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内容提要

本书提出“六路径方法论”：以 SDE 本体论为三维底盘，将显

露（S）、差异序列（D）与特征纠缠（E）的六种线性进入次序，发

展为可诊断、可切换、可审计的方法框架。全书首先区分 SDE 本体

论、三原理、六路径与三方程的四层责任，继而逐条说明六条路径的

适用条件、转换机制、失败模式与修复办法；随后提出任务特征向

量、路径选择和切换规则，并以教育、健康、商业、科研及人工智能

为应用场景。

本书特别强调证据纪律：六种排列的形式完备性不等于经验有效

性；跨文明材料只提供比较假说；智能体实现只说明工程可行，不构

成理论真实性证明。为此，本书给出可预注册的多领域实验、过程评

分量表、数据字典、安全门和失败条件，使六路径不仅能够解释，也

能够被比较、被否定和被修订。

在人工智能部分，本书把六路径写成知识智能体的控制层：任务

识别、路径路由、分步校正、证据审计、多路径凝缩、人工接管与长

期回写共同构成可追溯工作流。其目标不是以新术语替代领域知识，

而是提高复杂任务中起点选择、校正责任与结果闭合的透明度。

关键词：SDE 本体论；六路径方法论；三原理；三方程；任务特征向

量；路径切换；知识智能体；可审计人工智能
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学术定稿版说明：三轮统稿与证据
纪律

本版在保留 SDE 本体论、三原理、六路径、三方程与知识智能

体总体架构的基础上，完成三轮统稿：第一轮校正结构与论证责任，

第二轮打磨学术语言与比较边界，第三轮统一术语、符号、引用与出

版格式。修订不把文本润色冒充理论证明；相反，它进一步明确了理

论命题、形式假说、相邻研究与直接实证之间的边界。

第一轮：结构统稿

统一“本体论—动力—路径—关系”的四层链条，修正前后不一

致的章节定位与内部指引，压缩重复论述，并使每一编都围绕明确的

问题、交付与失败条件展开。

第二轮：学术打磨

把历史类比、理论推论与经验证据分开表述；对跨文明章节中的

绝对判断、唯一性判断和目的论判断作条件化处理；保留作者的路径

比较视角，同时增加可争议性、替代解释与撤销条件。

第三轮：出版定稿

统一 S、D、E 及函数记号，校正梵文转写、章节标题、目录与

表格，补充内容提要、术语约定、工程交付包、上线门槛和原典参

照，并完成版式、页码与 PDF输出核验。
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四个论证层次

第一层：SDE 理论命题

包括 S、D、E 三维不可还原、路径顺序可能影响判断、结果能

够回写条件等本书原创主张。它们需要内部一致性、概念清晰度与反

例分析，但仅凭理论自洽不能获得经验真实性。

第二层：形式假说与算法框架

三方程、路径算子、任务特征向量和路径选择规则被写成可参数

化形式。形式化的作用是明确依赖关系、约束、可观测量和失败条

件，而不是用数学符号替代证据。

第三层：相邻研究提供的比较接口

复杂系统、认知科学、科学哲学、教育研究、适应性干预、创业

实验与人工智能推理研究，能够说明顺序、反馈、外部工具、探索和

结构化实验在特定任务中可能产生效应。这些成果为 SDE 提供对话

坐标，但不能直接证明六路径本身。

第四层：SDE 的直接实证

只有在任务、路径、资源与评分规则预先登记后，通过匹配、错

配、随机、切换和消融条件的直接比较，才能估计六路径的独立贡

献。负结果、零结果和副作用同样进入理论修订。
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引用、原典与语言纪律

正文以作者—年份方式标示现代文献对话，集中参考文献列于书

后；古典文本另设作品级参照，逐字引用仍应回到作者实际采用的底

本、篇章与页码。跨文明定位被限定为可争议的比较假说；涉及实验

数据时区分原论文结果、作者推论与本书研究设计。绝对性词语仅用

于形式定义或有明确证据的场合。
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核心术语与符号约定

S（显露）：指关系、过程或潜能形成可辨认、可传递的结构，不等同于

静态实体。

D（差异序列）：指变化之间形成前后承接、反馈与方向的序列，不等

同于任意变化或忙碌。

E（特征纠缠）：指资源、关系、制度、记忆、工具与历史共同构成的承

载网络，不等同于外部背景清单。

路径 π：指一轮认识或行动中，三维证据进入、校正和闭合的有序安

排；它不是写作目录，也不自动等同于现实因果机制。

任务特征向量 z：用于记录任务类型、三维证据可靠度与成熟度、风险和

闭合责任。“任务 DNA”仅作为教学简称，不表示生物决定论、人格分

类或不可改变的类型。

三方程：表示 S、D、E 相互依赖的形式假说，而非已经估计完成的普遍

数值定律。函数统一记为 f_S、f_D、f_E。

匹配路径：指在结果产生前依据规则形成的候选路径；事后把成功结果

重新命名为“匹配”，不属于有效检验。
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前言 世界不只从一条路发生

人们谈论方法，常常带着一种未经审查的确信：凡事总有一条最

稳妥、最规范、最值得推广的道路。学习要先打基础，再练习，最后

创造；研究要先搜集资料，再形成假设，最后得出结论；创业要先做

市场调查，再制定方案，最后推出产品；治疗要先完成检查，再作出

诊断，最后实施干预。领域不同，语言不同，背后却反复出现同一种

秩序：先准备条件，再推进过程，最后形成结果。

这条道路当然有效。没有知识积累，许多学习无法发生；没有证

据和资料，研究容易沦为想象；没有基本检查，医疗判断可能失去底

线；没有资源和市场认识，商业行动也可能只是一次昂贵的冲动。本

书并不反对这条道路。它要追问的是另一件事：一条在许多情境中有

效的道路，为什么会被悄悄提升为“方法论本身”？当它不适合眼前

这个人、这个问题、这个时刻时，我们为什么仍然要求现实服从方

法，而不是让方法回应现实？

一个孩子已经被天文学点燃。他对黑洞、星云和行星运行有强烈

兴趣，却尚未按照课程表完成全部数学基础。标准方法会告诉他：先

把基础学好，将来再研究真正感兴趣的东西。这个建议听起来无可辩

驳，但它可能遗漏了一个事实：对这个孩子而言，兴趣并不是基础学

习之后的奖励，而是基础知识得以沉淀的发动机。他未必应该从“先

有完整基础”开始；他可能需要从那股已经发生的探索冲动出发，让

问题倒逼数学和物理知识逐渐汇聚。若强迫他换到一条不属于他的道
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路上，我们也许会得到一个基础合格的学生，却失去一个本来可能发

生的天文学家。

一位创业者从邻居的生活困境中看见一个极具体的产品：让不熟

悉智能手机的老人，只按一个键就能与家人视频。标准流程会要求他

先调研市场规模、分析竞争产品、论证商业模式、规划融资，然后再

做产品。这套流程并没有错。然而，他眼前最强的东西并不是市场资

料，而是一个已经具有轮廓的原型冲动。此时更合适的道路，可能是

先做出一个粗糙但能用的东西，让真实的人触摸、拒绝、修改它，再

从使用中沉淀技术、供应链与市场认识。如果他被迫在动手之前完成

一切证明，那股尚未获得名字的创造冲动，可能先在证明过程中耗

尽。

一位长期疲惫、注意力下降的人完成常规检查，所有指标都落在

参考范围之内。规范排查不可缺少，但“没有发现异常”并不自动等

于“没有值得继续追踪的发生”。症状已经构成差异，差异可能要求

我们从过程变化出发，反向寻找尚未进入既有检查框架的条件组合。

当然，这不能替代医学诊断，更不能成为拒绝正规治疗的理由。它只

提醒我们：检查路径暂时没有形成诊断，不等于现实已经被解释完

毕。

这些例子共同揭开一道方法论裂缝：问题的起点并不总在同一个

地方。有些问题应从已经显露的形态进入，有些应从正在推进的差异

进入，有些则必须先摸清承载一切的条件网络。起点不同，第二步的

校正方向不同，判断最终要形成的东西也不同。方法的首要能力，不
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是把一种熟练程序推广到所有对象，而是先辨认：眼前的问题究竟从

哪里切入，才不至于在错误的入口处越走越深。

六路径方法论由此产生。

它以 SDE 本体论为底盘。S是显露，是一件事形成并被辨认出来

的样子；D是差异序列，是变化如何被组织、选择和推进的过程；E

是特征纠缠，是使显露和变化得以承载、维持并获得历史厚度的关系

网络。S、D、E 不是可以任意替换的标签，而是本书对一次完整发生

所作的三个功能性区分。三维在本体论上不预设永久等级，因此没有

哪一维天然拥有永恒的分析优先权。在“单轮、线性、每一维恰好进

入一次”的限定下，三维共有六种排列：S→D→E、S→E→D、

D→S→E、D→E→S、E→S→D、E→D→S。六路径的形式完备性仅

在这一限定内成立，不覆盖并行、回返、嵌套、多主体冲突和跨尺度

耦合。

但“六种排列”只是形式起点，还不是完整的方法论。如果本书

只把六个箭头列成一张表，再为每条路径配上几个案例，它仍然只是

一个分类工具。真正的六路径方法论必须回答更艰难的问题：是什么

力量推动路径运行？为什么同一条路径有时生成新结构，有时却陷入

循环？一条路径何时应坚持，何时应切换？不同路径怎样互相校正？

路径运行之后，S、D、E之间形成了什么可以延续的关系？

本书给出的总回答是一个四层结构。

第一层是 SDE 本体论。它规定本书分析发生时所保留的三个维

度，并说明三维不可被预先压缩为单一实体、单一过程或单一环境。

它回答“需要看见什么”，但不直接规定“本轮应从哪里进入”。
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第二层是三原理。三原理描述发生的推动力：当两维之间出现无

法被既有结构吸收的差异与张力时，第三维可能发生改变；第三维的

改变又可能回写另外两维，重置下一轮发生的条件。这里的“可

能”必须保留，因为张力也可能被压制、耗散或转移。

第三层是六路径。六路径负责组织本轮判断从哪里进入、经过怎

样的校正次序、最终在哪一维完成阶段性结算。三原理说明“为什么

可能会动”，六路径说明“这一次怎样组织行动与证据”。同一种张

力可能因处境不同沿不同路径展开；同一对象也可能因任务、时间尺

度和风险不同而选择不同入口。

第四层是三方程。六路径运行不只得到一个答案，还可能在 S、

D、E之间形成可描述、可复核的依赖关系：显露 S受差异序列 D 和

特征纠缠 E 共同塑造；路径 D受当前或预期显露 S 与现实条件 E 共同

约束；条件网络 E又可能被已经形成的 S 和已经运行的 D持续回写。

三方程首先是这种互生关系的形式假说，不是已经估计完成的普遍定

律。

于是，全书最重要的一条链条可以写成：

SDE 本体论提供发生的三维世界；三原理点燃动力；六路径组织

动力的进入与推进；三方程结算为稳定互生关系；新的稳定关系回写

为下一轮发生的底盘。

这条链条也规定了本书的边界。六路径不是六种人格，不应用来

给人贴标签；六路径不是文章排版，不能把三个字母机械地写成三个

小节；六路径不是相对主义，不是“怎么走都可以”；六路径更不是

一套已经得到普遍经验验证的自然定律。三维排列在形式上确实只有
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六种，但形式完备不等于经验有效已经完成证明。哪类任务更适合哪

条路径、路径切换是否改善判断、不同模型能否稳定执行指定路径，

都需要进入可比较、可重复、可被否定的研究。

本书既是一部入门书，也是一份研究邀请。入门，意味着读者不

需要先掌握 SDE 的全部概念，就能从一个真实问题开始，学习描述

任务特征、提出候选路径、检查错配并在有证据时切换。研究邀请，

意味着本书不把六路径写成不可反驳的万能解释，而是区分理论主

张、方法设计、工程实现和经验证据，并把反例、失败和修订条件写

进理论自身。

全书最后将进入一个具体的技术现场：中华智问知识发生器。这

个智能体不是在回答前临时选择一个看似合适的箭头，而是把六条路

径拆成三个聚焦智能体：形态聚焦的两条路径共同收口到 S，条件聚

焦的两条路径共同收口到 E，演化聚焦的两条路径共同收口到 D。每

个智能体在首轮走一条路径，第二轮换到邻路径重新起步，随后深化

较弱路径，再进行跨路径误差互消，最后把新判断转成可操作的方

法。六路径在这里不再只是一段哲学说明，而成为提示词结构、路由

规则、路径锁定、输出审计和多轮生成的工程控制流。

技术实现也反过来暴露理论的弱点。大模型即使收到明确路径指

令，仍可能漂回训练中更常见的默认叙述顺序；一份提示词里若同时

出现六条竞争路径，模型可能在执行时偷偷换路；路径执行完全合

规，也可能生成事实错误或虚假引用。这些失败提醒我们：方法论的

工程化，不是把概念写进提示词就算完成。它需要隔离、锁定、检
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测、对照实验和人工复核。更重要的是，它要求我们始终记住：路径

只是组织判断的方式，不是真理的替代品。

世界不只从一条路发生。承认这一点，并不会使判断变得松散。

恰恰相反，它把责任重新交给判断者：你不能再躲在标准程序后面，

不能因为“大家都这样做”就免除选择起点的责任。你必须辨认处

境，说明为什么从这里开始，接受另一个维度的校正，并在发现隔靴

搔痒时有勇气换路。

六路径给人的自由，不是随意选择的自由，而是为选择承担理由

的自由。
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导论 为什么人类需要六路径方法论
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第一章 被误认成“方法论本身”的单一路径

一、一种无处不在、却很少被看见的顺序

任何方法都包含某种顺序。哪怕方法的使用者从未把顺序写出

来，他仍然会在行动中默认：什么应当先被看见，什么应当随后处

理，什么可以被当作结果。顺序不是方法外面的包装，而是方法内部

最深的选择。它规定注意力先落在哪里，也规定哪些东西会因为“尚

未轮到”而被暂时排除。

我们习惯把方法理解成一组动作：搜集资料、分析问题、提出方

案；观察现象、建立模型、验证结论；了解需求、配置资源、执行计

划。这种理解容易让人误以为，方法的优劣只取决于每一步是否做得

认真。实际上，在动作之前还有一个更早的决定：为什么从这一步开

始？为什么首先被承认的是资料、现象、需求或资源，而不是一个已

经出现的异常、一股尚未成形的冲动、一个隐约可见的结构？

主流方法论最常见的隐性顺序，可以概括为 E→D→S：先建立条

件底盘，继而推进差异过程，最终形成显露结果。它在教育中表现

为“基础—练习—创造”，在研究中表现为“资料—分析—结论”，

在商业中表现为“调研—规划—产品”，在治理中表现为“摸清情况

—制定政策—形成秩序”。它之所以强大，是因为它重视积累，能够

降低盲目行动的风险，并使复杂实践获得可训练、可复制的程序。

问题不在它有效，而在它太有效。一个方法一旦在制度中反复成

功，就会经历三次悄然变形。
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第一次变形，是从“一种可用的方法”变成“优先推荐的方

法”。这一步通常合理。成熟社会需要把高成功率程序写进教材、规

范和组织流程，不能要求每个人从零发明。

第二次变形，是从“优先推荐”变成“合格性的判断标准”。此

时，人们不再只问结果是否有效，还会问过程是否遵守标准顺序。没

有先完成充分调研的产品，即使解决了真实问题，也容易被视为不专

业；没有先铺陈完整文献的研究，即使抓住重要异常，也可能被认为

基础薄弱。

第三次变形，是从“合格标准”变成“现实本来就应如此发

生”。到这里，一种历史形成的方法被提升为本体叙事：仿佛任何可

靠的新事物，都应先有厚实底盘，再有规范推进，最后才有成果。其

他顺序不再只是风险较高，而被理解成不成熟、不严谨，甚至不合

法。

路径垄断由此完成。它不需要宣布“其他道路一律禁止”，只要

让资源、评价和语言全部围绕一条道路配置，其他路径就会自然失去

入口。

二、教育：当“先打基础”耗尽了学习的发动机

“先打好基础”几乎是一句无法反对的话。反对它，似乎就是鼓

励浮躁、跳跃和不负责任。然而，基础究竟是什么？它是所有学习发

生之前必须预先装满的仓库，还是也可能在真实问题的牵引中逐渐沉

淀？
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对一部分学习者而言，知识基础确实应当先行。他们需要清晰框

架、稳定节奏和逐步增加的难度。E→D→S 能够减少认知负荷，使学

习过程可预期。问题在于，教育制度往往把这部分学习者的适宜路

径，推广成所有人的成长顺序。

另一些学习者首先拥有的不是完整底盘，而是强烈差异。他们被

一个问题刺中，被一个现象吸引，或者对某类对象产生近乎执拗的兴

趣。那股力量尚未变成学科知识，却已经构成真实的 D：它有方向，

会持续召唤注意力，也会主动寻找材料。对这类学习者，最有效的道

路可能不是先填满基础，再允许兴趣出场，而是让D倒逼 E——让问

题不断暴露知识缺口，使数学、语言、历史和方法在解决问题的过程

中获得位置。

标准教育常常把这种学生诊断为“偏科”“基础不牢”或“只凭

兴趣”。这些判断并非完全错误，却可能把路径差异误写成能力缺

陷。一个 D 强 E薄的学习者，真正需要的是保护推进力，同时为它搭

建逐渐增厚的底盘；若只要求他停下问题、返回标准起点，他失去的

可能不只是时间，而是那台原本正在运转的发动机。

这里需要保持克制。六路径不能成为拒绝基础训练的借口。兴趣

可能短暂，直觉可能错误，问题驱动也可能只是在逃避艰难的系统学

习。关键不在于“兴趣永远优先”，而在于诊断：这股D是否持续？

是否能组织行动？是否愿意接受证据校正？是否能够反向生成对基础

的真实需要？如果答案是否定的，回到 E起点可能更稳妥；如果答案

是肯定的，教育就不应以整齐为名切断发生。
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三、科研：异常必须等文献允许之后才能成为问题吗

现代研究训练强调文献回顾，这是学术共同体避免重复劳动、识

别概念谱系和建立证据责任的必要制度。E→D→S在科研中的经典形

态，就是先沉淀已有知识，再识别差异与缺口，最后形成新的论点或

模型。

然而，许多真正重要的问题并不是从文献缺口表格里长出来的，

而是从一个与既有解释不协调的异常开始。研究者先看见“不对

劲”，甚至还说不清它为什么不对。此时，D已经启动，E却尚未形

成。如果研究训练只允许那些能够立即嵌入成熟文献谱系的问题获得

合法性，异常就会在进入研究之前被格式化：它必须先被翻译成共同

体已经承认的词，才能获得被研究的资格。

这会产生一种悖论。学术制度希望研究带来新知，却要求新问题

在出生前先证明自己与旧知识高度兼容。越是可能改写问题空间的异

常，越难在早期完成这种证明。于是，制度最擅长支持的是“在现有

框架里找到一个尚未填满的小格”，而不是“追问这张表格为什么这

样画”。

D→E→S 并不否定文献，恰恰相反，它让文献承担更具体的任

务：不是先用文献决定什么值得问，而是让异常倒逼研究者寻找能够

解释、反驳或重新定位它的知识。文献从审批准生证，变成问题成长

的营养和阻力。研究者也必须接受更高要求：他不能因为自己感到异

常就宣布革命，而要让那股最初差异进入证据、概念和共同体的反复

校正，最终形成可被辨认、可被批评的新 S。
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四、组织：程序正确为什么仍然产生错误结果

组织特别依赖标准路径，因为组织需要协作。个人可以凭直觉转

身，制度却必须留下可追溯的理由。程序因此具有保护作用：它防止

权力把任性包装成创新，也让失败能够被复盘。

但程序还有另一面。当一种路径成为责任豁免机制时，人们会

把“我遵守了流程”等同于“我已经完成判断”。项目失败后，所有

会议都开过，所有表格都填过，所有节点都审批过，于是没有人需要

回答：这个问题从一开始是否就选错了入口？

组织中的路径错配经常表现为越努力越稳固。一个团队士气低

落，管理者从 E起手，改善办公环境、增加福利、调整制度；这些措

施并非无用，却可能没有碰到真正的 D——成员反复努力而看不到成

果，行动与反馈之间已经断裂。若病根在推进过程，继续增加环境投

入，只会让组织得到一个更舒适的停滞。

反过来，有些组织把所有问题都理解为过程问题：加强执行、优

化流程、提高效率。可如果目标结构 S 本身已经失去意义，效率越

高，只会更快抵达错误的地方。还有些组织迷信结构重组，频繁调整

部门、岗位和汇报线，却不改变支撑旧行为的激励、关系和记忆网

络。图表上的 S变了，E没有变，旧结构很快在新名称下重新长出

来。

路径方法论在组织中最重要的贡献，不是提供又一套流程，而是

迫使流程之前出现一次判断：这次问题的承重点究竟在哪里？是目标

和形态需要重新定义，是推进过程已经失能，还是承载它的关系网络
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在不断吞没改变？只有回答这一问，流程才不至于成为一种精致的逃

避。

五、单一路径垄断的真正代价

单一路径的代价，不只是偶尔选错方法。它更深地改变了人们理

解失败的方式。

当系统只承认一种合法道路，无法沿此道路前进的人就会被归因

为能力不足。D 强 E薄的学习者被说成基础差，原型先行的创造者被

说成不严谨，从症状追踪未知机制的研究被说成证据不足，从既有结

构中寻找再创方向的人被说成不够务实。路径不匹配被个体化，制度

的单一则保持不可见。

第二个代价是创新被推迟到永远不会到来的“准备充分之后”。

基础当然重要，但基础没有天然完成线。如果开始行动的资格取决于

先把所有可能用到的知识准备齐，行动就会被无限延期。许多新结构

不是准备完成后的奖品，而是在行动、失败和回写中反过来规定：什

么才是真正需要的基础。

第三个代价是评价体系把路径风格误当成质量高低。沉淀型路径

擅长完整、稳健、可追溯；原型型路径擅长迅速显形、在使用中学

习；倒逼型路径擅长让强问题组织资源；再创型路径擅长从成熟结构

内部打开缺口。若用同一把尺衡量，它们必然互相显得“不像研

究”“不像产品”或“不像专业工作”。

第四个代价是争论被误认成真理冲突。两种方法可能各自在不同

条件下成立，却因为双方都把自己的起点当作无条件起点，而被表述
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成只能有一个胜者的争论。许多延续数百年的方法之争，并非证据不

足，而是没有把各自成立的路径条件说出来。

六路径方法论要松开的，正是这种隐性垄断。它不废除标准路

径，而是把 E→D→S放回六种线性候选路径之一的位置；不否定规

范，而是要求规范交代适用条件；不浪漫化例外，而是为其他路径建

立同样严格的推进、校正与检验纪律。

真正成熟的方法论，不是到处重复同一条路，而是知道每条路在

什么地方开始有效，又在什么地方开始失真。

国际文献对话与检验接口

库恩关于常规科学与范式、费耶阿本德对单一方法规则的批评，

以及 Simon对有限理性的分析，都说明制度化程序既能降低错误，

也可能把历史形成的做法自然化（Kuhn, 1962；Feyerabend, 

1975；Simon, 1996）。本章与这些研究的区别，是把方法垄断进一

步表述为 S、D、E 进入顺序的垄断。直接检验需要比较同一任务在

统一默认顺序与条件化路径下的表现，而不能只以历史案例作证。
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第二章 六路径方法论试图解决什么

