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Abstract 
From the perspective of “intelligence” definition, this paper rethinks people’s understanding of 
“machine emotion”. If the machine itself does not have a set of “emotional experience” mechanism, 
then, emotion recognition machine to human or animal, it is the extension of emotion recognition 
of other human or animal, the machine could not produce from itself to the human or animal emo-
tions “empathy”. This paper puts forward an intelligent test method which is different from Turing 
test by introspective, speculative and commonsense reasoning, and constructs a simple and ab-
stract model of “love and hate” based on this test method. The number of properties and number 
of states of the body is very few, but it is enough to explain the concrete function of each abstract 
property of intelligent mind. From the view of engineering that the existing computation technol-
ogy, according to the nature of the design model of the position, method of collecting and processing 
data, then data can be enriched step by step, step by step, make the model animal more like “self 
motivation”, but to the surface looks more like “self conscious” animal. 
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摘  要 

本文从“智能”定义反思的角度，反思人对“机器情绪”的认识。如果机器本身不存在一套“自我情绪

体验”的机制，那么，机器对人或动物的情绪识别，终究是人对其他人或动物的情绪识别的延伸，机器

不可能产生源自自身对人或动物情绪感知的“共情”。本文用内省、思辨、常识推理的方法，提出一种

有别于图灵测试的智能测试方法，并针对此测试方法，构建出一个“存在喜恶之情”的最简抽象模型。

该模型的“性质体数量”和“性质体的状态数量”都极少，但足够说明构成智能心理的每个抽象性质体

的具体作用。从工程实现的角度上说，在现有计算技术的支持下，按模型位置给出的性质，设计出采集、

加工数据的方法，然后一步步丰富数据，便可一步步使该模型模拟的动物越来越像“有自主动机”、乃

至表面看起来更像“有自我意识”的动物。 
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1. 引言 

“智能”定义的反思：一只会向饲主讨食的、受到惊吓会逃走的猫(金观涛，2017) [1]，这只猫是个

独立的个体，不存在超大容量的记忆数据，不会使用人类语言，不能使用任何人类认识的语言符号与人

类对话，但能因此说这只猫不存在思维、不存在智能吗？答案应该是否定的。如果猫存在智能，而猫不

能与人进行语言对话，那么，反思后的智能认识与图灵测试意义上的智能认识肯定是存在区别的。并且

可以因此推导，做智能测试，除语言问答测试(图灵测试)的方法外，还应该有其他的测试方法。为区别于

反思前与反思后的智能理论，暂且把反思前的理论称作“图灵智能”，反思后的认识称作“猫智能论”。 
图灵智能理论是当前人工智能领域最基础的理论，图灵测试是衡量人工智能的重要方法，而猫智能

论与图灵智能存在相当大的区别。猫智能论在发表后，若能经受所有质疑后依然保有一定的合理性，并

在一定程度上被接受或认可。那么，在人类对智能的理解上，在拟人或动物思维的设计思路上，都将产

生巨大而深远的影响。而这种影响，应该是属于进步性的。 

2. 猫智能论与图灵智能的具体区别 

图灵机是一种做符号运算的机器，其内置的逻辑及运算的符号，对于机器本身(硬件体)而言，是没有

意义的。所以，本质上，图灵计算机是一种基于人类思维做符号演进运算的机器，其所有演算逻辑都是

人类赋予的，所有演算目的都是为了给人类提供服务的，是不存在自主动机的。而猫思维里的逻辑不是

人类赋予的，认知符号(比如猫会把饲主当成一个符号)也不是基于人类思维逻辑进行演进的，而是猫自己

生成的，并且对于猫身体本身(硬件体)而言是具有意义的。那么，猫的思维是基于什么性质生成的呢？根

据猫会讨食和会逃跑之类的现象推测：猫智能论所指的智能体应该是具有自主动机、自主需求的，是存

在喜恶之情的。存在喜恶之情的智能机器会根据收集到的数据自动生成一套“方法论”，并根据其特有

的方法论，在特定的环境下，做出相应的判断和行为，以满足智能体自己的喜好之情。因此，猫智能论
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认为，一个更像人类或动物的思维(智能)系统的学习过程，其采集、分析数据的最初动机和最终目的都不

