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Since this is colloquium on phenomenological and experimental approaches to
cognition I’d like to set up te problem | want to address in terms of two of the
different strands that we find in Merleau-Ponty’s thinking about the phenome-
nology of the body. One of these strands is profoundly insightful. The other
one, however, seems to me to be lacking in plausibility — or rather, to put it less
confrontationally and more in keeping with the spirit of the colloquium, the se-
cond strand seems to stand in the way of there being a certain type of fruitful
interaction between phenomenological and experimental approaches to cogni-
tion.

Poniewaz jest to sympozjum?, dotyczace fenomenologicznego i eksperymentalnego
podejScia do poznania, problem, ktérym chcialbym sie zajg¢, przedstawie
w kategoriach dwéch réznych stanowisk, ktére znajdujemy w fenomenologii ciata
Merleau-Ponty’ego. Jedno z tych stanowisk jest oparte na gtebokim wglgdzie. Drugie
stanowisko — jakkolwiek wydaje mi sie mato przekonywujgce, to znaczy mniej
konfrontacyjnie, a bardziej zgodnie z duchem sympozjum — wydaje sie staé¢ na
przeszkodzie owocnej interakcji miedzy fenomenologicznym a eksperymentalnym
podejsciem do poznania. Wedtug mnie (a jestem otwarty na wszelkie uwagi w tej
kwestii) Merleau-Ponty uwazat oba te stanowiska za Scisle ze sobg powigzane. W tej
krotkiej prezentacji chciatbym oba stanowiska oddzieli¢ i wywazyC, zarysowujgc
granice miedzy nimi.

* Tekst ten zostal pierwotnie zaprezentowany podczas Collogquium on Phenomenological and Experimental
Approaches to Cognition w czerwcu 2000 roku w Paryzu.
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Pierwsze podejscie zostato podsumowane w zwieztym komentarzu Merleau-
Ponty’ego: Kontur mojego ciata wyznacza granice, ktorej nie przekraczaja zwiezte®
relacje przestrzenne® (Merleau-Ponty 1968/2001: 98/117). Istotnym punktem czyni
on nieciggtos¢ pomiedzy doswiadczaniem przestrzennosci fizycznego Swiata i do-
Swiadczaniem przestrzennosci (wlasnego — PN) ciata — precyzyjniej: przezywanego
ciata, tak jak mozemy go doswiadcza¢ od wewnatrz. Pierwsze podejscie wydaje mi
sie by¢ fenomenologicznym, zarébwno w znaczeniu technicznym, jak i w znaczeniu,
w jakim ten termin jest uzywany w obszarze wspotczesnej filozofii analitycznej — to
znaczy charakteryzuje ono sposob, w ktéry rzeczy prezentujg sie doswiadczajgcemu
i aktywnemu podmiotowi. W drugim podejsciu, dla porownania, znajdujemy Merleau-
Ponty’ego zmierzajgcego od fenomenologii ku ontologii. Podstawowa idea jest taka,
ze ciato nie jest przedmiotem — czy tez precyzyjniej: to przezywane ciato, doswiad-
czane ciato, nie moze by¢ rozumiane jako przedmiot stojgcy na rowni z innymi
przedmiotami z zewnetrznego swiata.

Bytoby pomocne, jak mysle, odszukanie pojedynczego przyktadu obrazujgcego wza-
jemne zaleznosci miedzy tymi dwoma podejsciami. Chciatbym tu skoncentrowac sie
na omawianym przez Merleau-Ponty’ego przypadku pacjenta Schneidera w diugim
rozdziale (Fenomenologii percepciji’) zatytutowanym ,Przestrzenno$¢ ciata wlasnego
i motorycznosc¢”. Merleau-Ponty omawia przypadek pacjenta cierpigcego na zabu-
rzenie, ktére nazywa Slepotg psychiczng. Istotg tego zaburzenia jest niemozliwo$¢
wykonywania czegos$, co on (Merleau-Ponty) nazywa ruchami abstrakcyjnymi, takimi
jak poruszanie wkasnymi rekoma i nogami na polecenie, nazywanie i wskazywanie na
czesci ciata z zamknietymi oczami. Wskazuje tez na pewne ruchy, ktére pacjent po-
trafi wykonywac bez problemu. Niektére z nich nazywamy odruchami odnoszgcymi
sie do ciata. A oto przyktad:

Chory uktuty przez komara nie musi szukac¢ uktutego miejsca i znajduje je
od razu, poniewaZz nie chodzi mu o jego usytuowanie w stosunku do osi
wspotrzednych w obiektywnej przestrzeni, ale o dotkniecie swojg rekag
o statusie fenomenu pewnego bolesnego miejsca na swoim fenomenal-
nym ciele; miedzy rekg jako wfadzg drapania a uktutym miejscem jako
punktem do podrapania powstaje bezposSrednio przezywany stosunek,
dany w naturalnym systemie ciata wtasnego®. (Merleau-Ponty 2001: 124-
125)

> Cytuje tutaj polskie thumaczenie tekstu Merleau-Ponty’ego autorstwa Jacka Migasifiskiego. W przekladzie
angielskim Fenomenologii Percepcji, cytowanym przez Jose Bermudeza, wystepuje stowo ordinary — co
przektadamy raczej jako zwyczajne, codzienne.

