
低高通槓桿模型
通桿支點的微積映射高度：
{…, k’’x’’, k’x’, kx } (寫法容易區別高度的耦合關係)
通桿支點的微積映射長度：
{…, Δt’’, Δt’, Δt}
通桿每個支點之間的微積映射長度：
{…, Δy’’, Δy’, Δy}
通桿無窮小的微積度量：
{…, ε’ ’, ε’, ε}

定義裡直接寫kx = Δy/Δx , 把尺寸與角度含在一起不區別｡

這是一個低高通槓桿模型的解釋 通桿如何採取高低阻尼的辦法完成運作已經詳細用代數映射解釋了｡

低高通槓桿的模型：
低通槓桿距離支點更短 做更多功拿更少價值｡
高通槓桿距離支點更長 做更少功拿更多價值｡
低通就相當於是金融裡的散戶 基數大阻尼大 高通就相當於是大魚 基數小阻尼小｡ 通桿原則｡
假設大家手裡都有50元 散戶讓50元增值到500 大魚就能擁有5000､ 50000､ 500000……如果散戶越
是勞動且越是得到 大魚什麼都不做賺得就越多 這就是低高通桿的玩法｡ 這就是為什麼你必須堅持多勞少得
的原則 否則一定被馬克思主義這種超級大魚騙到骨頭都不剩｡

控制槓桿的邏輯在於矛盾通波 為矛盾代言 如果你想要控制槓桿 無意義無價值的產出才是最重要的, 這讓
你根本無法與別⼈產⽣價值⽭盾的衝突, 這讓你能完全立⾜於⽭盾之間, 不敗之地｡

最好的方法就是補貼策略 把你的大部分價值全部轉移為社會公共投資, 國防､ 軍事､ 基礎設施, 這些都算
可控槓桿, 它們幾乎無法與任何社會內部產⽣利益衝突｡

次等的選擇就是人際關係的培育 把你的大部分價值全部轉移為⼈際關係的產出, 你來做價值轉換器｡

重點在於 又回到了道德殖民 你有沒有道德 不在乎你拿不拿錢 在於錢每天擺在你眼前 你知道怎麼用
它 但你不用它會讓你更有更好的方案 你會發現很多事情不用錢來解決更能夠提升你的智⼒､ 你的道德､
你的技能｡

通桿同一個支點的微積嵌套：
{…, k’’x, k’x, kx}

如果kx = (ε + 1/ε)/2 意味著通桿支點高度kx在這個ε,1/ε值代表的近似無窮尺⼨裡是平衡⽀點｡ 因為我沒
有算通桿與某個基準線的⾓度, ⾓度直接含進尺⼨裡｡

如果你不想讓系統凝滯就寫 {ε,1/ε ≠ 1}條件｡

畢竟這是尺寸換算 它不是笛卡兒原則 它不考慮角度｡



牛頓一直都是這麼算的｡

可以做一個槓桿 它圍繞著它中間的一個支點旋轉 支點把槓桿分成1/k 低通與 k高通  1/k負責施加推力｡ 你
必須花費更多的時間做無意義的勞動､ 無意義的產出 它很難直接變現為市場價值, 並且盡可能囤積有市場價
值的貨品, ⽀點才會慢慢遠離你｡







通桿嵌套的三種分形：
1.雙邊方向



1.
2.單一方向



3.交叉方向

它們都很像我們在走階梯的時候 總是可以分解為垂直向量並且合併為同一向量 這正好是表達兩個不同尺寸
與它們的同一尺寸通量｡ 垂直向量的不同變換方法｡

交叉方向雖然積分擴張起來很麻煩 但如果是微分方案可以簡化為一句話： 
總是在垂直三角形內畫高線 並選擇一個高線更小那一側的垂直三角形 然後繼續畫高線 再選擇一個高線更
大那一側的垂直三角形 然後繼續畫高線 然後繼續大小來回切換｡ 但它並沒有預測與擴張能力｡
不管怎樣 我們還是希望有向量擴張 微分誰都會做：