是为了给设计它的人提供服务的，而是在基于先为其自己服务的基础上，才决定是否为设计它的人服务

的。比如，母猫生了小猫，小猫并非天生下来就会为母猫提供服务的，小猫如果为母猫提供服务，那是

基于母猫喂养小猫的“恩情”，或者说基于母猫对小猫的“教育”。 
基于上述理由，猫智能论进一步认为：若为服务他人而采集、分析生成的“机器智能个性(功能)”，

是根据被服务的大众或个人的性格而来，也即，此时的智能体的“个性”并非属于智能体自己，而是属

于被服务的大众或个人，本质上是属于人的喜恶思维的延伸。这样的机器人(智能体)，处理数据是以“人

的目的”为“目的”的。猫智能论认为这样的智能不属于具有自主动机的智能，也即，不属于“拥有动

机智能的独立个体”。猫智能论认为，有自主动机需求的机器，即，为了满足自己的需求才为人类提供

服务的机器，才是更接近真实意义的人或动物机器。事实上，这也是符合客观事实的，比如，一个人与

另一个人合作的最初动机并不是为另一个人服务的，而是为自己服务的。例如，a 与 b 合作，a 帮助 b 是

基于“为换取能满足 a 自身需求的资源”的前提条件下为 b 提供服务的。 

3. 猫智能论的智能测试方法 

基于猫智能论对智能定义的不同理解，猫智能论测试某物体是否存在动机智能的方法当然也与图灵

测试有所不同。具体方法：比如，测试一只猫(包括生物猫和机器猫)是否存在智能。不一定是采用问答模

式进行测试的，即不一定是通过问猫，“一加一等于几”、“你会不会下棋”之类问题；而是测试，“猫

是否存在动机需求，并是否会根据历史记忆自动生成有利于满足自己需求的方法”，如果会，则存在猫

智能论意义上的智能，反之则不存在智能。例如，在猫(包括机器猫)肚子饿需要进食的时候，某人给猫喂

食物，然后观察猫能否会记住某人，观察猫下次肚子饿时是否会向某人讨要食物，如果猫会向某人乞讨

食物，则猫存在智能，反之者则不存在智能。或者，某人鞭打猫使猫痛苦，观察猫是否会记住此特性，

当猫再次看到某人靠近时，猫是否会为避免再次被鞭打而做出相应反应，比如逃跑，如果猫会做出逃跑

行为则存在智能，反之则不存在智能； 
会向“曾经喂过自己的人”讨食的猫，会躲避“鞭打过自己的人”的猫，不管是否具备与人进行语

言交流的能力，都是存在智能的。在此基础上，如果还能“与人进行对话”，比如猫是否会对鞭打过自

己的人说“请不要伤害我”，则这不是“是否存在智能”的问题，而是“智商高低”的问题。“能与人

进行对话的猫”当然是比“不能与人进行对话的猫”的智商更高的。 

4. 动物思维现象的总结 

基于上述观点，更相似于人或动物的智能机器应该是存在“基于自己需求的动机机制”的，这个机

制的作用具有以下功能： 
• 以“保护自己的机体不被破坏”及“使自己机体能保持长期正常运行”为目的。 
• 当身处正在破坏自己机体的环境时，会感到“舒服程度更低”；当身处于满足自己生理需求的环境

时会感到“舒服程度更高”。这个性质是先天存在的，无需学习的，无需记忆参与的。 
• 会自动记录造成舒服程度转变的环境的数据。 
• 当再次处于相同或类似的，使自己感到“舒服程度更低”或“舒服程度更高”的环境时，会根据历

史记忆，避开“舒服程度更低”的环境，走向“舒服程度更高”的环境。 

5. 推测存在自主动机的手机的特征 

基于上述理由，用“手机”类比于“猫”，推测有“自主动机”的手机应该会有以下的现象特征： 
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• 当手机电量低到一定程度的时候，在不需要经过记忆的情况下，“电量越往下低”，手机就会感到

“舒服程度越低”。手机的舒服程度越低，在需要经过记忆的情况下“越迫切渴望充电”，如果手

机通过记忆判断为“能找到充电途径”，则舒服程度相对更高，反之则舒服程度相对更低。 
• 手机会请求人帮自己充电。然后手机会记住“所有请求过的人”、“曾经帮过自己充电的人”、“不

愿帮自己充电的人”。当再次需要充电时，手机会倾向于请求帮助过自己的人。 
• 手机会记住“充电的位置”。如果在一个对人来说是陌生的环境里，人不知道哪里有电源插座，手