一、复杂问题为什么不能只靠增加信息解决

面对一个难题，人们最自然的反应是继续搜集信息。不了解一个

行业，就读更多报告；不理解一个人，就掌握更多经历；无法解释一

种疾病，就增加检查；预测失误，就扩大数据。信息不足当然会造成

判断错误，但复杂问题的困难，并不总是来自知道得太少。很多时

候，我们已经拥有大量信息，却不知道应当先让哪一类信息进入判

断。

一家企业连续三年增长停滞。管理层手中有市场数据、客户访

谈、产品指标、员工调查和竞争对手报告。材料并不少，会议也很充

分，结论却始终在几个熟悉方案之间循环：增加营销、调整价格、优

化产品、重新考核。问题在于，信息被装进了同一个默认顺序——先

看外部条件，再分析差距，最后寻找新方案。假如企业真正的障碍不

是市场条件，而是既有产品形态已经把问题定义错了，那么继续补充

E 层信息，只会让错误的 S获得更精细的论证。

复杂问题之所以复杂，不只是因为变量多，而是因为变量之间存

在生成关系。我们所看见的结果，会改变后续行动；行动会重塑条

件；条件又会筛选什么结果能够出现。任何一维都不是静止背景。若

只增加信息而不改变进入顺序，新资料通常会被旧路径吸收，成为旧

判断的新证据。
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这也是许多“越研究越确定、越实践越失败”的原因。研究者并

非不认真，而是所有新信息都从同一个入口进入，被同一套问题结构

解释。路径本身没有接受检验。六路径方法论首先要解决的，就是

把“从哪里开始”从无意识习惯变成显性的判断对象。

二、起点选择如何决定可见范围

起点不是一个无关紧要的开场。它决定第一轮注意力的分配，也

决定哪些现象会先被理解为原因、哪些会被当作结果。

从 S起手，我们先问：它已经显露成什么样？边界在哪里？哪些

部分构成一个可辨认的整体？这种起点适合面对已经成形的对象，例

如一门学科、一套制度、一项成熟产品。它的优势是迅速获得清晰轮

廓；它的盲区是容易把已经显露的结构当作自然存在，忽略结构曾经

怎样发生。

从 D起手，我们先问：它正在怎样变化？什么差异推动下一步？

过程在哪个节点发生偏转？这种起点适合咨询、干预、异常追踪和创

造过程。它的优势是抓住活的运动；它的盲区是可能沉迷于过程，把

每一次变化都当成进展，却没有形成可维持的结果。

从 E起手，我们先问：这件事扎根在怎样的关系、资源、制度、

记忆和能量网络中？什么条件使它能够持续？这种起点适合历史研

究、制度分析、法律、社会学和需要证据沉淀的任务。它的优势是避

免把对象悬空；它的盲区是背景可能无限扩张，使分析迟迟不能形成

判断。
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三种起点没有抽象意义上的高低。真正重要的是，起点是否吻合

这一任务此刻最硬、最活、最具有解释牵引力的部分。一个社会问题

表面显露在 S，病根可能在 E；一种组织困境看似由环境造成，真正

断裂的却可能是D；一项研究拥有丰富过程记录，真正缺少的也许是

能够让证据聚拢的新 S。

选择起点，就是选择第一束照向问题的光。光束改变，可见范围

也会改变。但起点只能决定第一轮看见什么，不能独占真理。因此，

六路径要求第二维校正第一维，第三维再校正前两维。它不是鼓励人

凭偏好选择一个视角，而是为视角之间建立有次序的制衡。

三、顺序不是排版：路径是判断的发生次序

理解六路径最常见的错误，是把箭头当成文章目录。例如，选择

E→D→S，就把报告分成“环境分析”“过程分析”“结构结论”三

节；选择 S→D→E，就先下定义，再写变化，最后补背景。这样做可

能让形式看起来合规，却没有真正走路径。

路径描述的不是段落顺序，而是判断被生成和修正的顺序。

真正的 E→D→S必须满足三个条件。第一，从 E起手所得的不

是装饰性背景，而是能够限制后续判断的真实条件。第二，D 不是另

起炉灶介绍过程，而是回应 E 所提出的约束：在这样的土壤里，哪些

差异能够推进，哪些会被吸收？第三，S 不是预先准备好的结论，而

是 E 与 D 共同作用后才形成的结构。如果结论在分析开始前就已经确

定，只是依次用 E 和 D 为它补充理由，那么箭头只是修辞。
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同样，D→E→S 不是先写一段过程、再写一段环境。它要求最初

差异真正改变我们搜寻 E 的方式。一个患者反复出现某组症状，D起

手意味着检查和询问由这组变化倒逼，而不是把所有可能因素无差别

罗列；E 进入之后，又必须校正最初对症状的理解；最终的 S 应是校

正后形成的阶段性判断，而不是第一印象的放大版。

因此，判断一篇分析是否真正执行某条路径，不能只看它是否出

现 S、D、E 三个词，也不能只看章节是否按箭头排列。要看三个更

严格的问题：第一维是否充分展开并形成了可被校正的判断？第二维

是否真的改变了第一维？第三维是否产生了单一维度无法独立得到的

结论？

如果三个答案都得到过程记录与证据支持，才可以说本轮较充分

地执行了该路径；即便如此，路径合规也仍不等于结论真实。

四、六路径的四种价值

六路径首先具有解释价值。它能够说明，为什么面对同一对象，

不同传统会形成差异巨大的理解。它们未必只是掌握了不同事实，也

可能从不同维度起步，以不同次序组织事实。把路径差异说清楚，可

以让许多貌似无解的理论冲突显露各自成立的条件。

第二是诊断价值。当一个项目、学习过程或干预长期没有进展

时，六路径提供一种不同于“再努力一点”的诊断：当前是否在错误

入口处加速？如果一个孩子的问题是D被切断，继续增加 E 层知识可

能无效；如果一个组织的 E持续吸收所有改革，反复修改 S只会产生
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换牌不换结构；如果一项研究已有异常却没有概念形态，可能需要从

D 转向 S，而不是继续增加材料。

第三是设计价值。对对象的候选入口形成可说明的判断后，就能

设计教学、研究、产品和智能体流程。路径不只解释发生，也可用于

组织发生。教育者可以为同一知识设计不同入口；组织可以为不同阶

段配置不同战略；智能体可以根据任务特征形成候选路由，或者把不

同路径分配给相互隔离的代理执行。

第四是生成价值。路径的最高价值不是得到更全面的旧答案，而

是让不同维度互相校正后出现新结构。单看 S，我们可能只会重新描

述对象；单看D，我们可能只会记录变化；单看 E，我们可能只会扩

大背景。当三个维度按适当次序发生真正校正，原问题的边界可能被

改写，一个此前不存在的概念、诊断或行动结构才有机会显露。

五、六路径不是什么

为了避免方法迅速退化成口号，必须先明确六路径不是什么。

它不是人格分类。一个人今天在研究中适合 D→E→S，不意味着

他属于“倒逼型人格”；同一个人在不同任务、不同阶段可以走不同

路径。把路径人格化，会把动态诊断重新冻结成静态标签。

它不是六种写作模板。文字可以为了读者理解而调整叙述顺序，

真实思考路径也可能在写作中被压缩。路径管判断怎样发生，不强制

成文怎样排列。

它不是对专业规范的替代。医学、法律、工程等领域有不可绕过

的安全底线。选择不同路径，不意味着可以跳过必要检查、证据责任
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或专业审查。六路径改变的是进入和组织问题的方式，不取消领域规

范。

它不是“每条路都一样好”。六条路径在形式上没有天然等级，

不代表它们对每个任务同样适合。路径平权取消的是预设优先级，任

务特征、证据、风险与后果保留的是条件性优劣。

它也不是经验上已经完成证明的普遍定律。3!＝6只说明三个不

同元素的排列共有六种，不足以证明现实中的全部复杂过程都可被六

种线性顺序充分描述。现实可能存在并行、回返、嵌套、尺度切换和

多主体冲突。六路径若要成为严肃方法论，必须把这些情况纳入修

正，而不是用“本来就包含”逃避反例。

六、本书怎样承担检验责任

一套能够解释任何结果、又永远不会失败的理论，没有真正的解

释力。六路径若只是事后为成功和失败各找一条箭头，它也会落入这

一陷阱。

本书因此区分四个层次。

第一个层次是本体论主张：一次完整发生需要显露、差异序列和

特征纠缠三个不可还原维度。这是全书最基础、也最需要论证的立

场。

第二个层次是形式主张：三个维度的线性进入顺序共有六种。这

是排列意义上的完备性，不等于现实机制的完备性。



六路径方法论入门 · 王德生

30

第三个层次是方法论假说：特定任务存在更适合的起点和推进顺

序，路径错配会降低判断与行动质量。这需要通过对照任务、专家评

估、过程记录和结果比较来检验。

第四个层次是工程主张：通过路径锁定、分步校正、多智能体分

工等技术，可以提高大模型执行指定路径的稳定性，并产生单一路径

较难获得的判断。这需要消融实验、盲评、事实核查和跨模型复现。

本书不会把后一层的局部成功倒推成前面所有层次的证明。中华

智问能够执行六路径，只能说明六路径可以被工程化；某次输出很有

启发，也不能证明这条路径对所有同类任务最优。同样，已有科学研

究若与 SDE 具有相邻结构，只能提供比较接口，不能自动成为 SDE

已经被证实的证据。

检验责任最终落在一个朴素问题上：如果六路径有效，它应当在

哪些条件下比单一路径做得更好；如果它无效，我们应当看见什么结

果？只有允许这个问题真实存在，六路径才不会成为另一条新的方法

垄断。

国际文献对话与检验接口

问题表征研究和设计科学均指出，问题如何被框定会改变可见方

案与搜索空间（Newell & Simon, 1972；Simon, 1996；Schön, 

1983）。六路径把“框定”细化为起点、校正与闭合。其增量应通过

等信息、等时间条件下的顺序实验来证明。
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第一编 六路径的理论地基
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第三章 SDE 本体论入门：发生的三维世界

一、从“世界是什么”转向“世界如何发生”

哲学最古老的问题之一，是“世界究竟是什么”。答案可能是物

质、精神、实体、关系、过程、信息或某种更根本的存在。不同答案

构成不同本体论，也在不知不觉中规定后来的知识方法：如果世界首

先由实体组成，认识就倾向于寻找实体的性质；如果世界首先是过

程，认识就会追踪变化；如果关系先于对象，研究就必须解释对象怎

样从关系中显露。

SDE 本体论把问题轻轻转动了一下。它不先寻找一种能够充当万

物共同材料的终极实体，而是问：任何一个能够被称为“存在”的东

西，怎样发生到足以被辨认、维持并继续变化？

这个转动不是把“是什么”问题取消。恰恰相反，它把“是什

么”放回生成过程之中。一棵树是什么，不能只由此刻的形态回答；

它包含从种子到枝叶的差异序列，也包含土壤、气候、微生物和照料

构成的关系网络。一个组织是什么，不只是组织架构图，还包括决策

怎样推进、冲突怎样积累、制度怎样吸收经验。一个人是什么，也不

能只用某个固定身份定义；他是已经显露的生活形态、正在经历的变

化以及长期关系与记忆共同形成的发生体。

SDE 用三个字母标记这三个不可缺少的维度：S、D、E。它们不

是把世界切成三类东西，而是从任何一次发生中辨认三种功能。S使

发生能够显露，D使发生能够推进，E使发生能够承载和沉淀。三者
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共同回答的，不是“世界由哪三种材料组成”，而是“一个东西怎样

从尚未成形，走到能够存在、能够变化、能够留下历史”。

二、S：显露，而不只是静态结构

S常被译作结构，但“结构”容易让人想到已经完成的骨架：稳

定、静止、等待观察。S更准确的含义是显露。它指某种关系、过程

或潜能已经形成可辨认的样子，能够被命名、被重复指认、被他人接

续。

一阵风有显露：树叶的方向、声音和皮肤上的触感，使看不见的

空气运动获得形态。一个人的焦虑有显露：睡眠、语速、回避、身体

紧张和反复思考形成一种可辨认状态。一个研究问题也有显露：最初

只是“哪里不对”的感觉，后来凝成一句能够被讨论、反驳和验证的

命题。

显露不是主观地“看见”一个已经在那里完成的对象。看见本身

参与显露。没有合适的测量工具、概念或感官训练，某些结构即使运

行，也尚未进入共同世界。细菌在显微镜之前并非不存在，但它尚未

作为可被科学共同体稳定操作的对象显露。新的概念也是如此：经验

早已存在，直到一个名字和判据出现，人们才第一次能够把分散现象

认作同一种结构。

因此，S至少包含三层意思。第一是成形：杂乱差异获得边界和

内部关系。第二是可辨认：成形结果能够与其他东西区分。第三是可

传递：它可以进入语言、制度、工具或身体习惯，成为下一轮发生的

起点。
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S 不是越稳定越好。显露不足，事物无法被辨认和承接；显露过

度僵化，结构又会把后续差异全部解释为噪声。成熟的 S 应当具有足

够稳定性，同时保留被新D 和新 E改写的可能。

三、D：差异序列，而不只是变化

世界处处在变，但并非一切变化都构成 D。噪声、抖动和随机波

动也是变化，却未必形成可以承接的方向。D之所以被称为差异序

列，是因为变化之间形成了前后关系：一次差异影响下一次选择，失

败留下记忆，反馈改变后续路线，过程因而具有方向、节奏和历史。

一个学生今天多记住一个单词，只是局部变化；当他发现原有记

忆方法无效，尝试在语境中使用，收到反馈，再调整表达，几次变化

被组织成学习路径，D才真正出现。一个团队开了许多会议，不代表

项目在推进；只有会议之间形成问题—行动—结果—修正的承接关

系，忙碌才转化为差异序列。

D也不是预先画好的路线。真正的路径包含选择。环境会关闭一

些可能，目标会吸引另一些可能，行动结果又会改变可行域。D因此

兼具被约束和能创造两面：它不是在无限自由中任意游走，也不是沿

既定轨道机械运行，而是在每一次差异中重新组织下一步。

理解D，可以帮助我们区分三种常被混淆的状态。第一是重复：

动作发生了，但没有留下能够改变下一轮的差异。第二是循环：变化

彼此连接，却不断返回同一结构。第三是生成：差异序列不仅推进，

还改变了后续能够发生什么。六路径真正关心的是第三种。
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四、E：特征纠缠，而不只是外部环境

E最容易被简化成“环境”。但环境这个词往往暗示一个容器：

对象在里面活动，容器自身相对不变。特征纠缠则强调，承载发生的

条件并不是外部布景，而是由资源、关系、规则、符号、记忆、能量

和历史共同形成的网络。对象在其中生成，又持续改写这个网络。

一间教室的 E 不只是桌椅和光线。教师如何回应错误、同学如何

看待提问、分数怎样分配价值、家庭怎样解释失败、课程如何安排时

间，都会决定某种学习是否能够发生。一个企业的 E也不只是资金和

市场，它包括隐性权力、奖励方式、历史创伤、专业语言、客户关系

和技术债务。很多改革之所以“改了没用”，不是新方案没有道理，

而是 E仍在持续生产旧行为。

“纠缠”意味着这些特征不是简单相加。一个规则的作用取决于

它与其他规则、身份和记忆怎样连接。同样的绩效制度，在信任较高

的团队中可能提供清晰反馈，在恐惧文化中却可能强化隐瞒。单独列

出因素不足以理解 E，必须看因素怎样互相放大、抵消、封闭或打开

可能。

E还具有记忆。一次行动结束后，环境不会完全恢复原状。成功

会沉淀为惯例，失败会留下警惕，长期忽视会形成犬儒，反复合作会

生成信任。正因为 E 能够被回写，发生才具有历史；否则每一次行动

都只能从同一个原点重新开始。
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五、三维为何不可相互替代

S、D、E之间存在紧密关系，却不能被其中任何一维完全吞并。

如果只保留 S，我们得到的是一张冻结的世界图。对象有形态、

有边界，却没有说明它怎样来到这里，也没有说明它靠什么维持。许

多静态分类的局限正在于此：它们精确描述结果，却把生成史删掉。

如果只保留 D，世界会变成无休止的流动。我们能够描述变化，

却难以说明什么变化已经形成值得保存的新结构，也难以解释为什么

某些过程反复回到同一位置。没有 S，变化缺少结算；没有 E，变化

悬空。

如果只保留 E，一切都可以被归因于宏大背景和复杂关系。分析

看似深刻，却很难指出具体过程如何推进、最终形成了什么。没有

D，环境决定论会让行动失去位置；没有 S，背景可以无限延伸而不

承担结论。

三维不可还原，不意味着它们在每个时刻都同样清晰、同样强。

现实经常不同步：E已经很厚，D尚未启动，S仍未显露；D很强，E

却薄，S只有模糊胚胎；S 高度制度化，D被压缩，E也开始失去开

放性。正是这种不同步，使六路径获得实际意义。路径选择不是在三

个完整维度之间做形式游戏，而是回应三维在具体处境中的不同成熟

程度。
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六、SDE 本体论为什么是六路径的前提

只有承认三维同高，六条路径才真正平权。如果预先认定 E是根

本、D只是过渡、S只是结果，那么 E→D→S就会天然成为标准路

径，其余五条只能是临时变体。如果认定 S是唯一真实对象，所有分

析都会先下定义；如果认定变化才是本体，结构和条件都容易被解释

成过程的暂时效果。

SDE 本体论的关键，不是说任何时候都要把三维平均处理，而是

取消一维对其他两维的永久统治。在存在层面，本书假定三者相互生

成；在分析层面，我们仍然必须选择入口。入口不由预设的本体等级

直接决定，而应由任务特征、证据质量、风险与闭合责任共同约束。

这也解释了为什么“在 E中，经 D，成 S”不能被读成唯一操作

顺序。这句话准确表达显露从不悬空、路径不可跳过、结果需要成

形，却不意味着所有分析必须从 E开始。存在上的承载关系，与认识

和行动上的进入次序，是两个层面。树需要土壤才能生长，不等于研

究一棵树必须先研究土壤；一个制度扎根历史，不等于每次改革都必

须先写完整历史。

六路径由此成为本体论与实践之间的中层桥梁。SDE 本体论告诉

我们，完整发生包含哪三个维度；六路径告诉我们，在不能同时从三

处起步的现实中，怎样选择进入顺序，又怎样防止起点变成新的偏

见。
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国际文献对话与检验接口

过程哲学、一般系统论、具身认知和分布式认知都拒绝把对象理

解为孤立、静止实体（Whitehead, 1929；von Bertalanffy, 

1968；Varela, Thompson, & Rosch, 1991；Hutchins, 1995）。

这些传统为 SDE 提供相邻坐标，但三维不可还原仍是本书需要独立

论证和测量的命题。
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第四章 三方程：六路径运行形成的稳定互生
关系

一、方程的地位：从修辞压缩到形式假说

本书所称“三方程”，首先是一组关于依赖关系的理论命题，而

不是已经估计完成的数值定律。方程语言的价值在于明确：某一维的

状态不能只由自身解释，必须同时考虑另外两维；它也迫使研究者说

明变量、时间尺度、观测方式、残差与反例。若这些要素没有被给

出，方程仍然只是概念图，而不是可计算模型。

为避免不同章节中F、G、H字母分配不一致，本版采用按被解

释变量命名的函数记号：生成 S、D、E 的函数分别记为 f_S、f_D、

f_E。下标指向被解释变量；该记号不预设函数形式，也不声称不同

领域共享同一组参数。

二、状态空间与三条互生方程

设一次发生在离散时刻 t 的状态为：

x(t) = [s(t), d(t), e(t)] ∈ X = S × D × E

其中，s(t)、d(t)、e(t)分别是 S、D、E在特定研究中的可观测

指标或潜变量表示。它们不是三种“实体材料”，而是对显露结构、

差异序列和特征纠缠的操作化。最一般的离散时间表达为：

s(t+1) = f_S[d(t), e(t); θ_S] + ε_S(t)

d(t+1) = f_D[s(t), e(t); θ_D] + ε_D(t)
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e(t+1) = f_E[s(t), d(t); θ_E] + ε_E(t)

θ_S、θ_D、θ_E表示领域与尺度相关的参数，ε_S、ε_D、ε_E

分别表示未建模因素、测量误差和随机扰动。连续时间、随机过程、

网络动力学或因果图均可作为后续扩展，但不应在没有数据时预设函

数线性、平稳、可逆或跨领域同构。

三、发生、稳定与演化的可检验定义

“发生”可被操作化为 S在预先规定的时间窗内跨过可辨阈值，

同时D 与 E 的变化能够解释其增量。例如，新结构首次达到专家可重

复识别、用户稳定采用或制度正式承认的标准。仅有新名称或短期波

动，不足以构成发生。

“稳定”不等于静止。可以用状态偏离的有界性、恢复时间、关

键功能保持率或吸引域来描述。若一个结构只能通过压制差异和延迟

反馈维持，其短期方差可能很低，长期脆弱性却可能更高。因此，稳
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定分析必须同时报告内部D是否仍能运行，以及 E是否具有更新能

力。

“演化”要求回写：本轮形成的 S改变了下一轮的条件分布、转

移概率或可行动集合。经验进入课程、标准、工具、组织记忆或模型

参数，均属于可能的回写形式。回写也可能制造锁定、偏见和路径依

赖，因此演化不是价值上必然进步。

四、六路径作为有序算子

令Π=Sym({S,D,E})为三个维度的全排列集合，则|Π|=3!=6。该

集合仅描述单轮线性访问顺序。对任一路径 π=(π_1,π_2,π_3)，定义

本轮复合操作为：

T(π) = T(π_3) ∘ T(π_2) ∘ T(π_1)

第一算子确定首轮证据入口；第二算子必须对第一维形成实质校

正；第三算子承担阶段性闭合。算子顺序改变，意味着允许进入判断

的证据、更新规则与交付责任不同。形式完备性只说明全排列共有六

种，不说明现实过程一定线性，也不说明六条路径经验上同等有效。
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五、图模型、嵌套与多尺度

