed intervention。

S E CT I O N

24.3 租約與Ā理
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ư期命令接ī；

˸ūƪ；

ƽȪ；

ƈ權；

ĝ地否決。

S E CT I O N

24.4 回退

可ļ回退成功；

Šš成功；

Ţ離時Ī；

ɒɓȑ稱回ƹ；

ˁ˂ȁȂ。

S E CT I O N

24.5 運行成本

Ľ能ʸ失；

ɗ˹；

ŗũ資ɧ；

假́Ľ；

人Ĉ̂入。
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S E CT I O N

24.6 證據

safety case coveraĆe；

ũŪɪǺ；

事Ŏ可ƽĥ；

ƻĝɭ̃；

未ė安全ˮ務。

S E CT I O N

H1：SCR 可降ā AI 規Ă器ă成的安全Ą規

若Ƅ進ĩ制器和 SCR 模式ɖ規̄Ǿ同，架構無ʺĵɮɯ。

S E CT I O N

H2：SCR ą降ā部Ć性能ćĈĉĊċ

若Ǆ全̅有˳ɮ，可能未真實計入ŗũ和保Ĝĩ制。

S E CT I O N

H3：安全ČčĎ全ďĐ保đĒēĔĕ性能

但在模型不ƣ定時可能不ƛƊ換ņ線可˘。

S E CT I O N

H4：地方否決能縮Ėė場危害Ęę
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S E CT I O N

H5：租約與 fencing 能ĚěĜĝĞğ中央ă成Ġ權

S E CT I O N

H6：不可逆Ć級能降āġĢ補償ģ誤稱ĤĢ回滾ģ的Ď例

S E CT I O N

H7：ĥ式 Recovery Gate 能Ħħ行前Ĩĩ不可安全退出的Ĕĕ

S E CT I O N

H8：動態安全案例能ĦĪī或模型Ĭ期時撤回安全主張

S E CT I O N

H9：SCR 故障注入ąĨĩ安全ĭĮ自į的İı失效域

S E CT I O N

H10：安全Ĳĕ門檻能防ěĳĴĦĵĶ證安全ķĸĹ擴張

S E CT I O N

26.1 安全集合可能不完ĺ

未知ıĲ無法被Ǳ有 invariant ̆̇。

S E CT I O N

26.2 控制障礙函數Ļļ模型
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模型ɓʊ和ǭũɓʊǙʣʏ保證。