®The outline of my body is a frontier which ordinary spatial relations to do not cross.

" Merleau-Ponty, M. 2011. Fenomenologia Percepcji. Przet. M. Kowalska i J. Migasinski, Warszawa: Fundacja
Aletheia: 117-167.

8A patient of the kind discussed above, when stung by a mosquito, does not need to look for the place where he
has been stung. He finds it straight away, because for him there is no question of locating it in relation to axes of
coordinates in objective space, but of reaching with his phenomenal hand a certain painful spot on his
phenomenal body, and because between the hand as a scratching potentiality and the place stung as a spot to be
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Wydaje mi sie, ze przytoczony tu opis tego, co zachodzi, jest zupetnie poprawny.
Kiedy ktos wykonuje proste dziatanie, odnoszgce sie do ciata, taki jak np. drapanie
miejsca ukitutego przez komara, wtedy rzeczywiscie nie powstaje problem lokalizaciji
zgdta w pewnego rodzaju obiektywnym systemie wspotrzednych, namierzeniem reki
w tym samym systemie wspotrzednych i nastepnie obliczeniem toru pomiedzy tymi
dwoma lokalizacjami. Lokalizacja zaréwno reki, jak i zadla jest nam dana
w przestrzeni odniesionej do ciata (p6zniej bede miat wiecej do powiedzenia co do
tego, jak moze by¢ to rozumiane).

Lecz Merleau-Ponty dalej wysuwa duzo silniejsze twierdzenie dotyczgce tego pacjen-
ta:

Cata operacja miesci sie w porzgdku fenomenalnym, nie przechodzi przez
Swiat obiektywny i dopiero widz, ktory uzycza poruszajgcemu sie przed-
miotowi swojego obiektywnego przedstawienia zywego ciata, moze sgdzic,
Ze uktucie jest postrzegane, Ze reka porusza sie w obiektywnej przestrze-
ni, a w konsekwencji dziwic¢ sie, ze ten sam cztowiek nie potrafi wskazac
okreslonego miejsca swojego ciata w ramach eksperymentu®.

(Merleau-Ponty 2001: 125)

Wtedy te podstawowe idee sg uogdlniane do globalnego odréznienia pomiedzy
fenomenalnym a obiektywnym ciatem. Pare linii dalej Merleau-Ponty pisze:

Tym, co poruszamy, nigdy nie jest nasze ciato obiektywne, ale zawsze na-
sze ciato fenomenalne i nie ma w tym zadnej tajemnicy, poniewaz to wta-
Snie nasze ciato jako wfadza nad tymi czy innymi regionami Swiata podry-
wato sie juz od przedmiotow, ktére zamierzali$my chwycic, i postrzegato te
przedmioty™.

(Merleau-Ponty 2001: 125)

To rozréznienie pomiedzy ciatem fenomenalnym i obiektywnym gra wazng role
w Fenomenologii Percepcji. Ciato fenomenalne powinno odgrywaé¢ fundamentalng
role w konstytuowaniu obiektywnego swiata. Oto reprezentatywny fragment:

scratched a directly experienced relationship is presented in the natural system of one's own body (Merleau-
Ponty 1965/1968: 105-106; polskie wydanie: 124-125).

*The whole operation takes place in the domain of the phenomenal; it does not run through the objective world,
and only the spectator, who lends his objective representation of the living body to the acting subject, can
believe that the sting is perceived, that the hand moves in objective space, and consequently find it odd that the
same subject can fail in experiments requiring him to point things out (Merleau—Ponty 1965/1968: 106; polskie
wydanie: 125).

