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А. И. Назаров 
 

Параметры наблюдаемого в эксперименте кажущегося движения (автокинеза) реги-

стрировались во время переживания этой иллюзии испытуемыми, которые отслеживали 

еѐ, управляя двухкоординатным датчиком ручного контроля. Параллельно с этим регистри-

ровались движения их глаз. Опыты проводились при трѐх условиях: 1) отслеживание без об-

ратной связи от датчика ручного контроля: светящийся стимул на экране всѐ время оста-

вался неподвижным; 2) отслеживание при наличии отрицательной обратной связи: стимул 

повторял движение руки, компенсирующее автокинетическую иллюзию; 3) отслеживание 

при положительной обратной связи: движение руки повторяло кажущееся движение сти-

мула. Параметры видимого движения, движений руки и глаза в этих условиях оказались раз-

личными. Кроме того, в условиях наложения реального и иллюзорного движения стимула (в 

последних двух условиях) имело место переживание конфликта между видимой и действи-

тельной локализацией стимула. Обсуждаются возможные причины этого конфликта. 

 

Ключевые слова: автокинез, движения глаз, ручные движения. 

 

При относительно длительном наблюдении человеком неподвижных светящихся объ-

ектов небольшого размера и в условиях полной темноты у него возникает иллюзия их дви-

жения. Это явление называется автокинезом. Если объект реально перемещается равномерно 

и с небольшой скоростью (менее 1 угл. град./сек), то видимое его движение представляет со-

бой комбинацию автокинетической иллюзии и восприятия реального движения; в результате 

у наблюдателя возникает впечатление неравномерного движения объекта, сопровождаемого 

иногда кратковременными остановками.  

В различных видах человеческой деятельности (вождение транспортных средств, ас-

трономические наблюдения, работа операторов радиолокационных станций) наблюдение в 

условиях темноты или слабого освещения является правилом, а не исключением. Понятно, 

что здесь иллюзорная компонента восприятия может иметь весьма отрицательные последст-

вия. Поэтому исследования автокинеза имеют не только теоретическую, но и практическую 

значимость. Однако никому еще не удавалось получить полную информацию об автокинети-

ческой иллюзии в момент ее протекания, содержащую сведения как о пространственных, 

так и временных еѐ характеристиках. С этой точки зрения, наиболее подходящей представля-

ется методика ручного отслеживания сенсорных состояний (РОСС), подробно описанная в 

[2]. Хотя в этом случае никакой зрительной информации о движении руки испытуемые не 

получали, оказалось, что оно довольно точно отражает видимую динамику и пространствен-

ное положение стимула (см. также [1, 3, 4]). Этому в значительной степени способствовало 

непроизвольно возникающее у испытуемого чувство жесткой связи рабочей точки невиди-

мой руки с видимым стимулом (как будто рука следит за стимулом с помощью указки). 

Можно предположить поэтому, что в условиях отслеживания автокинеза движения руки бу-

дут адекватно отражать характер иллюзорного движения. 

Основная цель описываемого ниже эксперимента связана с анализом возможностей 

методики РОСС при регистрации автокинеза, поэтому здесь не затрагивались вопросы, ка-

                         
1 Работа выполнена в рамках диссертационного исследования Росицы Георгиевой, проводившегося 

под научным руководством автора. 

http://www.psyanima.ru/
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но в диаметрально противоположном направлении. Другими словами, нужно было компен-

сировать иллюзорное движение стимула так, чтобы он казался неподвижным. Испытуемому 

не разрешалось во время пробы делать рукой какие-либо другие движения, отличающиеся от 

видимых перемещений стимула. Поскольку направление движения руки было обратным по 

отношению к направлению автокинеза, этот опыт будем называть опытом с отрицательной 

обратной связью. В этом опыте сигналом окончания пробы служило исчезновение стимула, 

который в результате движения руки уходил за пределы апертуры. В момент исчезновения 

стимула испытуемый должен был остановить движение руки и сделать скачок глазами в то 

место, откуда, по его мнению, начинался автокинез. На этом проба заканчивалась. 

В третьем опыте все условия были такими же, как во втором, но испытуемый должен 

был вести руку за видимым стимулом. Здесь направления и скорости автокинетического и 

ручного движений совпадали; этот опыт будем называть опытом с положительной обрат-

ной связью. Действия испытуемого в конце пробы были такими же, как в предыдущем опыте.  

Продолжительность пробы в первом опыте не превышала 2 мин, во втором и третьем 

она определялась моментом исчезновения светящегося стимула за пределами аппертуры и 

была, как правило, менее 30 с. В перерывах между пробами (около 3 мин) в комнате включа-

лось нормальное освещение; его выключение служило сигналом начала пробы, которая про-

водилась в условиях полной темноты. 

