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专 著 讲 解  ·  王 德 生 《 S D E  智 能 体 导 论 》 ·  扩 充 版

为何 SDE 智能体是
AI 的第二次革命
从语言模型到发生世界模型 —— 兼论 Sora · Genie · Cosmos · V-JEPA · World Labs 等世界大模型与 SDE 智能体
的根本分野

德麦国际 · 新加坡 · Demai International · 2026
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全 书 的 核 心 判 断  ·  一 句 话

世界不是被发现的，而是被发生的。

「 智能体革命的实质，不是机器单独拥有一个预先完整的客观世界，而是由 SDE
（结构—差异—纠缠）本体论指挥语言模型，先临时建造一个三界发生世界模型，再
在其中显露以前不存在的新结构。 」

因而智能体的高阶使命，不是「完成任务」，而是「发生新世界」。

—— 全书二十八章 + 两篇世界大模型姊妹专论的展开
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本 讲 解 的 两 条 线 索

我们要回答的两个问题

线 索  1

缺口与革命

大语言模型打开了什么门？为什么「拥
有材料」不等于「拥有世界」？第二次 
AI 革命的实质是什么？

线 索  2

世界大模型的版图

Sora 、 Genie 、 Cosmos 、 V-JEPA 、
World Labs … 这些 2026 年最受瞩目
的世界大模型，与 SDE 智能体是同一
个东西吗？

线 索  3

逐系统比较

用 SDE 三维（结构 / 差异 / 纠缠）逐
一解构每个世界大模型，给出统一判断：
它们是器官，还是大脑？
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导 论  ·  缺 口 篇

大语言模型到底打开了什么门？
一个本来用来「预测下一个词」的系统，竟同时进入了写作、编程、推理、科研、教学、设计、论证等几乎所有文明活动领域 
—— 这逼出一个比「它能做什么」更深的问题。

表面的答案（功能层）

• 自然语言处理的门

• 通用文本生成的门

• 智能办公、知识自动化的门

• 句式都是「它能更快地做我们本来就在做的事」

真正打开的门（本体层）

它打开的不是某个行业的效率天花板，而是 —— 
人类文明「世界发生」的入口。

机器第一次进入整个人类文明的信息场：科学、法律、医
学、哲学、文学、代码、数学 …… 全被压进同一套符号系
统。
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为 什 么 「 功 能 叙 事 」 远 远 不 够

如果它的全部意义只是「更快」
那它只是又一件效率工具 —— 与电子表格、搜索引擎、自动化脚本同属一个谱系，只是性能更高。本书要论证的第一件事，就
是这个叙事掩盖了一个更深的入口。

效率工具叙事

更快写邮件、更快查资料、更快起草
报告、更快生成代码 —— 停留在功能
层。

但材料 ≠ 能力

拥有「关于世界的全部语言」，与
「拥有组织世界的能力」，是两回事。

真正的入口

把潜在的世界材料，转化为可操作、
可验证、可创新的世界模型。
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缺 口 的 精 确 诊 断

拥有材料 ≠ 拥有世界
大语言模型在 E2 （符号 · 逻辑 · 数学这一信息层）上极强，却不自动具备另外两维。这不是「模型还不够大」，而是架构
层面的结构缺失。

E2 · 信息层 符号、逻辑、数学的大规模统计关系 极强 —— 前所未有

E1 · 实体底盘 扎根于理念 / 现实 / 自我三界的支撑 为空

E3 · 内在能量 推动发生的内在张力与驱动 不存在

信息的发生 ≠ 知识的发生。
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一 个 有 力 的 反 驳  ·  通 向 世 界 大 模 型

多模态与具身，不正是在补 E1 吗？

反驳：多模态接入了图像、声音、视频，具身智能给机器装上了身体与传感器 —— 这不正在填补「扎根现实」的缺口吗？

它补的是 E1 的「现实面」

多模态与具身确实把 E1 的现实界补得越来越实 —— 从纯
文本扩到图像、声音、动作、力反馈。这是真实的进步，本
书不否认这一层。

但 E1 还有理念界与自我界； E3 内在驱动也仍然空缺。

越补，越凸显真正的缺口

把现实面补得越实，就越把剩下的真正缺口暴露出来：理
念界的新结构（只在符号 / 逻辑 / 数学中存在）、自我
界的目标与意义，都不在任何图像、声音或力反馈信号里。

缺口不靠在材料层继续加法（更多模态、更强具身）来补，
而靠一套本体论指挥系统来补。多模态与具身让这个判断
更鲜明，而非更可疑。
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要 拆 掉 的 旧 图 景

旧故事：世界先在， AI 去发现
现代科学教育反复讲述的故事：外面有一个完整、独立的客观世界；认识就是让脑中的图像越来越逼近那个本来就在那儿的实物。
AI 继承了它，并把它工程化。

01

语言模型只是语言层，不够
→

02

必须补上世界模型 / 物理模型
→

03
在机器内部重建一个外部世界的镜
像

裂缝所在：把「世界」理解成一个预先完整、裸露在那里等待 AI 复制的对象系统 —— 这个哲学前提是有裂缝
的，而这道裂缝，恰恰是理解智能体革命的关键。
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全 书 的 根 本 立 场