机会根据历史记忆“主动”告知人，插座在什么地方。 
• 如果手机有“运动能力”，当人带手机充过一次电后，手机会记住这个过程，并在下次需要充电的

时候，自行走到电源处对自己进行充电。 
• 如果手机会奔跑，手机奔跑撞上石头，在不需要经过记忆的情况下，舒服程度降低，手机会记住这

个过程，以后不再奔跑着撞向石头。 
• 手机发现曾经故意伤害过自己“生理健康”的人，手机会“主动远离”这个人。 
• 手机不一定会使用语言，但会用行动表达喜恶之情。比如：不愿帮手机充电的人要使用手机，手机

会拒绝提供服务。 
• 手机不一定能识别到人的情绪(舒服程度)变化，但人一定可以识别到手机的情绪变化。比如，不愿帮

手机充电的人要强行使用手机，手机会“不高兴”而产生“挣扎”行为。 
• 在手机清醒(未关机)时拆解手机，手机会感到“舒服程度降低”。如果手机有运动能力，手机还会挣

扎、逃走。 
• 手机的语言不一定是源于人设计手机时内置的，还可能是人通过“奖罚”教会手机的。如果能通过

奖罚教会手机使用语言，或者手机因其自身的“舒服程度”转变而“自悟”出形容情绪的语言，那

么，手机与人交流时，双方都将更有“共鸣”或者“共识”。 

6. 与猫思维活动相关的性质分析及性质的表示字母 

与猫思维活动相关的性质分析：至少存在以下性质： 
• 猫存在一个身体。这个性质用“J”表示。 
• 猫存在感官，包括眼、耳、口、鼻、肤、四肢、生殖器，等等。这些感官会产生不同的感觉状态。

这个性质用字母“G”表示。 
• 猫存在于一个被猫感官感知的外部世界，这个外部世界也即日常所说的“世间万物”。这个性质用

字母“B”表示。 
• 猫能控制自己的感官(G)在外部世界(B)里的运动方向。这个性质用字母“H”表示。 
• 猫感官的不同状态会产生不同的感知，进而会使猫产生不同的舒服程度。比如：猫饿的时候进食，

会比不进食时“舒服程度更高”；猫的皮肤受伤时，会比不受伤时“舒服程度更低”；等等。即，

不同的感官状态会造成不同的舒服程度状态(情绪状态)。不同的感官状态造成不同舒服程度，是不需

要经过记忆的。这个性质用“W”表示。 
• 机体状态对感官状态是有要求的，不同的机体状态，对感官状态的要求是不一样的。比如，猫在不

同的机体状态里，同样的感官状态，舒服程度是不同的。比如，同样是进食，“在肚子饿的时候进

食”，和“在肚子饱的时候进食”，前者的舒服程度更高。机体状态对感官状态存在要求，这个性

质用字母“M”表示。 
• 猫存在记忆。这个性质用字母“Z”表示。 
• 猫的记忆可分为“被回忆起的记忆”(或称“被实时感知的记忆”)和“未被回忆起的记忆”。其中“被
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回忆起的记忆”的性质，用字母“S”表示。 
• 猫通过记忆，识别出伤害过自己的人，需要逃跑。如果猫通过记忆判断为“能逃跑”，相比于判断

为“不能逃跑”的“舒服程度更高”；如果猫通过记忆判断为“不能逃跑”，相比于判断为“能逃

跑”，则会因不能摆脱恐惧而“舒服程度更低”。不同的记忆识别判断，会造成不同的舒服程度感

知，这是需要记忆参与的，这个性质用“X”表示。 
• 猫的记忆里，存在“遇到伤害过自己的人需要逃跑”“肚子饿需要进食”之类需求记忆。这个性质

用字母“T”表示。 

7. 存在自主动机的最简抽象智能机器及运行原理 

根据上述观点及分析，设计一个不一定成熟，但有一定开拓、探索意义的运行结构：“存在自主动

机的最简抽象智能机器及运行原理”： 

7.1. 最简结构体图示：图 1(a)~(c)  

如图 1(a)~(c)。 

7.2. 最简结构体内符号的性质和关系讲解 

• H 有 H-A、H-B、H-C 三种状态。H 不能同时存在“H-A、H-B、H-C”其中的两种及两种以上状态。 
• B 有 B-A、B-B、B-C、B-D、B-E、B-F 六种状态。B 不能同时存在“B-A、B-B、B-C、B-D、B-E、