Опыты проводились с двумя испытуемыми (мужчинами), для которых изготавлива-

лись индивидуальные диамагнитные кольца, служившие датчиками движения глаза. 

 

Результаты 

 

Первичные данные были представлены в виде двухкоординатных записей и их вре-

менных развѐрток по составляющим Х и Y отдельно. Автокинез обычно имеет криволиней-

ный маршрут. Поэтому обработка соответствующих ему траекторий движения руки и глаза 

производилась методом кусочно-линейной аппроксимации кривых, полученных при времен-

ной развертке. На записи одной из составляющих, например, Х, выделялись прямолинейные 

сегменты; затем для каждого сегмента определялись его координаты Xi, Yi: 

Xi =Xn-1 – Xn ; Yi =Yn-1 – Yn , где n – порядковый номер сегмента, и длина si : 

 

si = (X
2

i + Y
2
i )

1/2
 . 

Суммарный путь движения (S) вычислялся по формуле S = ∑si. По временной раз-

вертке определялись также общее время движения (Т) и длительности отдельных сегментов 

(ti). Эти данные использовались для подсчета средней скорости (V) движения и средней ско-

рости для каждого сегмента ( vi ):  

V = S/T; vi = si / ti . 

На двухкоординатных записях определялись векторные параметры движений руки и 

глаза (рис.1): 

Ар - амплитуда вектора следящего движения руки; 

-Ар - амплитуда вектора возвратного движения руки;  

αр - направление вектора следящего движения руки;  

-αр - направление вектора возвратного движения руки. 

Соответствующие параметры для движений глаз будут обозначаться с подстрочным 

индексом "г". 

Возвратные движения глаза совершались в виде скачка. Его траектория была криво-

линейной, что обусловлено чисто кинематическими особенностями глазодвигательной сис-

темы и поэтому не принималось нами во внимание. Возвратные движения руки совершались 

быстро и практически по прямой линии, так что здесь необходимость кусочно-линейной ап-

проксимации отпадала. 
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Направления автокинеза (αа) вычислялись с учетом конкретных условий эксперимен-

та. Например, в опыте без обратной связи αа = αр; при вычислении αа по параметрам -αр, -αг 

для возвратных движений следует иметь в виду, что, согласно инструкции испытуемому, по-

следние были противоположны направлению автокинеза, поэтому αа = -αр –180
о 

 или αа = -αг 

–180
о
 . 

 
Рис. 1. Образец записи автокинеза в опыте без обратной связи и схема обработки движений 

руки и глаза. Вверху: Ф – зона зрительной фиксации стимула во время автокинеза; С – конечный 

пункт возвратного скачка глаз. Внизу: движение руки при отслеживании автокинеза (Н – начало, К – 

конец); КВ - линия возвратного движения руки. Траектория следящего движения руки является отра-

жением траектории автокинеза. 

 

Одной из характеристик маршрута движения является его кривизна (К), которая вы-

числялась по формуле К = S : А. При S = А движение является прямолинейным, поэтому 

К = 1. При S > А, что имеет место, когда траектория отклоняется от прямой, К > 1, причем, 

чем больше кривизна траектории, тем больше К. Например, для Sp на рис. 1 К = 1,67, а для Sp 

на рис.2 (внизу) К = 1,12. 

В табл.1 представлены средние данные по направлениям движений руки и глаза в 

различных опытах для одного испытуемого, а на рис. 2 приведены образцы двухкоординат-

ных записей отдельных проб в опытах 2 и 3. Из табл. 1 видно, что пространственная направ-

ленность автокинеза (αа) у данного испытуемого сосредоточена в определенном квадранте и 

находится в зоне от 105 до 176°. Наибольшее сходство величин αа для разных проб имеет ме-

сто в опытах 2 и 3. В случае отслеживания автокинеза без обратной связи отмечается наибо-

лее значительное расхождение между αа, вычисленными по различным параметрам; если 

принять αа = αр = 105°, то для -αр и -αг получим разницу -34 и -41° соответственно. В опытах с 

обратными связями эта разница намного меньше: -9 и +9° (2-й опыт), +4 и -12° (3-й опыт). 
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Таблица 1. 

Направления векторов движений руки и глаз и вычисленные по их средним значениям 

направления автокинеза 

Опыты Пара- 

метры 

Пробы Среднее Станд. 

откл. 