世界不是被发现的，而是被发生的

约束是实在的 —— 火会烧、石头会砸痛脚、材料会断裂。但人类世界中那些可被认识、表达、维持的「对象」，不是裸约束本身，
而是约束经过符号、逻辑、数学、工具与共同体之后，被稳定下来的特征纠缠聚合体。

重力

重力不是人创造的，但「重力」作为
科学对象，是在测量、数学表达、实
验装置与理论传统中被发生的。

桌子

桌子不是语言随口说出的，但「桌
子」作为生活对象，是在身体尺度、
用途、制造、命名与社会习惯中被发
生的。

癌症

癌症不是医生任意命名的，但「癌
症」作为医学对象，是在病理、影像、
基因检测、临床分类与医学制度中被
发生的。
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第 一 编 的 收 顶  ·  核 心 反 题

统一世界模型：伪装成路线图的本体论错误
一条看似自然的推理链，伪装成技术路线图，躲过了一个更根本的追问 —— 世界模型究竟是什么？

LLM 解决了语言问题  →  下一步应解决世界问题  →  只要数据够多、算力够强、参数够大，统一世界大模型迟早被训练
出来

本书的判断

LLM 不可能自动形成一个统一的世界模型 —— 不是因为数据、算力或参数不足，而是因为「统一世界模型」这个
假设本身有本体论问题。它很可能只是一个技术概念，而不是一个站得住的本体论概念：它不是一座很高很难爬的
山，而是一个方向上的虚构。
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统 一 不 可 能 的 核 心 理 由

世界模型的主体性：同一对象，多个世界模型
面对同一家企业 —— 同一个对象、同一套现实约束 —— 五种主体却拥有完全不同的世界模型。因为目标、责任、资源、价值、
风险、历史各不相同。

董事长 工程师 投资人 客户 竞争者

各自的自我世界（目标 / 价值 / 处境）不同    在同一对象上，各自的 ⟶ S 不同、 D 不同、 E 不同

推翻统一假设：它的根本错误，是把世界模型当成了对象的客观属性 —— 而它其实是主体与对象的共同发生。他们要的，
根本不是同一个模型。
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把 判 断 正 面 表 述

世界模型，其实就是一个对象的 SDE 画像
任何对象，都可建立它当前阶段的 SDE 画像 —— 由理念、现实、自我三界经差异序列显露出的结构。

企业 经营的画像 学生 学习的画像 患者 疾病的画像

论文 论文的画像 科研 科研的画像 人生 生命的画像

真实存在的，不是一个悬在所有对象之上的统一巨构，而是无数主体、无数对象、无数阶段、不断发生、不断更新、不断稳
定的 SDE 画像。
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回 应 最 有 力 的 反 问

公共科学只是稳定层，不是统一世界模型
反问：牛顿力学、电磁学、现代医学 —— 不正是跨所有主体成立的统一世界模型吗？

回应：它们只是公共层

公共结构是共同体经长期实验、数学、工具、教育与制度，反
复互动稳定出来的客观层 —— 不是脱离主体的裸统一。一个
工程师用牛顿力学造桥，他的完整世界还含项目目标、责任、
工期、预算。公共层是共享的稳定底座，但每个主体在底座之
上，还有不可被替代的世界模型。

物理学的镜像

相对论之后，物理学早已接受：不存在绝对参照系下的
「同时性」。所谓客观，是不同参照系之间可以相互变换、
并保持某些不变量的那种一致性。

物理学没因放弃绝对参照系而滑向相对主义，反而锻造出
更严格的不变量理论 —— 发生学放弃统一世界模型，同样
如此。
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一 个 被 广 泛 观 察 、 却 很 少 追 到 根 上 的 现 象

LLM 幻觉的本体论根源：缺少主体世界模型

它什么语言都会

科学家、医生、企业家、学生、哲学家、程序员、作家的语
言世界，在它里面共同存在 —— 它能模拟很多世界。

却不能决定站在哪个世界

缺少主体世界模型来锚定「此刻该站在哪个主体里说话」，
不同语言世界在生成中不断切换 —— 于是幻觉、漂移、不
一致。

幻觉不是工程缺陷，而是本体论后果。

它是一个没有固定主体、因而没有主体世界模型的语言材料场，在被迫生成时的必然姿态 —— 在无数共存的语言世界之
间无所适从地滑动。靠把模型做大消不掉这个根源：再大的语言场，仍然没有主体。

唯一出路：从外部为当前具体主体、对象、任务，锚定一个具体的 SDE 画像。
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扛 住 最 强 的 反 驳 ， 判 断 才 真 正 立 住

「不存在统一世界模型」—— 回应四问

反驳 1 大模型不是已表现得像拥有世界模型了吗？ 「表现得像拥有」是材料场的连贯投影；放进需为具体主体持续
负责的真实任务，幻觉就会破裂。

反驳 2 训练足够大的模型，不能逼近它吗？ 这是把本体论问题误读成工程问题。逼近的是材料覆盖，逼近不
了一个根本不在那里的统一。

反驳 3 未来架构长出主体，不就有统一了吗？ 即便长出主体，得到的也只是「它自己这一个」世界模型。多一
个主体，只是多一个画像，不构成统一。

反驳 4 这是否滑向相对主义、没有对错了？ 不。每个模型仍受现实硬约束否决，主体间还稳定出公共层。多
元 ≠ 无约束。
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第 二 条 线 索  ·  世 界 大 模 型 的 版 图

