
WorldFoundry  |  从真实示范到可验证的物理轨迹
本案例：四路视频 + 配套关节反馈   →   原生物理检验   →   同场景 1→X

01  真实证据

四相机 · 原始时钟 · 关节反馈
厂家模型 / 夹爪 CAD
图像拟合杯姿与初始场景

02  Object harness

视觉网格 + 保留空腔的碰撞体
质量 / 惯量 / 材料与来源
新资产版本 + 适用测试

03  Scene harness

机器人 / 桌面 / 杯 / 四相机
初值 + 动力学与驱动设置
估计房间背景用于视觉对照

04  Task harness

A  原反馈 q(t)：同钟复现尝试
B  离线 IK + 局部控制变体
明确任务目标与独立判据

05  Isaac Sim / PhysX 原生执行

240 Hz：关节驱动、重力、摩擦和接触求解
杯子自由动态；不写杯姿、不焊接抓持
保存状态—动作—下一状态与接触日志
20 Hz 缓存 → 四相机同钟呈现

06  独立验证 + 轨迹差异

18 项：提起 / 套叠 / 释放 / 稳定 / 限位 / 穿透

原生日志连续性、动作与源哈希检查

腕部 vs 反馈 FK；杯姿 vs 推定视觉参考

物理任务成功与真实一致性分别报告

可追溯证据

资产 / 场景 / 控制 / 源码
运行日志与接触时间点
同钟多视角对照
每一轮保留独立版本

FAIL / 差异  →  诊断与修订

定位接触对、穿透、套入深度和释放支撑
修订碰撞几何 / 有效参数 / 控制候选，再完整执行

本次由分析脚本 + coding agent 推进；原动作仍 FAIL

PASS  →  数据准入与同场景 1→X

三条局部控制变体通过 18 项任务 gate；两条失败保留
54,216 transitions · 4,521 状态 · 旧索引含 3,014 RGB
成功示范关联各自初值、控制、环境与证据；尚未训练策略

复验：新资产 / 参数 / 控制版本

实物辨识（待新增测量）：相机与时钟、杯内壁、夹爪开口、摩擦 / TPU、真实 commands → 独立片段验证