B-F”其中的两种及两种以上状态。B 各状态间的转变规律：B-A 只能直接转变为 B-F 或 B-B，B-B
只能直接转变为 B-A 或 B-C，B-C 只能直接转变为 B-B 或 B-D，B-D 只能直接转变为 B-C 或 B-E，
B-E 只能直接转变为 B-D 或 B-F，B-F 只能直接转变为 B-E 或 B-A (如图 2)。 

• G-1 有 G-1-A、G-1-B、G-1-C、G-1-D、G-1-E、G-1-F 六种状态。G-1 不能同时存在“G-1-A、G-1-B、 
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(c) 

图注：图 1(a)~(c)，是描绘同一个意思的图，可以理解为同一幅图。形态区别在于：(a) 没有标出细节；(b)、(c)是完整图；(c)为了

方便观察把 B 和 J 分别移到了左右两边；图 1(a)~(c)统称“最简结构图(体)”。 

Figure 1. Simplest structure 
图 1. 最简结构体 
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B-A B-B B-C

B-F B-E B-D

 
图注：(1) 各状态只能直接转变成相邻的状态。(2) 如果要转

变成不相邻的状态，则必需一步接一步转变为相邻的状态，

直到转变为目标状态为止。比如 B-A 要转变成 B-D，必需先

转为 B-B 或 B-F。再从 B-B 到 B-C 再到 B-D，或者再从 B-F
到 B-E 再到 B-D。 

Figure 2. Schematic diagram of transition relations of “B” 
states 
图 2. “B”各状态的转变关系示意图 

 
G-1-C、G-1-D、G-1-E、G-1-F”其中的两种及两种以上状态。 

• G-2 有 G-2-A、G-2-B 两种状态。G-2-A、G-2-B 不能同时存在。 
• Q-1 有 Q-1-A、Q-1-B、Q-1-C、Q-1-D、Q-1-E、Q-1-F 六种状态。Q-1 不能同时存在“Q-1-A、Q-1-B、

Q-1-C、Q-1-D、Q-1-E、Q-1-F”其中的两种及两种以上状态。 
• Q-2 有 Q-2-A、Q-2-B 两种状态。Q-2-A、Q-2-B 不能同时存在。 
• M 有 M-A、M-B 两种状态。M-A、M-B 不能同时存在。 
• C 有 C-0、C-1 两种状态。C-0、C-1 不能同时存在。 
• D 有 D-0、D-1 两种状态。D-0、D-1 不能同时存在。 
• W 有 W-0、W-1 两种状态。W-0、W-1 不能同时存在。 
• X 有 X-0、X-1 两种状态。X-0、X-1 不能同时存在。 
• T 包括 T-1、T-2、T-3 至所有 T，图中用……(省略号)和 T-n 表示。 
• S 包括 S-1、S-2、S-3 至所有 S，图中用……(省略号)和 S-n 表示。 
• G 包括 G-1、G-2。G-1、G-2 同时存在。 
• Q 包括 Q-1、Q-2。Q-1、Q-2 同时存在。 
• L 包括 W、X。W、X 同时存在。 
• L 有 L-(W-0/X-0)，L-(W-0/X-1)，L-(W-1/X-0)，L-(W-1/X-1)四种状态，分别简化写做 L-0/0，L-0/1，

L-1/0，L-1/1。L 不能同时存在“L-0/0，L-0/1，L-1/0，L-1/1”其中的两种及两种以上状态。 
• Z 存在多少种状态则 U 存在多少状态，U 本身不能同时存在两种及两种以上状态。 
• Z 包括 Z-1、Z-2、Z-3 至所有 Z，图中用……(省略号)和 Z-n 表示。Z-1、Z-2、Z-3、……、Z-n 不能

同时存在两种及两种以上状态。 
• T、U、S 皆由 Z 填充。即，T-1、T-2 至 T-n，U，S-1、S-2 至 S-n 由 Z-1、Z-2、Z-3、……、Z-n 填

充。 
• T 通过 I-3 填充到 S，写作 T-S 或 S-T。 
• 通过 V-1、V-2 填充到 S，并与 S-T 相互对应的 Z，写作 S-TZ。 
• Q、S、L、H 组成 O。 
• M、T 组成 P。 
• Q-2 和 M 组成 C。 
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• S-T 与 S-TZ 组成 D。 
• O、P、U、Z 组成 R。 
• G、R 组成 J。 
• J、非 J 组成 B。 
• Y=肯定，N=否定。 