αа 

1 2 3 4 5 

Без обрат- 

ной связи 

αр 130 72 105 105 115 105 21,3 105 

-αр 357 258 330 324 328 319 36,7 139 

-αг 362 271 317 349 332 326 35,8 146 

Отрицательная 

обр. связь 

αр 320 378 333 349 356 347 22,2 167 

-αг 318 364 329 335 345 338 17,4 158 

Положительная 

обр. связь 

αр 136 116 113 102 109 115 12,7 115 

-αг 337 313 302 286 297 307 19,4 127 

Примечание. αр – направление вектора движения руки при отслеживании видимого движения; 

-αр – направление обратного движения руки при возврате к начальному местоположению стимула; -αг 

– направление вектора обратного движения глаз; αа – направление автокинеза. Все направления ука-

заны в угловых градусах. 

 

Анализ поведения амплитудных параметров позволяет сравнить характер движений 

глаз и руки в различных условиях эксперимента. В опыте без обратной связи во время авто-

кинеза рука проделывала в среднем большой путь (Ар = 90 мм, Sp = 188 мм), в то время как 

глаза практически находились на месте (Аг = 15 мм = 1
о
), что хорошо видно на рис. 1. Для 

этого условия характерна большая кривизна маршрута автокинеза (К = Sр : Аp = 188 : 

90 = 2,09). Возвратное движение руки в среднем было значительно меньше длины вектора 

следящего движения (-Ар = 73 мм, Ар = 90 мм) и возвратного скачка глаз (-Аг = 93 мм). 

 
Рис. 2. Образцы записей движений глаз и руки в опытах с отрицательной (вверху) и положи-

тельной (внизу) обратной связью. Обозначения – в тексте и в подписи к рис.1. Направление автоки-

неза вверху противоположно направлению следящего движения руки и глаза, внизу – совпадает с 

ними. 
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В опытах с обратной связью все параметры движений глаз и руки, как следует из дан-

ных в табл. 2, практически совпадают. Этого и следовало ожидать при условии хорошей зри-

тельной фиксации светящейся точки: ведь испытуемый по существу прослеживал глазами 

реальное движение, создаваемое движением руки. В связи с тем, что испытуемым было 

очень трудно одновременно или даже последовательно совершать возвратный скачок глаз и 

возвратное движение руки
3
, последнее в опытах с обратной связью не применялось. В случае 

с отрицательной обратной связью возвратный скачок глаз был в среднем почти вдвое меньше 

вектора следящего движения руки (-Аг = 29 мм, Ар = 52); напротив, в опыте с положительной 

обратной связью соответствующие величины близки друг другу (-Аг = 52 мм, Ар = 49 мм). 

Средняя кривизна маршрутов в последних двух опытах значительно меньше, чем в первом: 

во втором опыте К = Sp : Ар = 69 : 52 = 1,33, а в третьем опыте К = 54 : 49 = 1,10. Таким обра-

зом, в этих условиях траектории движений (за исключением 2-й пробы во втором опыте) ма-

ло отличались от прямолинейных. 

 

Таблица 2. 

Параметры движений руки и глаз при отслеживании автокинеза 

Опыт № 

проб 

Т, 

с 

Ар, 

мм 

Аг, 

мм 

Sр, 

мм 

Sг, 

мм 

-Ар, 

мм 

-Аг, 

мм 

Vр, 

мм/с 

Vг, 

мм/с 

Без обратной 

связи 

1 36 66 20 87 - 55 87 2,4 - 

2 86 81 20 275 - 61 73 3,2 - 

3 102 94 14 260 - 70 46 2,5 - 

4 40 103 10 140 - 85 131 3,5 - 

5 49 107 10 179 - 94 129 3,6 - 

Среднее 63 90 15 188 - 73 93 3,0 - 

Отрицательная 

обратная 

связь 

 

1 7 58 65 68 65 - 17 9,7 9,1 

2 39 50 60 99 106 - 26 2,5 2,7 

3 79 55 60 69 72 - 21 7,7 8,0 

4 25 49 55 55 57 - 33 2,2 2,3 

5 22 48 62 55 69 - 46 2,5 3,1 

Среднее 20 52 60 69 74 - 29 4,9 5,0 

Положительная 

обратная 

связь 

1 8 50 51 54 55 - 65 6,7 6,6 

2 5 46 54 50 57 - 75 10,0 11,0 

3 5 50 54 54 57 - 33 10,8 11,0 

4 5 52 69 55 71 - 44 11,0 15,0 

5 7 47 58 52 63 - 45 7,4 9,0 

Среднее 6 49 57 54 61 - 52 9,1 10,5 

Примечание. Т – длительность пробы; Ар, Аг  – амплитуда вектора движений руки и глаз, со-

ответственно, при отслеживании автокинеза;  Sр, Sг – длина пути движений руки и глаз, соответствен-

но, при отслеживании автокинеза; -Ар, -Аг –  амплитуда вектора обратного движения руки и глаз, со-

ответственно, при возврате к исходному местоположению стимула; Vр, Vг  – скорость движений руки 

и глаз, соответственно, при отслеживании автокинеза. 

