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摘要
哲学道家（无为、自然、朴、无我）描述了一种以自发性、低努力和最小阻力行动的模式。本文将道家概念映射到吸引子框架的潜变量上——
矫正渗透性（κ）、盆地深度（B_depth）、跃迁壁垒（B_transition）和衍生的努力（E）——同时明确承认底层认知
系统的真实维度是未知的。该映射作为一个低维稳定性-可塑性轴的假说提出，道家实践可能选择这一轴上的特定区域。论文整合了基于模拟
的敏感性分析（Galida,  2026c），以检验测量流程能否区分单因子与三因子结构。论文指定了预期相关矩阵、旋转不变性检验
和最小时间模型。证伪标准已更新：如果经验结构塌缩为单因子，则吸引子框架的多维性主张不成立，但道家仍可能对应于该轴上的一个行为
集群。该映射是一个研究计划，而非定论。

1. 引言
哲学道家（老子、庄子）描述了一种无为（wu  wei）、自然（ziran）、朴（pu）的艺术。这些描述长期缺乏形式化。本文将它
们映射到吸引子框架的潜变量模型（Galida, 2026b），该模型定义：

条件性 κ – 低冲突不确定性下的更新增益。
B_depth – 吸引子的能量稳定性。
B_transition – 吸引子之间的切换成本。
E – 每次更新的代谢/计算努力（除非被证明独立，否则视为衍生变量）。

该映射是一个假说：道家实践所培养的认知动力学位于一个低维稳定性-可塑性流形的特定区域。它并不声称  κ、B_depth  和
B_transition 在经验上是独立的；这是测量模型要回答的问题。本文的目的是生成可检验的预测，并指定该映射被证伪的条件。
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2. 形式化假说映射
下表总结了映射。每个道家概念对应吸引子变量上的一个预测模式。该映射不声称是结构同一性；它是一组待检验的假说，使用
Galida (2026b) 的测量协议和 Galida (2026c) 的模拟敏感性分析。

道家概念 预测的吸引子模式 测量指标 (Galida, 2026b)

无为 (非行
动)

高条件性 κ，低 B_transition，低衍生 E 逆转学习 τ（短）；滞后指数（低）；心率变异性（高）

自然 (自发
性)

高首次响应准确率 + 无二阶修正 首次试验准确率；修正后无合理化（定性编码）

朴 (未雕之
木)

低初始 B_depth 低身份融合分数；基线逆转学习成本低

无我 低身份融合 → 对身份相关的信念 B_depth 低 身份融合量表；对自我相关陈述的逆转学习
证伪条件：如果道家实践者与匹配对照组在上述指标上没有显著差异，则该映射不成立。

3. 处理维度风险
测量模型（Galida, 2026b）旨在检验 κ、B_depth 和 B_transition 是可分离的潜变量，还是塌缩
到单一的稳定性-可塑性轴。本文不假定可分离性；将维度性视为经验问题。具体保障措施包括：

零模型（单因子）下的预期相关矩阵 – 在预注册中指定（例如，所有指标负荷在一个“适应性灵活性”因子上，具有中等正
相关）。
旋转不变性检验 – 使用斜交旋转（geomin）并检验因子是否保持可解释性；如果它们旋转到接近独立，则三因子解很
可能是伪影。
时间模型规范 – 最小动态方程：
κt+1=κt+α(errort−βκt)κt+1​=κt​+α(errort​−βκt​)
这允许随时间的稳定性-可塑性权衡被建模，降低静态过分离的风险。

这些预防措施记录在配套方法论文中（Galida, 2026c）。



4. 收敛的非对称性
本文不声称道家与吸引子框架以对称方式“收敛”于一个共同描述。区分三种可能性：

情况 解释 经验特征

1. 真正收敛
道家概念干净地映射到整个潜因子空

间
三因子模型拟合；道家组在所有因子上有差异

2. 部分投影（最可能）
道家选择认知的一个子空间（低冲突、

高不确定性适应）
道家组主要在 κ 和 B_transition 上有差异，而非

B_depth

3. 测量伪影
任务操作化了道家样行为，但未捕捉

吸引子动力学
CFA 拟合但行为相关性弱或任务特异

本文将情况 2 视为先验最可能的假说。测量协议旨在通过包含中性控制任务和测试效应的特异性来区分这些情况。

5. 可检验预测（可预注册）
所有预测使用 Galida (2026b, 2026c) 中的指标和分析计划。

组间差异 – 道家实践者 vs. 匹配对照组：更高条件性 κ（更短 τ），更低 B_transition（更低滞1.
后指数），更高心率变异性（更低衍生 E），更低身份融合分数。
特异性 – 效应在不确定性丰富的逆转学习任务上比简单反应时任务更强（部分投影假说）。2.
身份融合的调节 – 融合分数预测身份相关信念的 B_depth；道家归属预测更低融合。3.
纵向干预 – 8周道家冥想/气功相对于等待列表增加 κ，降低 B_transition 和 E。4.
CFA 维度性 – 在包含道家组和对照组的样本中，三因子模型（κ, B_depth, B_transition）5.
比单因子模型拟合更好，但因子之间相关（r > 0.5），反映一个更高阶的稳定性-可塑性轴。

证伪标准（更新后）：

如果道家实践者与对照组在主要指标上无显著差异 → 映射被证伪。
如果单因子模型与三因子模型拟合一样好（ΔCFI < 0.01）→ 框架的多维性主张不成立；道家仍可能对应于单轴上
的一个行为集群。



如果身份融合完全中介组间效应 → 道家实践可能仅通过减少融合起作用，而非通过吸引子动力学本身。

6. 与模拟敏感性分析的关系
一篇配套技术笔记（Galida, 2026c）在单因子和三因子模型下生成合成数据，以确定所提出的测量流程能否可靠地区分维度性。
关键结果（模拟完成后加入）将用于指导经验发现的解释。本文采用该模拟的决策规则：仅当三因子模型拟合显著更好且通过旋转不变性检验
时，多维解释才被视为得到支持。

7. 局限

尚无经验数据 – 所有预测等待检验。
维度性不确定 – 真实结构可能是一个单维稳定性-可塑性轴。本文将此视为开放经验问题。
道家并非单一 – 映射适用于哲学道家；宗教道家（神祇、仪式）被排除。
尺度不匹配 – 实验室任务测量短时间尺度动力学；真实吸引子结构在更长时间上演化。提出了 EMA 但尚未实施。
“可名之道 vs. 不可名之道”部分 是哲学框架，不属于经验模型，在此版本中省略。

8. 结论
本文将道家-吸引子映射转化为一个关于人类认知中低维稳定性-可塑性流形的可检验假说。它不声称  κ、B_depth  和
B_transition  是独立的基本量；这是测量模型和模拟敏感性分析要解决的经验问题。道家被假说选择该流形的一个特定区域：
高条件更新增益、低切换成本、低身份融合、低努力。该映射是可证伪的，其最强版本（情况  2，部分投影）是最可能的。如果经验结构塌
缩为单因子，框架将学到稳定性-可塑性轴是基本维度——这本身就是一个有价值的结果。
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