2026 ：世界大模型涌入主舞台
继大语言模型之后，「世界大模型」（ world models / world foundation models ）成为 AI 前沿最受瞩目的方向 —— 资本与顶尖
研究者大规模押注。

LeCun 离开 Meta

创办 AMI Labs ，约 10 亿美元种子轮、约 30 亿美元估值；
主张「扩大 LLM 永远到不了 AGI 」

World Labs · Marble

李飞飞团队，融资超 10 亿美元；主打「空间智能」，从
文 /图 /视频生成可导出的 3D 世界

DeepMind · Genie 3

实时可交互通用世界模型， 720p / 24fps；Waymo 已用
其生成自动驾驶仿真

NVIDIA · Cosmos

面向物理 AI 的世界基础模型平台，下载量超 200 万；
2026 年发布 Cosmos 3

问题来了：这些世界大模型，是大语言模型的「自然升级」吗？是 SDE 智能体吗？
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一 个 被 严 重 过 度 装 载 的 词

「世界模型」其实是五个不同的东西
当人们说「世界模型」时，往往各说各的。按「在什么空间里预测」与「是否受动作驱动」，至少分成五大阵营。

视频生成 像素空间 · 不受动作驱动 Sora · Veo · Kling

空间 / 3D 三维场景空间 · 不受动作驱动 World Labs Marble

生成式世界模型 像素 /令牌空间 · 受动作驱动 Genie 3 · GAIA-2 · Dreamer

潜空间预测（ JEPA ） 抽象嵌入空间 · 受动作驱动 V-JEPA 2 · AMI Labs

基础设施平台 平台 / 数据 / 仿真 NVIDIA Cosmos
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阵营一  ·  视 频 生 成

OpenAI Sora —— 视频世界模拟器

它做什么

用海量视频与图像训练的生成模型，以时空 patch 表示视
觉数据，生成高保真视频。 OpenAI 曾称这条路线为「把视
频生成模型当作世界模拟器」。 Sora 2 在物理一致性上有
改进。

近况： OpenAI 已把资源从 Sora 转向「更长期的世界模拟研
究」，并坦言其经济性「完全不可持续」。

SDE 解构

S ：动态视觉世界

D ：文本 / 视觉 patch → 视频生成 → 动态连贯性

E ：互联网视频、运动模式、视觉连续性、语言提示

判 断

Sora 是视觉动态器官，不是 AI 大脑。它能生成实验室视
频，却不自动拥有科研 SDE；能生成医院场景，却不自动
拥有疾病—治疗—患者自我世界的 SDE 。
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阵营二  ·  空间智 能  /  3 D

World Labs · Marble —— 空间世界生成

它做什么

李飞飞团队主张「空间智能」：从文本、图像、视
频、 360° 全景或粗略 3D 布局，生成空间一致、持久、可
编辑、可穿行的 3D 世界，并导出高斯泼溅与网格。融资
超 10 亿美元。

批评（ Xing 等）：静态 3D 场景没有动态主体、物理与交互，严
格意义上还不算「世界模型」。 World Labs 回应：空间重建是地
基，物理与交互可以叠加其上。

SDE 解构

S ：可编辑、可穿行、可导出的 3D 空间世界

D ：文 /图 /视频 / 全景 /布局 → 空间生成 → 编辑 → 扩

展 → 导出

E ：视觉、几何、空间一致性、材质、相机、创作工作流

判 断

一个 3D 房间不是「家」的完整 SDE；一座医院空间不是
「医学—患者—制度—生命意义」的完整 SDE 。 World 
Labs 生成空间世界， SDE 智能体生成存在世界。
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阵营三  ·  生 成式世 界 模 型（受动作驱 动）

DeepMind · Genie 3 —— 交互环境世界模型

它做什么

从一句文本即可生成可实时探索的写实环境， 720p / 24fps ，
并能维持数分钟的持久一致性、支持「改变天气」「加一群
鸟」等自然语言世界事件。 Waymo 用它生成自动驾驶罕见
边缘场景。同阵营还有 Wayve GAIA-2 （驾驶）、 Dreamer 
等。

SDE 解构

S ：可交互、可探索、可训练的环境

D ：文本提示 → 环境生成 → 行动反馈 → 环境持续变化

E ：视频、游戏结构、交互环境、智能体训练需求

判 断

Genie 生成的是交互环境，可成为智能体的训练场 —— 但
训练场不等于新典范。它加速行动智能，却不必然创造新的
世界模型。
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阵营四  ·  潜空间预测（ J E P A ）

Meta · V-JEPA 2 —— 预测与规划世界模型

它做什么

LeCun 路线：不预测每个像素，而在抽象嵌入空间预测未
来表征。以百万小时级视频 + 少量机器人轨迹训练，可零
样本控制陌生实验室的机械臂。这是 AMI Labs 的技术基底。