這要求你在繪製x’就預測並尋找讓x’’在繪製完畢時能夠途徑x的繪製起始原點 並且在繪製x’’’時就預測並尋
找讓x’’’在繪製完畢時能夠途徑x的繪製終點｡
其他長也一樣｡ 這樣垂直三角形才會閉合｡



v1與v2向量方向垂直 {x < x’ < x’’ < x’’’ < …}
第一步沿 v1  走 x 第二步沿斜向 {−v1 ,v2 } 走 x′ 第三步沿 −v2  走 x′′ 途徑x的原點 第四步沿 {v1 ,v2 } 
走x’’’途徑x的終點 第五步沿著 {-v1} 走x’’’’途徑x’’的原點 第六步沿著 {v1,-v2} 走x’’’’ ’途徑x’’的終
點 第七步沿著 {v2}走x’’’’ ’ ’途徑x’’’的原點 第八步沿著 {-v1,-v2}走x’’’’ ’ ’ ’途徑x’’’的終點
完成一次循環
第九步沿著 {v1}走x’’’’ ’ ’ ’ ’ ’途徑x’’’’的原點 第十步沿著 {−v1 ,v2 } 走x’’’’ ’ ’ ’ ’ ’ ’ ’途徑x’’’’的原點 第十
一步沿著
…

路徑微積就是這一點最困難 同一條路徑積分過去可能很簡單 但是微分過去可能很難 換一換也一樣 同一
條路徑微分過去可能很簡單 但是積分過去可能很難｡ 如果你想要保持雙向都很容易 你就必須永遠地進入這
個計算過程 先預測未來兩步 再走一步 再預測兩步 再走一步｡

這其實就是變換不變 主語與賓語代換 不同路徑彼此代換 看到的終點或起點現象卻是有相同特徵的｡
搜索機制､ 搜索篩選機制､ 搜索篩選搜索機制､ … 交叉這樣進行 特徵要麼是變的 要麼是不變的｡

可以考慮
再寫一個條件 它包含一個悖論解與一個自足解：
{
{x{t+ε} 與 x{t+2ε}垂直 ε=0}
or
{x{t+ε} 與 x{t+2ε}垂直 ε≠0}

當我們定義ε   ∈   (-1/x{t},1/x{t})時 {x}序列就會有兩種搜索狀態 要麼無法搜索完成 處於悖論解 要麼可
以搜索完成 處於自足解 向量可完成垂直遞歸｡ tan ε   ∈   (-1/x{t+ε},1/x{t+ε})是一個自帶偽隨機螺旋遞歸
的搜索條件｡

它如果被我用來生成向量 它首先會滿足向量垂直遞歸 其次會滿足向量分佈偽隨機｡ 同時 因為它作用生成
的序列無法帶一個整數編號 它可以被用於對整數編號的向量垂直分解 當 t=整數｡ 也就是向量x{t + ε} + x{t 
+ 2ε} = x{t} <x{t + ε}, x{t + 2ε}> = 0

對於 t已經全部整化的離散序列 它的作用是加密性質的｡
對 t還未全部整化的離散序列x{t}如果讓它把這些序列分解掉, 就會相當於它變成濾通波拿來濾過得到步頻重制,
製造另一種步頻的序列,然後再做步頻對齊,它就不再是分解加密器,它會變成分解解密器,搜索解密不同濾波下的
序列特徵,最終通過步頻對齊的操作來萃取獲得濾通波濾過後仍然不變的序列特徵,例如如果我是要萃取差分變化
就選擇:x{t} = x{t + ε} or x{t} = x{t + 2ε} ;如果我是要萃取差分不變就選擇:x{t} = x{t + 2ε}/x{t + ε} or x{t} 
= x{t + 2ε}•x{t + ε} ;如果我是要萃取萃取不變就選擇連分數:(x{t}-1/x{t})-1/(x{t} - 1/x{t})對齊的方法有許多,

因為圖片或視頻序列的x,y是已經整化的,分解方法:
{
圖片:



x{t} = x{t+ε} , x{t+1} = x{t+2ε}
}
{
視頻:
x{t}{t’} = x{t+ε}{t’+ε} , x{t+1}{t’+Δt’} = x{t+2ε} {t’+2ε}
t’為時間通量
Δt’為幀時間通量
}