 

Средняя продолжительность автокинеза (Т) существенно зависела от условий экспе-

римента и распределялась по опытам так: 63, 20 и 6 с (табл. 2). Большему Т соответствовали 

меньшие значения средних скоростей: наименьшая Vp была в опыте без обратной связи 

(3 мм/с), наибольшая – в опыте с положительной обратной связью (9,1 мм/с). 

Среди особенностей возвратных скачков глаз следует выделить наличие предсаккади-

                         
3
 Во-первых, эти направления были противоположны (в опыте с отрицательной обратной связью); во-вторых, 

при выполнении возвратных движений на экране появлялся светящийся стимул, восприятие перемещения ко-

торого мешало испытуемому выполнять задачу возврата на исходную позицию.  
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ческого дрейфа, направление которого совпадает с направлением скачка. Это хорошо видно 

на записях, полученных в опытах с положительной обратной связью, где направление скачка 

было противоположным направлению движения глаз во время автокинеза (рис.2, внизу). 

Продолжительность дрейфа в третьем опыте, как правило, не превышала 1 с, а его амплитуда 

была не более 30'. Во втором опыте длительность и амплитуда дрейфа были несколько выше 

(соответственно 1-2 с и 50'). 

Данные второго испытуемого отличаются лишь по абсолютным значениям всех пара-

метров и направлений автокинеза. Что касается сравнительных характеристик движений глаз 

и руки, а также зависимости этих параметров от условий эксперимента, то они в основном 

аналогичны данным первого испытуемого. 

Существенное значение для интерпретации полученных результатов имеют отчеты 

испытуемых, которые по своему общему содержанию были идентичными. Прежде всего 

следует отметить, что когда испытуемым после окончания пробы показывали записи мар-

шрута движения руки (это имело смысл делать, учитывая его неповторимость для каждой 

автокинетической пробы), они легко узнавали его и могли давать содержательные разъясне-

ния по поводу отдельных примечательных деталей. Никаких затруднений в отслеживании 

они не испытывали. Далее, во всех опытах испытуемые были твердо уверены в том, что они 

отслеживают взором автокинез, хотя в опыте без обратной связи зона движений глаз не пре-

вышала зоны обычного фиксационного нистагма. В опытах с обратной связью они не могли 

отличить реальное движение, вызванное движением руки, от кажущегося. Это подтвержда-

ется также интересным фактом, обнаруженным в случае с отрицательной обратной связью. 

Для простоты изобразим ситуацию отслеживания автокинеза с отрицательной обрат-

ной связью в виде двух расходящихся векторов: 

 

 

 

Пунктирная стрелка показывает направление кажущегося движения, сплошная – на-

правление реального движения стимула, вызванного противоположно направленным (со-

гласно инструкции) движением руки испытуемого. Пункт О – исходное положение светя-

щейся точки. Пункт А – кажущаяся испытуемому локализация точки в конце пробы. Пункт Р 

– действительное положение точки в тот же момент. При возвратном скачке глаз испытуе-

мый перемещает взгляд на представляемую им исходную позицию светящейся точки; следо-

вательно, направление скачка должно быть противоположным направлению автокинетиче-

ского движения (на нашей схеме – из пункта А в пункт О), что в то же время совпадает с на-

правлением реального движения (ОР). Но так как глаза фиксируют стимул, который в конце 

пробы находится в пункте Р, то вектор их возвратного скачка будет начинаться в пункте Р, 

продолжая вектор ОР. Так оно и происходит на самом деле (рис.2, вверху). Путь глаза на 

протяжении всей пробы состоит из двух участков: 1) следящего движения (на схеме – ОР, на 

рис. 2 – НК) и 2) продолжающего его скачка (на рис. 2 – точечная прямая КС), которым от-

меривают (конечно, с той или иной точностью) амплитуду и направление автокинеза. Все это 

означает, что видимая (в пункте А) пространственная локализация стимула диаметрально 

противоположна его действительной локализации (в пункте Р) по отношению к исходной 

позиции. В ходе опыта испытуемый не догадывается о существовании этой конфликтной си-

туации до тех пор, пока точка не достигнет границы апертуры. При переходе границы испы-

туемый видит вокруг точки небольшой ореол, который постепенно закрывается правым кра-

ем апертуры. Это обстоятельство и способствует проявлению конфликта, так как испытуе-

мому все время казалось, что точка двигалась влево (в соответствии с направлением автоки-

неза) и поэтому ореол должен был закрываться границей слева. При переживании такого 

конфликта между ожидаемой и реальной ситуациями испытуемым, по их словам, было труд-

но совершать возвратный скачок глаз. Возможно, именно по этой причине амплитуда воз-

А О Р 
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вратного скачка в опытах с отрицательной обратной связью в среднем была почти вдвое 

меньше отслеживаемого пути автокинеза. 