在图模型中，S、D、E 可表示为三类节点或状态簇，边表示条件

依赖、信息流或干预关系。路径是一轮有方向的访问与更新序列；回

写则增加跨时边。复杂项目可以在宏观层采用 E→D→S，而在局部原

型实验中采用 D→S→E。因而每次建模必须标注对象、时间尺度和闭

合责任，不能用局部顺序替代整体机制。

多主体情况下，可将不同主体的状态写为 x(a,t)，并用关系矩阵

A(t)表示主体间影响。此时“环境”不再是单一容器，而是由其他主

体、制度、工具和历史记忆共同构成的动态网络。该扩展与复杂适应

系统、分布式认知和社会网络分析存在接口，但 SDE 的三维划分仍

需独立检验。
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六、参数估计与因果识别

观察到 s、d、e相关，不等于已经识别 f_S、f_D、f_E。因果识

别还需要明确时间顺序、控制替代解释，并尽可能使用可比干预、自

然实验或其他识别策略。教育和组织研究可采用纵向层级模型；个体

健康方法学只能在专业监督与伦理审查下考虑N-of-1 或 SMART设

计；人工智能可通过随机分配路径、控制令牌与检索预算、实施组件

消融来估计增量。

任何估计结果都应报告适用对象、时间尺度、数据来源、测量误

差、模型选择、反事实假设与外部效度。若同一组数据支持多种函数

形式，应保留模型不确定性，而不是把最符合理论叙事的模型当成唯

一解释。

七、国际文献对话与检验接口

一般系统论、控制论与复杂系统研究强调反馈、非线性、涌现和

多尺度；因果推断要求把结构依赖与可识别干预区分开；分布式认知

研究则把认知单位从单个头脑扩展到人、工具与环境构成的系统

（von Bertalanffy, 1968；Hutchins, 1995；Pearl, 2009；

Mitchell, 2009）。这些传统为三方程提供形式资源，但没有直接给

出 SDE 三维或六种进入顺序。

因此，本章的形式化应被理解为研究纲领：它提高了理论的可计

算性与可反驳性，却不自动增加经验真值。未来若发现三维无法稳定
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测量、函数关系不具有跨情境可复现性，或顺序效应可完全由时间与

信息量解释，三方程就必须缩小适用范围或重写。
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第五章 三原理：六路径的推动力

一、有路径，为什么仍然可能没有发生

地图不会自动让人出发。即使我们已经知道 S、D、E 三个维

度，也知道六种进入顺序，现实中的系统仍可能原地不动。原因是路

径只组织运行次序，并不自行提供动力。

一个人可能准确分析自己的困境，却没有勇气改变；一个组织可

能拥有完整改革方案，却把所有异议消解在会议里；一个智能体可能

严格执行推理步骤，却只是在旧材料之间重排句子。它们都有“路

径”，却没有足够的发生力量。

三原理回答的正是这个问题：差异为什么会被感知，张力为什么

会推动变化，新的结构为什么可能从尚未完成的过程中显露。它们不

是六路径之外的附加装饰，而是路径能够运转的动力学前提。

为了避免把原理理解成神秘力量，本书将三原理表述为三个相互

连接的动力命题：差异原理、张力原理与生成原理。三者分别对

应“变化从哪里被点燃”“变化为什么不会立刻消散”“变化怎样越

过重复形成新结构”。

二、差异原理：发生始于不能再被忽略的不一致

差异不是简单的不同。世界上处处存在不同，但大多数不同并不

进入行动。差异成为动力，需要它在一个具体关系中造成了预期与现

实、结构与需要、名称与经验之间的偏离。
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一名教师发现，学生能复述定义，却无法提出自己的问题。成绩

数据可能依然漂亮，但“掌握知识”与“能够生成知识”之间的裂缝

已经出现。一家公司发现流程全部合规，客户却持续离开；一个人发

现生活看似稳定，内心却越来越无法认同自己的角色。这些都不是一

般差别，而是既有解释无法完全吸收的剩余。

差异原理可以表述为：

当现实呈现的关系不能被既有 S充分解释或容纳时，D获得启动

的可能。

“可能”二字不可省略。差异也可能被压制、污名化或错误命

名。组织会把预警者称为不合群，教育会把原创迟疑理解成基础不

牢，个人会把价值冲突解释成意志薄弱。一旦差异被旧结构重新吞

没，变化就会在起点熄灭。

六路径的第一项动力任务，因此不是立刻解决问题，而是保护差

异作为信号的资格。无论从 S、D还是 E 进入，都要问：什么不一致

已经出现？谁能感到它？谁付出代价？现有语言怎样让它不可见？

三、张力原理：差异必须进入关系，才会形成方向

差异被看见之后，并不会自动指向某个未来。它可能造成惊讶，

也可能只是噪声。只有当差异进入相互牵引的关系，形成不能同时满

足的要求、不能轻易消除的矛盾或必须重新安排的边界时，才产生张

力。

张力不同于冲突。冲突往往指可观察的对抗，张力则可以安静地

存在。一个家庭表面和谐，成员却在亲密与自主之间长期拉扯；一个
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科研团队没有公开争执，却在快速发表与严谨验证之间持续承压；一

个社会同时期待技术提高效率，又担心人的判断被技术替代。张力存

在于两种或多种正当要求之间。

张力原理可以表述为：

差异一旦进入不可被单边取消的关系，就会积累改变结构或条件

的方向性力量。

成熟的方法论不急于“消除张力”。很多时候，过早消除只意味

着牺牲一方：用服从消除组织争议，用标准答案消除学习不确定，用

效率消除伦理审议。生成性做法是容纳张力足够长的时间，让它迫使

旧关系重新组织。

这也是六路径需要顺序的原因。顺序提供张力的加工空间。从 S

进入，可以先让既有结构承担解释责任；从 E 进入，可以把个人困难

重新放回条件网络；从 D 进入，可以保护尚未完成的过程不被过早结

算。路径并不消灭张力，而是防止张力以最熟悉、最省力的方式被旧

框架吸收。

四、生成原理：真正的新结构来自关系重组

并非所有变化都是生成。数量增加、速度提升、形式翻新，都可

能只是旧结构的放大。生成意味着此前分散、冲突或不可兼容的关

系，被组织成一种具有新能力的 S；这一新 S又能够改变后来者的可

能空间。

生成原理可以表述为：
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当张力推动 S、D、E之间发生不可还原的关系重组时，新的显

露及其新可能得以产生。

“不可还原”意味着新结构不是原材料的简单总和。一个真正能

够合作的团队，不等于几名优秀个体并排工作；一个理论，不等于事

实和概念的堆积；一段成熟关系，也不等于共同时间的自然累加。生

成发生后，部分之间的意义会被整体重新定义。

生成还具有不可完全预知性。如果结果可以从起点被逐项确定，

它更接近执行而非生成。这并不意味着生成毫无规律，而是说方法只

能建立条件、组织路径、设置检验，不能提前占有全部结果。六路径

是一种有纪律的开放：它既反对无方向的随意联想，也反对用预设结

论冒充发生。

对于人工智能，这个判断尤其关键。语言模型可以产生从未出现

过的句子，但新颖句子不等于知识生成。只有当输出回应真实差异、

处理关键张力、形成可检验的新关系，并能被事实和实践校正时，才

具有生成意义。否则，所谓创造可能只是高流畅度的排列。

五、三原理怎样连续推动六路径

差异、张力、生成不是三个独立按钮，而是一条动力链。

差异让旧结构出现裂缝，使问题能够被提出；张力使裂缝不被立

即抹平，为重新组织积累方向性力量；生成使重新组织跨过临界点，

形成新的 S。新的 S一旦回写 E，又会制造新的可见性：过去不可说

的问题变得可说，过去不可能的行动变得可能，同时也会出现新的差

异。动力链由此进入下一轮。
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这条链在六条路径中的表现并不相同。

在 E→D→S中，差异常以环境中长期积累的不协调出现，张力

沿过程展开，最终凝结为新结构。在 S→E→D中，差异由一个醒目

的结果或异常对象引发，张力在关系网络中被重新解释，最后转化为

行动方向。在D→S→E中，差异首先表现为过程偏移，局部结果让

张力获得形态，继而推动制度或环境重构。

同一个动力原理，经过不同路径，会产生不同的认识收益。差异

原理不告诉我们必须从哪里开始，它要求任何起点都不能抹掉异常；

张力原理不指定唯一流程，它要求转换环节保留相互制约的要求；生

成原理不规定标准答案，它要求闭合处真正形成关系重组。

六、动力不足、动力过载与伪生成

动力并非越强越好。差异太弱，系统陷入麻木；差异过强且没有

容纳机制，系统会被噪声淹没。张力不足，旧结构不受挑战；张力过

载，成员可能只求快速止痛，重新回到最僵硬的秩序。生成冲动不

足，行动停留在修补；生成冲动失控，则容易把任何新奇都当成突

破。

实践中常见三类伪生成。

第一类是命名替代。旧做法换了新术语，关系没有变化。第二类

是拼接替代。把多个概念放在一起，缺少能够说明它们如何互相改变

的机制。第三类是规模替代。把一次局部成功迅速推广，却没有考察

其成立所依赖的 E，结果复制了形式，丢失了发生条件。
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判断是否真正生成，可以提出四个问题：它是否解释了旧框架无

法解释的差异？是否重新组织了关键张力，而非简单压制一方？是否

形成了可辨认、可检验的新 S？是否改变了后续D 与 E 的可能性？

四问中若只有“看起来不同”，创新多半仍停留在表面。

七、三原理的伦理维度

任何推动发生的方法都包含伦理风险。差异由谁命名，决定谁被

视为问题；张力由谁承受，决定变革成本落在谁身上；新结构由谁评

价，决定哪些经验被保存、哪些被消音。

因此，三原理不能只被当作提高创新效率的工具。保护差异，也

意味着保护提出异议者；容纳张力，也意味着不能把无休止承压合理

化；追求生成，也意味着新颖性不能凌驾于真实、尊严与责任之上。

在技术系统中，这些问题更加集中。算法识别的“异常”可能复

制偏见，优化目标制造的“张力”可能把人的复杂需要压缩成指标，

自动生成的新方案可能把风险转嫁给不可见群体。六路径若失去伦理

审查，越有效率，潜在伤害越大。

三原理最终要求我们承认：发生不是价值中立的移动。每一次新

S 的形成，都重新分配可见性、资源和行动能力。方法论的成熟，不

仅表现为能够推动变化，也表现为知道哪些变化不应被推动、哪些代

价不能被隐藏。
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国际文献对话与检验接口

耗散结构、复杂适应系统和自组织研究把差异、非平衡与涌现视

为结构形成的重要条件（Prigogine & Stengers, 1984；Kauffman, 

1993；Holland, 1995）。SDE 的三原理不能仅凭术语相似获得支

持，必须说明差异、张力和生成如何被观测，以及何种数据会否定其

因果解释。
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第六章 动力—路径—关系：总装模型

一、四层结构，而不是三个概念包

到这里，SDE 本体论、三原理、六路径与三方程已经能够被装配

成一个完整模型：

SDE 本体论规定发生世界的三个不可还原维度；三原理提供变化

的动力；六路径组织进入与转换的次序；三方程保存运行后形成的稳

定关系。

四层承担不同责任。把它们混在一起，理论就会失去清晰度。

S、D、E 不是操作步骤；差异、张力、生成不是三条路径；六路径不

是三方程的排列；三方程也不是对三原理的改名。

可以用一个简洁的链条表示：

世界维度（SDE）→ 动力激发（三原理）→ 路径运行（六路

径）

→ 关系结晶（三方程）→ 回写环境（新 E）

箭头不是单向统治。实际运行中，后层会反过来校正前层：方程

的失效迫使我们重新选择路径，路径受阻暴露动力不足，动力异常又

可能提示我们错误理解了 S、D 或 E。总装模型的价值，不是让分析

变得整齐，而是让错误能够被定位。
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二、一次完整运行的七个动作

为了把总装模型转化为可执行方法，可以把一次完整运行概括为

七个动作。

第一，界定任务。明确要解释、诊断、设计还是预测，避免同一

轮同时承担所有目标。

第二，标注三维。初步写出当前可见的 S、正在展开的 D 与承载

它们的 E，并注明不确定处。

第三，识别动力。找出不能被旧解释吸收的差异、必须共同面对

的张力，以及可能发生关系重组的位置。

第四，选择首路径。根据任务特征、证据可靠度、风险和闭合责

任，提出从 S、D 或 E 进入的首选路径与邻路径。

第五，执行转换。每次从一维进入另一维，都要说明新增了什么

证据、改变了什么判断，不能只更换标题。

第六，完成闭合。以 S闭合要形成结构，以 E闭合要形成条件，

以 D闭合要形成可执行的变化方向。

第七，提炼与回写。把本轮稳定关系写成带边界的方程或规则，

进入案例库、制度、工具或下一轮问题环境。

七个动作既可用于长周期研究，也可压缩为一次会议、一轮诊断

或一个智能体调用。规模可以不同，逻辑责任不能消失。
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三、一个教育案例：从“学生不提问”到学习环境重构

假设某课程中学生很少提问。若直接把它命名为“缺乏主动

性”，我们已经用一个 S封闭了问题。总装模型要求先把判断暂时打

开。

任务是诊断并改进，因此可选择 S→D→E：从“不提问”这个显

露进入，追查它如何形成，再重建环境条件。

在 S 层，先区分不提问的不同形态：没有疑问、不能组织语言、

不愿公开暴露、认为提问无价值，还是问题已转移到课后私聊？结构

区分后，原本单一的 S被拆开。

进入 D 层，观察课堂次序：教师提出问题后等待多久，谁先发

言，错误怎样被回应，学生的问题是否真正改变讲授，评价是否奖励

标准答案。此时差异显现——课程宣称培养思考，实际过程却只奖励

快速正确。

进入 E 层，张力被放回更大网络：课时压力、考试制度、同伴目

光、教师权威、班级规模和数字平台共同塑造行为。闭合在 E，不是

列一份背景清单，而是形成可改变的条件组合，例如延长等待时间、

设置匿名问题池、把高质量问题纳入评价、允许未完成的问题进入下

次课程。

实施后，新的提问形态成为 S；它若被记录为教学流程并进入教

师培训，就回写为新 E。通过跨班级复核，我们可以提炼一个有限方

程：当问题能够实际改变课堂进程，且暴露未知不会带来身份惩罚

时，学生提问更可能从任务动作转化为知识生成行为。
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这个方程不是教育真理，而是本轮路径运行的稳定结果。换到不

同年龄、文化和评价制度中，它必须重新接受检验。

四、总装模型的最小质量标准

一次看似完整的分析，至少应满足五项标准。

其一，三维没有被偷换。S是显露结构，D是差异序列，E是特

征纠缠；不能把三个同义词分别放进三个格子。

其二，路径产生了信息增量。每次转换都应改变问题，而非重复

前一层内容。

其三，动力真实存在。被识别的差异与张力应有证据承担者，不

能只靠抽象修辞。

其四，闭合与任务一致。诊断最终要给出机制，设计最终要形成

可执行结构，预测最终要说明变化方向与条件。

其五，结果可以被反驳。方程要说明适用边界，建议要有观察指

标，技术输出要保留来源与不确定性。

如果五项标准无法满足，最诚实的做法不是把文本写得更宏大，

而是承认本轮尚未完成闭合。

五、从辅助地基进入六条主路径

第一编建立的不是六路径之外的理论负担，而是使用六路径所需

的最低识字能力。

SDE 本体论让我们知道，现实不能被单一维度垄断；三原理让我

们知道，变化需要差异被保护、张力被加工、关系被重组；三方程让
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我们知道，一次路径运行应当留下怎样的知识成果；总装模型则把世

界观、动力、操作与沉淀连成闭环。

下一编将逐条进入六条路径。每一条都不是抽象排列，而是一种

完整的认识姿态：它选择首先相信什么证据，允许什么在中途改变，

最后承担什么结论责任。理解路径，最终不是记住六个箭头，而是学

会在复杂世界中有意识地改变自己的进入顺序。

国际文献对话与检验接口

控制论、设计科学与组织学习均强调目标、反馈、行动和制度记

忆之间的循环（Ashby, 1956；Simon, 1996；Argyris & Schön, 

1978）。总装模型的可检验点，是四层分工能否比一般“反馈循

环”更准确地定位失败来源。
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第二编 六条路径逐一精讲

编前说明

第一编完成了理论总装，第二编转向六条路径本身。以下长论从

单一路径垄断的历史问题进入，再依次展开沉淀型、锚定型、倒逼

型、原型型、进入型和再创型。阅读时应始终把握三个判断：第一，

路径名称描述的是本轮认知和行动的主导顺序，不是人的固定类型；

第二，箭头意味着前一维对后一维提出了信息与校正责任；第三，末

维是阶段性收口，不是发生的永久终点。

本编关注六条路径各自的动力学：它们靠什么推进、以何种节奏

展开、在哪些方式上崩溃、如何修复，以及应当用什么指标评估。路

径编号只用于叙述，不表示高低或先后。
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第七章 E→D→S：沉淀型路径

从土壤、资料和制度背景起步

动力学机制

路径一的核心机制可表述为“高密度 E 条件 + 可识别差异 D → 

候选结构 S”。这里的“饱和”是任务相关的阈值判断，不是可脱离

指标直接断言的心理状态；即使 E较厚，差异也未必自动形成新结

构。

这一路径强调积累与延迟闭合。阅读、实践、与同行对话、失败

记录和修正能够增加 E 的覆盖、连通与辨别力；当新的差异出现时，

这些条件可能支持结构形成。耐心不等于被动等待，必要时仍需通过

写作、对照、访谈或小规模试验主动暴露缺口。

典型节奏：通常需要相对较长的积累期，但具体时间由领域复杂

度、已有基础、反馈速度与资源条件决定，不宜预设统一月份。

触发条件：E在本任务上已形成较高覆盖与连通度，而尚未出现

足以组织后续行动的关键D。

典型场景：成熟研究者写出原创性论文；资深医生发现新的诊断

模式；连续创业者识别出下一个机会窗口；长期练琴的人写出第一首

原创曲子。

主要风险有两类：一是过早闭合，在 E尚未形成充分约束时急于

制造 S；二是以“发酵”为名无限延迟，使重复输入冒充有效积累。

二者都需要通过可观察的知识增量和阶段性探针加以区分。
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修复机制：重新审视 E 的覆盖、冲突与空白，并设置低成本探

针，例如概念图、短文、案例判断或反例测试。若探针持续没有信息

增量，应更换材料来源、引入异质对话，或切换到能够主动暴露条件

缺口的邻路径。

评估指标：E 的边界是否扩张，内部关系是否更清晰，预测与辨

别是否改善，新的材料是否改变原有判断。仅有阅读量或接触量增

加，而判断结构不变，不能视为 E必然增厚。

典型失败模式：在 E尚未形成充分约束时过早闭合 S，结果可能

概念清晰却证据薄弱；另一种失败是持续补充背景却不设置闭合标

准，最终形成资料堆积。此时应根据实际证据重新诊断，而不是事后

把失败自动改名为另一条路径。

一条辨认要诀

路径一需要区分“有效孵化”与“停滞”。两者在短期内都可能

没有正式产出，但过程证据应当不同。

工作判据是 E 的边界与内部关系是否发生可记录变化：新材料是

否引入反例，异质对话是否修正判断，问题表述是否更精确，已有规

则是否在新案例上失效。重复确认既有看法而缺少这些变化，更接近

停滞。

有效孵化需要保留时间，也需要定期检验；停滞则需要异质材

料、外部评议或路径切换。判断应依据过程记录，而不宜仅依赖主体

的自我感受。
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国际文献对话与检验接口

专业知识、长期实践和孵化研究说明，丰富的先验结构能够提高

模式识别与问题发现，但积累也可能造成固定化（Hutchins, 

1995；Ericsson et al., 1993；March, 1991）。沉淀型路径应通过

可观测的 E增长和后续差异质量来区分发酵与停滞。
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第八章 E→S→D：锚定型路径

从处境中锚定可见结构

动力学机制

路径二的核心机制可表述为“较厚 E 条件 + 可操作锚点 S → 聚

焦推进 D”。它与路径一共享对条件底盘的重视，但先形成一个临时

而可检验的锚点，以限制搜索空间并组织后续差异。

这条路径适合 E较厚、搜索空间过大而需要暂时聚焦的任务，不

应被解释为“专注型人格”。锚点可以是研究问题、案例、客户、文

本或对话对象，但必须能够被替换、被证伪并承受多角度检验。

典型节奏：由锚点的复杂度、证据可得性和反馈周期决定，通常

比无边界积累更容易形成阶段性检查点。

触发条件：E在任务上已具有一定厚度，但问题空间过宽，需要

一个可操作 S 作为暂时支点。

典型场景：研究者从一篇论文出发展开自己的工作；医生从一个

具体病例展开方法论思考；咨询师从一个具体客户展开产品化；写作

者从一个具体题材展开创作。

主要风险：锚点造成过早定型或选择偏差。高度聚焦能够提高效

率，也可能让不合适的问题、案例或指标长期占据注意力。

修复机制：在投入较高成本前，用低成本方式比较多个候选锚

点。至少检查：锚点能否引出新差异，能否承受反例与多角度推进，

是否与闭合责任相关，以及更换锚点的机会成本是否可接受。
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评估指标：从锚点出发是否产生可追踪的差异链、证据增量和问

题修正；锚点是否仍服务于任务，而非仅维持主体兴趣。

典型失败模式：把临时锚点当成问题本身，使后续证据只能围绕

它排列。锚点是入口，不是不可修订的终点；当反例累积或信息增量

下降时，应比较替代锚点。

路径二在学术体制中的特殊地位

在许多现代学术训练中，文献综述体现 E起点，选题与案例选择

则发挥锚点 S 的功能。不同学科和项目的实际顺序并不一致，因此这

里是制度功能的候选解释，而非对全部研究训练的概括。

这一视角可以解释一种常见困惑：完成文献综述仍不等于形成可

研究问题。对多数初学者而言，要求先“掌握整个领域”并不现实；

更可行的做法是建立足以识别好锚点的最低 E，再让锚点组织后续学

习。

因此，初学者通常既不需要假装已经掌握整个领域，也不能跳过

领域基础；他需要的是可修订的好锚点，以及与之匹配的最低证据底

盘。

国际文献对话与检验接口

问题导向研究、边界对象和案例推理说明，具体锚点能够组织异

质知识与协作（Star & Griesemer, 1989；Yin, 2018）。本路径的

风险在于锚点选择偏差，因此应比较不同锚点对后续问题空间和证据

增量的影响。



六路径方法论入门 · 王德生

63

第九章 D→E→S：倒逼型路径

从强烈问题、冲动与异常起步

动力学机制

路径三的核心机制可表述为“高约束差异 D → 定向建设 E → 候

选结构 S”。它从问题、异常或持续冲动起步，让后续知识与条件搜

索受到 D 的组织。

这意味着任务可能在 E尚薄时启动，主体通过问题导向的阅读、

实验、合作和工具建设逐步增加 E。它往往具有较高不确定性和较长

反馈周期，但时间尺度取决于领域、资源与可验证中间结果，不宜用

固定年限定义。

这条路径可能产生较强的问题定向性，因为新 E 由特定 D组织；

但这不保证原创性，更不意味着其他路径只能复制传统。原创程度需

要由新解释力、证据、边界变化与独立评议判断，不能由起点顺序直

接推出。

典型节奏：通常为中长周期，应设置可观察的中间里程碑，而不

能以长期性为无产出的免责理由。

触发条件：存在持续、可描述、愿意接受反证的 D；当前 E 不

足，但可以通过定向学习、实验或协作逐步建设。

典型场景：年轻科学家在权威范式之外提出新理论；艺术家在没

有传统继承的领域里开创新风格；医生在主流诊断框架之外发现新的

疾病机制；创业者在没有既有市场的领域开拓新品类。
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主要风险：D耗散、问题漂移和证据选择性。当最初问题失去约