這套邏輯看起來爛透了

萃取不變與步頻差分
如果有某種絕對通量,它無法被萃取,它無法被分解,它無法被累積,不管怎麼樣它都與其他通量互相混合,我的定義
為這是萃取不變,例如加密序列沒有解密的情況,編碼通量就沒有辦法萃取出來,

在遍歷解密加密序列時,唯有某一個維度數量的分解與擬合才有可能找到唯一解密通量,在遠比這個數量更大數量
的分解與擬合才有可能找到多解密通量,

從解密的角度而言,人類的視野是沒有限制與盲區的,因為不管漫反射多麼微弱,早晚都可通過解碼通量把原本看
不見的位置復原出來,並且無限復原下去,
從加密的角度而言,一旦產生自相似螺旋遞歸,加密通量永遠趨於唯一解或無解,解密就變成了偽命題,
如果一套密碼序列的總量已經遠遠超過了它所加密的內容總量,例如內容只有兩個字節,密碼序列卻有幾個T的字
節,解碼可能還不如直接猜測內容來得更快,



所以,顯然直接做步頻差分,而不是萃取差分,提取萃取不變的效率會來得更強大,反正分辨率是不變的,人類的視野
有限性與壽命有限性也限制地很死,乾脆以一個被限制的不變的分辨率與網格,例如圖片裡每一個像素的座標點為
原點群 {x{t},x{y}{t}},分解出時間差分向量群 {x{t+ε},x{y}{t+ε}}與 {x{t+2ε},x{y}{t+2ε}},並且對 {x{t},x{y}{t}} 
= {x{t+ε},x{y}{t+ε} = {x{t+2ε},x{y}{t+2ε}} 條件求解;
視頻裡每一個像素的座標點為原點群 {x{t}{t’-Δt’},x{y}{t}{t’-Δt’}}, 分解出時間差分向量群 {x{t+ε{t}}{t’-
Δt’+ε{t’}},x{y}{t+ε{t}}{t’-Δt’+ε{t’}}與 {x{t+2ε{t}}{t’-Δt’+2ε{t’}},x{y}{t+2ε{t}}{t’-Δt’+2ε{t’}}},並且對
{x{t}{t’-Δt’},x{y}{t}{t’-Δt’}} = {x{t+ε{t}}{t’-Δt’+ε{t’}},x{y}{t+ε{t}}{t’-Δt’+ε{t’}} = {x{t+2ε{t}}{t’-
Δt’+2ε{t’}},x{y}{t+2ε{t}}{t’-Δt’+2ε{t’}}}條件求解

你可以標記萃取不變特徵的時空座標,並且在原視頻裡讓它們歸零,因為它們是無法證偽的,各種意義裡是無用的
座標,但它們歸零後就變得有用,因為你可以在歸零之後再根據未歸零的特徵做拓撲變分復原, 然後單獨顯示它,
至於變分方案,只需要把未歸零的特徵的座標做向量合成,從邊緣指向歸零場的某個位置,再慢慢做均勻特徵積分,
如果積分結果彼此衝突就做差分. 然後可以再根據原圖片未歸零的色彩值,把它根據變分路徑也一起積分過去,
而且你很容易發現,這些歸零的萃取不變序列往往是原序列裡峰值變換的單調破缺部分,對於整個非單調的原序
列,峰值分佈並非單調規律,有很多單調破缺的部分,通過這種方法即可以把它們規律化.
你可以把微分也加入進去,微積分的變分仍然依賴從銳點邊界的座標來合成指向向量,隨著微積分深度增加,復原
就會更加清晰,不過我的視頻算法處理還是太糟糕, 
哪怕它很糟糕,它也已經足夠強勢了,
繼續發展它的話,我認為是往步頻微積或步頻變分的方向去做,而不是留戀於縫合已有的算法, 
分解方法:
{
圖片:
x{t} = x{t+(f(ε)/Δε)} , x{t+1} = x{t+(f(2ε)/Δ2ε)}
}
{
視頻:
x{t}{t’} = x{t+ (f(ε{t})/Δε{t})}{t’+ (f(ε{t’})/Δε{t’})} , x{t+1}{t’+Δt’} = x{t+ (f(2ε{t})/Δ2ε{t})}{t’+ 
(f(2ε{t’})/Δ2ε{t’})}
t’為時間通量
Δt’為幀時間通量
}