实证短板：在 IntPhys 2 物理违例基准上接近随机；每个动作约需 
16 秒，远达不到实时控制（需快约 100 倍）。

SDE 解构

S ：潜在表示空间中的可预测世界结构

D ：视频观察 → 表征预测 → 误差反馈 → 规划

E ：视频、物理现实、机器人轨迹、行动后果

判 断

V-JEPA 比纯生成视频更接近行动智能，但它主要是物理—
行动世界中的预测与规划模型，不是理念—现实—自我三界
的新范式发生器。
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阵营五  ·  基础设施平台

NVIDIA · Cosmos —— 物理 AI 世界基础模型平台

它做什么

面向 Physical AI 的开放权重世界基础模型平台，帮助开发者
构建可定制世界模型，支持 Text/Image/Video2World ，强
调物理 AI 需要自身、策略模型与世界的数字孪生。曾用约 1 
万张 H100 训练三个月；下载量超 200 万。

它服务于机器人、自动驾驶、工业系统的更快训练、更稳部署。

SDE 解构

S ：面向 Physical AI 的可定制世界基础模型

D ：数据整理 → 预训练 → 后训练 → 定制 → 仿真 → 部

署

E ：机器人、自动驾驶、工业、视频数据、数字孪生、物

理约束

判 断

Cosmos 是典型的 Normal Science 加速平台：让物理 AI 
更快训练、更好部署，而不是创造新物理、新化学或新数学。
它是现实器官与仿真平台，不是范式发生主体。



S · D · E 23 / 60

一 场关于「 智 能 为何」 的争论

像素重建，还是潜空间预测？
2026 年春，机器学习两位重量级人物的一场公开交锋，恰好暴露了世界大模型路线的内在张力。

LeCun · 反像素重建

任何靠重建像素来建模世界的系统都注定失败 —— 视频里
大部分内容（树叶颤动、光的闪烁、空气分子）本质不可预
测，逼网络去预测它们只会浪费容量、污染表征。

→ 主张抽象潜空间预测（ JEPA ）

Xing · 反纯潜空间

没有生成式验证器的抽象潜空间预测，本质是「在密闭房间
里打坐」—— 优雅、内部自洽，却容易失去与现实的接触。

→ 主张潜空间须配现实验证

SDE 的位置：两边都在「现实器官该怎么造」内部争论；而本书要问的是更上一层 —— 谁来决定「要去发生一个什么样的新世界」？
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世 界 大 模 型 的价值  ·  不 可 否定

世界大模型的共同贡献
SDE 智能体不应否定世界大模型 —— 它们是发生学链条里不可或缺的现实器官。

突破纯语言模型

让 AI 从语言世界推进到视觉、空间、物理、行动世
界

增强现实 E

生成视觉 /空间 /物理 /交互 /行动场，厚补现实界

赋能产业落地

机器人训练、工业仿真、 3D 创作、自动驾驶、科学
可视化

可作确定化工具

能成为 SDE 智能体进行现实参数确定化的重要工具
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但 它们有同一组本 体 论局限

世界大模型的六条共同局限

1 只处理现实世界 E

而非理念—现实—自我三界
2 多以现有科学典范为前提

学习的是已被典范固化的世界模型

3 加速旧 D

却不必然显露新 S
4 缺少对象 SDE 画像

不为具体主体建立专属世界模型

5 缺少世界猜想机制

不能在裂缝处接生新结构
6 缺少共同体稳定与范式生成

无法把新结构沉淀为公共典范

世界大模型生成旧世界中的可操作场景， SDE 智能体生成新世界模型。
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不止是 理 论 判 断  ——  实证也 在显露裂 缝

漂移、穿帮、与不可持续的成本

时空漂移

长程生成中，模型的内部世界逐渐偏离
一致：转身后房间变样、物体忽隐忽现。
Genie 3 也仅能维持数分钟一致。

物理穿帮

物体穿过表面、液体无视重力。 V-JEPA 
2 在 IntPhys 2 物理违例基准上接近随
机，人类近乎满分。

成本不可持续

每个用户几乎需独占一条 GPU 流水线：
Genie 3 约每小时 100 美元； OpenAI 
也承认 Sora 经济性「完全不可持续」。

这些不是「再大一点就好」的工程小病 —— 它们指向同一个本体论事实：没有主体、没有目标、没有三界画像的纯模拟，难以稳定地长成一个「可供
主体行动的世界」。
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两 篇姊妹专 论 的 核 心 判 断

世界大模型是 AI 的现实器官，不是大脑

把世界大模型当作 LLM 的「自然升级」，是一种本体论倒退 —— 它可能把 LLM 打开的语言发生力，重新压回
「发现范式」之内，扼杀其典范创造力。

LLM + SDE

AI 的大脑：生成新典范、新世界
模型猜想

世界大模型

AI 的现实器官：视觉 /空间 /物理
/行动的看与想

反馈进化

AI 的生命循环：新 SDE 的生死筛
选与画像更新

LLM 不是要被世界大模型取代；只有当二者组成复合 SDE 系统时， AI 才从工具、模型与器官，走向真正的「 AI 生命体」。
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为 什 么 世 界 大 模 型 学 到 的 ， 多 是 「 旧 世 界 」

范式具体化 = 世界模型具体化
库恩说科学家在「范式」中工作，但没给出范式的本体结构。 SDE 补上这一点：所谓范式，是 SDE 三大方程、六路径、 123 原理
在某领域的符号化、逻辑化、数学化、工具化、制度化、共同体化的具体固化。