束力而 E尚未形成最低独立结构时，项目可能停滞；但这不是“方法

论真空”，仍可通过缩小问题、保存已有 E、引入共同体评议或切换

路径重新组织。

修复机制：把模糊冲动转化为可检验的问题、阶段性假说和证据

计划，并区分价值动机与研究机制。所谓“升维”只有在问题变得更

清楚、更能组织证据且更愿意接受反例时才有意义；它不是路径三独

有，也不能以更宏大的口号替代具体进展。

评估指标：D是否持续且可修订；E是否在文献、数据、技能、

工具、合作和反例处理上真实增厚；最终 S是否比原始冲动增加了可

辨认性与可检验性。

典型失败模式：把信息消费、无目的工具尝试或重复表达当作 E

沉淀。判断标准不是接触量，而是能否形成独立判断、复现实验、识

别反例、改进模型或承担新的任务。

路径三的制度支持难题

路径三的正式成果可能较晚出现，但并非必然没有中间产物。问

题日志、注释文献、失败实验、概念图、数据质量改进、工具原型和

专家校准都可以成为过程证据，只是它们未必被现行评价体系充分承

认。

部分科研资助、创业投资和组织考核采用较短周期与可见产出指

标，这可能与路径三的长期不确定性发生摩擦；但制度差异很大，不

能据此断言路径三与建制必然不兼容。
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这可以视为第一章所述“合格标准固化为唯一发生顺序”的一种

制度后果。支持路径三不能只呼吁宽容，还应预先规定 E 建设的可观

察指标、评议者和停止条件。第七编及附录七进一步给出直接检验与

数据记录方案。

国际文献对话与检验接口

科学异常、生产性失败和问题驱动学习都说明，先出现的不一致

可以组织后续知识搜索（Kuhn, 1962；Kapur, 2008）。但异常并

不自动产生突破；直接研究必须测量 D是否持续、E是否真实增厚及

最终 S是否可检验。



六路径方法论入门 · 王德生

66

第十章 D→S→E：原型型路径

让最小原型先出现

动力学机制

路径四的核心机制可表述为“高约束D + 最小可操作 S → 通过

反馈建设 E”。它与路径三共享D起点，但更早形成可测试、可撤回

的原型 S，以便让真实反馈暴露条件缺口。

路径四通常能够较快启动，但启动速度不等于整体完成速度。只

有在风险可控、失败可恢复、最低安全条件已经满足时，才适合先形

成原型并让 E在反馈中逐步建设。

这条路径反对把成熟态标准提前施加给探索性原型，但不反对质

量与安全底线。原型应当“足以学习”：能够被真实使用或检验，同

时控制不可逆风险、隐私、伤害与误导。

典型节奏：短周期启动、持续迭代；原型频率由反馈速度与风险

等级决定，系统条件的建设往往需要更长时间。

触发条件：D较强，最小 S已经可描述，且真实反馈对减少不确

定性具有高价值；高风险任务还必须先满足专业安全门。

典型场景：最小可行产品式创业、低风险服务试验、软件功能灰

度发布、教学原型和艺术草图迭代。危机与健康场景只能由具备资格

的专业人员按安全规范采用临时方案，不能由一般原型逻辑替代处置

标准。
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主要风险有两类：一是用成品标准过早淘汰仍具学习价值的原

型；二是以“原型本来粗糙”为由忽视用户不用、安全失守或关键机

制不成立。评价必须区分成熟度缺口与核心假说失败。

修复机制：采用分层评估。早期主要评价可用性、学习量、关键

风险和假说区分度；成熟度、规模化和系统完整性在后续阶段评价。

不是屏蔽负面反馈，而是要求反馈与原型阶段相匹配。

边界可以表述为：对“尚不像成品”的意见记录但不必立即优

化；对用户不采用、功能无效、安全事件、成本失控和假说被证伪等

信号必须快速响应。

评估指标：每轮原型是否减少关键不确定性，用户或现场反馈是

否改变设计，E是否在数据、流程、供应、权限和安全上可见地积

累；单纯追求迭代速度可能制造忙碌。

典型失败模式：因追求完整而迟迟不测试，或因追求速度而在同

一粗糙版本上无效迭代。修复依据是学习增量、风险与机会窗口，而

不是抽象地偏爱快或慢。

国际文献对话与检验接口

敏捷开发、精益创业和反思性实践强调通过可操作原型获得真实

反馈（Schön, 1983；Ries, 2011；Thomke, 2020）。原型速度不

是充分指标，还需观察是否形成可靠学习、系统条件与安全边界。
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第十一章 S→E→D：进入型路径

从已成形对象进入现实约束

动力学机制

路径五的核心机制可表述为“现成 S + 情境化进入 E → 形成、修

正或否定 D”。

这条路径与路径二的区别在于 S 的归属：路径二中 S 是主体自己

在其厚 E 场中抓住的锚点，路径五中 S 是先在的、已经存在于外部的

结构——一部经典著作、一个先进的制度模型、一门陌生的传统、一

个自己向往但尚不了解的世界。

路径五具有双向校正：主体进入 S 所在的 E 后，可能形成自己的

D，也可能发现原有理解不成立，从而修正目标或退出。退出并非天

然成功，只有在证据、机会成本和替代方案得到说明时，才构成有价

值的判断。

由于允许通过沉浸获得否定性结论，路径五在部分探索任务中较

具可逆性；但沉浸也可能产生身份依附、时间沉没和权力风险，因此

不能笼统称为风险最低，更不是唯一允许退出的路径。

典型节奏：需要足以接触对象真实实践的沉浸期，具体时长由技

能门槛、文化距离、反馈密度和退出成本决定。

触发条件：已有具体 S 作为目标，但对 S 所在的 E 场不熟悉，

需要先沉浸再判断是否真的进入。
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典型场景：经典文本的长期研读；跨文化学习；向往某个机构而

先去了解；对某种传统抱有兴趣需要先进入。

主要风险：沉浸退化为表面模仿或长期依附。掌握语汇、姿态和

评价标准不等于形成独立D；同时，过早强调“独立”也可能在尚未

理解对象时制造浅薄反对。

修复机制：保留进入前的问题与判断基线，定期记录哪些经验改

变了理解、哪些价值与条件不匹配，并允许在证据充分时退出、转化

或继续。

评估指标：是否能用对象内部标准准确理解 S，是否产生经得起

内部与外部评议的新问题D，是否能说明继续、转化或退出的证据。

典型失败模式：沉浸成为无期限依附，或在尚未达到最低理解门

槛时就用原有偏见退出。两者都需要预设复核时点、退出成本和证据

标准。

路径五与“学习传统”的关系

第四编会反复使用这条路径作为一种比较视角。部分跨文化学习

可以描述为进入外部 S 及其 E，再观察是否形成新的 D；但实际迁移

还可能同时包含翻译、权力、制度和再创等多条路径。

这也解释了跨文化学习的两种典型败局：一种是全盘照搬（沉浸

变成模仿，没有长出 D），另一种是浅尝辄止（还没进入 E 场就用自

己原有的 D去评判）。路径五的纪律恰好挡住这两头：进得够深，但

始终留着那个问题。
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国际文献对话与检验接口

解释学、情境学习和实践共同体研究强调，理解成熟对象需要进

入其语言、工具和生活形式（Gadamer, 1960；Lave & Wenger, 

1991；Brown & Duguid, 1991）。进入型路径的直接指标，应区分

真正产生的新差异与只获得表面模仿。
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第十二章 S→D→E：再创型路径

从成熟形态中寻找未完成差异

动力学机制

路径六的核心机制可表述为“现成 S + 有意识变奏D → 重组

E”。它常见于已有作品、制度、理论或传统之上进行再设计的任

务，继承性较强，但并不排除激进改变。

变奏既不是简单模仿，也不以反叛为必要条件。它需要说明保留

了 S 的哪些规则，改写了哪些关系，以及这些改变如何生成新的 E。

艺术、文学、科学研究、制度改革和商业模式更新都可能出现这种结

构。

典型节奏：连续迭代，并设置阶段性结算；每次变奏既是本轮产

出，也可能成为下一轮 S。

触发条件：已有可继承的 S；主体有能力在 S 上做有意识的变

奏。

典型场景：艺术家的风格演变；武术宗师的传承创新；研究者基

于自己过往工作的下一阶段研究；企业家在前一项业务基础上的二次

创业。

主要风险：变奏退化为表面复制，或为了显示不同而破坏仍有功

能的深层结构。判断不能只看题材、名称和视觉差异，还要观察规

则、因果机制与环境关系是否改变。
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修复机制：定期进行诊断性回看，把不同阶段的做法规则、评价

指标、失败类型和环境依赖并列比较。若深层规则没有改变，应说明

继续复制的理由，或重新选择需要改写的差异点。

评估指标：深层规则是否改变，改变是否增加解释力或行动能

力，新 E是否在技能、制度、关系、工具或受众上形成，以及保留部

分是否仍有必要。

典型失败模式：在新名称下重复既有失败，或机械复制既有成功

而忽略环境变化。前者暴露诊断不足，后者暴露条件迁移不足。

变奏与复制的一项工作判据

由于这一区分容易受主观判断影响，可以采用以下工作性检查，

而不把它当作普遍硬阈值：

选取两个具有可比性的阶段性作品，各自写出若干“做法规

则”，再比较哪些规则被保留、改写或新增。规则高度重复提示复制

可能，但是否构成问题仍取决于任务目标与环境变化。

关键在于比较规则、关系与能力，而不只比较题材、风格或表面

元素。题材变化而机制不变，通常接近复制；题材不变但机制与环境

关系发生可验证改变，则更接近变奏。

国际文献对话与检验接口

库恩的常规科学、拉卡托斯的研究纲领和组织双元性研究都关注

在既有结构内部进行变奏与边界扩展（Kuhn, 1962；Lakatos, 
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1978；March, 1991）。再创型路径的关键检验，是深层规则是否改

变，以及新 E是否形成，而不是题材是否换新。
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第三编 诊断、选路、切换与误判
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第十三章 任务特征诊断：三维证据、成熟度
与风险

诊断的对象是“当前任务—主体—环境”组合，而不是人的固定

类型。“任务 DNA”只保留为教学简称，其正式含义是任务特征向

量：一组需要操作定义、可评分、可复核的特征，用于形成候选路

径，而非自动裁决路径。

一、任务特征向量

设任务特征向量为：

z = [q, r_S, r_D, r_E, m_S, m_D, m_E, κ, c]

q表示任务类型，如事实查询、解释、诊断、设计或生成；

r_S、r_D、r_E表示三维现有证据的可靠度；m_S、m_D、m_E表

示三维的成熟程度；κ表示错误与不可逆风险；c表示本轮闭合责

任。各分量可以采用 0—1评分、等级量表或领域特定指标，但必须

给出操作定义。

证据可靠度与成熟度需要分开。一个症状序列可能是可靠的 D 证

据，却尚未形成成熟机制；一个制度结构可能高度显露，却因过度定

型而遮蔽其生成史。把两者合并成“准备程度”，会消除路径诊断最

重要的信息。
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二、三维测量的最低要求

S 的测量关注可辨认性、边界、结构一致性与可重复指认。D 的

测量关注事件顺序、差异是否能够续接、反馈是否改变下一步。E 的

测量关注资源、关系、制度、历史记忆和网络约束。不同领域可以使

用完全不同的指标，但同一研究内部必须保持定义稳定。

为降低分类主观性，建议至少由两名独立评估者对案例编码，报

告一致性、分歧类型和最终裁决过程。若经过培训后仍无法达到基本

一致，问题可能不在评估者，而在 S、D、E 定义尚不清楚。

三、候选路径而非唯一标签

诊断输出应包括：首选路径、邻路径、主要风险、需要补充的证

据和第一次复核时点。只有当三维特征高度清晰且风险较低时，才适

合给出单一首选；高风险或混合任务更适合保留路径集合 P(z)⊆Π，

并在小规模运行后更新。

当三维证据与成熟度都接近中间区间、无法稳定区分时，可先寻

找相对最有约束力的一维；若仍无把握，则使用成本较低、可逆性较

高的最小探针获取新信息。探针可以落在 S、D 或 E，并非固定以 S

为优先。

四、诊断卡与校准

一次可审计的诊断至少记录：任务句、对象与时间尺度、三维证

据、三维成熟度、风险、闭合责任、首选路径、邻路径、预期增量、
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切换与停止条件。重复使用后，可以比较预测与结果，校准评分者是

否系统性高估某一维或偏好某一路径。

五、国际文献对话与检验接口

本章与测量理论、潜变量建模、有限理性和自然决策研究存在接

口。Simon强调决策者受信息与计算能力限制，Gigerenzer讨论环

境匹配的启发式，现代测量理论则要求把不可直接观察的概念转化为

可检验指标（Simon, 1996；Gigerenzer & Gaissmaier, 2011）。

SDE 的增量在于把起点、校正与闭合同时纳入任务表征。

直接检验应关注三点：独立评估者能否稳定形成相似候选路径；

诊断结果是否预测路径收益；诊断所需成本是否低于其带来的改进。

若三项长期不成立，任务特征框架只能保留为反思性清单，不能作为

自动路由器。
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第十四章 六路径选择法

路径选择不是从六个标签中凭直觉挑选，而是在收益、成本、风

险与证据约束下形成阶段性决策。形式化的目的，是把选择理由外显

并允许比较，而不是制造伪精确。

一、选择问题的形式表达

对任务特征向量 z和候选路径 π，设预期效用为U(y_π|z)，执行

成本为 C(π)，风险为 R(π)，则可写成：

π* = arg max (π ∈ Π) { E[U(y_π) | z] - λC(π) - ρR(π) }

约束包括专业安全门、证据最低标准、时间预算和不可逆操作限

制。λ与 ρ不是普遍常数，而是任务和组织的权重。没有历史数据

时，该式只能作为决策清单；积累案例后，才可能用贝叶斯更新、上

下文多臂老虎机或监督学习估计路径表现。

二、闭合责任先于顺序偏好

解释任务通常需要形成可辨机制 S；条件诊断需要指出应改变的

关系 E；设计任务必须形成可执行 D；生成任务需要使尚未存在的结

构获得最低稳定显露。任务名称不机械决定路径，但它规定本轮不能

逃避的交付。

同一问题可包含多个任务。例如“学生为何不提问”可以是解释

问题、课堂诊断、活动设计或个人行动问题。若不先区分闭合责任，

参与者会用不同任务标准互相否定。
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三、第一维、第二维与第三维的责任

第一维应承载当前最有约束力的证据，而非研究者最熟悉的材

料。第二维必须改变第一维的意义，可以强制记录“进入第二维前的

判断—新增证据—修正后的判断”。第三维负责检查前两维共同遗漏

的东西，并形成结构、条件或行动的明确交付。

若第二维只增加内容而不改变判断，路径只是排版；若末维无法

给出可辨结果、条件变化或下一步行动，路径尚未闭合。

四、三十秒卡与正式选择程序

快速场景中，可依次回答：目前最不能忽略的是结果、变化还是

条件？错误起点的最大代价是什么？本轮结束必须交付什么？三问产

生一个首选路径和一个风险校正维。正式项目则需增加证据评分、成

本估计、人工确认和预注册的复核时间。

五、国际文献对话与检验接口

路径选择与序贯决策、贝叶斯决策理论、鲁棒优化和设计科学相

邻。相关研究强调决策应在不确定性下更新，并把信息价值、行动成

本与风险同时纳入（Newell & Simon, 1972；Pearl, 2009；

Simon, 1996）。六路径的独特主张是：不同证据进入的先后顺序本

身可能改变问题表征和结果质量。

检验时必须控制额外时间与信息量。若匹配路径的优势仅来自更

多步骤或更长文本，而非特定顺序，则选择模型的核心主张不成立。
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第十五章 路径切换、组合与尺度

路径是阶段性承诺，不是身份。切换的判断应依据新信息、失败

轨迹和风险，而不是受挫后的即时情绪。本章把切换、组合、嵌套和

停止写成可记录的控制规则。

一、切换触发器

设第 k阶段的信息增量为 IG(k)，关键反例累积为 A(k)，利益相

关者失配为 M(k)，风险变化为ΔR(k)。可用如下规则形成切换提

示：

switch(k) = 1, if IG(k)<τIG or A(k)>τA or M(k)>τM or 

ΔR(k)>τR; otherwise 0

阈值需由领域和风险等级决定。解释饱和、行动空转、直接承担

后果者认为表述失真、以及反例不断被排除为“特殊情况”，都属于

典型信号。

二、邻路径与跨起点切换

邻路径切换保留同一起点或同一闭合维，只改变一次校正顺序，

成本相对较低。例如D→E→S长期无法成形时，可改为 D→S→E，

先形成最小原型，再让原型暴露条件。跨起点切换则承认原先最可信

的证据已失去解释力，通常触及责任分配与权威命名，需要保留撤销

理由和证据链。
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三、组合、嵌套与尺度

复杂项目可由多条路径构成，但每层必须标注对象、时间尺度和

闭合责任。整体战略可能是 E→D→S，局部产品试验是D→S→E，

制度复盘是 S→D→E。子过程的成功不能直接替代整体成功，多路径

并行也不等于无差别地把六条路径全部运行一遍。

四、停止条件与伦理约束

目标不可接受、成本超过边界、关键参与者撤回同意、高风险专

业判断未完成或预定安全指标触发时，路径必须停止。停止不是D 的

失败，而是控制系统对 E中伦理、资源和权利约束的响应。成熟计划

同时写成功指标和停止条件。

五、国际文献对话与检验接口

控制论、组织学习、适应性干预和探索—利用研究均关注反馈后

的策略更新（Ashby, 1956；March, 1991；Argyris & Schön, 

1978；Nahum-Shani et al., 2012）。六路径把这些更新进一步解

释为起点、校正顺序与闭合责任的改变。

直接研究应比较：固定路径、允许邻路径切换、允许跨起点切换

和自由切换。若自由切换只增加协调成本，或切换收益可由额外资源

解释，则应限制切换主张。
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第十六章 路径误判的十二种失败

常见失败包括：把 E→D→S奉为标准路径；把六路径当成文章

的六种排版；第一维尚未展开便急于综合；把症状起点误当病根起

点；资料沉积却无结构结晶；原型成功被误判为系统成功；用路径标

签人格化他人；忽略尺度差异；以及在答案早已决定之后，用六路径

补做包装。判断一项工作是否真实使用六路径，关键不在它是否写出

S、D、E，而在路径转换是否产生了原先不可获得的信息。

误用一：把路径当人格

“我是路径三型的人。”→ 路径是处境的属性。你在职业尺度

上是路径三，在这周的任务上可能是路径四。

误用二：用路径为拖延辩护

“我在走路径三，所以长期没有产出是正常的。”→ 长周期不

构成免责理由。应检查 E是否真实增厚、D是否变得可检验、是否形

成中间证据，以及是否达到预设的复核与停止条件。

误用三：把“喜欢”当强 D

→ 强 D 不能只由主观喜欢或情绪强度判断。更可靠的判据是它

能否持续组织注意、行动与资源，并愿意接受证据修正，同时承担可

说明的机会成本。
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误用四：把“学过”当 E 厚

→ E厚不能由学习时长或材料数量直接推出。可观察指标包括独

立判断、情境迁移、反例识别、工具使用与解释边界；能复述公式却

不能选择和校正方法，说明 E仍有关键缺口。

误用五：把抽象目标当 S

“我的 S是成为一个有影响力的人。”→ 这更像价值愿望或行动

方向，尚未构成可辨认 S。需要进一步给出对象、行为、边界和可观

察结果。

误用六：把六路径当真理判据

“他走的是路径一，所以他的结论更可靠。”→ 六路径不处理

真假。路径对不保证结论对。

误用七：拿它给别人贴标签

“你这就是典型的路径四思维。”→ 路径诊断需要任务、三维

证据、成熟度、风险与闭合责任等信息，且其中相当部分需要当事人

参与确认。外部单方面贴标签通常缺乏证据，也可能形成新的评价伤

害。

误用八：重建等级

把路径一当作“最正规的”，其他五条当作特殊情况。→ 这会

重新制造本书所批评的隐性等级。应通过实际任务表现与风险约束比

较，而不是预设某一路径更正规。
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误用九：频繁切换

每受一次挫就重新诊断一次，得出该换路的结论。→ 切换需要

处境的真实变化，不是情绪波动。

误用十：用它取代领域功课

知道自己可能适合路径三，就以为可以不做领域功课。→ 元方

法论只组织证据与行动次序，不提供领域内容。没有可靠 E，任何路

径都可能快速产生低质量结论。

误用十一：把第四篇当成文明评优

“看，印度传统最先进，因为它覆盖路径最多。”→ 覆盖度不

是文明高下指标；本编的映射也不是完整统计。广度、深度、制度支

持与实际效果需要分别研究。

误用十二：把它用在别人身上而不用在自己身上

→ 这也是本章对框架自身的要求：应记录它对使用者判断造成

的偏差、成本和盲区，而不能只用来解释他人。

国际文献对话与检验接口

构念效度、模型误用和认知偏差研究提醒，分类工具容易被人格

化、等级化和事后合理化（Shadish, Cook, & Campbell, 2002；

Gigerenzer & Gaissmaier, 2011）。误用清单应被视为审计表，并

通过真实编码错误和使用后果持续修订。
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第四编 西方、中华与印度思想传统
的路径比较

编前说明

前三编建立了一个中层分析坐标。它的价值不在于替代原典与历

史研究，而在于把若干材料放入同一问题框架后，检验是否能够显出

新的可比较关系。

本编选取通常被归入西方、中华与印度思想传统的若干文本、学

派和实践作为样本，尝试用六路径语言作功能性重述。三类名称只是

检索范围，不表示内部同质，也不代表人类思想传统的全部。

为避免把比较模型误读为文明本质论，先说明四项限制。

第一，这不是哲学史，而是路径比较。每一位思想家或学派都只

按特定文本、问题和分析尺度作选择性重述；同一体系可能同时支持

多条路径。读者若要理解其思想本身，必须回到原典、语境与专门研

究。

第二，这不是评优。所谓路径覆盖度只有在明确文本样本、时

期、制度层级与编码规则后才有意义，不能直接转化为文明高下、开

放程度或创新能力的排序。

第三，映射是可争议、可多值和可撤销的。把黑格尔读作 D起

点、把朱熹读作 E起点、把不二论吠檀多读作 S起点，都只是在特定
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分析尺度下的候选解释。若另一种映射能更好组织文本与反例，本书

的归类应当被修订。

第四，本编提出的核心假说是：部分长期争论不仅涉及事实与价

值，也涉及合法起点、推进顺序和闭合责任。把它们重写为“路径条

件之争”可能增加解释力，但不能消除真实的本体论、伦理、政治与

历史差异。第二十章将给出适用判据和失败条件。
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第十七章 西方思想传统：D 的形式化资源