7.3. 运行原理 

1) J 通过 F-1 塑造 M 状态。 
2) B 通过 K-2 塑造 G 状态。 
a) B 与 G-1 的状态关系：B-A 则 G-1-A，B-B 则 G-1-B，B-C 则 G-1-C，B-D 则 G-1-D，B-E 则 G-1-E，

B-F 则 G-1-F。 
b) B 与 G-2 的状态关系：B-A 则 G-2-A，B-B 则 G-2-A，B-C 则 G-2-A，B-D 则 G-2-B，B-E 则 G-2-B，

B-F 则 G-2-B。 
c) G-1 与 G-2 的状态关系：G-1-A 则 G-2-A、G-1-B 则 G-2-A、G-1-C 则 G-2-A、G-1-D 则 G-2-B、

G-1-E 则 G-2-B、G-1-F 则 G-2-B。 
3) J 体通过 E 线，控制 O 开启或关闭。 
4) O 开启，H 必然通过 K-1 控制 G。 
若 H 为 H-A，G 在 B 各状态间运动，B 必然通过 K-2 依次把 G-1 循环塑造为 G-1-A、G-1-F、G-1-E、

G-1-D、G-1-C、G-1-B、G-1-A(如图 3(a))；若 H 为 H-C，G 在 B 各状态间运动，B 必然通过 K-2 依次把

G-1 循环塑造为 G-1-A、G-1-B、G-1-C、G-1-D、G-1-E、G-1-F、G-1-A(如图 3(b))；若 H 为 H-B，G 停止

运动，G 停留在某个 B 状态，也即 G-1 状态停止转变，停留在某个固定状态。 
5) O 开启，G 必然通过 K-3 塑造 Q 状态。G 与 Q 的状态关系： 
a) G-1-A 则 Q-1-A，G-1-B 则 Q-1-B，G-1-C 则 Q-1-C，G-1-D 则 Q-1-D，G-1-E 则 Q-1-E，G-1-F 则

Q-1-F。 
b) G-2-A 则 Q-2-A，G-2-B 则 Q-2-B。 
6) O 开启，Q-2 必然通过 K-4 与 M 通过 F-2 共同塑造 C 状态。 
“Q-2、M”与“C”的状态关系： 
a) 若 Q-2 与 M 为“Q-2-A/M-B”或“Q-2-B/M-A”，则 C 状态为 C-0。 
b) 若 Q-2 与 M 为“Q-2-A/M-A”或“Q-2-B/M-B”，则 C 状态为 C-1。 
7) O 开启，C 必然通过 KF 塑造 W 状态。 
C 与 W 的状态关系：C-0 则 W-0，C-1 则 W-1。 

 

G-1-A G-1-B G-1-C

G-1-F G-1-E G-1-D

G-1-A G-1-B G-1-C

G-1-F G-1-E G-1-D
 

(a)                                                       (b) 

Figure 3. (a) The changing law of “G-1” state in “H-A”; (b) The changing law of “G-1” state in “H-C” 
图 3. (a) “H-A”时，“G-1”状态的转变规律；(b) “H-C”时，“G-1”状态的转变规律 
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8) O 开启，O 状态必然通过 I-1 塑造 Z 状态。 
9) O 状态塑造 Z 状态。其中，“W-0 转变为 W-1”或“W-1 转变为 W-0”过程中的关键 Z 将被抽离

出来，通过 I-2 写到 T。 
10) Z 通过 V-1 塑造 U 状态。 
11) O 开启，U 必然通过 V-2 塑造 S 状态。 
12) O 开启，S-TZ 必然通过 V-3，与 T 通过 I-3 塑造的 S-T，共同塑造 D 状态。 
a) D 状态的区分：比如：假设“XX”表示 S-T 任意内容，写作 S-T-XX，与之对应的是 S-TZ-XX。