S E CT I O N

26.3 ķĝ控制器Ľ可能失效

S E CT I O N

26.4 ľ式Ķ證不ĿŀŁł硬體ĞŃń

S E CT I O N

26.5 安全與ĔĕŅ性łņŇ

ư度保ĜǙƆ系統̈̉ŝ止。

S E CT I O N

26.6 ň類ŉŊ後ŋ可能存ĦŌō能Ŏ

S E CT I O N

26.7 補償不能ŏ正逆轉不可逆效果

S E CT I O N

26.8 Őő域法規不ı

S E CT I O N

26.9 SCR ĈĉŒœŔŕ度ĞŖ護成本
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S E CT I O N

26.10 本文不ŗŘĔřŚś的Ŝŝ安全Ş證

ĝ篇不主ȴ：

安全Ğ法文件ĝ身能保證安全；

Runtime Assurance 能ɪǺ全ȟ未知ıĲ；

ĩ制ĺĻƜƝ˖合ƥ有安全Ȅ題；

SimpleŮ 架構可直接ƌĶƥ有實驗̊；

ņ線ĩ制器Ǎ不Ŏĺ；

AI ɹư安全 Gate 即˳表實驗一定正ƣ；

Ƹ體 rollback 可以ǝǞ物理ǬŐ；

ŠšƫħŞş原狀；

日Ʋ正ƣ˳表物理世界安全；

無線ŝ止命令一定即時到ʼ；

人類Ŀŝ能̋Īʎţƥ有能ĵ；

ɹư ISȅ、IEC、ȉL 或 ASTM Ǿǿ概念̌ɞ即ƫħǛǧʱ證；

SCR 能ˤ Iǟ 行動Ǆ全自動Ŧŧ；

安全 Runtime 可以Ǜ˳ȶȇȁȂ分ĳ、ũŪ、法規和人類ť任。

ĝ篇ȭ安全Ğ法̍成 Runtime ǃ，ɋ一篇可回到̎度̏ʀ：

įİǅ理：

Cell／Room／Lab／Federation；

Ƈ̐̑Ĭ任；
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Ƨĝ與證據主權；

Ƈ域治理；

異̒安全Ũ例；

̓̔研究任務；

全̕設ƾ̖̗；

自主研究公共ņ̘設˕；

權限和資ɧ的̎度̙限。

安全不能只ǁ在ħ模型的̚言理ė中，ơ不能只在事ŎǃƦ人類檢̛。

時空域 AI 的安全ğĠ是一ĕƙĒĭ行的ĩ制Į：

Ǔ安全Ğ法

Ŋ

可檢查不Ĵĵ

Ɵ

ī限ķĸ

Ɵ

ĝ地否決

Ɵ

運行時ŗŘ

Ɵ

ņ線ĩ制

Ɵ

Şş與ť任ǖ

ōŻƽƖ的架構分Ĉ是：

ǓAI Planner Ċċ

  

SCR 判定

  

Local Safety ŻǨ否決ǖ
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真正的安全運行時不保證系統ǍčǄ成任務，而保證：