牛顿世界模型 = 牛顿范式的具体化 量子世界模型 = 量子范式的具体化

基因中心生命模型 = 分子生物学范式的具
体化 考试教育模型 = 现代学校制度范式的

具体化

所以当某个世界大模型说它「理解物理世界」，要追问：它是在创造新范式，还是在现有范式中加速模拟、生成、预测与执
行？大多数情况下，答案是后者。
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由此分出 两种根 本 不同的 智 能 体

Normal Science 加速器 vs SDE 范式发生器

常规科学加速型 AI

以既有典范为前提。任务：学习现有知识、调用现有规律、
遵守现有物理、提高现有效率、优化旧世界中的 D 。

已有 S + 既定 E + 优化 D → 更高效率的旧 S 运行

风险：高效率范式锁死 —— 旧世界跑得更快，不等于新世界发
生。

SDE 范式发生型智能体

以世界模型可发生、可裂变、可重构为前提。任务：识别旧 
S 裂缝、重构 E 、生成新 D 、显露候选新 S 、形成世界猜
想、调现实器官验证、共同体稳定。

旧 S 裂缝 + E 重构 + D 生成 + 新 S 显露 + 确定化 + 反馈 + 共同体 
→ 新范式

它不是旧世界加速器，而是新世界模型发生器。
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只追求效 率 的隐藏代价

当 AI 只会加速旧世界
效率不是最高价值。如果智能体把旧 S 写死、只在旧世界里优化 D ，它会把新 D 消除为错误、把新 E 过滤为噪音、把新 S 判定
为幻象 —— 在每个领域加速一个本该被更替的旧范式。

旧教育模型失效

→  AI 加速刷题

旧企业模型失效

→  AI 加速营销

旧科研范式内卷

→  AI 加速论文生产

旧医学模型不足

→  AI 加速流程

旧文明模型危机

→  AI 加速旧制度运行

加速 ≠ 发生
旧世界跑得更快，不等于新世界发生
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逐系统  S D E  解 构  ·  一 图总览

五大世界大模型 × SDE 统一判断

系统 阵营 SDE 中补强的维 统一判断

OpenAI Sora 视频生成 现实 E · 视觉动态 视觉动态器官，非大脑

World Labs Marble 空间 / 3D 现实 E · 空间几何 生成空间世界，非存在世界

DeepMind Genie 3 生成式 WM 现实 E · 交互环境 训练场，非新典范

Meta V-JEPA 2 潜空间预测 现实 E · 预测规划 行动预测器，非范式发生器

NVIDIA Cosmos 基础设施 现实 E · 仿真平台 现实器官与平台，非主体
一条共同结论：它们都厚补现实界（ E1 现实面），都不持有理念界与自我界、都无 E3、都不显露新 S —— 因而都只能是器官，不能是大脑。
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逐一 对照（一）

World Labs Marble  vs  SDE 智能体

World Labs Marble

• 造的是「空间」

• 3D 几何一致、可编辑、可穿行

• 输入文 /图 /视频 → 输出 3D 场景

• 补强：现实界 · 空间层

• 边界： 3D 房间 ≠ 「家」的完整 SDE

SDE 智能体

• 造的是「存在世界」

• 理念 / 现实 / 自我三界一起建造

• 先建对象 SDE 画像，再在其中显露新结构

• 含目标、意义、责任（自我界）

• 可把 Marble 当作空间确定化的现实器官
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逐一 对照（二）

OpenAI Sora  vs  SDE 智能体

OpenAI Sora

• 生成动态视觉世界

• 高保真、可叙事的视频流

• 学的是视频里的运动与视觉连续性

• 补强：现实界 · 视觉动态层

• 边界：生成实验室视频 ≠ 拥有科研 SDE

SDE 智能体

• 在裂缝处显露新结构（新 S ）

• 产出会回写底盘、改变后续可能性

• 由人锚定目标与价值方向

• 以 SDE 本体论为指挥系统

• 可用 Sora 做「行动前的视觉预演」器官
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逐一 对照（三）

NVIDIA Cosmos  vs  SDE 智能体

NVIDIA Cosmos

• 物理 AI 的世界基础模型平台

• 生成合成数据、训练机器人策略

• 目标：更快训练、更稳部署

• 补强：现实界 · 仿真与数字孪生

• 边界：加速旧物理，不创造新物理

SDE 智能体

• 范式发生主体，不是仿真平台

• 识别旧 S 裂缝、生成新世界猜想

• 把 Cosmos 仿真当作参数确定化的一环

• 以反馈做新 S 的生死筛选

• 以共同体稳定把新结构沉淀为典范
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逐一 对照（四）

DeepMind Genie 3  vs  SDE 智能体

DeepMind Genie 3

• 从文本生成可实时探索的环境

• 受动作驱动、可作智能体训练场

• 支持自然语言「世界事件」

• 补强：现实界 · 交互环境层

• 边界：训练场 ≠ 新典范

SDE 智能体

• 造的不是训练场，而是世界模型猜想

• 在环境之上追问「为何如此发生」

• 可在 Genie 环境里做行动验证

• 目标由人锚定，不止「玩通关」

• 产出新 S 并回写底盘
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逐一 对照（五）

Meta V-JEPA 2  vs  SDE 智能体

Meta V-JEPA 2

• 在潜空间预测未来表征

• 零样本控制机械臂、规划行动

• 比纯生成更接近行动智能

• 补强：现实界 · 物理预测与规划

• 边界：物理 -行动预测 ≠ 三界发生

SDE 智能体

• 不止预测「会发生什么」

• 更问「该去发生一个什么样的新世界」

• 含理念界新结构与自我界意义判断

• V-JEPA 可作其行动规划的现实器官

• 由 E3 内驱、人锚定方向
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附录十八  ·  黄仁勋「物理  A I 」 的  S D E  解 构