从逻辑形式到差异推进

亚里士多德：E→D→S 的一种候选映射

《工具论》是西方逻辑传统的重要基础之一。用本书语言可以把

三段论功能性重述为一种可教、可检验的推理顺序，但这种重述不能

替代亚里士多德自身关于证明、归纳、直观和科学知识的区分。

在一个简化案例中，可把三段论的“大前提—小前提—结论”映

射为：

• 大前提＝已被接受的普遍知识 → E

• 小前提＝把当下事例切入这个知识 → D

• 结论＝新的确定命题显露出来 → S。由此可形成 E→D→S 的候选映

射。

形式逻辑使推理有效性能够在一定程度上独立于具体内容接受检

验，这是重要成就。至于这一传统是否导致“有方法”等同于“从已

知出发”，需要区分亚里士多德原典、后世教学制度与更广泛的西方

方法实践，本书仅提出制度化偏向的比较假说。

亚里士多德本人并不否认还有别的通达方式。他在《后分析篇》

末尾讨论第一原理如何获得时，用的是 nous（理智直观）——一种

不经推论的直接把握。但他明确地把它放在了论证科学之外：第一原

理不能被证明，只能被直观。
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第一原理与证明之间的区分，提示论证方法并不能自行证明全部

起点。但由此不能推出非 E起步的路径在整个西方传统中“没有席

位”；更谨慎的说法是，形式证明制度往往比问题生成、直观和原型

探索更容易被标准化与考核。

候选映射：三段论教学可读作 E→D→S；亚里士多德关于第一原

理的讨论则显示该映射并不覆盖其全部认识论。

培根：经验材料作为 E 的候选映射

《新工具》的标题就是宣战——它要取代亚里士多德的旧工具。

但它取代的究竟是什么？

培根攻击的是经院学者从权威文本出发的做法，主张从自然的观

察记录出发。这是一场关于 E 的内容的革命：E 从“传下来的文

本”变成了“收集来的事实”。

在本书的简化映射中，培根式归纳可以读作：收集和整理事例

（E），通过排除、比较与中间公理推进（D），形成更高层判断

（S）。这与 E→D→S 相近，但培根的方法包含实验干预与逐级上

升，不能被三步箭头完全穷尽。

培根对“过早飞向最高公理”的批评强化了经验约束。后世若把

这种纠偏推广为所有任务的唯一合格顺序，才会出现本书所说的路径

窄化；这一制度后果不能简单归因于培根本人。

在其历史语境中，培根强调观察、实验与逐级归纳具有明确的纠

偏意义。本书批评的不是这种方法，而是任何方法在脱离适用条件后

被普遍化为唯一标准。
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候选映射：E→D→S 的经验主义版本；是否构成“道德化”应通

过后世制度材料另行检验。

笛卡尔：S 起点与 E奠基的双重读法

笛卡尔常被视为培根的对立面——演绎对归纳，理性对经验。从

六路径看，这个对立比通常认为的要浅。

《方法谈》四条规则中的第一条是：只接受清楚分明地呈现给我

心灵、我无从怀疑的东西。表面上这是从 S 起步——先抓住一个明晰

的显露（“我思故我在”），再往下推。

从局部认识动作看，“我思”可被读作先出现的 S；从体系建构

看，普遍怀疑、确定支点并重建知识又具有重新铺设 E 的功能。两种

读法对应不同分析尺度，不宜把其中一种宣布为唯一实质。

因此，笛卡尔与培根既有材料和论证标准之争，也可能共享“可

靠基础”的关切。六路径在这里提供的是一种比较角度，而不是对两

者分歧的穷尽性解释。

这一比较提示：某些看似对立的理论在特定尺度上可能共享相似

的奠基顺序，但仍在本体论、证据观和方法细节上存在实质差异。

候选映射：体系尺度上接近 E→D→S，局部论证又可呈现 S起

点；映射随尺度而变。

康德：先验条件作为 E 的比较接口

康德的工作可以从六路径读出一个特别清楚的形状。
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他要回答的问题是：经验知识如何可能？他的答案是：因为主体

带着先天的形式条件（感性的时空形式、知性的十二范畴）去接触对

象，对象才成其为可认识的对象。

用本章的语言：康德把 E 从“经验积累的厚度”提升为“先验的

承载条件”。E 不再是你读了多少书、见了多少事，而是任何经验之

所以可能的前提结构。

把先验形式与范畴类比为 E，可以突出“经验何以可能”的条件

问题。但康德的先验条件与本书可被历史回写的 E 并不等同；三方程

不适合直接用来描述先验条件的起源。

从 SDE立场看，先验条件若被设为经验外的普遍前提，就与“E

可由 S、D回写”的主张形成张力。这个张力说明两个理论承担的问

题不同，不能据此直接判定康德体系“退化”。

候选映射：康德提供了条件优先的比较接口；与 E→D→S 相近

之处及其不可通约之处需要同时保留。

黑格尔：内在否定、发展顺序与目的论

黑格尔把否定性、矛盾和规定性的展开置于体系运动的核心。常

见的“正—反—合”只是后来的简化概括，不足以准确代表其辩证

法；本书关注的是概念如何因内在张力而推进。

在六路径坐标中，这可被读作 D获得较高分析优先级：既有规定

因其内在否定而展开。但黑格尔体系也始终包含结构、历史和总体

性，因此不能被压缩为单一D起点。
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黑格尔体系具有强烈的总体性与目的论解释，这使各阶段常被放

入一个有方向的整体中理解。与 SDE 不预设经验过程必然收敛相

比，这构成重要差异；但“预先规定全部走向”仍是需要谨慎论证的

解释。

这与第四章对“三方程不预设收敛保证”的说明形成对照：SDE

允许开放、循环和失败，而黑格尔体系通常在总体性中赋予发展以方

向。

若把总体结构视为对过程的反向约束，黑格尔可同时呈现D起点

与 S牵引。由此更适合给出多重候选映射，而不是在路径三与路径六

之间作唯一裁决。

候选映射：局部推进可接近D起点，体系总体性又形成 S牵引；

二者的张力比单一路径标签更重要。

现象学与解释学：进入型路径的比较接口

胡塞尔“回到事情本身”与现象学还原，可以为 S→E→D 提供

一个比较接口，但现象学的意向性、还原层次与本质直观远比三维映

射复杂。

在简化重述中，可先从被给予的现象 S 进入，经由对其显现条件

与意向结构的考察 E，形成新的区分与追问D。这里的 D 不是胡塞尔

原生术语，只是本书的功能性映射。

“悬置”提示研究者暂缓未经审查的自然态度，与进入型路径的

自我校正相近；它并不意味着研究者能够完全无前理解地进入对象。
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海德格尔关于上手、在手与因缘整体的分析，提供了理解“对象

显露依赖实践关联”的重要资源。它与 E 具有结构相似性，但不能被

改写为对 SDE概念的历史预见。

伽达默尔的视域融合强调理解者与文本在历史效果中的相互改

变，可作为进入型路径双向校正的比较接口；它并不等同于前文的退

出机制。

候选映射：现象学与解释学为 S→E→D 及 E 的实践关联提供资

源，但其原生问题不能被路径语言取代。

科学哲学：猜想、检验、范式与研究纲领的多重映射

二十世纪科学哲学提供了多种关于猜想、检验、常规研究与理论

变迁的模型，适合检验六路径能否作出有增量的重述。

波普尔。若从问题D 出发、提出猜想 S 并让检验结果进入知识环

境 E，可读作 D→S→E；若把猜想 S视为首个可辨认入口，则又接近

S→D→E。两种映射取决于把“问题”还是“猜想”定义为本轮起

点，说明路径编码必须标注尺度。

波普尔强调大胆猜想与严格批判，削弱了“必须从经验积累逐级

归纳”的唯一性。可证伪性为猜想提供批判标准，但猜想的提出与检

验仍依赖已有理论、仪器和共同体 E。

库恩。常规科学的图景是：在一个已有范式（S）之下 → 解决常

规谜题（D）→ 范式的应用范围与技术积累不断加厚（E）。这是路

径六：在一个既定的深层结构上做变奏。库恩自己的用词“解谜”恰

好说明了这一点——谜题的答案形式已经由范式规定了。
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而科学革命则是路径三：反常积累到一定程度，强烈的 D（这个

范式解释不了的东西太多了）倒逼新的 E 场重新沉淀，最后结晶出新

范式（S）。

库恩区分常规科学与革命性变迁，提示不同研究阶段可能需要不

同评价标准。这与第二编关于路径不可简单互换的限定相呼应，但不

能被当作六路径已经得到历史验证。

拉卡托斯。研究纲领的“硬核—保护带”结构可与再创型路径比

较：部分规则被保留，部分辅助假说被调整。进步与退化的判据可与

第十二章的“变奏—复制”工作检查对话，但二者的评价对象和理论

背景不同。

费耶阿本德对固定、普遍方法规则的批评与本书反对路径垄断的

立场相邻。但“怎么都行”不能被简化为无条件任意；六路径也并未

证明有六条对各自处境必然有效的规则，只提出六种可检验的线性候

选顺序。

候选映射：波普尔可落在D→S→E 或 S→D→E；库恩的常规研

究可与 S→D→E比较，革命阶段可与 D→E→S比较；拉卡托斯提供

再创型接口；费耶阿本德提供方法垄断批判。

实用主义与设计传统：D 起点与原型反馈

杜威的“探究理论”把发生的起点定在不确定的情境——一种令

人不安、尚未成形的困惑。探究就是把这种不确定情境转化为确定情

境的受控过程。
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在这一重述中，不确定情境D 具有起点功能。杜威强调问题在探

究中被构成，与 SDE 关注差异如何被识别具有相邻结构，但二者概

念来源和理论责任不同。

设计与敏捷传统强调在行动中与材料、用户和反馈对话，其中部

分流程可与 D→S→E比较。不同方法对调研、原型、需求和风险的

安排差异很大，不能全部归入单一路径。

这些方法中的许多发展于设计、工程和组织实践，说明实践共同

体能够为原型式探索提供制度资源。但其思想来源也与哲学、心理学

和管理研究交叉，不能简单划分为“实践部门”与“认识论部门”。

候选映射：杜威提供D起点接口；设计与敏捷方法中的部分流程

可作为 D→S→E 的工程化案例。

西方思想传统样本小结

本章选取的西方思想样本突出显示了D 的形式化资源：逻辑有效

性、否定性推进、可反驳性与研究纲领等，都提供了描述“差异如何

被允许推进”的技术语言。

在本章有限样本中，D→E→S 的长期建设较少被写成稳定、可复

制的规范程序；但问题驱动学习、行动研究、创业实验与艺术实践等

传统可能构成反例。所谓“缺口”应通过更系统的文献与制度研究检

验。

因此，一个可检验问题是：现代制度是否更善于评价可见成果，

而较少奖励问题驱动的长期 E 建设。答案不能仅凭思想史类比给出。
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分析与大陆：一项需要限定的路径比较

“分析哲学”与“大陆哲学”本身都是内部差异巨大的后设标

签。六路径只能比较某些典型实践，不能把二十世纪哲学分裂还原为

单一起步顺序。

部分分析哲学工作以清晰界定的问题为锚点，在逻辑、语言和科

学知识 E中精密推进，可与 E→S→D比较；但也存在历史、规范、

实验与体系建构等多种方法。

这种工作方式的可能优势是聚焦、可批评与可累积，风险是技术

性锚点与原始问题脱节。是否发生这种风险，需要逐项研究而不能由

传统标签直接推出。

部分被称为大陆哲学的工作强调进入历史文本、语言与生存处

境，可与 S→E→D比较；但现象学、解释学、结构主义、批判理论

等之间的方法差异同样显著。

这种工作方式可能保留历史性、整体意义与前理解，风险是文本

依附或缺乏可争议的独立D。优势与风险都应以具体作品和共同体制

度为单位判断。

两边对彼此的常见指责，恰好是标准的评估错位：

• 分析对大陆：“你说的话不清楚，无法检验。”——这是路径二的尺

子。

• 大陆对分析：“你处理的都是无关紧要的小问题。”——这是路径五

的尺子。
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两类指责可能包含评估尺度错位，也可能指出真实缺陷。把争论

解释为路径条件之争只在双方共享目标且分歧主要集中于起点和推进

责任时成立；第二十章将给出更严格的判别。

维特根斯坦前后期思想可作为尺度变化的一个案例：前期作品与

逻辑锚点相关，后期更重视语言游戏和生活形式。但其变化不应只解

释为换路径，还涉及哲学目标、写作形式与问题观的深刻转变。

六路径在这里提供一种补充解释：起步顺序与证据责任的改变，

可能是其思想转向的一部分，而非全部。

国际文献对话与检验接口

科学哲学史中演绎、归纳、证伪、范式和研究纲领并不是单一线

性谱系（Popper, 1959；Kuhn, 1962；Lakatos, 1978；Hacking, 

1983）。本章的路径定位属于选择性重构，应以原典、时期和反例校

正，不能替代完整思想史。
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第十八章 中华思想传统：S 的情境化资源

证、势、意与时中

《易》：情境差异与序列关系的形式资源

在本章选取的中华思想材料中，《周易》的卦爻结构为讨论情境

差异与序列关系提供了一个重要接口。

理由不在于它的占断内容，而在于它的形式装置：阴阳两爻叠成

六位，六十四卦，每卦六爻，爻有当位不当位、有应有比、有乘有

承。这套装置刻画的是什么？

卦爻关系可以被功能性重述为：位置差异如何与相邻关系、时位

和整体判断相互制约。这与 D 关注“差异如何续接”有相似性，但

《易》的象数、义理和占筮传统不能被现代路径算子取代，也不宜断

言为 D 的历史起源。

《系辞》中的相关表述可作比较性转译，但不是概念等同：

• “生生之谓易”可与 SDE对生成的重视对话；二者语境、论证与概

念责任不同，不能视为同一断言。

• “穷则变，变则通，通则久”提示变化、通达与持续之间的关系，

可与路径切换和修复机制比较；它不直接证明六条路径共享同一动

力。

《易》的六爻结构与本章的六路径没有任何数理上的关系——那

是六个位置，这是三个元素的排列——这一点必须说清楚，以免读者

产生穿凿的联想。它们的相通之处只在一件事上：都把“何种差异能

继续推进”当作根本问题。
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候选映射：《易》提供D 与情境 E 相互制约的比较资源，不宜压

缩为单一路径。

老庄：对强推D 的警告与进入型比较

老子的核心命题里有两条与方法论直接相关。

“反者道之动”——差异的推进不是单向累进的，它到了极处会

返回。这是对线性 D 观的否定。任何把发生理解为“越来越多、越

来越强”的方法论，都会在这里被质疑。

“为学日益，为道日损”——这一句在六路径的坐标里格外醒

目：它明确区分了两种不同的发生方式，一种是 E 的累积（为学日

益），一种是 E 的清空（为道日损）。老子没有说前者错，他说的是

它们不是一回事，不能用一套标准要求。

这可以与路径不可简单替换的原则形成跨语境对话，但不能据此

主张历史上的直接同一。

“无为”不等于不作为。在本书的比较性读法中，它可被理解为

警惕强制推进 D、尊重时机与条件 E；这与沉淀型路径的延迟闭合相

近，但“E厚后差异必然涌现”不是老子也不是本书能够无条件保证

的命题。

《庄子·养生主》的庖丁解牛可作为进入成熟实践场域的形象材

料：从对象 S、长期实践关联 E 到动作辨别 D，三者相互改变。把它

映射为 S→E→D是本书的现代重述，不等于原文自身提出了六路

径。



六路径方法论入门 · 王德生

99

“得意忘言”可以与第十一章所说“沉浸不应退化为表面依

附”对话，但其哲学语境远不止退出机制。

候选映射：老子可与条件、时机和非强制推进对话；庄子提供

S→E→D 的一种文学性比较接口。

孔孟荀：因材施教与条件化方法

儒家在方法论上最值得本章注意的，不是“学而时习之”，而是

因材施教。

《论语·先进》中，孔子对冉有与子路的同问给出不同回应，并

以二人的行动倾向解释差异。这一材料可用于说明同一指令需要按主

体状态调整。

这段话的结构是：同一个问题，因主体的 D 强度不同而给出相

反的方法论指示。

在本书的重述中，这近似于对D状态的条件化判断；但它是教育

智慧的具体案例，不是对任务特征向量或六路径诊断的先行形式化。

儒家若干学习论强调积累、问辨与践履，可与 E→D→S比

较。“下学而上达”及《荀子·劝学》的积累意象尤其突出条件建

设；但儒家内部对知行、心性、礼学与工夫次第的理解并不一致。

这些材料显示，积累次第与因材施教可以在同一传统中并存。它

们是否构成未经理论化的“路径诊断”，需要进一步研究教育制度、

注疏传统和具体实践，而不能只凭两类名句裁定。

候选映射：部分儒家学习论接近 E→D→S；因材施教提供条件化

方法选择的实践接口。
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朱陆之争：路径条件解释的一项案例

这是本编用来检验“路径条件之争”解释力的一个重要案例。

朱熹关于格物、致知、涵养与贯通的论述，可以被重述为重视 E

的逐步建设，并经问辨与工夫D 形成理解 S。引文的具体版本与语境

仍应回到《朱子语类》等底本核验。

陆九渊关于“先立乎其大者”“心即理”的论述，可以被重述为

先确立根本 S，再让读书与践履接受其校正。不同语句的出处、对象

与工夫论含义不能被合并成单一口号。

王阳明关于“吾性自足”“致良知”“知行合一”和事上磨练的

论述，可形成 S→D→E 的候选映射：本心或良知作为起点，经行动

与省察展开，并在具体关系与习惯中沉淀。该映射不能消除其心性

论、伦理与政治维度。

在本书的分析尺度上，陆王工夫论的部分材料可与 S→D→E比

较。

朱熹格物致知的部分材料则可与 E→D→S比较。

这一长期争论同时涉及本体论、工夫论、经典解释与制度史。六

路径只追问其中的次序维度：何者应先成为修养与认识的入口？

若只把争论写成唯一正确工夫次第，双方都可能用对方后学的失

败反证其方法。六路径可以把“积而不化”与“未经事上校正的空

疏”分别视为候选失败模式，但这些历史评价本身也需要证据与语

境。
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若把部分分歧重写为路径条件问题，可以形成条件化互补解释；

这不会使原有争论“从一开始就不必发生”，也不意味着两条路在所

有目标与处境中都同样成立。

• 对 E已有相当积累而尚未形成贯通结构的人，继续格物、问辨与校

正可能更有帮助。

• 对已有较清晰价值与问题 S、但行动和环境校正不足的人，从“先立

其大”进入并在事上磨练可能更有帮助。

这种条件化解释提出两类风险：E过薄而直接诉诸本心，可能产

生空疏；S已相对清晰却被无限延迟，可能削弱问题牵引力。但这只

是争论的一部分，不是其“全部内容”。

朱陆双方共享部分经典资源与成德关切，使次序比较具有可操作

性；但概念、目标理解和本体论并不完全相同，因此它不是“纯

粹”路径之争。

候选映射：朱熹部分工夫论接近 E→D→S；陆王部分工夫论接近

S→D→E。

顿渐之争：入口与持续工夫的复合关系

以“南顿北渐”概括禅宗史具有明显的后设建构与简化风险。顿

悟与渐修仍可作为入口和持续工夫关系的比较材料，但不能视为朱陆

之争的简单复制。

传统叙事中归于神秀的偈语突出持续拂拭，可与 E 建设及渐进 D

比较；其历史归属和宗派对立应按专门研究处理。
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传统叙事中归于慧能的偈语突出本来无一物，可与 S起点比较；

这不意味着后续修行、戒律和共同体 E 可以被取消。

《坛经》相关表述与陆九渊“先立乎其大者”在起点功能上具有

相似性，但佛教解脱论与儒家心性工夫不能被视为同一句话。

后世佛教传统常以不同方式组合顿悟与渐修，说明入口与持续工

夫未必互斥。在六路径语言中，可把顿悟理解为阶段性 S，把后续修

持理解为 D 与 E 的持续校正；这仍是比较性重述。

宗密的“顿悟渐修”可在六路径坐标中读作多阶段组合：先形成

S起点，再转入持续D 与 E 建设。这与第十五章的路径切换和嵌套概

念对话，但并非同一理论。

候选映射：渐修材料可与 E起点比较，顿悟材料可与 S起点比

较，“顿悟渐修”则提示多阶段组合。

王夫之与“性日生而日成”：E回写的比较接口

明清之际的王夫之提出了一个在本章看来极为重要的命题：“性

者生也，日生而日成之也。”传统的性论把人性看作先天赋予、后天

只是展现或遮蔽。王夫之否认这一点：性不是一次性给定的，它在每

一天的生活中被继续生成、继续构成。

用三方程的语言，可以把“性日生而日成”类比为 E受 S 与 D持

续回写：承载结构并非一次性完成，而在日用实践中形成。该类比不

能替代王夫之自身的气论与性论。
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这可与第十七章关于康德先验条件的讨论形成比较：一方强调经

验可能性的先验条件，另一方强调性在具体生成中的日成。二者问题

设置不同，不宜直接写成同一困难的两种标准答案。

SDE在经验建模层面选择可回写的 E，因此与王夫之相关表述具

有结构亲近性；这不构成对康德先验哲学的直接反驳。

比较接口：王夫之提供 E 可生成、可日成的思想资源；与三方程

的关系属于现代类比。

中医与兵法：条件化判断的实践材料

中医与兵法都包含按处境调整次序和策略的丰富材料，可用来检

验路径诊断语言；它们各有独立的专业规范，不能被六路径替代。

中医的辨证论治。它的核心不是“什么病用什么药”，而是“同

病异治、异病同治”——同一个病名，因证候不同而治法相反；不同

的病名，因证候相同而治法一致。

“同病异治、异病同治”的原则可与第十六章关于表面相同而条

件不同的误判问题对话。这里仅作方法论比较，不提供临床诊断或治

疗依据。

中医治则中关于先后、标本、攻补的讨论显示次序依赖于证候与

风险。在六路径中可把它们作为“先处理哪类证据与责任”的比较材

料，但实际医疗必须遵循临床指南、辨证规范与专业判断。

《孙子》关于“兵无常势”的表述强调因敌、地形与时机而

变。“势”可与 E 的关系网络比较，但其军事语义、战略目标和权力

伦理不能被一般环境概念吸收。
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“先为不可胜”可与条件建设比较，“攻其无备”可与把握窗口

的快速行动比较。同一文本包含多种策略资源，但不能据此直接证明

六条路径在其中获得平等建制。

这些材料提示，条件化策略常以格言、案例和师承判断保存。是

否“缺乏形式化”，应按不同时期、学科与制度分别研究。

候选映射：中医与兵法提供条件化次序判断的实践材料；六路径

只作中层比较。

中华思想传统样本小结

本章选取的中华思想样本突出显示了情境化判断资源：证、势、

意、时中、因材施教等概念都关注“此时此地如何成形”。这些概念

彼此不能直接等同，也不能由 S一个字母充分表达。

在本章有限样本中，条件化智慧常以格言、案例、注疏与师承实

践表达，现代意义上的显式变量和可复制诊断程序较少。由此产生的

传递问题是可检验假说，但不能概括全部中华学术传统。

六路径尝试把情境化判断转写为可记录、可比较的中层结构。它

借用了现代形式化资源，同时也必须接受“表格可能压平活判断”的

批评。

墨辩与名家：D 形式化资源及其历史限度

前文关于形式化不足的判断必须立即接受墨辩、名家及其他反例的校

正：中华思想史中存在多种概念辨析与推论研究。

《墨经》中的《经》《经说》《大取》《小取》，是先秦时期一

次系统的逻辑学努力。它讨论了名（概念）、辞（判断）、说（推
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论），提出“以名举实，以辞抒意，以说出故”，并给出了“或、