При проведении опытов с отрицательной обратной связью было найдено еще одно 

интересное выражение конфликта между видимой и реальной локализациями. Испытуемый 

закончил пробу, доведя светящуюся точку до самой границы апертуры, но не переходя ее. В 

это время в комнате был включен свет. Испытуемый, находившийся еще в прежнем положе-

нии за ослабляющей освещение перегородкой, сказал: "Смотрите, у вас точка прыгнула сле-

ва направо". Проверка показала, что точка была в том месте, где ей и следовало быть. Испы-

туемый же настаивал, что она должна была находиться слева (то есть на левом конце гори-

зонтального диаметра апертуры), потому что в конце пробы он ее там видел, а рукой еще ни-

каких движений не делал. После разбора оказалось, что наблюдаемый испытуемым отскок 

точки при включении света есть ни что иное как результат совпадения во времени двух со-

бытий: не успевшей еще угаснуть иллюзорной локализации и действительной локализации 

точки на экране. Иллюзия автокинетического отскока переживалась в данных условиях все-

ми другими людьми, которых мы затем привлекали для проверки ее устойчивости. 

Примечательны еще два обстоятельства, упоминаемые в отчетах испытуемых. Во-

первых, автокинетическое движение часто видится в трех измерениях. Во-вторых, для случа-

ев двумерного движения во фронтальной плоскости кажущееся удаление последней от ис-

пытуемого не было устойчивым: "субъективная" плоскость могла располагаться за плоско-

стью экрана или перед ней. 

 

Обсуждение 

 

Среди индикаторов автокинеза наиболее информативным является следящее движе-

ние руки. Предложенные параметры ручных движений (Т, А, S, V, α, К), регистрируемых в 

процессе переживания автокинетической иллюзии, позволяют получать информацию о всех 

еѐ пространственно-временных характеристиках. В опытах без обратной связи и с положи-

тельной обратной связью параметры следящего движения руки прямо отражают соответст-

вующие параметры автокинеза. В опытах с отрицательной обратной связью направление 

ручного движения противоположно направлению автокинеза. Наличие обратной связи не 

подавляет автокинетическую иллюзию, но влияет на еѐ параметры: маршрут автокинетиче-

ского движения становится более прямолинейным, а его скорость возрастает, особенно в 

случае положительной обратной связи. 

Что касается возвратных движений, которые дают информацию только об амплитуде 

и направлении автокинеза, то здесь нельзя сделать однозначного вывода. В опытах без об-

ратной связи возвратное движение руки существенно отличается от возвратного скачка глаз 

по амплитуде и направлению, приведенным к плоскости экрана. Сам факт этого расхождения 

заслуживает специального изучения, выходящего за рамки данной работы. Отметим только, 

что возвратный скачок глаз отличается близким приближением к амплитуде следящего дви-

жения руки, но дает большую ошибку по направлению. В опытах с обратными связями рас-

хождение в направлениях возвратного скачка глаз и следящего движения руки практически 

исчезает. Но амплитуда скачка при отрицательной обратной связи почти вдвое меньше век-

торной амплитуды следящего движения. При положительной обратной связи эти амплитуды 

практически равны. 

Возможным фактором, влияющим, на дирекционную ошибку возвратных движений, 

является кривизна маршрута автокинеза: в случае прямолинейных маршрутов, характерных 

для опытов с обратными связями, эта ошибка была наименьшей. Среди предполагаемых 

причин дирекционной и амплитудной ошибок возвратных движений следует прежде всего 

выделить нестабильность субъективных пространственных координат, которая проявляется в 

иллюзорных флуктуациях плоскости движения по глубине (на что указывалось в отчетах ис-
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пытуемых). Не исключено, что в условиях темноты имеет место также ограниченное враще-

ние субъективных координат вокруг центра, совпадающего в данной ситуации со светящейся 

точкой. Если это так, то дирекционные и амплитудные ошибки возвратных движений можно 

рассматривать как меру нестабильности субъективного пространства по отношению к внеш-

нему, объективному пространству. Эта гипотеза требует дальнейшего исследования. 
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