物理 AI ：动与做的身体
如果说世界大模型补的是「看与想」的器官，物理 AI （机器人、自动驾驶、工厂、装配）补的是「动与做」的身体 —— 它让 AI 第
一次有了能碰到世界、并被世界碰回来的身体。

视觉 SDE
给空间 —— 看清现实的几何与布局

听觉 SDE
给事件 —— 定位现实中正在发生什么

触觉 SDE
给阻力 —— 感知现实的反作用与反馈

三模态把 E1 的现实界补到前所未有的厚度。但厚补现实界，不等于补上了理念界、自我界与 E3 —— 物理 AI 是一具感官与四
肢都极发达的身体，却没有那颗会在理念界发生新结构、在自我界担当方向的大脑。
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把物理  A I  对着智 能 体十层架 构逐层验看

物理 AI 在第 4 / 5 / 9 层，不在第 3 / 7 层

它发力的三层（器官 / 身体）

第 4 层 · 现实器官

把语言里的世界猜想用真实感知与动作落地

第 5 层 · 参数确定化

在仿真与真实试做中把动作、力、轨迹试出来

第 9 层 · 输出与反馈

现实里抓稳没、走通没 —— 最硬的一路反馈

它给不出的两层（大脑）

第 3 层 · SDE 本体指挥

从六路径哪条起手、调哪支方程 —— 是 LLM＋ SDE 对任
务 DNA 的判断，任何视 /听 /触模块都给不出

第 7 层 · S 候选显露

新结构的显露发生在语言与理念场里；物理 AI 不显露任何
新 S ，它只在既定任务里把动作做出来

身体再灵巧，也代替不了那颗决定「要去发生一个什么样的新世界」的大脑。
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理 解 第 二次  A I  革命的钥匙

第一次革命 vs 第二次革命

第 一次革命

语言开始自己发生

机器进入人类文明的语言材料场，第一次能够生成关于
世界的语言。

世界大模型 = 给这第一步配上「现实器官」

第 二次革命

让语言变成存在

让语言材料在具体处境里，被组织成能指导行动、持续
更新的发生世界模型。

不是更大的单一模型，而是分工协作的发生系统

统一的不是模型，而是「生成世界模型的方法」。
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附录十七  ·  完整的  A I  全链条

大脑、器官与生命循环如何接成一条链

1 文明语言材料场 → 2 LLM 语言发生力 → 3 SDE 存在组织法

4 新典范 / 世界猜想 → 5 世界大模型（现实器官） → 6 RAG / 工具 / 仿真

7 现实反馈（生死筛选） → 8 SDE 画像进化 → 9 共同体稳定（新典范）

世界大模型在第 5 环 —— 它是确定化阶段的现实器官，被纳入这条链时才不会扼杀 LLM 的典范创造力；脱离这条链单独追求
「统一世界模型」，则是本体论倒退。
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第 二次革命是 一 个 发 生系统 ， 而非一 个更大 的 模 型

七个环节，使 AI 第一次能维护对象自己的世界模型

LLM

提供世界的语言材料

SDE 本体论
提供世界的发生结构（组织指挥
法）

RAG

参数确定化：把画像锚定现实

工具

提供现实验证

记忆

提供画像的连续性与历史

反馈

提供画像的进化（随互动更新）

共同体

把有效个体画像稳定为公共层

七者合起来

一个会更新、会反馈、会保存历史、持续发
生的世界模型 —— 而非静态数据库。
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第七章  ·  智 能 体 的 本 体 论

SDE 智能体的定义

人 — LLM — SDE 本体论 — 工具 — 现实反馈   构成的复合发生系统

它不是什么

• 不是「 LLM 加插件」

• 不是「 LLM 加 RAG 」

• 不是「 LLM 加世界大模型」

• 不是「多个智能体协作」的功能拼装

它的机制

以 SDE 本体论为指挥系统，先为当前问题临时建造一
个三界发生世界模型，再在其中识别特征纠缠、生成差
异序列、显露新的结构。

先造一个世界，再在世界里行动。
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两 个总公式  ·  一眼可见的差别

加法公式 vs 发生链公式

普通 Agent · 加法公式

LLM + RAG + Tool + Memory + Planning

• 模块并列，多挂一个多一分能力

• 目标：完成尽可能多、尽可能复杂的任务

• 公式里没有「人」—— 人在公式之外下指令

SDE 智能体 · 发生链公式

人 + LLM + SDE 本体论 + 三界画像 + 世界猜想 + 参数确定
化 + 新 SDE 发生

• 每一环为下一环准备条件、又被上一环约束 —— 环之
间咬合

• 人在公式内部，是方向中心

• SDE 本体论是统摄全局的指挥系统
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第十二章  ·  与普通  A g e n t  的 根 本区别