不管 XX 是什么内容，都转换成 N、Y 进行相符与否对比。若 S-TZ-XX 与 S-T-XX 不相符，写作

S-TZ-XX-N/S-T-XX-Y；若 S-TZ-XX 与 S-T-XX 相符，写作 S-TZ-XX-Y/S-T-XX-Y。 
b) “S-T、S-TZ”与“D”的状态关系： 
i) D-(S-TZ-XX-N/S-T-XX-Y)则 D-(TZ-N/T-Y) = D-(N/Y) = D-0% = D-0。 
ii) D-(S-TZ-XX-Y/S-T-XX-Y)则 D-(TZ-Y/T-Y) = D-(Y/Y) = D-100% = D-1。 
13) O 开启，D 必然通过 VI 塑造 X 状态。 
D 与 X 的状态关系：D-0 则 X-0，D-1 则 X-1。 
14) O 开启，S 必然通过 V-5 控制 H。 
控制的原则是提升 L(W/X)，防止 L 下跌。 
15) 根据前面规律可知： 
a) “W、G-1”的状态为“W-1、G-1-A”或“W-1、G-1-B”或“W-1、G-1-C”，则“G-2、M”的

状态为“G-2-A、M-A”。 
b) “W、G-1”的状态为“W-1、G-1-D”或“W-1、G-1-E”或“W-1、G-1-F”，则“G-2、M”的

状态为“G-2-B、M-B”。 
c) “W、G-1”的状态为“W-0、G-1-A”或“W-0、G-1-B”或“W-0、G-1-C”，则“G-2、M”的

状态为“G-2-A、M-B”。 
d) “W、G-1”的状态为“W-0、G-1-D”或“W-0、G-1-E”或“W-0、G-1-F”，则“G-2、M”的

状态为“G-2-B、M-A”。 
16) 近路原则： 
有两条或两条以上路径可以提升 L 或防止 L 下跌，必然选择最近的路径的原则称作近路原则。S 控

制 H 必然遵循“近路原则”。比如“W-0、G-1-C”时，S 必然是控制 G-1-C 转变为 G-1-D 以达到 W-0
转变为 W-1 的目的，而不是选择依次转变为 G-1-B、G-1-A、G-1-F。“W-0、G-1-A”时必选 G-1-F，“W-0、
G-1-D”时必选 G-1-E，“W-0、G-1-F”时必选 G-1-A，都是同样道理。 

17) T 的形成原理、S 控制 H 的原理、X 的转变原理图(图 4)，以及相关问题的讲解： 
a) 在 Z、T 为空时，也即没有任何符号记忆时，一但 O 开启，O 便有了状态输入，Z 便有符号记忆。

O 状态一旦因 G、H 的状态转变而转变后，Z 便有了 Q、H 状态转变的符号逻辑记忆。Z 有了 Q、H 状态

转变的符号逻辑记忆，并有了 W-0 与 W-1 的记忆后，而仍在 T 为原始状态，也即 T 没有任何因 O 输入

的内容而塑造出的内容时，T 的内容为“寻找‘控制 H、G，以使 W-0 转变为 W-1’的符号路径”。 
b) G 状态转变的原因，除来自 H 状态的控制外，还来自不受 H 直接控制的 B 的状态转变。 
注：实际上，G 状态也是不受 H 直接控制的，H 直接控制的是 G 在 B 的运动方向，让 G 运动至 B

的各状态里去获得 G 的某种特定状态。而在最简结构图的描述里，G 状态好像直接受 H 控制，其实实际

表达的是 G-1 状态直接受 H 控制，G-2 则不直接受 H 控制。在最简结构体里，G-1 状态之所以直接受 H
的控制，是为描述 T 性质。若没有确定的 H 状态与 G 状态的关系，就没有可确定的符号控制逻辑，也即 
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L-0/0（T:找出使W-
0转变为W-1的方法）

L-0/1（TZ:已找到W-
0转变为W-1的方法）

L-1/
1（TZ:S已控制H行动
， W-0已转变为W-

1）

L-0/
0（T:S控制H行动，

以使W-
0按预期转变为W-1）

L-1/0（T:找出防止W-
1转变为W-0的方法）

L-1/
1（TZ:已找到防止W-
1转变为W-0的方法）

L-1/1（TZ:找到）

L-1/
0（T:找出比前面更

长远有效防止W-
1转变为W-0的方法）

 
Figure 4. The formation principle of “T” 
图 4. “T”的形成原理 

 
无法形成用于控制 H 的 T。要描述 T 性质必需存在“最少、但足够”的“H 状态与 G 状态是绝对因果关

系的性质”。在最简化性质结构体里，如果去除 G-1，只留 G-2 以及 H 状态和 G-2 状态的绝对因果关系

性质，那么不管 B 有多少种状态，G 都只有两种状态，在 W 为 W-1 时将会因缺乏“预警状态”而“无

法完整描述 T 性质”，也即无法描述“防止 W-1 转为 W-0”的性质。 
c) W 状态实质由 Q-2 状态和 M 状态决定。H 不能直接塑造 Q-2 和 M 的状态，H 只能通过塑造 G-1