假、效、辟、侔、援、推”七种推论方式。它区分“故”的大小

（“小故，有之不必然，无之必不然；大故，有之必然”）——这已

经触及充分条件与必要条件的分野。

名家的公孙龙、惠施则把这套工作推向了极端形式化的方

向：“白马非马”这一命题，无论其结论如何，其论证方式是纯粹形

式的——它关心的是概念之间的关系本身，而不是白马这个具体事

物。

墨辩与名家是先秦形式推论研究的重要资源。关于其后续影响

与“中断”程度，学界存在不同解释，不宜用反事实历史断言它本可

补上某个预设缺口。

相关传统在后世未形成与近代形式逻辑相同的连续制度谱系，其

原因可能涉及文本散佚、学派变迁、政治制度、知识分类和解释传

统。本书只提出一个待检验的方法论因素。

墨辩与名家部分论证对名实、同异和推论关系作抽象处理，但并

非完全脱离具体情境。“白马非马”等命题的功能、语境与解释长期

存在争议。

儒道文本中确有对名辩脱离实践的批评，但不能据此推出“中华

方法论传统”只有一种共同核心。更稳妥的问题是：不同知识制度如

何分配抽象推论与情境判断的合法性。

一种可能的解释是，当知识制度高度重视情境判断与伦理实践

时，纯形式研究较难获得持续资源；这一解释必须与政治、文本和教

育制度等替代因素比较。
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形式化通常需要暂时固定部分语境变量，而情境判断又警惕这种

固定造成的失真。两者之间存在方法张力，但不能据此断言中华传

统“无法同时拥有”形式 D。

这也构成本书的自我约束：任务特征向量与六排列会压缩复杂语

境。表格只能保存部分可审计信息，不能保证判断不失传，更不能替

代熟练实践者、参与者经验与领域规范。

国际文献对话与检验接口

现代比较哲学强调中国思想内部的概念争论、语言差异和历史变

迁，反对用统一“东方思维”概括（Graham, 1989；Hansen, 

1992；Hall & Ames, 1998）。本章关于情境化 S 的判断应作为比较

假说，并接受墨家、名家、经学、佛学及近代转型材料的反证。
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第十九章 印度思想传统：E 的理论化资源

缘起、种子、熏习与习气

印度思想传统包含丰富的认识手段分类、因果论、修行次第与多

道路论，为 E 及路径多样性提供了重要比较材料。不同学派的目标、

术语与正统边界差异很大，本章不主张它在三类传统中具有唯一地

位。

量论（pramā aṇ ）：认识手段的多元建制

印度多种哲学学派系统讨论可靠认识手段（pramā aṇ ），但其

位置、数量与定义各不相同。量论与现代“认识论”存在比较接口，

却不能简单视为结构完全不同或完全等同的对应项。

各派承认的量数与类型不同，常见类别包括现量、比量、言教／

圣言、譬喻、假设和无知觉等；具体译名与分类需按学派说明。

值得注意的是，量的数量本身成为学派分歧的重要部分：有的传

统只承认一种主要认识手段，有的承认两种、三种或更多。多元性存

在于学派之间和学派内部，不能概括为“没有一派只承认一种”。

与西方逻辑和认识论传统比较时，应避免把一方压缩为“只有推

论”、另一方描述为“多种途径同等合法”。两类传统内部都存在感

知、推理、证言、直观和实践知识的复杂争论。

量论为“不同认识手段如何获得合法性”提供了高度系统化的历

史样本。它与六路径的问题不同：量论主要讨论知识来源与有效性，

六路径讨论证据进入和校正顺序；二者只能建立比较接口。
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正理派五支论式：与三段论的功能比较

正理派（Nyāya）的五支论式常被拿来与亚里士多德三段论比

较，两者的差别在本章看来极有意味。

五支是：宗（主张）、因（理由）、喻（例证）、合（应用）、

结（结论）。

五支论式中“喻”承担举例与普遍关联的说明功能，“合”把该

关联应用于论题。与亚里士多德三段论相比，它把论证的教学与对话

环节表达得更显式；这不意味着印度逻辑原则上不允许形式分析。

用三维作功能比较时，五支论式可被读作 D需要借助共同实例 S

和对话条件 E获得说服力。亚里士多德三段论同样依赖术项、前提与

科学语境，因此不能简单称为“纯D”。

陈那、法称传统发展了三支论式与因三相，对理由成立条件作出

精密分析。其与西方形式逻辑的可比性需要限定时期、目的和形式语

言；保留“喻”也不能直接推出 D始终不脱离 S 与 E。

这一比较提示两种不同的论证呈现重点：抽取形式有效性，以及

把理由放入共同实例与论辩情境。实际传统都包含形式与内容，不宜

写成互斥选择，更不能保证任何一方“不会空转”。

缘起：条件依存与 E 的比较接口

佛教缘起（pratītyasamutpāda）系统讨论条件依存，为 E 提

供了重要比较接口；不同佛教传统对缘起的层次、对象和解脱意义有

多种解释。
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“此有故彼有，此生故彼生”等表述强调条件关系。在 SDE语

言中可重述为 S 的形成依赖 E，但这只是结构类比；佛教缘起不能被

缩减为一般系统环境论。

“无我”与中观所讨论的无自性可以与本书反对孤立实体还原的

立场对话，但概念、论证和实践目标不同，不能视为同一否定。

缘起与 E之间的相似和差异都需要逐条对照：

重要差别不仅在“方向”。佛教缘起嵌入苦、集、灭、道及解脱

实践，既包含止息，也包含戒、定、慧等积极修持；SDE 则以描述和

组织发生为目标。把二者概括为“减法”与“加法”会遮蔽各自复杂

性。

因此，更合适的说法是：二者在条件依存上具有结构相似性，在

问题设置、价值目标与实践规范上存在实质差异。

中观与唯识：否定性推进与熏习模型

龙树中观通过缘起、空与对自性见的批判展开否定性论证。把它

类比为 D 的持续推进，有助于观察其不让实体化 S固定的功能，

但“破而不立”本身也有复杂解释，不能视为只推进差异。

在本书语言中，中观可以作为“防止 S被实体化”的边界案例。

二谛并非简单为日常结构提供保护装置，其含义与关系需要按中观原

典和注疏传统理解。

这一比较提醒：某些方法的闭合责任可能不是形成新的实体化

S，而是限制错误 S。它不能证明 D在经验上可无限推进，只说明三

方程不应预设所有过程必然收敛为稳定结构。
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瑜伽行派／唯识关于种子、现行与熏习的理论，为 E回写提供了

重要比较接口。不同文本与学派对阿赖耶识、种子和转依的解释并不

一致。

阿赖耶识（藏识）作为一切种子的所依，种子生现行，现行熏种

子——已有的潜能生出当前的显现，当前的显现又反过来在藏识中留

下新的潜能。

这个循环的结构是：

种子（E）→ 现行（S 的显露与 D 的活动）→ 熏习 → 新种子

（E′）

在功能类比中，可把“现行熏种子”看作 S 与 D回写 E。种子六

义等技术概念应回到相应论书与注释传统；本书不对不同古典理论

作“无对手”的比较排序。

两者的差别必须保留：熏习位于特定佛教心识论与转依目标中，

SDE 的 E 则被用于跨领域发生建模。唯识可以启发沉积与回写模型，

但是否“未被充分使用”需要文献调查支持。

瑜伽八支：次第性与 E 起点的比较

《瑜伽经》的八支呈现从伦理约束、身体与呼吸训练到专注和三

摩地的次第，可与条件建设和过程收束比较；不同传统对八支的先

后、并行与解释并不完全一致。

它的结构是：

• 前几支可与伦理、身体和行为条件 E 的建设比较，但各支并不只

是“环境”。
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• 制感与执持可与注意和行动序列 D 的收束比较。

• 静虑与三摩地可与阶段性 S 的稳定显露比较。该映射不表示所有支

分都严格线性、也不表示未完成前支就绝无后支经验。

这一体系突出条件与训练次第，可作为 E→D→S 的候选映射；

但八支的伦理、身心和解脱含义不能被路径顺序穷尽。

印度宗教传统中的虔信道路强调爱、奉献与恩典，可与严格训练

次第形成比较；不同文本并不都主张它可以无条件跳过其他修持。

这一对照说明同一广义传统内部可以并存多种修行入口。本章随

后讨论的多道路论，将进一步检验这种并存如何被教义化。

不二论吠檀多：S 起点的候选映射

在不二论吠檀多的特定解释中，“tat tvam asi”等大句指向梵

我不二，可与 S起点比较；不同吠檀多学派对这些文本的解释差异显

著。

不二论常把解脱理解为去除无明、认识本来真实，而非制造新的

终极实在。由此产生“本有—显现”的起点结构。

这一结构与慧能相关传统和陆九渊心学在“根本并非外求”的功

能上有相似性，但三者的本体论、宗教目标和修行概念并不完全一

致。

不二论常以闻—思—修（śrava aṇ 、manana、nididhyāsana）

说明教义听闻、理性辨析与持续观修。用本书语言可形成 S→D→E

的候选映射，但三阶段的具体关系依不同文本而异。

候选映射：S→D→E。
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跨传统相似性可能来自功能同构、共同的人类修行问题、历史交

流或比较者的选择偏差。仅凭“根本已在此”不能必然推出路径六，

因为后续仍可能先进入 E 或形成并行次第。

可以把它改写为可检验但较弱的假说：强调“本有”的文本更可

能提高 S起点权重，强调“渐得”的文本更可能提高 E起点权重。反

例、混合次第和制度实践必须纳入编码。

《薄伽梵歌》及后世传统中的多道路论

这是本编讨论“多路径能否与体系统一并存”的一个重要材料。

《薄伽梵歌》突出行动、智慧与虔信等道路，后世传统又作出不

同整合与分类：

• 智慧瑜伽（jñāna-yoga）——强调知识与辨析。

• 行动瑜伽（karma-yoga）——强调不执著于行动果报的实践。

• 虔信瑜伽（bhakti-yoga）——强调对神的奉爱。

• 后世分类中常另列王瑜伽（rāja-yoga），强调禅定与心识训练。

关键不只在道路数量，还在不同传统如何理解其关系：有时被视

为适合不同资格（adhikāra）与倾向的入口，有时被安排为相互支

持或具有层级。不能概括为始终没有高下或次第。

《薄伽梵歌》中关于不同趋近方式的表述，可被读作对多入口的

神学承认。具体翻译、章句与解释应按采用版本标明；它不能直接转

化为一般方法论。

若作跨传统比较，可以提出以下待检验的制度假说：
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• 部分西方制度更容易标准化形式证明与经验程序，但问题生成和原

型传统一直存在。

• 部分中华传统以格言、案例与师承保存条件化方法，同时也存在墨

辩、名学与工夫次第的形式资源。

• 部分印度经典与后世传统把多种修行道路写入教义体系，但道路之

间的解释、层级和适配方式持续争论。

这些材料表明，路径多样性可以获得教义级合法性；是否在所比

较传统中“唯一”，需要系统历史研究而不能由本章样本断言。

其限度同样明确：多道路论往往在特定终极目标与神学框架下展

开，不等于六种线性发生顺序同等有效；不同学派对道路高下、兼容

性和资格仍有争论。第二十章将把这种差异写入比较判据。

即便如此，它仍提供了一个重要样本：体系统一与多入口承认可

以并存。该样本说明二者在逻辑上不必矛盾，但不证明任何具体多路

径制度必然有效或公平。

印度思想传统样本小结

本章选取的印度思想样本突出显示了 E 的理论资源：缘起、种

子、熏习、业、行（sa skāraṃ ）与习气（vāsanā）等概念，都讨论

条件如何积累并影响后续可能。它们彼此差异显著，也不能与西方或

中华传统作简单先后排序。

部分经典与教派把多道路论纳入教义体系，这是本书关心的制度

现象之一，而非人类思想史上的唯一孤例。

从六路径视角可提出两项研究问题：不同量论与修行道路如何连

接知识、行动和解脱目标；资格（adhikāra）如何在文本、师承与
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制度中被判定。不能把全部印度哲学概括为目标单一，也不能在未调

查前断言缺少可操作诊断。

本书第三编尝试把“如何判断当前任务适合哪条候选路径”写成

可审计的任务特征框架。它不是对三类传统共同缺口的最终补足，只

是一项需要独立验证的现代设计。

国际文献对话与检验接口

印度认识论、佛教哲学与瑜伽传统包含复杂的量论、因果论和修

行差异（Matilal, 1986；Ganeri, 2001；Siderits, 2007；

Lusthaus, 2002）。将其映射到 E、D 或路径多元，只能作为问题生

成工具，不能消除各学派自身的技术术语与争论。
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第二十章 从真理之争到路径条件之争

本章讨论的是比较方法，而不是文明本质。西方、中华与印度内

部都包含多条竞争传统、历史断裂和跨文化迁移；任何单字母概括都

只能作为提出问题的启发式坐标，不能替代专门思想史研究。

一、从“有无”判断转向路径权重

对一个给定时期与制度层级，可把六条路径的相对可见度写成权

重向量：

w( ) = [w_1( ), …, w_6( )] ∈ Δ⁵, Σ w_i( ) = 1ℓ ℓ ℓ ℓ

ℓ至少区分教义／文本层、制度／资源层和实际实践层。权重表

示相对关注、合法性或资源份额，不表示某文明“拥有”或“缺

少”某条路径。Σw=1 首先是归一化约定；只有在资源总量固定时，

某一路径份额上升才意味着相对权衡，不能据此推出所有文化改革必

然是严格零和。

二、三层不一致及其研究价值

文本承认而制度不支持、制度鼓励而实践者不采用、实践中普遍

存在但缺乏概念表达，分别指向不同的结构问题。与其用“某传统擅

长 S／D／E”作结论，更严谨的做法是收集课程、考试、资助、出

版、职业轨迹和实践记录，估计三层权重并报告不确定区间。
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当权重被操作化后，传统之间才可以比较距离，例如使用

Jensen—Shannon散度或其他分布距离。没有测量指标时，“更开

放”“更完整”等排序缺乏经验意义。

三、从真理冲突到路径冲突的判别

并非所有长期争论都是路径之争。可以提出三项判据：双方是否

共享主要目标；核心分歧是否集中在合法起点和推进次序；各方是否

都能在特定条件下产生成功与典型失败。满足这些条件时，把争论重

写为条件化路径问题可能具有解释力；若争论涉及事实陈述或价值目

标本身，证据与规范论证仍不可被路径语言替代。

朱陆、顿渐、归纳—猜想和印度多种修行道路可以作为比较案

例，但每一案例都需由原典、历史制度与实践史分别验证。本书的映

射是可争议假说，不是对相关传统的最终裁决。

四、跨文明迁移作为路径序列

佛教中国化可被描述为“进入—沉浸—变奏”的候选序列：早期

概念比附、译经与判教、以及本土制度和语言的形成，提供了观察路

径五与路径六的材料。该描述的检验重点不是箭头是否优美，而是能

否解释具体文本变化、制度创新与概念不可译性，并优于其他历史解

释。
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五、可检验命题

• C1：同一传统中，实际实践权重显著高于制度权重的路径，其实践者

更可能报告合法性不足与资源摩擦。

• C2：两条路径的制度权重接近、且组织要求单一正解时，公开方法争

论更可能出现。

• C3：跨文化迁移若形成新的概念、制度和实践网络，而非仅替换术

语，更接近再创型路径。

• C4：若路径映射无法提高史料组织、预测新案例或解释反例，其比较

价值应被降低。

这些命题可通过历史语料编码、制度档案、网络分析和专家盲评

进行检验。

六、国际文献对话与检验接口

比较哲学研究长期警惕把异质传统压缩成同质“文明性格”，同

时也承认比较需要中层概念与可翻译问题（Graham, 1989；

Halbfass, 1988；Ganeri, 2001；Siderits, 2007）。科学哲学中的

范式、研究纲领和方法多元论，则提供了理解长期方法争议的另一组

工具（Kuhn, 1962；Lakatos, 1978；Feyerabend, 1975）。

六路径可作为中层比较模型，但必须接受双重约束：不把坐标系

当史实，不把相似结构当因果同源。若专门史研究反复显示分类遮蔽

多于解释，比较框架就应缩小。
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第五编 六路径的跨领域应用
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第二十一章 教育：按任务与学习者状态选择
教法

本章区分知识任务特征与学习者当前状态，不再把“知识点

DNA”或固定的“学习者类型”作为实质分类。教学路径应由任务

特征、学习者当前状态和课堂环境共同决定；同一学生在不同知识与

阶段中，可能需要完全不同的进入顺序。

一、教学任务的三维表示

在教育场景中，S 可表示概念、模型、作品或表现标准；D表示

推理、练习、反馈与错误修正的序列；E表示先备知识、语言、同伴

关系、评价制度、工具和时间结构。备课的第一步，是确定本课最可

靠的证据位于何处，以及最终需要交付理解结构、学习条件还是下一

步行动。

二、六种路径的教学功能

E→D→S 适合先备知识与规则必须形成稳定底盘的任务；

E→S→D 适合在丰富材料中先建立锚点，再打开迁移与探究；

D→E→S 适合问题或异常已经强烈出现、需要由问题倒逼知识补充；

D→S→E 适合通过原型、解题尝试或作品先显形，再根据反馈补足条

件；S→E→D 适合进入经典、范例或成熟模型并在其环境中形成自己

的问题；S→D→E 适合对已有作品或理解进行变奏、复盘与迁移。
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上述对应不是固定教法菜单。课程可以在单元尺度采用

E→D→S，在一次课堂活动中采用 D→S→E，并在学期末用

S→D→E 进行再创。关键是说明尺度和切换理由。

三、与学习科学的证据对话

主动学习的元分析显示，在 STEM课程中，结构化参与通常优

于单纯讲授；“生产性失败”研究说明，在适当任务与后续教学支持

下，先解决复杂问题再接受指导可能提高概念理解。与此同时，认知

负荷与最小指导批评提醒：缺乏足够先备知识时，完全开放的探究可

能造成无效负荷（Freeman et al., 2014；Kapur, 2008；

Kirschner, Sweller, & Clark, 2006）。检索练习研究还表明，长期

保持不能只由重新阅读替代（Roediger & Karpicke, 2006）。

这些成果支持“教学顺序具有条件效应”，但没有直接验证六路

径。SDE 的直接增量必须表现为：基于任务与学习者特征选择路径，

比统一顺序或随机顺序更稳定地改善迁移、保持和问题生成。

四、直接实证设计

可采用班级内交叉或集群随机设计。研究团队先由独立专家预注

册知识任务的候选路径；学生按标准顺序、诊断匹配路径和错配路径

学习，在教学时间、材料量与教师培训上保持可比。主要结果包括近

迁移、远迁移、延迟保持、认知负荷、问题质量和学习投入；过程结

果包括第一维展开充分度、第二维校正是否发生和切换轨迹。
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若匹配路径只提高满意度而不提高学习，或收益完全由额外教学

时间解释，则教育主张应缩小。研究还应报告不同先备水平、语言背

景和班级文化中的异质效应。

五、教育公平与伦理

路径公平不是让每位学生接受完全个性化课程，而是避免一种顺

序垄断所有入口与评价。任何路径诊断都需要学生参与，并允许复核

和退出；标签不得进入升学、能力分层或人格评价。对未成年人开展

研究应取得伦理审查与监护同意。

六、国际文献对话与检验接口

本章与认知负荷、主动学习、情境学习、反思性实践和形成性评

价相邻（Sweller, 1988；Lave & Wenger, 1991；Schön, 

1983）。六路径提供的是教学顺序的中层编排语言；其价值取决于是

否能产生超出已有教学法名称的可预测增量。
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第二十二章 健康：按临床任务特征组织证据
与随访

本章只讨论临床与健康任务的组织方式，不提供诊断、治疗、用药、

减停治疗或急症处置建议。任何具体健康决策均应遵循适用指南，由具备

资格的专业人员与当事人共同完成；急症和危险信号优先于任何路径分

析。

“病情DNA”在本章中改称“临床任务特征向量”，以避免把

方法论分类误当作病因判断。路径工具的用途，是组织证据、协商决

策和规划随访，而不是替代临床诊断。

一、健康任务的三维表示

S表示已观察到的症状组合、功能状态、检查结果、正式诊断或

干预方案；D表示症状轨迹、治疗反应、复发、依从和时间序列；E

表示既往史、共病、生活条件、社会支持、资源可及性、风险暴露与

医疗制度。三维由不同证据来源支持，不能凭单次自述直接相互推

断。

二、安全门与路径边界

任何路径运行前先检查急症、不可逆风险、药物安全、法律与专

业边界。规范指南、必要检查和专业评估构成不可绕过的约束。所

谓“换路径”只能改变问题组织与证据顺序，不能成为拒绝检查、延

迟治疗或追逐无限解释的理由。
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三、相邻方法的国际证据

共享决策模型强调选择、选项与偏好的协商，使最佳证据与个体

价值共同进入决定；SMART设计通过序贯随机化比较适应性干预策

略；N-of-1试验在适当条件下评估同一个体对不同方案的反应

（Elwyn et al., 2012；Nahum-Shani et al., 2012；Schork, 

2015）。这些方法说明，临床决策可以是动态、个体化和可回写的，

但它们均有明确专业规范与统计条件。

SDE 可以把上述方法连接到 S、D、E 和路径切换，但不能据此

宣称具有临床有效性。只有由临床专家主导、遵守伦理审查并使用真

实结局的直接研究，才能评估其增量。

四、可接受的验证阶梯

第一阶段可使用由临床专家编写的低风险方法学情境，比较不同

路径能否更完整地识别信息缺口、风险与转诊条件。第二阶段可在共

享决策或慢病教育中，测试路径工具是否改善问题清晰度、偏好表

达、计划可执行性和随访完整性。涉及诊断或治疗选择的研究必须由

临床机构负责，并设置数据安全监测。

主要指标应包括事实与指南一致性、危险信号识别、过度检查倾

向、决策冲突、共同决策质量、依从性和不良事件。任何创新性评分

都不能替代安全指标。
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五、国际文献对话与检验接口

循证医学强调最佳研究证据、临床专长与患者价值的结合；因果

推断要求明确目标试验与混杂；适应性干预则重视随时间更新策略

（Sackett et al., 1996；Hernán & Robins, 2020；Nahum-Shani 

et al., 2012）。六路径若进入健康领域，必须服从这些规范，而不是

把元方法论置于其上。
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第二十三章 商业与组织：按问题特征选择战
略切口