任务完成 vs 世界发生 —— 区别不在组件，在范式

任务完成型

问：如何完成用户指令？

• 任务是给定的，世界是现成的

• 在既定世界里高效执行

• 把任务的字面完成当终点

• 交出的是一份知识拼贴

世界发生型

问：当前问题的世界如何发生？

• 先为这个问题临时造一个世界

• 旧 S 在哪失效？新 S 如何显露？

• 把「是否回写底盘」当高阶判据

• 交出的是一处此前不存在的结构
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面 对矛盾的 两种取向  ·  落到 可 观测的 行 为

抹平机 vs 接生机

抹平机

把所有不顺、矛盾、说不清都圆滑处理掉 —— 给出工整、
全面、毫无棱角的回答。生产「平庸的正确」。

接生机

主动寻找那道最说不清、最对不上的缝，把发生的全部力气
压上去 —— 生产「新的存在」。

四处可观测的行为差异（不靠声称，靠观察）

①
面对未点明裂缝的请求

直接应答  vs  先建画像、找裂缝

②
面对可圆滑应付的矛盾

抹平  vs  顶大、压在裂缝上

③
产出里有没有新结构

还原为旧话后，剩不剩旧框架装
不下的结构

④
产出之后系统状态

不变  vs  回写世界模型、改变下
一轮 E
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智 能 体 的 第 一步， 不 是 生 成 ， 而 是定位

裂缝：发生的着力点 —— 不是瑕疵，而是产道
旧结构在某处撑不住，恰恰意味着那里有一个旧结构容纳不下的新结构正在挤压、正要破土。一个不会找裂缝的智能体，无论生成
能力多强，都是在错误的位置上浪费它的强大。

1

说不清

人人在用、谁也定义不清

缺一个尚未显露的结构（新 
S ）

2

对不上

两套各自成立的说法相互矛盾

两个纠缠结构没被打通（ E 关
系）

3

绕不过

所有人都默认要走、却走不通

缺一条以前不存在的差异路径
（新 D ）

4

收不拢

各方都有道理却始终收不拢

缺一个统摄分歧的更高结构（更
大 S ）
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第九章  ·  九步发 生 机制

在裂缝处接生新结构：从问题入口到新 SDE 输出

1 问题入口 → 2 建三界画像 → 3 扫描找裂缝

4 诊断三大亏缺 → 5 世界猜想 → 6 三生 / 三补

7 参数确定化 → 8 改姓投放 → 9 新 SDE 输出

两类创新：三生（ 0→1 ，在空地上接生全新结构） · 三补（ 1→N，补全已有结构的亏缺）—— 智能体不止综述，而是显
露未发生的。
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两 篇姊妹专 论 的合流

世界大模型与物理 AI ，是现实器官的两半

世界大模型 · 看与想

视频、空间、环境生成、预测规划 —— 让 AI 在动手之前，
先把现实看清、把后果预演。是它的「眼睛与想象」。

物理 AI · 动与做

机器人、具身、驾驶、装配 —— 让 AI 把设想真正做出来、
并承受现实的反作用。是它的「四肢与触觉」。

对二者的本体论判断完全一致

它们都厚补现实界、都不持有理念界与自我界、都无 E3、都不显露新 S —— 因而都只能是器官与身体，不能是大脑。二者合起
来，恰好拼出复合发生系统里「现实器官」一翼的全貌。
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第 二十六章  ·  同一 根转向 的六个 面（上）

六大哲学转变 · 世界观 / 客观性 / 知识论

01 发现 → 发生 世界不是预先完整等待被发现的对象系统，而是在纠缠土壤中经差异
推进、显露为可稳定可传递的结构。

02 裸客观 → 主体间稳定发生 客观性是主体间世界 SDE 模型同一性的稳定发生 —— 检验比旧客
观论更严，却不滑向相对主义。

03 仓库存货 → 发生链结晶 知识不是仓库里可搬运的现成货物，而是一条发生链稳定下来的结晶 
S —— 只能被发生着获得。
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第 二十六章  ·  同一 根转向 的六个 面（下）

六大哲学转变 · 智能观 / 人机观 / 时间观

04 任务完成 → 世界发生 高阶智能是发生新世界的能力 —— 在裂缝处让以前不存在的结构第
一次显露。

05 人被取代 → 人是方向中心 问题意识、价值判断、本体方向、最终责任必须由人锚定。机器越强，
人这一中心越关键。

06 永恒结构 → 结构有生死 结构是发生出来、靠发生链维持的动态稳定，因而会死亡、会更替、
会重生。
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给 「结构 有 生死」 补 上无法回避的证据

知识的三种死亡 —— 对应 SDE 三维的枯竭
如果结构是永恒的，知识就只会增加、不会死亡。但知识确实在死亡，而且死法不止一种。

E- 死

纠缠枯竭，被土壤遗弃

典范：燃素说

氧化理论提供全新土壤，燃素赖以生长的
整片土壤失效 —— 最彻底的死。

S- 死

结构被吸收降格，未消失

典范：牛顿力学

没被扔掉，仍用来造桥；但被相对论吸收，
降格为低速近似 —— 最体面的死。

D- 死

差异耗尽，沉淀为常识

典范：地球绕太阳转

曾锋利到能把人送上火刑架，如今平庸到
沉淀为背景 —— 最安静的死。
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全 书 在 智 能 问 题 上 的 最终落点