191t is never our objective body that we move, but our phenomenal body, and there is no mystery in that, since
our body, as the potentiality of this or that part of the world, surges towards objects to be grasped and perceives
them (Merleau-Ponty 1965/1968: 106; polskie wydanie: 125).
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Ciato nie jest ani dotykalne, ani widzialne w tej mierze, w jakiej jest tym, co
widzi i dotyka. Nie jest wiec jednym z wielu zewnetrznych przedmiotow,
ktory posiadatby tylko te osobliwoSc, ze zawsze bytby dany. Moje ciato jest
frwate trwatosScig absolutng, stanowigcg to wzglednej trwafosci
przedmiotow, ktére mogg znikngc, co znaczy wtasnie, ze sq prawdziwymi
przedmiotami. Obecno$c¢ i nieobecnoS¢ zewnetrznych przedmiotow to
tylko wariacje wewnagtrz pierwotnego pola obecnosci, obszaru
percepcyjnego, nad ktérym sprawuje wtadze moje ciato. TrwatoS¢ mojego
ciata nie tylko nie jest szczegolnym przypadkiem trwafoSci w Swiecie
zewnetrznych przedmiotow, ale te drugg ftrwatoSC zrozumie¢ mozna
dopiero na gruncie pierwszej; perspektywa mojego ciata nie tylko nie jest
szczegolnym  przypadkiem  perspektywicznosci  przedmiotow, ale
perspektywiczne ukazywanie sie przedmiotow mozna zrozumiecC tylko
przez opér, jaki moje ciato stawia kazdej zmianie perspektywy™*.

(Merleau-Ponty 2001: 111)

Nie chciatbym wysnuwac¢ Zzadnych silnych twierdzeh co do tego, o co tu chodzi. To,
co chciatbym jednak podkresli¢ to pewne warunkowe twierdzenie, mianowicie: jesli
zaakceptujemy rozréznienie Merleau-Ponty’ego pomiedzy ciatem obiektywnym i fe-
nomenalnym, wowczas okaze sie, ze mamy bardzo mato miejsca na naukowe studia
interesujgcych i waznych aspektéw cielesnego doswiadczenia. Nauka — jak kognity-
wistyka, psychologia empiryczna, czy tez neurofizjologia — moze jedynie informowac
nas na temat obiektywnego ciata. Nie ma nic do powiedzenia na temat ciata fenome-
nalnego.

W tym artykule chciatbym zaprezentowa¢ pewien sposob myslenia na temat prze-
strzennosci w swiadomosci cielesnej, ktdry zapewne nalezycie odda to, co podkreslat
Merleau-Ponty odnosnie do fenomenologii doswiadczanego ciata: fundamentalng
réznice pomiedzy tym, jak doswiadczamy naszych wiasnych ciat, a tym, jak doswiad-
czamy niecielesnych przedmiotow fizycznych. Bede akcentowat to, ze swiadomos¢
cielesna jest fundamentalnie niekartezjanska — przez co rozumiem, ze ramy odnie-
sienia cielesnej percepcji sg niekartezjanskimi ramami odniesienia. Nakres$le te nie-
kartezjanska alternatywe. Na koniec tego artykutu zilustruje przyktadem, jak to podej-
Scie do doswiadczanej przestrzennosci cielesnej propriocepcji moze by¢ integrowane
ze wspotczesnymi pracami z psychologii kontroli motorycznej.

"The body is not one more among external objects. It is neither tangible nor visible in so far as it is that which
sees and touches. The body, therefore, is not one more among external objects, with the peculiarity of always
being there. If it is permanent, the permanence is absolute and is the ground for the relative permanence of
disappearing objects, real objects. The presence and absence of external objects are only variations within
afield of primordial presence, a perceptual domain over which my body exercises power. Not only is the
permanence of my body not a particular case of the permanence of external objects in the world, but the second
cannot be understood except through the first: not only is the perspective of my body not a particular case of that
of objects, but furthermore the presentation of objects in perspective cannot be understood except through the
resistance of my body to all variations in perspective (Merleau—Ponty 1965/1968: 92; polskie wydanie: 111).
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Doswiadczanie przestrzennosci cielesnej propriocepciji

Jest jasne, Ze stany cielesne, ktore formujg przedmioty propriocepcji, sg propriocy-
powane w sposob, ktory kaze je plasowaé w przestrzeni ograniczonej konturami (li-
mits) ciata. W zaburzeniach, takich jak konczyny fantomowe czy pomijanie stronne,
stany cielesne usytuowane sg w obrebie granic dos$wiadczanego ciata, pomimo ze
doswiadczane ciato nie jest doktadnym odwzorowaniem ciata realnego. Pierwszym
pytaniem, ktdre pojawia sie w mys$leniu na temat tresci propriocepcyjnej, jest: w jaki
sposdb mamy mysle¢ na temat ramy odniesienia, ktdra okresla sposob, w jaki stany
propriocepcyjne sg umieszczane w obrebie przestrzeni odniesionej do ciata.