例如圖片裡每一個像素的座標點為原點群 {x{t},x{y}{t}},分解出時間差分向量群 {x{t+(f(ε)/Δε)}, x{y}{t+(f(ε)/
Δε)}}與 {x{t+(f(2ε)/Δ2ε)}, x{y}{t+(f(2ε)/Δ2ε)}},並且對 {x{t},x{y}{t}} = {x{t+(f(ε)/Δε)}, x{y}{t+(f(ε)/Δε)}} 
= {x{t+(f(2ε)/Δ2ε)}, x{y}{t+(f(2ε)/Δ2ε)}} 條件求解;
視頻裡每一個像素的座標點為原點群 {x{t}{t’-Δt’},x{y}{t}{t’-Δt’}}, 分解出時間差分向量群 {x{t+f(ε{t})/Δε{t}}
{t’-Δt’+ f(ε{t’})/Δε{t’}},x{y} {t+f(ε{t})/Δε{t}}{t’-Δt’+ f(ε{t’})/Δε{t’}}}與 {x{t+f(2ε{t})/Δ2ε{t}}{t’-Δt’+ 
f(2ε{t’})/Δ2ε{t’}},x{y} {t+f(2ε{t})/Δ2ε{t}}{t’-Δt’+ f(2ε{t’})/2Δε{t’}}},並且對 {x{t}{t’-Δt’},x{y}{t}{t’-Δt’}} 
{x{t+f(ε{t})/Δε{t}}{t’-Δt’+ f(ε{t’})/Δε{t’}},x{y} {t+f(ε{t})/Δε{t}}{t’-Δt’+ f(ε{t’})/Δε{t’}}} = {x{t+f(2ε{t})/
Δ2ε{t}}{t’-Δt’+ f(2ε{t’})/Δ2ε{t’}},x{y} {t+f(2ε{t})/Δ2ε{t}}{t’-Δt’+ f(2ε{t’})/Δ2ε{t’}}} = {x{t}{t’-Δt’},x{y}
{t}{t’-Δt’}}條件求解



它對視頻動態特徵非常靈敏,它對照片特徵不怎麼靈敏,恐怕這裡面還有更深層的密碼等待瓦解,

如果我總是想要去湊笛卡兒或者拉格朗日或者其他螺旋渦流,我不如直接寫個 {k/ε, kε}算子,它會在 {k^2,1}形成
天然原點,笛卡兒或拉格朗日都是廚餘垃圾,它們甚至連擦下水道都不配,例如 f({k/ε, kε}),計算規則是輸出一個矩
陣後差分進標量,它的響應能力看起來很好,