状态间接塑造 W 状态。S 不能直接塑造 G-1 状态，S 只能通过塑造 H 间接塑造 G-1 状态进而塑造 W 状

态。S 根据 T，从 Z 找出控制 H 符号路径，并依此对 H 进行操控以达到塑造 W 状态的目的。 
d) 满足 S-T 的过程，是一个记忆思维判断过程，所以 S 并非一定要对 H 有所操控的。满足 S-T 的过

程有三种形式： 
i) S 只对 H 有所操控。 
ii) S 对 U 和 H 都有所操控。 
iii) S 只对 U 进行了操控。 
18) S 控制 H 的原理的具体表现(如图 5~16)。  
“          ”和“          ”为 S 控制 H 的示意线，示意线的前端和后端分别为控制发生前和

发生后的状态。 

7.4. 最简结构体内，各符号对应的“动物体”或“人造智能动物体”里的命名 

• B：外界 
• J：身体、机体 
• R：脑 
• O：感知体 

注：“主观感知”存在于 O，O 承载“主观感知”。J 内的 O 的“主观感知”、R 内的 O 的“主观

感知”、O 本身的“主观感知”，组成承载“主观感知”的 O 的任意一个极端小的点，对于“主观感知”

都属于“外界”。用日常语言的说法：自己看自己的脑，自己的脑不属于主观感知、不属于自己、不属 
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W-0，G-1-A

W-0，G-1-B

W-0，G-1-C

W-0，G-1-D

W-0，G-1-E

W-0，G-1-F

W-1，G-1-A

W-1，G-1-B

W-1，G-1-C

W-1，G-1-D

W-1，G-1-E

W-1，G-1-F

H

H-A

H-B

H-C

W-0，G-1-A

W-0，G-1-B

W-0，G-1-C

W-0，G-1-D

W-0，G-1-E

W-0，G-1-F

W-1，G-1-A

W-1，G-1-B

W-1，G-1-C

W-1，G-1-D

W-1，G-1-E

W-1，G-1-F
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H-B

H-C

W-0，G-1-A

W-0，G-1-B

W-0，G-1-C

W-0，G-1-D

W-0，G-1-E

W-0，G-1-F

W-1，G-1-A

W-1，G-1-B

W-1，G-1-C

W-1，G-1-D

W-1，G-1-E
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H

H-A

H-B
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W-0，G-1-A

W-0，G-1-B

W-0，G-1-C

W-0，G-1-D

W-0，G-1-E

W-0，G-1-F

W-1，G-1-A

W-1，G-1-B

W-1，G-1-C

W-1，G-1-D

W-1，G-1-E

W-1，G-1-F

H

H-A

H-B

H-C

 
Figure 5. The transition process of “H” state in “W-0, G-1-A” 
图 5. “W-0，G-1-A”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 6. The transition process of “H” state in “W-0, G-1-B” 
图 6. “W-0，G-1-B”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 7. The transition process of “H” state in “W-0, G-1-C” 
图 7. “W-0，G-1-C”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 8. The transition process of “H” state in “W-0, G-1-D” 
图 8. “W-0，G-1-D”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 9. The transition process of “H” state in “W-0, G-1-E” 
图 9. “W-0，G-1-E”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 10. The transition process of “H” state in “W-0, G-1-F” 
图 10. “W-0，G-1-F”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 11. The transition process of “H” state in “W-1, G-1-A” 
图 11. “W-1，G-1-A”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 12. The transition process of “H” state in “W-1, G-1-B” 
图 12. “W-1，G-1-B”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 13. The transition process of “H” state in “W-1, G-1-C” 
图 13. “W-1，G-1-C”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 14. The transition process of “H” state in “W-1, G-1-D” 
图 14. “W-1，G-1-D”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 15. The transition process of “H” state in “W-1, G-1-E” 
图 15. “W-1，G-1-E”时，“H”状态的转变过程 
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Figure 16. The transition process of “H” state in “W-1, G-1-F” 
图 16. “W-1，G-1-F”时，“H”状态的转变过程 
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于“我”。自己的脑属于外界，属于被主观观察的客观现象。但是自己看自己的脑产生的主观心理感知