商业问题常被笼统地归为“市场问题”或“执行问题”。本章将

其区分为产品形态 S、行动与反馈序列 D、以及关系与资源生态 E，

并把战略切口写成可比较、可试验的路径选择。

一、经营任务的三维与尺度

S包括产品、服务、商业模式、组织结构和价值主张；D包括开

发、销售、交付、学习、决策和转型的过程；E包括客户网络、技术

栈、供应链、资本、制度、品牌记忆和组织文化。公司层路径与项目

层路径可能不同，诊断必须标注尺度。

二、三类常见切口

产品或价值主张本身模糊时，需要从 S 显露或最小原型入手；反

馈周期、协作与执行链断裂时，D是主要切口；监管、渠道、激励、

关系与资源持续吞没改变时，E是主要切口。每个切口都必须经过另

外两维校正，避免“只改产品”“只推执行”或“只做环境分析”。

三、与创业实验研究的对话

精益创业、设计思维和效应逻辑强调原型、用户反馈与不确定性

中的行动；科学创业方法进一步要求先提出可证伪的因果假说，再开

展实验。Camuffo 等人的随机对照研究以 116家意大利初创企业为
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样本，后续大规模复制在四项随机试验中覆盖 759家企业，报告了科

学化决策训练对试验、退出与绩效的条件性影响（Camuffo et al., 

2020, 2024）。

这些研究支持“结构化实验改变创业决策”的可能性，但并不证

明六路径。SDE需要证明其任务诊断和顺序编排在相同实验预算下，

能够产生额外的决策质量或更低的错误成本。

四、直接现场试验

可在创业加速器或企业创新项目中，将团队随机分为现行流程、

统一 E→D→S、诊断匹配路径、匹配加邻路径校正四组。控制导师时

长、数据权限和实验预算。结果包括假说清晰度、有效实验数、无效

项目及时终止、核心与运营要素的协调改变、收入／采用率、决策校

准和团队成本。

路径研究尤其应报告失败类型：原型速度提高但系统承载不足，

环境分析充分但窗口关闭，或频繁切换造成组织耗散。负结果有助于

确定路径适用边界。

五、国际文献对话与检验接口

探索—利用、组织学习、效应逻辑与商业模式研究说明，创新不

是单一规划过程，而是在行动、反馈、资源和表征之间循环

（March, 1991；Sarasvathy, 2001；Argyris & Schön, 1978；

Osterwalder & Pigneur, 2010）。六路径的检验重点，是顺序与闭

合责任是否构成独立解释变量。



六路径方法论入门 · 王德生

127

第二十四章 科研与学术创造：从问题到新结
构

一、研究问题不是题目的改写

研究问题应包含对象、差异、机制或关系、证据范围与可能反

例。仅把主题改成疑问句，不能形成研究问题。六路径首先要求辨

认：当前最有约束力的是已成形理论 S、异常或过程 D，还是资料与

制度 E；起点不同，文献、数据和模型承担的责任也不同。

二、六路径研究设计矩阵

E→D→S 适合从资料、制度或长期观察中形成结构解释；

E→S→D 适合在丰富背景中先建立分析锚点，再提出可追踪的变化问

题；D→E→S 适合由异常倒逼文献与数据；D→S→E 适合先提出最

小模型或原型，再用实验暴露条件；S→E→D 适合进入成熟理论或对

象并寻找新的研究方向；S→D→E 适合对既有理论进行变奏、复制与

边界扩展。

路径不是论文结构。研究报告可以按读者需要重排，过程日志则

应保存真实的起点、关键校正和切换。

三、形式化与开放科学

研究前应预注册主要问题、路径判据、预期增量、切换条件、排

除标准与分析计划。探索性结果可以保留，但必须与验证性分析区



六路径方法论入门 · 王德生

128

分。数据、代码、材料和来源应尽可能遵循 FAIR 原则；无法公开

时，应说明限制和可审计接口（Wilkinson et al., 2016；Nosek et 

al., 2018）。

四、跨学科协作中的翻译责任

同一术语在不同学科可能落在不同维度。跨学科团队需要建立术

语表、证据等级和闭合责任：谁负责定义对象，谁追踪过程，谁说明

条件，谁验证事实。翻译不是把所有概念改写成 SDE 术语，而是让

各领域的原生判据能够进入共同模型。

五、引用真实性与论证边界

引用必须支持被引用的具体命题。相邻结构、相似术语和成功案

例只能提供比较接口，不能充当 SDE已被证实的证据。涉及经典文

本、跨文明定位和实验数值时，应给出版本、页码或可核验来源。人

工智能生成的参考文献必须逐条核查。

六、直接验证的研究计划

六路径的核心研究问题不是“能否解释任何案例”，而是任务—

路径匹配是否可重复地改善结果。可采用预注册多领域任务集、独立

任务标注、随机路径分配、盲评、过程日志和层级模型。研究应同时

比较匹配、错配、随机与可切换条件，并控制时间、材料和模型能

力。
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七、国际文献对话与检验接口

波普尔强调可反驳性，库恩与拉卡托斯关注研究传统和异常，开

放科学运动强调预注册、复现与透明度（Popper, 1959；Kuhn, 

1962；Lakatos, 1978；Munafò et al., 2017）。六路径若要进入学

术共同体，必须把自身变成可失败的研究程序，而非只用于重述成功

史。
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第六编 六路径与人工智能技术
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第二十五章 为什么大模型需要路径方法论

大语言模型具有广泛的语言压缩与生成能力，但流畅输出不等于

知识发生。模型可能重组训练材料、调用外部证据、执行工具并形成

新假说；只有当新结构回应真实差异、经过证据校正、说明边界并进

入后续实践时，才具有较强的知识生成意义。本章把六路径定位为模

型之上的可审计控制层，而不是替代基础模型的另一种模型。

一、模型、控制器与知识环境

基础模型提供参数化记忆、语言模式和生成能力；检索、数据

库、工具和现实反馈构成外部环境；用户与专业人员提供任务、价值

约束和最终裁决。六路径控制器负责把任务转换为有序的证据入口、

校正步骤和闭合责任。

在这一架构中，S是当前可辨对象、候选结论或输出结构；D是

推理、搜索、行动、反馈与修订序列；E是模型参数记忆、外部知识

库、工具、制度与用户情境。三维不是模型内部可直接读取的神秘变

量，而是系统设计与审计的功能划分。

二、任务路由与有状态执行

智能体先把任务表示为特征向量 z，生成候选路径和风险等级。

路径执行器将 π拆成三个状态，每一状态规定可使用的证据、必须回

答的问题和禁止越过的安全门。第二维必须对第一维形成可记录的修

改；末维必须交付结构、条件或行动，并附来源、不确定性和反例。
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与单次提示相比，有状态执行能够隔离中间结果、检查路径漂

移、实施重试和人工接管。路径合规与事实正确必须分别评估：模型

可以严格遵守顺序却引用错误，也可以事实正确却没有产生任何路径

增量。

三、与主流人工智能方法的关系

链式思维把中间推理显式化；自洽性从多条推理轨迹中聚合；

Tree of Thoughts和Graph of Thoughts引入搜索、回溯与图结

构；ReAct交错推理与外部行动；Reflexion把反馈写入语言记忆；

检索增强生成把参数记忆与外部文档连接；多智能体辩论使用差异化

生成与评议（Wei et al., 2022；Wang et al., 2023；Yao et al., 

2023a, 2023b；Besta et al., 2024；Shinn et al., 2023；Lewis et 

al., 2020；Du et al., 2023）。
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这些工作表明，推理组织、搜索、外部工具与反馈会在特定任务

和基准上改变模型表现。原论文中的结果依赖模型、提示、预算与评

测设置，不能直接外推到其他任务。它们支持“控制流可能影响输

出”的一般命题，但没有验证 SDE 三维、六条路径或任务匹配规

则。

四、六路径控制层的可检验增量

SDE 智能体提出四项可分离、待检验的工程假说：任务特征能够

预测更合适的起点；第二维校正可能比等预算的单纯延长推理更有

效；共同闭合维可能提高多路径结果的可比性；按预注册阈值切换可

能在信息增量停滞后获得收益。每项都应通过消融与随机对照单独检

验。

若路径路由不能稳定超过统一默认流程，若收益完全由更多令

牌、更多检索或更多模型调用解释，或不同评估者无法判断路径是否

执行，工程主张就必须缩小。

五、人—机器复合体与作者责任

智能体运行依赖模型、检索库、工具、用户任务和专业判断，产

出应被视为复合系统的结果。复合性不取消责任：系统设计者负责控

制与安全，数据提供者负责来源条件，专业使用者负责领域判断，最

终发布者负责事实与署名。不可把“涌现”用作责任真空。
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机器可以生成候选、追踪证据和执行比较，但价值目标、不可逆

风险和意义裁决仍需明确的人类责任接口。人工接管不是失败，而是

可审计系统的一部分。

六、安全、真实性与回写

高风险任务必须先经过安全分类，限制工具权限，要求权威来源

和人工确认。事实验证、引用追踪、隐私保护和提示注入防御属于 E

层约束，不能由路径语言替代。输出进入数据库、制度或模型记忆

前，还应经过版本化审查，防止错误 S回写为长期 E。

七、国际文献对话与检验接口

扩展心智与分布式认知把认知单位扩展到人、工具和环境；本体

论工程强调共享概念与可复用表示；现代智能体研究强调检索、工

具、记忆与审计（Clark & Chalmers, 1998；Hutchins, 1995；

Gruber, 1993；Mialon et al., 2023）。六路径的贡献若成立，应表

现为比现有控制流更清楚的任务路由、校正责任和失败诊断，而非重

新命名已有组件。
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第二十六章 六路径智能体的工程化方法

工程化目标是把六路径从概念说明转化为可复现的控制流。最小

系统由任务识别器、路由器、路径执行器、检索与工具层、证据审计

器、凝缩器、日志与人工接管模块组成。

一、任务识别器与路径路由

识别器输出任务类型、三维证据可靠度、成熟度、风险、闭合责

任与人工确认点。路由器根据历史表现或规则计算候选路径，不直接

生成答案。形式上可写为：

π* = arg max (π ∈ Π) { E[Q_π | z] - λCost(π) - ρRisk(π) }

在高风险或低置信情形中，系统应输出路径集合与核验需求，而

非伪装成确定选择。

二、有状态路径执行器

每一阶段保存输入证据、状态摘要、允许的工具、必须回答的问

题、校正结果和退出条件。执行器在阶段间运行合规检查；第一阶段

不足时回到原维补证，不允许用完整而空洞的文本掩盖信息缺失。

INPUT: task u, evidence pool B, safety policy G

z ← classify(u, B)

P ← candidate_paths(z)

for π in P:

 state ← initialize(π, z)
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 for k in {1,2,3}:

 evidence_k ← retrieve(B, dimension=π_k)

 output_k ← execute(state, evidence_k, G)

 audit_k ← check_transition(output_k, π_k)

 if audit_k fails: repair_or_stop()

 state ← update(state, output_k)

 result_π ← close_and_verify(state)

return aggregate(results, provenance, uncertainty)

三、检索、工具与证据分层

S检索偏向对象定义、指标与成熟案例；D检索偏向时间线、机

制、版本和过程数据；E检索偏向制度、关系、历史与资源。检索结

果同时标注来源等级、日期、适用范围和冲突。路径只决定证据进入

顺序，证据等级决定能够承担多强的事实结论。

工具调用需要最小权限、输入输出校验和失败回退。外部数据不

能自动获得真实性，系统必须区分原始材料、同行评议研究、机构文

件、新闻与用户叙述。

四、多智能体与凝缩

多智能体的有效差异应来自路径、证据入口、工具权限或闭合责

任的真实隔离，而不是角色名称变化。凝缩器原则上不以简单多数投

票替代证据比较，而应提取共同事实、独有增量、真实冲突、来源差

异和未解决问题。共同闭合维只提供比较尺度，不能保证不同路径结

果天然可合并。
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五、日志、溯源与版本化

最小日志包括输入版本、任务分类、候选与实际路径、每阶段证

据、模型与参数、工具调用、路径合规、事实核验、人工修改、停止

原因和最终输出。采用可追溯来源表示，可与 PROV 等溯源标准连接

（Moreau & Groth, 2013）。隐私数据应最小化、脱敏并按期限删

除。

六、国际文献对话与检验接口

本体论工程、工作流系统、检索增强生成和智能体研究提供了概

念共享、外部证据、工具调用与溯源机制（Gruber, 1993；

Guarino, 1998；Lewis et al., 2020；Schick et al., 2023）。六路

径工程的独立贡献需要通过路由消融、顺序随机化和成本控制证明。
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第二十七章 中华智问知识发生器：六路径的
完整技术应用

中华智问知识发生器尝试把六路径从哲学说明转化为工程控制

流：形态、条件与演化三类智能体并行运行，各自锁定两条路径；首

轮按主路径展开，第二轮换到邻路径重新起步，再通过跨路径比较识

别共同事实、独有增量与冲突。所谓“误差互消”是待验证的工程假

说，不能假定多智能体天然减少错误。

一、总体架构

• 三焦并行：形态焦、条件焦与演化焦分别承担 S、E、D 的闭合责

任，降低三个智能体产生同质答案的概率。

• 分段校正：每个智能体先形成独立中间结果，再进入路径转换与校

正，以降低过早综合和相互暗示。

• 跨路径比较：三份路径报告两两比较，提取共同底盘、独有增量、

冲突判断与来源差异，再形成带不确定性的综合报告。

二、路径锁定与漂移对抗

初步工程实践提示，模型即使收到明确路径指令，也可能漂回更

常见的叙述顺序。单纯写一句“按某路径回答”通常不足以证明稳定

执行。可测试的控制方式包括：把路径拆成明确阶段；为每一维规定

动作与证据权限；要求第二维显式校正第一维；要求第三维记录未解

决冲突；保存路径日志并在输出后审计。
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三、接到议题后的启动流程

1. 识别任务层级，区分本体论分析、半分析半操作和操作实践任务。

2. 编码任务特征，提出首路径与必要的对照路径。

3. 充分展开第一维，不在起点尚未形成信息增量时急于综合。

4. 让第二维改变第一维的判断，而不是并列补充材料。

5. 让第三维校正前两维，并完成结构、条件或行动方向的闭合。

6. 形成明确裁决，凝缩互不重叠的核心论点，并保留冲突与不确定性。

7. 进行证据、推理与前提三类自我批评，提出能够质疑原问题预设的升

维问题。

8. 把 SDE 术语翻译成目标学科的本地语言，避免术语代替内容。

9. 在摘要、节标题和全文三个层级进行路径与事实扫描。

10. 按事实准确、问题空间增量、跨场景稳定性、边界改写、可执行

性、安全与成本进行分项自评，不合成无法解释的单一总分。

四、常见反模式

接到议题就开始写

跳过任务层级、任务特征与路径选择，结果由语言惯性接管。

三维拼盘

分别写 S、D、E 后直接“综合”，却没有任何一维改变另一

维。

温和综合

把冲突写成“各有道理”，不承担裁决责任。
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抽象套话

用“复杂”“多重因素”“需要多视角”代替针对对象的具体判

断。

路径错配任务

以习惯起点处理所有问题，使分析在错误入口处越走越深。

升维变成平移

只增加一个相关问题，没有质疑原问题的前提。

反直觉判断变成口号

只作强断言，不给可验证、可证伪的机制和证据。

本地化失效

输出残留大量内部术语，读者看到的是框架名称而不是目标领域

的新知识。

提示词全文、替换脚本、版本修补记录与逐行代码属于可变的实

现层，应在独立技术手册或代码仓库中版本化维护。本章只保留架构

责任、审计接口与最小交付要求，以避免把某一版本实现误写成理论

本身。

五、最小交付包与审计字段

一次完整运行至少交付六类对象：任务特征与候选路径、各阶段

证据及来源、第二维对第一维的修正记录、多路径冲突矩阵、带边界
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的最终裁决，以及安全与人工接管项。只交付一篇流畅答案而缺少这

些审计对象，无法验证系统是否完成了预定路径控制。

交付包应与版本、模型、检索库、工具权限和时间预算绑定，使

同一任务能够复现、比较与回滚。未决事实、来源冲突和被人工否决

的建议也应保留，而不能在凝缩阶段被悄然删除。

六、国际文献对话与检验接口

自洽性、多智能体辩论、Tree/Graph of Thoughts等方法表

明，多轨生成与评议可能提高某些任务表现，同时也带来相关错误、

成本和虚假共识（Wang et al., 2023；Du et al., 2023；Yao et al., 

2023b；Besta et al., 2024）。中华智问的独立价值需由路径隔离、

共同闭合和误差互消的消融实验建立。
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第二十八章 六路径智能体的评估、安全与迭
代

评估必须把“路径是否执行”“知识是否可靠”“实际结果是否

改善”分开。只看语言流畅度会把基础模型能力误记为方法贡献，只

看路径合规又会容忍事实错误。

一、分层指标体系

过程层包括起点展开充分度、第二维校正强度、闭合责任完成

度、切换合理性和路径漂移率。知识层包括事实准确、来源可追溯、

反例覆盖、不确定性校准、机制解释和独有增量。结果层包括决策质

量、执行效果、错误成本、用户能力变化、时间与计算成本。

多指标应预先规定主次，不宜把所有分数加成一个“创新智

商”总分而失去解释。自动评分可检测格式、来源和部分一致性，深

层创新与领域正确性仍需盲评和现实结果。

二、安全门与人工接管

医疗、法律、金融、自伤、隐私、不可逆操作和重大公共影响任

务触发高风险策略：限制生成范围、强制权威检索、禁止自主执行、

要求专业复核或直接停止。人工接管记录触发原因、机器已完成内

容、未核实事实和建议的下一步。

安全策略本身也需评估，包括危险信号漏检、过度阻断、不同群

体上的差异影响和对抗提示鲁棒性。路径探索不能延迟紧急行动。
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三、消融、基线与分布变化

核心消融包括去掉任务路由、去掉第二维校正、去掉路径锁定、

去掉外部检索、去掉多路径凝缩和去掉事实审计。基线至少包括裸

问、统一默认路径和等预算的通用推理控制器。模型、检索库、用户

群体或任务分布改变后，旧结论必须重新校准。

四、上线门槛、回滚与持续监测

系统上线前至少应分别通过路径合规、事实与引用核验、安全

门、成本上限和人工接管五项门槛。任何一项未达标，都不应以综合

平均分掩盖；高风险任务还应采用更严格的来源等级、权限隔离与发

布审批。

部署后需持续监测分布漂移、引用失真、路径偏置、人工纠错

率、回滚频率和风险事件，并保留模型、提示词、检索库与规则版

本。发生系统性偏差时，应能够停止写入长期记忆、撤回受影响输出

并恢复到经验证版本。

五、国际文献对话与检验接口

HELM主张多维度、透明的语言模型评估；幻觉研究强调事实

性不能由流畅度推断；Constitutional AI 等工作展示了规则约束与

监督结构（Liang et al., 2023；Ji et al., 2023；Bai et al., 

2022）。六路径评估应在这些通用指标之外，证明顺序、闭合和切换

的独立价值。
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第七编 检验、边界与未来研究
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第二十九章 六路径方法论如何被检验

形式完备性只说明三个不同元素有六种全排列，不构成经验有效

性的证据。本章给出六路径的直接验证方案，所有效应均视为待检验

假说，不预设正结果。

一、核心假说

• H1 任务—路径匹配：在控制时间、资料和输出长度后，预注册的匹

配路径优于统一默认 E→D→S 和随机路径。

• H2 校正中介：匹配优势主要通过第二维对第一维的实质修正产生，

而不是来自更多文字。

• H3 工程分离：路径锁定提高合规率，但事实正确仍主要依赖检索、

来源质量和验证模块。

• H4 多路径增益与成本：多路径或多智能体可能提高独有增量与反例

覆盖，同时增加计算、协调和凝缩错误。

• H5 切换效应：当信息增量低于阈值后，按预注册规则切换优于继续

固定路径；过早或自由切换未必有益。

二、多领域对照条件

建议在教育任务、商业决策、临床方法学情境和 AI推理任务中

设置五类条件：A裸问或现行流程；B统一默认 E→D→S；C 诊断匹

配路径；D匹配路径加邻路径校正；E 全路径／多智能体。所有条件

应控制总时间、材料访问、令牌或辅导资源。
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三、测量与盲评

主要结果包括事实准确、机制解释、独有增量、可执行性、风险

与校准、时间和成本。过程指标包括起点展开、第二维校正、闭合完

成、切换轨迹和评分者一致性。评分者应不知道实验条件，任务路径

由独立专家在结果产生前标注。

教育研究增加近迁移、远迁移与延迟保持；商业研究增加有效实

验、及时终止和真实绩效；临床情境增加指南一致性与危险信号识

别；AI 研究增加工具调用正确率、引用真实性和鲁棒性。

四、统计分析与开放科学

研究应预注册主要假说、样本量、排除标准、路径判据和分析代

码。推荐分层随机化与层级模型，以处理任务、参与者、领域和评分

者的嵌套；报告任务×路径交互，而非只比较路径平均分。对H2 可
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使用中介分析，对切换效应使用时间序列或生存模型，并进行等预算

和不同模型能力的稳健性分析。

零结果、负结果与不良后果均应公开。若任务分类一致性不足、

效应对模型或领域极不稳定，或路径收益完全被额外计算解释，理论

应缩小。

五、长期回写研究

实验室输出不能证明回写。教育、组织和智能体部署需要追踪新

S是否进入课程、制度、工具或记忆，并改变下一轮D。长期研究同

时记录路径语言是否形成新标签、是否边缘化少数路径、是否增加协

调成本和权力不对称。

六、国际文献对话与检验接口

随机实验、准实验、机制分析、案例研究与开放科学分别提供因

果估计、外部效度和过程解释工具（Shadish, Cook, & Campbell, 

2002；Yin, 2018；Hernán & Robins, 2020；Nosek et al., 

2018）。SDE 研究应采用这些既有标准，而不能以理论新颖性降低

证据要求。
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第三十章 边界、反例与可能的错误

六路径最适合结构、过程与环境相互牵连，且起点选择可能显著

改变结果的复杂任务。日期查询、明确算法执行和简单复述通常不需

要完整路径；强行编排会增加成本并制造虚假深度。

一、事后解释与不可证伪风险

S、D、E 具有较强包容性，任何结果都可能被事后重新归类。防

止这一风险的最低要求，是行动前记录任务、路径、预期增量、切换

与失败条件；结果出现后不得无记录地改称“其实走了另一条路

径”。

二、分类主观性与构念效度

同一证据可能被标为 S、D 或 E。操作定义、编码手册、独立评

估、分歧记录和一致性统计能够降低但不能消除主观性。若专家长期

无法区分三维，或三维指标高度重叠，构念需要重写。

三、顺序、叙述与机制的区分

某种叙述顺序提高理解，不等于现实按同一顺序发生。六路径首

先是认识与行动编排；只有获得独立的时间、干预和机制证据，才能

进一步主张发生机制。形式算子也不能代替因果识别。
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四、文化比较的限度