Prawie wszystkie dyskusje dotyczgce propriocepcji zaktadaja, ze percepcja ekstero-
ceptywna, propriocepcja i intencje kontrolujgce podstawowe dziatania muszg miec
treS¢ przestrzenng kodowang w poréwnywalnych ramach odniesienia. To oczywiste
zatozenie, biorgc pod uwage, ze dziatanie wymaga integrowania motorycznych in-
tencji i polecen z informacjg percepcyjng i propriocepcyjng, poniewaz przestrzenne
rozmieszczenie przedmiotéow postrzeganych oraz tych wystepujgcych w tresci intenciji
jest podane w odniesieniu do osi uktadu wspétrzednych, ktérych poczatek lezy w cie-
le — w egocentrycznych ramach odniesienia. Dlatego naturalng wydaje sie sugestia,
ze osie uktadu wspoétrzednych, ktére okreslajg poszczegdlne propriocepcyjne ramy
odniesienia, zesrodkowane sg na poszczegolnych czesciach ciata, tak samo jak osie
uktadu wspotrzednych, okreslajgce ramy odniesienia tresci percepcyjnych i podsta-
wowych intenciji.

Jednakze, mimo tej pociggajacej ekonomii ujecie to jest ostatecznie nie do przyjecia
z powodu fundamentalnego braku analogii pomiedzy cielesng przestrzenig proprio-
cepcji a egocentryczng przestrzenig percepcji i dziatania. W przypadku wzroku czy
eksteroceptywnego dotyku istnieje pole percepcyjne ograniczone w sposob, ktéry
okresla konkretny punkt jako jego zrodto. Poniewaz pole widzenia jest zasadniczo
katem brytowym (solid angle) swiatta odbieranego przez system wzrokowy, zrédtem
pola widzenia jest wierzchotek tego kata brytowego. Podobnie, Zrodtem ramy odnie-
sienia dla eksploracyjnego dotyku mogtby by¢ punkt w centrum dtoni odpowiedniej
reki. Lecz propriocepcja somatyczna jest catkowicie inna. Trudno wyobrazié¢ sobie
jasny powodd tego, by proponowaé jedng czes¢ ciata jako srodek uktadu wspoétrzed-
nych dla propriocepcyjnej ramy odniesienia.

Istniejg pewne pojecia przestrzenne, ktore sg nieaplikowalne do somatycznej pro-
priocepcji. Dla dowolnych dwoch przedmiotéw wzrokowo postrzeganych sensowne
staje sie zadanie obu ponizszych pytan:

(a) Ktéry z tych dwoch przedmiotow jest dalej?

(b) Czy te przedmioty sg utozone wzdtuz tej samej linii (in the same direction)?
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Mozliwo$¢ postawienia tych pytan i udzielenia na nie odpowiedzi wigze sie blisko
z faktem, ze percepcja wzrokowa ma takie ramy odniesienia, ktoére oparte sg na
Srodku uktadu wspotrzednych. Pytanie (a) jest w zasadzie pytaniem o to, czy linia od
Srodka uktadu wspoétrzednych do pierwszego przedmiotu bedzie dtuzsza czy krotsza
niz odpowiednia linia miedzy srodkiem ukfadu wspotrzednych a drugim przedmiotem.
Pytanie (b) jest tylko pytaniem o to, czy linia, zarysowujgca sie od srodka uktadu
wspotrzednych do przedmiotu potozonego dalej, przechodzitaby przez przedmiot po-
tozony blizej.

Zadne z tych pytan nie ma sensu w odniesieniu do propriocepcji. Nie mozna pytac,
czy ten propriocepcyjnie wykrywany ruch reki jest dalej niz to swedzenie, ani czy ten
bol zachodzi w tym samym kierunku co tamten bdl. Pytanie, ktory z dwdch przedmio-
tow jest dalej, jest tak naprawde pytaniem o to, ktéry z tych przedmiotéw jest dalej
ode mnie, podobne milczace samoodniesienie zawarte jest w pytaniu, czy dwa
przedmioty potozone sg w tym samym kierunku. Jednak poprzez propriocepcje so-
matyczng dowiadujemy sie o zdarzeniach majgcych miejsce w obrebie konturéw cia-
ta, a nie ma uprzywilejowanej czesci ciata, ktora liczytaby sie jako ja w celu omowie-
nia ich wzajemnych relacji przestrzennych.