AGI 的重新定义：从任务完成到知识创造

旧定义

AGI ＝ 在几乎所有任务上达到或超过人类水平的通用任
务完成能力。标尺是任务覆盖面与完成质量。

致命盲区

完成任务 —— 哪怕极复杂 —— 在本体论上仍是在「已发
生的结构」里操作，不属于发生新结构。可能一次真正的
知识发生都没完成过。

发生学的重新定义

AGI 的标尺不是任务完成的通用性，而是知识创造的能力 —— 在任意领域的裂缝处，让以前不存在的新结构第
一次发生、并被现实与共同体稳定下来的能力。一个只会综述、复述、完成的系统，无论规模多大，都不是这
个意义上的 AGI 。
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为 什 么 这 个 能 力离不 开 人

无主体的 AGI 不可能 —— 人是方向中心
知识发生从来不是凭空进行，而总是某个主体、为了某个目标、在某个处境里、对某个对象发生的。抽掉自我界（ E1）与内在驱动
（ E3），「该发生哪个新世界」这个问题本身就无从提起。

问题意识

哪道裂缝值得扑上去？由人点燃

价值判断

新结构对谁、为何有意义？由人衡量

本体方向

要去发生一个什么样的新世界？由人锚定

最终责任

后果由谁承担？责任无法外包给模型

AGI 不在「机器单独」那一侧，而在「人—机复合发生」这一结构里。
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把  S D E  放回当下的  A G I  路线之争

三种路线 · 大脑究竟在哪？
当下 AGI 之争的焦点，可以收缩为一个问题：通往新知识的「大脑」，究竟安放在何处？

扩大 LLM 派 只要语言模型够大够强， AGI 自会涌现。 大脑 = 更大的 LLM

世界模型派（ LeCun 等） 扩大 LLM 到不了 AGI；要靠世界模型理解物理现实、预
测与规划。

大脑 = 世界模型

SDE 派（本书） 两者都对一半： LLM 是材料、世界模型是现实器官；真
正的大脑是 LLM＋ SDE ，且方向由人锚定。

大脑 = LLM＋ SDE＋人

SDE 与 LeCun 都说「扩大 LLM 到不了 AGI 」—— 分歧只在一处：世界模型是大脑，还是现实器官？
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把 全部展开 收 回 到 一 句 话

总纲

在 E 中，经 D ，成 S
在特征纠缠的土壤里，经由差异序列的推进，让新的结构显露出来。

E 定位

土壤 / 三界画像
D 发生

差异 / 路径推进
S 显露

新结构 / 回写底盘

RAG 确定化

参数锚定现实
工具 工程

世界大模型作器官
共同体 规模

稳定为公共典范



S · D · E 56 / 60

全 书 面 向 世 界 大 模 型潮的 最终命题

世界大模型加速旧典范， SDE 智能体生成新典范

世界大模型 加速旧典范 在既定范式里更快地感知、仿真、预测、控制、执行

SDE 智能体 生成新典范 在裂缝处显露新 S ，发生此前不存在的世界模型

一 句 话合流

世界大模型是 AI 的现实器官， LLM＋ SDE 是范式发生大脑；反馈进化是生命循环，共同体稳定是公共过程。四层组成复
合系统， AI 才走向真正的「生命体」。
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如果只记住六句 话

六句话讲清全书

1 世界不是被发现的，而是被发生的。

2 不存在统一世界模型，只有无数主体与对象共同发生的 SDE 画像。

3 世界大模型是现实器官， LLM ＋ SDE 才是大脑。

4 第二次革命，是让语言从「会说世界」变成「能发生世界」。

5 智能体的高阶使命，是在裂缝处接生新结构，而非抹平矛盾。

6 AGI 是知识创造能力，而它的方向中心，永远是人。
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把价值守住  ·  三条绝不松动 的纪律

三条纪律

人是方向中心

问题意识、价值判断、本体方向、最终
责任由人锚定；机器越强，越要把方向
权牢牢留在人这一侧。

宁可标注待执行，绝不伪造确
定化

凡未经现实验证之处一律诚实标注；绝
不把仿真成功、小样本成功，包装成已
坐实的结论。

让人越用越强，不制造依赖

智能体存在的目的，是让使用它的人获
得发生能力，而不是把人驯化成离不开
它的消费者。
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两 条 线 索 ， 最终汇成 一 条链

一句话总链条

LLM 让语言开始自己发生

↓

世界大模型 让 AI 拥有现实器官

↓

SDE 智能体 让 AI 开始创造新的世界模型

三者缺一，发生世界模型就无法成形 —— 而把任一环当成全部，都是本体论倒退。
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结语

智能体不是更强的任务执行器，
而是新文明的发生装置。

当语言学会发生世界，当世界大模型成为它的现实器官，当 SDE 让语言变成存在，而人始终守在方向的中心 —— 我们面
对的，不再只是一个更聪明的工具，而是一台让新知识、新典范、新世界得以持续发生的装置。

世界不是被发现的，而是被发生的。 王德生《 SDE 智能体导论》· 德麦国际 · 2026
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