文明权重模型只能作为历史研究假说。任何映射都需保留内部差

异、时期、制度层级和跨文化交流。若分类强化刻板印象、忽略原典

或不能解释反例，应撤销而非维护。

五、需要实质修订的证据

以下发现将迫使理论缩小或修改：三维无法可靠区分；稳定出现

不可还原的第四维；六种顺序不足以描述关键并行机制；匹配、错配

与随机路径没有可重复差异；任务特征无法被独立判断；路径收益可

完全由时间、知识、模型规模或期望效应解释；路径制度化造成的伤

害超过收益。

六、国际文献对话与检验接口

构念效度、欠决定性、模型选择和科学可错性提醒研究者：理论

的解释广度可能来自模糊，而非真实性（Popper, 1959；Longino, 

1990；Wimsatt, 2007）。本章把失败条件写入理论，目的不是降低

雄心，而是使雄心承担证据责任。
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第三十一章 从六路径到路径生态

个体形成路径偏好，团队形成路径分工，制度分配合法性与资

源，智能体则可根据实时证据更新路由。路径生态研究的对象，不再

是“哪条最好”，而是不同路径如何在多尺度系统中竞争、协作、切

换和回写。

一、路径分布

设某系统在时刻 t 的路径权重为：

w(t) = [w_1(t), …, w_6(t)] ∈ Δ⁵

权重可以表示资源、注意力、调用频率或制度合法性。成熟生态

不要求六条路径平均，而要求不存在未经检验的永久垄断，并为低权

重路径保留在适配处境中被调用的入口。

二、自适应更新

系统可以根据路径收益 g_t、成本 c_t 与风险 r_t更新权重，例

如：

w(t+1) = Softmax[log w(t) + ηg(t) - λc(t) - ρr(t)]

该式只提供一种学习框架。真实更新还需防止早期偶然成功造成

锁定、少数任务被平均收益吞没，以及制度权力把评价指标本身塑造

成偏好。
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三、团队与制度设计

团队可以配置守异常、建条件、做原型、验结构和管安全等互补

责任，但角色应可轮换，避免方法偏好固化为身份等级。制度层需要

分别观察文本倡导、资源分配和实际实践，不能用口号推断生态已经

开放。

四、智能体中的路径生态

自适应智能体应记录每条路径的任务条件、收益、不确定性和失

败类型，在新证据到来时更新，而不是从六个提示模板中静态选择。

跨模型、跨代理和跨工具的路径分工还需要考虑通信成本、同质偏差

与责任归属。

五、未来研究议程

未来工作包括：建立跨领域路径数据集；估计路径匹配和切换的

因果效应；研究权重分布与创新、稳定和公平的关系；探索多主体博

弈下的路径生态；评估制度采用后是否重建新的隐性等级。

六、国际文献对话与检验接口

复杂适应系统、组织探索—利用、生态组合与集成学习均研究多

策略共存和适应（Holland, 1995；March, 1991；Kauffman, 

1993）。六路径生态的增量，在于把策略差异与 S、D、E 的起点和

闭合责任相连，并接受长期制度后果的检验。
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结语 从唯一正确的道路到有条件的
多路径智慧

人类对方法的渴望，常常表现为寻找一条永远正确的道路。统一

方法带来安全感：只要依次完成步骤，似乎就能抵达可靠答案。但复

杂世界不断提醒我们，问题并不会按照教材顺序出现，生命不会等待

理论完备才开始变化，创新也不会总在条件齐备之后发生。

六路径方法论提出的不是相对主义。它不认为所有道路同样好，

而要求道路接受处境检验。某条路径是否合适，要看它是否保护关键

差异、加工张力、形成可辨认结构，并说明承载条件与后果。路径平

权不是取消判断，而是要求判断同时说明任务、证据、风险与后果，

并接受领域规范和参与者经验的校正。

SDE 本体论尝试保存发生分析的三维完整性；三原理提出动力假

说；六路径让进入顺序成为可选择和校正的对象；三方程把运行中形

成的依赖关系留给下一轮。四者共同构成的不是保证成功的机器，而

是一套需要证据检验、用于减少盲目、暴露遗漏并允许修订的公共语

言。

这套语言最深的伦理意义，也许是承认他人可以从不同地方抵达

问题。有人先看见已成形的伤口，有人先感觉变化中的疼痛，有人先

辨认长期制造疼痛的环境。真正的共同工作，不要求他们立刻拥有同

一种视角，而要求每一种视角都愿意穿过另外两维，并在结论处承担

责任。
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当知识进入智能体时代，这种责任更加迫切。机器可以更快地产

生答案，也可能更快地固化默认路径。我们需要的不只是会说更多话

的系统，而是能够说明自己从哪里进入、遗漏了什么、何时应当换

路、哪些事实仍需核验的知识伙伴。中华智问知识发生器是这一方向

上的技术实验，而不是理论终点。

六路径最终要保护的，不是六个箭头，而是发生本身：让尚未成

形的差异不被过早压平，让成熟结构仍能打开自己的历史，让环境中

被遮蔽的关系重新进入判断，让一次真实改变能够回写下一次发生。

方法的价值，不在替世界预先规定唯一道路，而在帮助行动者形成更

多可承担、可检验、可继续并可在失败时撤回的道路。
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七、经典文本与原典参照（作品级）

说明：古典作品跨语言、跨版本差异较大，本节按作品级列示，不指

定单一译本。正文逐字引文在正式学术使用时仍应回到作者实际采用的底

本，并注明篇章、卷次、节号或页码。

亚里士多德：《工具论》《后分析篇》。
培根：《新工具》。
笛卡尔：《方法谈》《第一哲学沉思集》。
康德：《纯粹理性批判》。
黑格尔：《精神现象学》《逻辑学》。
胡塞尔：《纯粹现象学通论》；海德格尔：《存在与时间》；维特根斯坦：《逻辑哲学

论》《哲学研究》。
中华古典：《周易》《老子》《庄子》《论语》《荀子》《墨子》《朱子语类》《象山先

生全集》《传习录》《六祖坛经》《船山遗书》《孙子兵法》。
印度古典：Nyāya-sūtra；Bhagavad Gītā；Yoga-sūtra；Mūlamadhyamakakārikā；

Tri ś ikā-vijñaptimātratāṃ 。
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附录
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附录一 六路径速查表

路径 常用名称 适合的起点状态
阶段性闭合责

任
主要风险

E→D→S 沉淀型
资料、制度与关

系网络较厚
形成可辨结构

背景膨胀、迟迟

不成形

E→S→D 锚定型
处境复杂，需要

临时支点
打开后续变化 过早定型

D→E→S 倒逼型
异常、冲动或问

题很强

让原创结构结

晶

证据不足、冲动

耗散

D→S→E 原型型
必须通过做来获

得知识

建设可持续底

盘
样本幻觉

S→E→D 进入型
已有对象、目标

或方案

组织可执行路

径
被既有结构锁死

S→D→E 再创型
成熟结构需要解

构更新

改写环境和规

则

形式模仿、伪创

新
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附录二 任务特征判断卡（任务DNA）

• 当前任务要解释、诊断、设计还是生成？

• 最可靠的第一手证据位于 S、D还是 E？

• 三维中哪一维最薄弱，哪一维最可能成为瓶颈？

• 本轮必须交付结构、条件还是行动方向？

• 第一维是否已经充分展开，而非只被命名？

• 第二维是否改变了第一维判断？

• 第三维是否承担了清晰的闭合责任？

• 哪一种证据出现时必须切换路径？

• 结果怎样回写环境并进入下一轮？

• 哪些事实、引用和高风险判断仍需人工复核？
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附录三 中华智问六路径编排伪代码

INPUT: question, evidence_base, operating_mode
task = classify_task_features(question)
paths = choose_paths(task, operating_mode)

FOR each path IN paths:
 lock(path.start_dimension)
 r1 = expand_start(question, evidence_base)
 r2 = traverse_second_dimension(r1)
 r3 = close_on_third_dimension(r2)
 audit_path_compliance(r1, r2, r3)
 audit_facts_and_citations(r3)

comparison = compare_path_increments(all_r3)
result = condense_without_false_consensus(comparison)

RETURN result, sources, uncertainty, path_log
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附录四 写作、引用与研究纪律

六路径写作与研究至少遵守以下纪律：

1. 顺序纪律：不得用 S、D、E 三个视角的并列罗列，冒充路径的真实转

换。

2. 概念纪律：不得把 S、D、E 当作任意标签；每次使用都应说明操作定

义、证据来源与时间尺度。

3. 层级纪律：理论命题、形式假说、相邻研究、直接数据和作者解释必

须分开标示。

4. 路由纪律：路径选择、切换和停止条件应在结果产生前记录，禁止事

后改名维护理论。

5. 引用纪律：关键事实、实验数值和经典引文必须可追溯；不能确认的

书目信息不得为版面完整而猜测。

6. 比较纪律：跨文明映射是可撤销的中层假说，不得替代原典、历史制

度与专门思想史。

7. 结果纪律：零结果、负结果、副作用与高成本必须进入报告，不能只

保留支持六路径的案例。

8. 安全纪律：不得以创新、探索或换路径之名越过医疗、法律、金融、

隐私和不可逆操作的专业边界。

9. 人机纪律：人工智能生成的事实、引用和建议必须核验；最终发布者

承担署名、事实与后果责任。

10. 回写纪律：进入制度、数据库或模型记忆的结论必须版本化，保留撤

回、修订与删除接口。
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附录五 六路径工作坊完整操作手册

一、工作坊的目标

六路径工作坊不是用半天时间向参与者讲完一套理论，而是让一

个真实问题在不同进入顺序中显露出原先看不见的部分。它适用于研

究选题、课程设计、组织转型、产品创新、公共议题分析和跨专业协

作。最适合的问题通常具有三个特征：参与者对问题已有不同解释；

信息不少却迟迟无法形成有效行动；改变任何局部都会牵动更大关系

网络。

工作坊不适合替代紧急处置。生命安全、法律时限、重大财务风

险或明显伦理伤害已经出现时，应先按专业规范控制风险，再进行路

径分析。方法论不能用“继续探索”拖延必须立即承担的责任。

二、准备阶段：把问题写成可运行任务

主持人应在会前收集一页问题说明，包括目前可见结果、重要事

件序列、相关人员与制度条件、已经尝试的方法以及失败证据。材料

不求面面俱到，但必须区分事实、解释和愿望。事实是可追溯的观察

或记录；解释是对事实关系的判断；愿望是希望形成的未来状态。三

者混写，会让任何路径都被预设答案牵引。

参与者以六至十二人为宜，应包含直接承受问题的人、拥有专业

知识的人、能够改变条件的人和对既有方案持异议的人。如果只有管

理者，E中的权力和成本分布往往会被遮蔽；如果只有执行者，S 层
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的制度约束又可能无法进入决策。多样性不是为了代表性装饰，而是

为了让不同维度拥有真实证据。

会场准备三块区域，分别标记 S、D、E。S 区只接受已经显露或

希望形成的结构；D 区记录事件、差异、转折、节奏和未完成过程；

E 区记录资源、关系、规则、历史、语言、技术和情绪气候。任何内

容都可以被移动，但移动者必须说明为什么原分类不足。

三、第一轮：三维事实盘点

第一轮暂不选择路径，只建立最低限度的共同底盘。每位参与者

分别写下三个事实：一个可见 S、一段关键D、一项重要 E。主持人

逐条询问证据来源，并把推测用不同颜色标记。此时不争论方案，也

不急于统一定义。

盘点结束后检查三种失衡。如果 S卡片最多，团队可能被结果和

标签占据，却缺少生成史；如果D卡片最多，团队看见大量活动，却

不知道哪些变化值得结算；如果 E卡片最多，团队可能陷入背景无限

延伸。失衡不是错误，它提供首路径判断的线索。

主持人随后提出差异问题：“哪一项事实最不能被我们当前的解

释容纳？”再提出张力问题：“哪两种正当要求无法同时满足？”最

后提出生成问题：“如果关系真的重组，什么会第一次变得可

能？”三个问题使材料从静态分类转向动力识别。
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四、第二轮：平行运行两条路径

为了避免第一选择被误当唯一答案，工作坊原则上并行运行两条

可比较路径：一条由任务特征形成候选，另一条选取共享一个维度的

邻路径。例如首选 D→E→S时，可用 D→S→E 作为对照。两组使用

相同事实底盘与时间预算，只改变第二、第三维的顺序；若风险或资

源不允许并行，应说明理由。

每组第一阶段只能展开起点。起点为 D，就必须描述差异怎样出

现、持续、放大或中断，不能立刻归因环境；起点为 E，就必须绘制

条件关系，不能马上跳到行动清单；起点为 S，就必须区分结构、边

界与变体，不能把名称当作分析。

第二阶段进入校正维。此时每组必须写出至少三项“原判断因此

改变”的内容。若进入 E 后只是增加背景，或进入 D 后只是增加时间

线，说明转换没有发生。校正的标准不是信息增多，而是第一维的意

义被重新组织。

第三阶段完成闭合。闭合在 S，要给出可以辨认和检验的结构；

闭合在 E，要说明哪些条件组合必须被建设、撤销或重新连接；闭合

在D，要形成带主体、节奏、反馈点和停止条件的行动序列。

五、第三轮：比较增量而不是投票

两组展示后，不立即表决哪一条更好。主持人建立四列比较表：

共同发现、路径独有发现、相互冲突判断、仍缺证据之处。共同发现
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构成较稳底盘，独有发现衡量单路径不可达增益，冲突判断暴露需要

裁决的张力，缺证据之处决定下一轮调查。

路径比较不能用文字华丽度取胜。每个独有判断都要回答：它由

哪一次维度转换产生？若换一条路径是否仍能得到？它怎样改变后续

决策？无法回答的“独特洞见”，可能只是小组成员知识差异，而非

路径增益。

当两条路径给出不同方案时，可用最小可逆实验代替抽象争论。

选择成本较低、反馈较快、失败可恢复的行动，同时设置能够区分两

种解释的观察指标。路径方法论由此进入经验检验，而不止停留在讨

论。

六、第四轮：形成三方程式结算

工作坊最终不应只留下一面便利贴。团队要把发现压缩成三类关

系句。

发生关系句说明：在何种 E中，经过怎样的 D，更可能形成何种

S。稳定关系句说明：一个 S若要持续，需要保留哪些D 并维持怎样

的 E 适配。演化关系句说明：本轮形成的 S如何进入制度、工具、语

言或记忆，回写下一轮 E。

每个关系句必须附带适用范围、证据来源、反例、责任人和复查

日期。例如，“当新教师拥有每周一次同伴观课、错误讨论不进入绩

效惩罚、教学方案可以小规模试验时，其课堂提问设计更可能在一个

学期内形成可复用结构。”这比“支持教师创新”更接近可检验方

程。
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七、行动设计与回写

行动清单按三层排列。第一层是立即停止的事：哪些行为正在压

平差异、制造虚假稳定或隐藏成本。第二层是短周期试验：未来两至

四周可以验证的结构、过程或环境调整。第三层是回写安排：成功和

失败怎样进入制度记忆，谁负责记录，什么条件下扩大或终止。

回写经常被遗漏。一次工作坊产生热情，却没有修改会议规则、

数据记录、预算边界或责任分工，旧 E很快会把新行动拉回原位。真

正完成的工作坊，应至少改写一个后来者能够感受到的条件。

八、主持人的八条纪律

第一，不用理论术语压过现场语言。参与者可以不说 S、D、E，

但必须清楚自己在谈形态、过程还是条件。

第二，不把异议者当成阻力。异议可能是系统尚未吸收的差异信

号。

第三，不允许权力较高者替他人描述代价。成本由谁承担，应由

承担者优先发言。

第四，不以时间紧为由取消第二条路径。没有对照，默认路径很

容易重新垄断。

第五，不追求温和综合。若判断真正冲突，应保留冲突并设计检

验。

第六，不把创意数量当作生成质量。新方案必须说明关系如何重

组。
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第七，不把会后行动写成无主体的被动句。每项行动都要有责任

人、反馈点和停止条件。

第八，不隐瞒不确定性。证据不足时，最专业的结论是明确下一

步怎样获得证据。

九、工作坊记录模板

记录首页写明问题、范围、日期、参与者和高风险边界。第二页

保存三维事实盘点。第三页记录差异、张力与可能生成点。第四、第

五页分别记录两条路径的三个阶段。第六页形成路径比较表。第七页

写三类关系句。第八页列出停止事项、短周期试验、回写安排和复查

时间。

所有记录应保留版本。后续复盘时，不只检查行动是否完成，还

要检查当初的路径判断是否正确：被视为 S 的问题是否其实只是短暂

D？被归为 E 的约束是否能够通过新 S改变？第一路径遗漏了什么？

第二路径的独有发现是否真的改善结果？这种反身记录会逐渐形成组

织自己的路径知识库。

十、个人日常使用：十分钟六路径笔记

六路径也可以缩小为个人笔记。先写下当前问题与时间尺度，再

分别记录 S、D、E；随后用简短时间编码任务特征并提出候选路径，

按路径完成三维校正，最后写出阶段性结论、反例、下一步与停止条

件。具体分钟数可按任务调整。
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十分钟笔记不追求宏大完整，它训练的是进入顺序的自觉。连续

使用一段时间后，可以统计自己总从哪一维起步、哪一维最常被略

过、何种问题最容易路径错配。个体的路径偏好一旦可见，就能从无

意识习惯变成可选择能力。

六路径的熟练，不是遇到任何事情都画六个箭头，而是在关键时

刻知道默认顺序正在限制自己，并能够有纪律地换一个入口。

十一、使用本书的建议

初次阅读可以依次完成导论、第一编和第二编，先建立三维、动

力、路径与方程之间的区别，再选择自己最关心的应用领域。研究者

可重点阅读科研、检验与反例章节；教育和组织实践者可把任务特征

判断卡与工作坊手册用于低风险、小规模试验；技术团队则应把中华

智问章节与安全评估章节配套阅读，避免把路径合规误认为事实正

确。

本书不要求读者接受所有理论命题之后才开始使用。更好的方

式，是选择一个长期没有解决的真实问题，保存原有分析，再运行一

条不同路径，比较它是否带来新的可见性。若没有增量，应记录失

败；若产生增量，也要查明它来自路径、资料还是参与者知识。方法

只有在允许失败记录进入理论时，才真正具备生长能力。

建议读者保留自己的路径日志：记录最初判断、所选顺序、关键

证据、发生切换的时点及最终结果。经过若干轮真实任务，个人和团

队便能看到自己的稳定偏好与盲区。六路径由此不再只是书中的理

论，而会逐渐成为一种能够被复盘、传授和共同改进的实践能力。
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附录六 形式化定义、符号表与算法框架

一、基本符号

• 、 、 ：𝒮 𝒟 ℰ S、D、E 的状态空间。

• x_t=(s_t,d_t,e_t)：时刻 t 的系统状态。

• Π=Sym({S,D,E})：六路径集合。

• π=(π_1,π_2,π_3)：一条有序路径。

• T_π：按路径顺序执行的复合算子。

• z：任务特征向量。

• w_t∈Δ⁵：路径生态权重。

• ε：未观测因素、测量误差或随机扰动。

二、三方程的统一记号

s(t+1) = f_S[d(t), e(t); θ_S] + ε_S(t)

d(t+1) = f_D[s(t), e(t); θ_D] + ε_D(t)

e(t+1) = f_E[s(t), d(t); θ_E] + ε_E(t)

函数下标始终指向被解释变量，从而避免 F、G、H在不同章节

中的字母分配歧义。具体研究必须定义观测量、时间尺度、函数族和

估计方法。

三、路径定义

Π = {EDS, ESD, DES, DSE, SED, SDE}

T(π) = T(π_3) ∘ T(π_2) ∘ T(π_1)
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第一维负责起点证据，第二维负责实质校正，第三维负责阶段性

闭合。形式完备不等于经验完备；并行、回返和嵌套通过多轮或多尺

度模型表达。

四、任务特征与路径选择

z = [q, r_S, r_D, r_E, m_S, m_D, m_E, κ, c]

π* = arg max (π ∈ Π) { E[U(y_π) | z] - λC(π) - ρR(π) }

约束包括安全、证据、时间和专业边界。在没有数据时，该式是

一张结构化决策表；积累数据后才可估计。

五、切换与停止

switch(k) = 1, if IG(k)<τIG or A(k)>τA or M(k)>τM or 

ΔR(k)>τR; otherwise 0

停止条件优先于切换，包括高风险、目标不可接受、同意撤回、

证据不足或不可逆操作未获授权。

六、路径生态

w(t+1) = Softmax[log w(t) + ηg(t) - λc(t) - ρr(t)]

该式描述依据收益、成本与风险更新路径权重的一个候选模型；

真实制度中还需建模权力、锁定、测量偏差和少数任务保护。

七、最小算法框架

1. 定义任务、对象、尺度与闭合责任。

2. 编码z并给出首选路径、邻路径、风险与核验点。
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3. 执行第一维，保存证据与初始判断。

4. 执行第二维，记录对初始判断的实质修正。

5. 执行第三维，完成结构／条件／行动闭合。

6. 核验事实、来源、反例、不确定性和安全。

7. 比较预期增量与实际结果，决定坚持、切换或停止。

8. 将经验证结果回写案例库、制度或模型，并保留版本。
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附录七 实证研究方案与数据字典

一、预注册最小字段

• 研究问题、领域、对象与时间尺度。

• 任务特征向量及编码手册。

• 首选、错配、随机与切换条件。

• 主要与次要结果、评分量表和最小重要差异。

• 样本量、随机化、排除标准和停止规则。

• 时间、资料、令牌、导师或工具预算控制。

• 盲法、评分者培训与一致性指标。

• 分析模型、中介与异质效应计划。

• 数据、代码、材料、隐私与负结果公开策略。

二、任务级数据字典

• task_id：任务唯一编号。

• domain：教育／商业／临床方法学／AI 等。

• task_type：事实、解释、诊断、设计、生成。

• scale：个体、团队、组织、制度及时间窗。

• r_S/r_D/r_E：三维证据可靠度。

• m_S/m_D/m_E：三维成熟度。

• risk_level：低、中、高及触发安全门的理由。

• closure：S、D 或 E。

• assigned_path：随机分配路径。

• diagnosed_path：预注册诊断路径。
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• switch_event：时间、原因与新路径。

• resource_use：时间、令牌、检索、工具和人工投入。

• output_scores：事实、机制、增量、执行、风险、校准。

• real_world_outcome：领域特定长期结果。

三、过程评分量表

• 起点展开充分度：第一维是否形成可被校正的明确判断。

• 第二维校正强度：是否改变而非重复第一维。

• 闭合完成度：是否交付结构、条件或行动及其判据。

• 来源与事实：关键事实是否可追溯，冲突是否被记录。

• 反例与不确定性：是否说明失效条件和信心水平。

• 路径独有增量：相对于等预算基线是否产生不可替代信息。

四、领域附加指标

教育：近迁移、远迁移、延迟保持、问题生成、认知负荷。商

业：有效实验、及时终止、协调性改变、收入／采用和决策校准。临

床方法学：指南一致性、危险信号识别、共同决策、过度检查倾向与

不良事件。AI：工具调用正确、引用真实性、幻觉、鲁棒性、计算成

本和人工接管质量。

五、报告规范
报告须区分理论、文献、直接数据与作者解释，完整公布主要结

果、失败、切换和副作用；不得删除不利任务或事后改写任务特征编
码。
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