By dobrze uchwyci¢ odrebnos¢ ram odniesienia, potrzebujemy jedynie porownac cie-
lesne doswiadczenie normalnego podmiotu z doswiadczeniem podmiotu catkowicie
deaferentnego®?, takim jak IW, pacjent Jonathana Cole’a. Kazdorazowa informacja
posiadana przez deaferentykow, dotyczgca ich wtasnych ciat, pochodzi prawie wy-
tacznie z danych wzrokowych. Ich $wiadomos¢ wiasnych ciat jest spdjna z ich do-
Swiadczeniem pozacielesnego $wiata. Sg oni swiadomi wiasnych ciat jedynie z tej
samej trzecio-osobowej perspektywy, z ktorej postrzegajg niecielesne fizyczne
przedmioty. Ramy odniesienia ich swiadomosci ciata rzeczywiscie posiadajg srodek
uktadu wspotrzednych — oczy — z tego powodu oba (powyzej) wspomniane pytania
wydajg sie catkowicie sensowne. Ale zupetnie nie to jest sposéb, w jaki doswiadcza-
my wiasnych ciat z perspektywy pierwszoosobowej.

Konkluzja, ktdorg mozna by z tego wyprowadzi¢, jest taka, ze przestrzenna tres¢ so-
matycznej propriocepcji nie moze byé okreslona w ramach kartezjanskiej ramy od-
niesienia, ktéra przyjmuje ksztatt osi, scentrowanych na srodku uktadu wspétrzed-
nych. Wiec, jesli propriocepcja somatyczna ma w ogoéle posiada¢ jakas tresci, ta
ostatnia musi by¢ rozumiana w catkowicie odmienny sposob. W nastepnym rozdziale
naszkicuje sposob rozumienia ramy odniesienia somatycznej propriocepcji dla pet-
nego ujecia odrebnosci doswiadczanej przestrzennosci ciata.

12 Pozbawionego wstgpujacej informacji zmystowej, tu: propriocepcji i dotyku (przyp. thum.).
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Przestrzenna tres¢ cielesnej propriocepcji

Ujecie tresci przestrzennej musi dostarczy¢ kryteriow tozsamosci miejsca.
W przypadku somatycznej propriocepcji oznacza to kryteria tozsamosci cielesnej
lokalizacji. Lecz mozliwe jest kilka réznych kryteriow tej tozsamosci. Rozwazmy dwie
nastepujgce sytuacje:

() Boli mnie dane miejsce w mojej prawej kostce, kiedy stoje i moja prawa noga
spoczywa na ziemi przede mna;

(i) Boli mnie to samo miejsce w kostce, kiedy siedze i moja prawa kostka
spoczywa na moim lewym kolanie.

Zgodnie z jednym zbiorem kryteridw bdl jest w tej samej cielesnej lokalizacji w (i) i (ii)
— to znaczy, jest w okreslonym miejscu w mojej prawej kostce. Jednakze, przyjmujgc
inny zbiodr kryteriow, bdl jest w odmiennych lokalizacjach cielesnych w (i) i (ii), ponie-
waz moja kostka poruszyta sie wzgledem innych czes$ci ciata. Nazwe te lokalizacje
odpowiednio A-lokacjg i B-lokacjg. Ponadto zauwazmy, ze B-lokacja jest niezalezna
od rzeczywistej lokacji bélu w ,obiektywnej przestrzeni”. B-lokacja bolu w (i) bedzie
ta sama, jesli zdarzy mi sie siedzie¢ w tej samej pozycji pottora metra na lewo.

Zaréwno A-lokacja, jak i B-lokacja muszg by¢ okreslone wzgledem ramy odniesienia.
Myslgc o tym, musimy mie¢ na uwadze, ze ludzkie ciato ma tak ruchome, jak
i (wzglednie) nieruchome czesci ciata. W duzej skali ludzkie ciato moze by¢ ujete jako
nieruchomy tutéw, do ktérego sg dotgczone ruchome cztonki — gtowa, ramiona i nogi.
W obrebie ruchomych cztonkéw znajdujg sie mate czesci ciata, ktére mogg by¢ bez-
posrednio, wolicjonalnie poruszane (takie jak palce u stop i rgk oraz dolna szczeka)
i inne, ktére nie mogg by¢ poruszane (jak podstawa czaszki). Staw jest natomiast
czescig ciata, ktéra umozliwia poruszanie innymi czesciami ciata takimi jak szyja, to-
kie¢ czy kostka. W ciele cziowieka wzglednie nieruchomy tutéw potgczony jest z pie-
cioma ruchomymi cztonkami (gtlowg, dwiema nogami, dwiema rekami), z ktérych
kazdy podzielony jest szeregiem stawow. Te ostatnie dostarczajg statych punktow,
wzgledem ktérych poszczegolna A-lokacje i B-lokacje indywidualnych czesci ciata
mogg zosta¢ w danym czasie okreslone.