例如圖片裡每一個像素的座標點為原點群 {x{t},x{y}{t}},分解出時間差分向量群 {x{t+(f({k/ε, kε})/Δ {k/ε, 
kε})}, x{y}{t+ (f({k/ε, kε})/Δ {k/ε, kε})}}與 {x{t+ (f({k/2ε, k2ε})/Δ {k/2ε, k2ε})}, x{y} {t+ (f({k/2ε, 
k2ε})/Δ {k/2ε, k2ε})}},並且對 {x{t},x{y}{t}} = {x{t+(f({k/ε, kε})/Δ {k/ε, kε})}, x{y}{t+ (f({k/ε, kε})/Δ {k/ε, 
kε})}} = {x{t+ (f({k/2ε, k2ε})/Δ {k/2ε, k2ε})}, x{y} {t+ (f({k/2ε, k2ε})/Δ {k/2ε, k2ε})}}條件求解;
視頻裡每一個像素的座標點為原點群 {x{t}{t’-Δt’},x{y}{t}{t’-Δt’}}, 分解出時間差分向量群 {x{t+ (f({k/ε{t}, 
kε{t}})/Δ {k/ε{t}, kε{t}})}{t’-Δt’+ (f({k/ε{t’}, kε{t’}})/Δ {k/ε{t’}, kε{t’}})},x{y}{t+ (f({k/ε{t}, kε{t}})/Δ {k/
ε{t}, kε{t}})}{t’-Δt’+ (f({k/2ε{t’}, k2ε{t’}})/Δ {k/2ε{t’}, k2ε{t’}})}與 {x{t+ (f({k/2ε{t}, k2ε{t}})/Δ {k/
2ε{t}, k2ε{t}})}{t’-Δt’+ (f({k/2ε{t’}, k2ε{t’}})/Δ {k/2ε{t’}, k2ε{t’}})},x{y}{t+ (f({k/2ε{t}, k2ε{t}})/Δ {k/
2ε{t}, k2ε{t}})}{t’-Δt’+ (f({k/2ε{t’}, k2ε{t’}})/Δ {k/2ε{t’}, k2ε{t’}})},並且對 {x{t+ (f({k/ε{t}, kε{t}})/Δ {k/
ε{t}, kε{t}})}{t’-Δt’+ (f({k/ε{t’}, kε{t’}})/Δ {k/ε{t’}, kε{t’}})},x{y}{t+ (f({k/ε{t}, kε{t}})/Δ {k/ε{t}, kε{t}})}
{t’-Δt’+ (f({k/2ε{t’}, k2ε{t’}})/Δ {k/2ε{t’}, k2ε{t’}})} = {x{t+ (f({k/2ε{t}, k2ε{t}})/Δ {k/2ε{t}, k2ε{t}})}
{t’-Δt’+ (f({k/2ε{t’}, k2ε{t’}})/Δ {k/2ε{t’}, k2ε{t’}})},x{y}{t+ (f({k/2ε{t}, k2ε{t}})/Δ {k/2ε{t}, k2ε{t}})}
{t’-Δt’+ (f({k/2ε{t’}, k2ε{t’}})/Δ {k/2ε{t’}, k2ε{t’}})} = {x{t}{t’-Δt’},x{y}{t}{t’-Δt’}}條件求解

微積也很好寫: {f(x)/Δx, f(x)Δx}, 只需要把 {k/ε, kε}代換為 {f(ε)/Δε, f(ε)Δε},
代換進F=Δp/Δt, p={f(p)/Δp,f(p)Δp},Δp計算規則是輸出一個矩陣後差分進標量,它看起來響應很好,然後增加
計算項目:F’=1/(Δ(Δp/Δt)),F’’=1/(Δ1/(Δ(Δp/Δt))),它看起來響應很好,





















你可以從新手村不穿任何裝備不點任何能力跑到魔王城把它夷為平地再跑回新手村跟施萊姆打到有來有回｡ 這
就是尺寸變換不變 不管你是什麼等級什麼能力路徑是做怎麼樣的流數 做同樣的事情效果都是一樣的｡ 中間
過程可能天差地別 但最終的 ｢城沒了｣這個結果 永遠不變｡

這個策略是：用時間買你輕鬆的生活 少勞動多收穫 或多勞動少收穫 這才真的算贏了 否則永遠貪婪什麼



都想要忙到最後人就死了還在累趴, 沒有輕鬆⽣活｡
對於遍歷搜索也一樣的 寧願多設計幾個閾值, 也不要想著⼀個閾值解決⼀切｡

如果你需要模擬無限加速的相對性 你一定會寫質能算式 這是因為你需要有存量保障高階項可以持續加入修



正項 存量只能從質量裡來 這個破片炸藥原理其實也非常老 而不是新鮮概念 質量分裂了 損失了 自然
就會有能量來做解釋｡
尤其是對核反應那樣很難持續追蹤質量的激烈反應 又不像其他較為溫和的燃燒爆炸反應可以持續追蹤 這種
天然反追蹤的東西當然可以直接用質能算式來寫｡
人類早就知道加多少燃料或炸藥它會爆炸更多更猛烈燃燒更快 質量也會因為燃料破片化分裂而難以測量 最
終測出減少的結果｡ 這都不需要相對論來寫 為什麼它一定要寫成一堆實數結構 然後計算用虛數 就是為了
方便行銷｡
如果你是在同一個虛數空間做預測 虛數空間是有實數遍歷波動性的 並且它與實數空間的､ 物理意義的數據
是退相干的 它幾乎是一個萬能也是無用的預測器 甚至在拓撲裡都不夠結構穩定｡