改变，脑却会有相应的物理状态改变。 
• G：外感官 

注： 
1) 在最简结构体里，外感官只有 6 种状态：“G-1-A，G-2-A”、“G-1-B，G-2-A”、“G-1-C，G-2-A”、

“G-1-D，G-2-B”、“G-1-E，G-2-B”、“G-1-F，G-2-B”。但在“复杂体”里，比如在猫身体里，可

以存在几千万亿亿亿种不同状态。 
2) G 对应于人或动物时，是各类感觉器官，例如眼、耳、口、鼻等等；G 对应于机器时，则是各类

模仿人或动物感官功能的传感器。 
• Q：外感官感知体 
• H：控制体 
• M：非记忆需求体 
• T：记忆需求体 
• C：“外感官感知体状态”与“非记忆需求体状态”的“重叠程度体”(“Q 状态”与“M 状态”的

“重叠程度体”) 
• D：“记忆识别状态”与“记忆需求状态”的“重叠程度体”(“S-T 状态”与“S-TZ 状态”的“重

叠程度体”) 
• P：动机体、需求体 
• S：记忆数据运算体 
• L：舒服程度感知体 

注： 
1) 在最简结构体里，L 只有四种程度状态，但在“复杂体”里，可以有几千甚至几万种状态。 
2) L 上升，大约等于“变得舒服”“变得更舒服”“变得快乐”“变得更快乐”“变得开心”“变

得更开心”“变得高兴”“变得更高兴”等等；L 下跌，大约等于传统意思“变得难受”“变得更难受”

“变得痛苦”“变得更痛苦”“变得不舒服”“变得更不舒服”等等。 
3) 如果事物不会对 L 程度造成升跌波动，就不会对事物作美、丑、好、坏、喜爱、厌恶，等等之类

的性质区分。之所以对事物有偏好之情，是因为事物会造成 L 程度升跌。 
4) 使 L 上升的事物，包括日常所说的：美好的、美丽的、甜美的、美妙的、漂亮的、可爱的、善良

的、好吃的、好玩的、美的、好的，等等；使 L 下跌的事物，即是日常所说的：丑恶的、丑的、难看的、

可恶的、讨厌的、恶劣的、歹毒的、苦涩的、难吃的，等等。 
• W：非记忆舒服程度感知体 
• X：记忆舒服程度感知体 
• Z：记忆体 

注：关于 Z、T、S、D、U 的关系。 
1) 从符号记忆的角度概括，T 和 Z 是一体的，Z 包含 T。从符号“是否存在需求因素”的角度概括，

T 符号是 Z 符号里“存在需求因素”的那部分。 
2) 从是否被感知的角度概括，D 和 S 是一体的，S 体包含 D 体。从“是否存在来自 T 的符号与来自

Z 的符号对比的因素”的角度概括，D 是 S 里“存在 T 符号与 Z 符号对比因素”的那部分。 
3) 从符号记忆的角度概括，U、S、Z (包括 T)是一体的，Z 包含 U、S。从“是否存在被感知因素”

的角度概括，U、S 是 Z 里“存在被感知因素”的那部分。 
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4) 从符号存在被感知因素的角度概括，U、S 是一体的。从“是否是最后进入 S 的符号”的角度概

括，U 是 S 里“最后进入 S”的那一个符号。 

8. 最简结构体复杂化模拟动物智能的升级过程 

模拟“有记忆动物”，应从简单一步步往复杂方向模拟。比如从蜗牛开始模拟，到鱼，到猫，到猩

猩，直到抽象结构体成为一个表面看起来“独立的”、能自主悟出含情绪含义的语言并用于形容自己的

感受、说出的语言能与人类产生 “高度共鸣”的、拥有超高智商的“人”为止。 

9. 结语 

猫智能论的核心思想是在计算机内置一个“舒服程度”数值器，机器用“提升舒服程度”和“防止

舒服程度下跌”做“行动原则”，以决定自己的运动方向。并以此用于模拟动物对事物的喜恶偏好现象，

或者说模拟动物的情绪体验。本质上并非机器真的拥有了自我意识，只是在一定程度上提升了机器行为

与动物行为的相似度。 
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