Poszczegodlne cielesne A-lokacje sg okreslane wzgledem tych stawow, ktére ograni-
czajg czesc ciala, zlokalizowang w ich obrebie. Poszczegdlny punkt w przedramieniu
jest okreslony wzgledem tokcia i nadgarstka. To bedzie punkt potozony na po-
wierzchni skory przy takiej a takiej odlegtosci i kierunku wzgledem nadgarstka oraz
takiej a takiej odlegtosci i kierunku wzgledem tokcia. Ten sposéb okreslania A-lokacji
zapewnia jej ceche definicyjng, ktéra polega na tym, ze dany punkt w obrebie okre-
Slonej czesci ciata bedzie tg samg A-lokacjg niezaleznie od tego, czy ciato jako ca-
to$¢ sie porusza, czy tego, jak istotne czedci ciata poruszajg sie wzgledem innych
czedci ciata. A-lokacja wybranego punktu pozostanie stata w obydwu tych ruchach,
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poniewaz zaden z tych ruchdéw nie przyniesie zadnych zmian w ich potozeniu i kie-
runku wzgledem odpowiednich stawodw.

Ogdlny model identyfikowania B-lokacji jest nastepujgcy. Poszczegdlna, stata A-
lokacja jest okre$lana wzgledem stawow, ktdére wyznaczajg granice czesci ciata,
w obrebie ktérej lezy ta lokacja. Ta A-lokacja znajdowac sie bedzie albo w obrebie
wzglednie nieruchomego tutowia, albo w obrebie zdolnych do ruchu cztonkow. Jesli
lezy w obrebie wzglednie nieruchomego tutowia wtedy jego B-lokacja bedzie réwniez
stata wzgledem stawow ograniczajgcych tutéw (szyi, ramion, stawéw nég) — innymi
stowy, A-lokacja i B-lokacja sg zbiezne. Jesli jednak ta A-lokacja lezy w obrebie ru-
chomej konczyny, wtedy jego B-lokacja bedzie ustalona rekursywnie wzgledem sta-
wow, ktére lezg miedzy nig i nieruchomym tutowiem. B-lokacja bedzie okreslona
w ramach katéw stawow, ktore lezg miedzy nig a nieruchomym tutowiem. Niektore
z katow tych stawow bedg obrotowe (tak jak w przypadku stawu tokciowego, dla
przyktadu). Inne bedg zawiasowe (translational) (jak w przypadku stawu
w srodkowym palcu).

Ten sposob okreslania A-lokacji i B-lokacji wydaje sie ujmowac¢ pewne wazne ele-
menty w fenomenologii cielesnej Swiadomosci:

= Nie doswiadczamy obwodowych czesci ciata w izolacji, lecz raczej jako
dotgczonych do innych czesci ciata. Czescig tego, jak to jest doswiadczaé mojej
reki jako znajdujgcej sie w pewnym miejscu, jest doswiadczanie rozmieszczenia
czesci ramienia, za sprawg ktérych jest ona w tym wtasnie miejscu.

= (Czescig fenomenologii cielesnej Swiadomosci jest to, ze wrazenia sg zawsze
doswiadczane w obrebie konturéw ciata. To jest doktadnie to, czego mozemy sie
spodziewa¢ przy kodowaniu w kategoriach A-lokacji i B-lokacji. Nie ma zadnych
punktéw w (nie-patologicznej) przestrzeni ciata, ktére by nie znajdowaly sie
w obrebie ciata.

= Pomimo tego, ze B-lokacja jest okre$lana rekursywnie w ramach serii kgtow
stawéw pomiedzy wybrang A-lokacjg i nieruchomym tutowiem, tutdw nie
funkcjonuje jako srodek uktadu wspoétrzednych kartezjanskiej ramy odniesienia.

Przestrzennos¢ cielesnej sSwiadomosci i kontrola dzialania

W poprzedniej czesci sugerowatem, ze przestrzenna tresc cielesnej Swiadomosci jest
fundamentalnie ré6zna od przestrzennej tresci wzrokowej i kazdej innej formy ekstero-
cepcyjnej swiadomosci. Oczywistym pytaniem, ktére tu sie pojawia, jest: jakg role
odgrywa tres¢ propriocepcyjna w kontrolowaniu dziatania, jako ze dziatanie wymaga
udziatu oraz integracji Swiadomosci propriocepcyjnej i eksterocepcyjnej. W tej konh-
cowej czesci sprébuje wyjasnic, jak zaproponowane przeze mnie ujecie przestrzen-
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nej tresci somatycznej propriocepcji pasuje do tego, co obecnie wiadomo na temat
kontroli motoryczne;j.