不ƣ定時可以ɉɊ；

ƈ界前可以修正；

無法安全đĒ時可以Ɗ換；

物理作Ķ不可ļ時不假˺可以回ƹ；

ȫ生失敗時ƭ保ǁť任與證據；

人類可以ŝ止、接管和ėţ域。

ĝ文ŻǨ命題是：

AI 的能ř可以ƙĒȳȴ，但į進入物理世界的權řğĠʢǨ經ư一ĕǣ̀、ǣ保

Ĝ、ǣ可證Ƣ，ơǣˡʈ被人類Ɗď的安全ȖĨ。

ŏǒ：

Ǔ安全Ğ法即運行時ǖ

不是ȭ倫理口號Ə進ƺ式，而是ˤ任ȗ不Ȓ合身Ģ、權限、世界狀態、安全Ŗ合、回退與證據ƖƗ的作Ķ，

Ė無法成ġ物理Ǳ實。
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safetyŇinvariant:
  id: ʓʓ
  version: ʓʓ
  scope:
    domain: ʓʓ
    Ɇones: ʦʧ
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    stations: ʦʧ
    actions: ʦʧ
  statement: ʓʓ
  class: ʓphysical ʅ identity ʅ authority ʅ temporal ʅ
          evidence ʅ humanŇriĆhts ʅ ipʓ
  enforcement:
    runtimeŇmonitor: true
    localŇcontroller: true
    hardųareŇinterlock: false
  fallback:
    mode: ʓsafeŇhold ʅ baseline ʅ stop ʅ isolateʓ
    baselineŇcontroller: ʓʓ
  veriŴcation:
    method: ʓʓ
    evidence: ʦʧ
    validŇuntil: null
safetyŇactionŇlease:
  id: ʓʓ
  domainŇid: ʓʓ
  ĆovernanceŇepoch: 0
  issuer: ʓʓ
  subŶect: ʓʓ
  action:
    type: ʓʓ
    tarĆets: ʦʧ
    Ɇones: ʦʧ
  limits:
    speed: null
    force: null
    temperature: null
    enerĆy: null
    duration: null
  validity:
    from: ʓʓ
    until: ʓʓ
    localŇeŮpiry: true
  prereʋuisites:
    ųorldŇepoch: ʓʓ
    capabilities: ʦʧ
    calibration: ʦʧ
    humanŇapproval: null
  irreversibilityŇclass: ʓI0 ʅ I1 ʅ I2 ʅ I3 ʅ Iǟʓ
  recoveryŇplan: ʓʓ
  evidenceŇreʋuired: ʦʧ
  transferable: false
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  selfŇreneųable: false
  siĆnature: ʓʓ
runtimeŇsafetyŇdecision:
  id: ʓʓ
  commandŇid: ʓʓ
  stationŇid: ʓʓ
  evaluatedŇat: ʓʓ
  inputs:
    ĆovernanceŇepoch: 0
    ųorldŇepoch: ʓʓ
    leaseŇid: ʓʓ
    mode: ʓʓ
    stateŇsnapshot: ʓʓ
    haɆardŇsnapshot: ʓʓ
  Ćates:
    identity: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
    authority: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
    ųorldŇfreshness: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
    capability: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
    safety: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
    recovery: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
    evidence: ʓpass ʅ fail ʅ unknoųnʓ
  decision: ʓALLȅǫ ʅ MȅDIFɰ ʅ DELAɰ ʅ SǫITCŋŇTȅŇŌASELINE ʅ
             REɱECT ʅ EMERGENCɰŇSTȅP ʅ ɲȉARANTINEʓ
  modiŴedŇcommand: null
  baselineŇcontroller: null
  reasons: ʦʧ
  evidence: ʦʧ
physicalŇrecoveryŇplan:
  id: ʓʓ
  actionŇid: ʓʓ
  irreversibilityŇclass: ʓʓ
  strateĆies:
    softųareŇrollback: ʦʧ
    stateŇreconstruction: ʦʧ
    physicalŇreturn: ʦʧ
    compensation: ʦʧ
    containment: ʦʧ
    humanŇresponse: ʦʧ
  assumptions: ʦʧ
  reʋuiredŇresources: ʦʧ
  maŮimumŇrecoveryŇtime: null
  residualŇrisks: ʦʧ
  recoveryŇnotŇpossibleŇconditions: ʦʧ
  approvedŇby: ʓʓ
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haɆard:
  id: ʓʓ
  source: ʓʓ
  haɆardousŇcondition: ʓʓ
  haɆardousŇevent: ʓʓ
  conseʋuences: ʦʧ
  assessment:
    severity: 0
    likelihood: 0
    eŮposure: 0
    detectability: 0
    blastŇradius: 0
  controls:
    desiĆnŇelimination: ʦʧ
    physicalŇĆuard: ʦʧ
    runtimeŇmonitor: ʦʧ
    localŇinterlock: ʦʧ
    humanŇapproval: ʦʧ
    recovery: ʦʧ
  aʑectedŇinvariants: ʦʧ
  veriŴcationŇevidence: ʦʧ
  status: ʓȅPEN ʅ CȅNTRȅLLED ʅ ACCEPTED ʅ RETIREDʓ
safetyŇcase:
  id: ʓʓ
  claim: ʓʓ
  conteŮt: ʦʧ
  assumptions: ʦʧ
  arĆuments: ʦʧ
  evidence: ʦʧ
  counterarĆuments: ʦʧ
  unresolvedŇrisks: ʦʧ
  validity:
    softųareŇversions: ʦʧ
    modelŇversions: ʦʧ
    capabilityŇcertiŴcates: ʦʧ
    calibrationŇvalidŇuntil: null
  status: ʓSȉPPȅRTED ʅ PARTIAL ʅ ǫITŋDRAǫNʓ
localŇveto:
  id: ʓʓ
  stationŇid: ʓʓ
  commandŇid: ʓʓ
  occurredŇat: ʓʓ
  cateĆory: ʓŋARDŇSAFETɰ ʅ AȉTŋȅRITɰ ʅ ǫȅRLDŇSTATE ʅ
             CAPAŌILITɰ ʅ CALIŌRATIȅN ʅ RECȅVERɰ ʅ
             EVIDENCEʓ
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  violatedŇinvariants: ʦʧ
  observations: ʦʧ
  immediateŇaction: ʓsafeŇhold ʅ baseline ʅ stop ʅ isolateʓ
  centralŇnotiŴed: false
  humanŇnotiŴed: false
  evidence: ʦʧ
safetyŇdebt:
  domainŇid: ʓʓ
  ĆeneratedŇat: ʓʓ
  items:
    - id: ʓʓ
      description: ʓʓ
      severity: 0
      eŮposure: 0
      aĆe: 0
      temporaryŇcontrol: ʓʓ
      permanentŇŴŮ: ʓʓ
      deadline: ʓʓ
  ųeiĆhtedŇdebt: 0
  threshold: 0
  currentŇmode: ʓʓ
  reʋuiredŇmode: ʓʓ
  eŮpansionŇalloųed: false
DFC
  中央權限與地方否決
        Ű
ŋLF
  ǰ路退化與ĝ地到期
        Ű
SǫM
  世界狀態、ČĹ度與未知
        Ű
EARC
  AI Ă生實驗Șș
        Ű
AEȉ
  異常Ţ離與世界ūƪ失Ǭ
        Ű
SCR
  Șș作Ķ ʌ ǩƽ Gate ʌ 安全ƍƎ／ņ線／ɉɊ ʌ 物理Ċł
        Ű
ɋ一篇
  從Ȉ一實驗̊ȳ̞ƋƇ域與Ƈ̐̑研究̓̔
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