Kazdy zaplanowany ruch motoryczny skierowany na dowolny poza-cielesny obiekt
wymaga dwoch podstawowych typdw informaciji:

(1) Informacji na temat pozycji celu wzgledem ciata

(2) Informacji na temat poczatkowej pozycji istotnej konczyny (np. reki
w przypadku ruchu siegania)

Ostatnie prace oparte na badaniu btedéw w trajektorii i profildéw predkosci ruchéw reki
sugeruja, ze oba typy informacji kodowane sg w zewnetrznych wspétrzednych uktadu
wspotrzednych, ktorego centrum jest reka (Ghez i in. 2000). Zamierzone ruchy
siegania sg kodowane w terminach wektorow, ktérych centrum jest w rekach, nie zas
w terminach ztozonej sity miesni i momentéw obrotowych wymaganych do tego, by
dziatanie zostato przeprowadzone z powodzeniem. Wiadomo na przykfad, ze ruchy
rgk skierowane na cele poza-cielesne majg state profile kinematyczne, pozostajg
réowne i wykazujg dzwonowate krzywe predkosci z przewidywalnym przyspieszeniem
na poczatku ruchu i zwolnieniem w poblizu celu (Morasso 1981). Te kinematyczne
profile nie wydajg sie by¢ skorelowane z ruchami stawow. Trwa powazna dyskusja
na temat tego, czy ramy odniesienia, w ktorych kodowana jest pozycja celu, sg
egocentryczne czy allocentryczne (Jeannerod 1997), jednak jest relatywnie niewiele
dyskutuje sie nad tym, czy wspoétrzedne sg bardziej zewnetrzne niz wewnetrzne
(ednak zobacz: Uno i in. 1989, ktorzy sugerujg, ze kinematyczne profile
zaobserwowane przez Morosso sg zgodne z minimalizacjg catkowitego momentu
obrotowego stawdw).

To, co mogliSmy uznaé, przynajmniej jezeli chodzi o fenomenologie cielesnej
Swiadomosci, to fakt, Zze tematyczna (propositional) $Swiadomos¢ ciata,
wyprowadzana z somatycznej propriocepcji, nie jest kodowana ani w przedmioto-
centrycznej, ani w ciato-centrycznej ramie odniesienia. Wspétrzedne, w ktérych
kodowana jest lokalizacja cze$ci ciata, sg wewnetrzne, a nie zewnetrzne. Wiec
nasuwajgcym sie pytaniem jest: w jaki sposob tre$¢ propriocepcyjna bierze udziat
w kontrolowaniu dziatania? Dos$wiadczana przestrzennos¢ ciata, tak jak jg tu
analizuje, jest blisko zwigzana ze Swiadomoscig cielesnych mozliwosci dziatania.
Cialo samo prezentuje sie fenomenologicznie jako podzielone na czesci
pooddzielane stawami, poniewaz sg one naturalnymi jednosciami dla ruchu. Lecz
tym, co chcemy poznaé, sg szczegdty udziatu somatycznej propriocepcji
w inicjowaniu i kontrolowaniu dziatania.

Pierwsza kwestia, ktorg nalezy poruszy¢, jest nastepujgca: jesli przestrzenna tresé
propriocepcji jest taka, jak jg opisatem, to somatyczna propriocepcja oczywiscie nie
moze dostarczac¢ informacji na temat potozenia konkretnej konczyny, ktéra sama by-
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taby wystarczajgca do ustalenia poczatkowej pozycji wektora ruchu. Somatyczna
propriocepcja dostarcza informacji o tym, jak cztonki sg rozmieszczone, lecz ta in-
formacja nie wystarcza do okreslania poczatkowej pozycji reki tak, aby mozna byto
bezposrednio z niej obliczy¢ wektor ruchu wymagany do siegniecia do celu. Kodo-
wanie pozycji poczatkowej reki w sposob odpowiedni dla obliczania wektora ruchu
bedzie wymagato integracji informacji uzyskanej propriocepcyjnie i informacjami uzy-
skanymi wzrokowo. Prowadzi to do testowalnej predykcji, a mianowicie takiej, ze ba-
dani, ktorzy nie mogg widzie¢ swych rgk, zanim uczynig ruch siegajgcy, nie powinni
by¢ zdolni do wykonania doktadnych ruchow. Jest to fakt, ktory odkryli naukowcy
(Gheziin. 1995).

Po drugie, wielu badaczy kontroli motorycznego obecnie sgdzi, ze musimy odrdzni¢
kinematyke kontroli motorycznej od dynamiki kontroli motorycznej (Bizzi 1999; Bizzi
i Mussa-lvaldi 2000). Ruchy planowane sg w sposob czysto kinematyczny jako se-
kwencje pozycji w przestrzeni okotoosobowej (peri-personal), ktorg reka sukcesywnie
bedzie zajmowac podczas wykonywania ruchu. Nie ulega jednak watpliwosci, ze rze-
czywiste wykonanie ruchu zalezy od zewnetrznie okreslonych, uprzedzajgcych (feed-
forward) polecen motorycznych implementowanych przez wewnetrznie okreslone sity
miesni, katy stawdw, momenty obrotowe stawow i tak dalej. Przechodzenie od wspot-
rzednych zewnetrznie okreslanych do wspétrzednych wewnetrznie okreslanych ma
miejsce w chwili, kiedy system nerwowy oblicza dynamiczng implementacje kinema-
tycznie okreslonego celu.

Proponowano rézne wersje tego, jak owe obliczenia mogg przebiega¢. Tradycyjnym
zatozeniem byto, ze wynik obliczenia miesni i kgtéw zgiecia stawow potrzebnych do
przeprowadzenia ruchu uzyskuje sie przez dziatanie od tylu, od trajektorii punktu
koncowego. Widoczne sg tu problemy z tatwoscig tych obliczenh, szczegdlnie ze pro-
bleme te majg nie tylko jedno rozwigzanie, podobnie jak trudnosci w uwzglednianiu
(factoring) czynnikdw biomechanicznych, takich jak zmeczenie i inne zmienne. Zgod-
nie z tym proponowano, ze przetozenie na wewnetrzne wspétrzedne nie zalezy od
rozwigzania skomplikowanej dynamiki odwracajgcej i komputacji, lecz zamiast tego
wymaga przetozenia przedstawienia namierzonego punktu koncowego jako serii po-
zycji rownowagi (Feldman 1974).

Niezaleznie od tego, czy poprawne jest ujecie dynamiki odwracajgcej, czy tez ujecie
(punktu) rownowagi, to wtasnie w tym momencie kluczowg role odgrywa propriocep-
cyjnie uzyskana informacja o pofozeniu czesci ciata. Ramy odniesienia tych we-
wnetrznych wspotrzednych, w ktorych kodowane sg katy stawow i pozycje réwnowa-
gi, wydaja sie duzo blizsze ramom odniesienia propriocepcyjnej, cielesnej Swiadomo-
&ci, tak jak jg scharakteryzowatem, niz kartezjanskim ramom odniesienia, w ktérych
kodowane sg punkty kohcowe ruchu. To zapewnia dobre wyjasnienie dla pytania,
czemu propriocepcyjna informacja zwrotna jest w stanie gra¢ zasadniczg role
w ptynnym wykonaniu i korekcie ruchow, jak rowniez w rozwoju wewnetrznych mode-

li dynamiki konczyn. Polecenia uprzedzajgce kierowane do reki sg formowane rekur-
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sywnie w sposob bardzo podobny do sposobu formowania propriocepcyjnych infor-
macji zwrotnych z reki i lezgcych miedzy nimi segmentéw ciata. Polecenia motorycz-
ne do reki muszg okresla¢ wiasciwe katy dla ramion, tokcia i nadgarstka. Propriocep-
cyjne informacje zwrotne dotyczace B-lokacji reki bedg tak samo okreslac konkretne
katy stawow. Poréwnanie jest proste.

Konkluzja

Pozwole sobie zebra¢ razem wszystkie watki tego argumentu. Sugerowatem, ze so-
matyczna propriocepcja jest zrodtem tematycznej (propositional) Swiadomosci uciele-
$nionego ja. Doswiadczamy swoich wtasnych ciat w sposob, ktory informuje nas
0 zdarzeniach majgcych miejsce w ciele, tak samo jak o kazdorazowym rozmiesz-
czeniu czes$ci ciata. Wielu filozofow zauwazyto, ze nasze doswiadczanie wtasnych
ciat jest catkowicie odmienne od naszego doswiadczania przedmiotdw pozaciele-
snych w swiecie. Ujecie tresci somatycznej propriocepcji, ktére zaproponowatem,
przedstawia pewng droge do wyjasnienia tego, dlaczego tak wtasnie jest. W odroz-
nieniu od naszego doswiadczania pozacielesnych fizycznych obiektéw, doswiadcza-
nie przestrzennosci ciata jest nie-kartezjanskie.

Kluczowa rola somatycznej propriocepcji w inicjowaniu i kontrolowaniu dziatania po-
jawia sie w momencie przejscia pomiedzy kinematycznym planem i dynamiczng in-
strukcjg oraz pdzniej w wykonaniu ruchu. Mozliwos¢ realizowania tego zadania
w ramach cielesnej propriocepcji wynika z faktu, ze Swiadomos¢ ciata, jakiej ona do-
starcza, kodowana jest w ramie odniesienia, bezposrednio odwzorowanej na we-
wnetrznym modelu dynamiki konczyn, okreslajgcym potencjat ruchowy ciata.
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