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T E M I  

Enattivismo sensomotorio 

Gabriele Ferretti 

L’enattivismo sensomotorio (ES) difende l’idea che la percezione visiva sia una 
forma di azione e rigetta l’idea, cara alle teorie computazionaliste della per-
cezione, che la visione si basi sulla costruzione di rappresentazioni mentali 
dell'ambiente esterno. Lo scopo di questa voce è esaminare le implicazioni di 
questa idea di percezione visiva rispetto alle questioni filosofiche sollevate 
dall’analisi delle odierne teorie delle (neuro)scienze cognitive, motorie e della 
visione. Si considereranno i diversi dibattiti sulla visione che sono stati investi-
gati da ES: il dibattito sulla coscienza visiva, sul suo legame con l’azione, sulla 
percezione di taglia e forma degli oggetti, sulla presenza di rappresentazioni 
visive, sul rapporto tra visione e altre modalità sensoriali e sui correlati neu-
rali dell’esperienza visiva. Si discuteranno i problemi che la teoria sensomo-
toria della visione proposta dagli enattivisti deve affrontare. Particolare atten-
zione sarà data ai risultati sperimentali rilevanti per tali questioni filosofiche. 
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1. Introduzione  

Il cognitivismo classico di stampo computazionalista ha rappresentato la 
dottrina dominante nel mondo delle scienze cognitive della seconda metà 
del ‘900, riferimento generale per la spiegazione dei processi cognitivi. Tut-
tavia, oggi sta ricevendo sempre più credito una teoria che si contrappone a 
quella cognitivista, la teoria dell’embodied cognition (si vedano Shapiro 
2007, 2011, Wilson 2002, Wilson & Foglia 2011, Zipoli Caiani 2013, 
Bermúdez 2014). Per i cognitivisti la mente può essere totalmente disincar-
nata dal suo supporto fisico perché l’attività mentale non è che l’insieme 
delle operazioni computazionali rese possibili da rappresentazioni proposi-
zionali-inferenziali dell’ambiente esterno, che possono essere realizzate in 
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diversi dispositivi materiali. Per l’embodied cognition la mente è invece 
qualcosa che dipende in maniera costitutiva dal supporto che la realizza. Per 
questo, essa non può essere il risultato di rappresentazioni proposizionali e 
computazioni che possono essere indifferentemente passate da un supporto 
ad un altro.  

La transizione dal cognitivismo all’embodied cognition non è sempre 
radicale (Chemero 2009, Hutto & Myin 2013). Per esempio, in letteratura si 
trovano molte posizioni filosofiche da parte di studiosi che propongono una 
via di mezzo tra i due modi di vedere la mente appena menzionati. Costoro 
sono disposti ad ammettere che, sebbene la mente si basi su rappresentazio-
ni, tuttavia, esse non debbano essere di natura computazionale, ma di natura 
corporea. Queste rappresentazioni sarebbero cioè dipendenti dalle varie mo-
dalità sensoriali, e non in formato amodale, totalmente scorporate dal sup-
porto corporeo, come quelle proposizionali-inferenziali invocate dai cogni-
tivisti (Goldman 2012, Zipoli Caiani 2013, Tessari et al. 2012, Nanay 
2013a, 2013b, 2014, Margolis et al. 2008, ch. 6, 8, 9; per una rassegna com-
pleta di tali rappresentazioni si veda Alsmith & De Vignemont 2012).  

Tuttavia, negli ultimi dieci anni è venuta sempre più affermandosi una 
versione radicale dell’embodied cognition, secondo la quale la mente non fa 
uso di alcun tipo di rappresentazione. Per capire l’attività mentale sarebbe 
sufficiente esaminare l’attività esplorativa di un individuo nel suo ambiente 
senza postulare o ascrivere ad esso rappresentazioni mentali interne di que-
sto ambiente esterno (Chemero 2009).  

Questo atteggiamento anti-rappresentazionalista radicale è stato difeso 
strenuamente, tra gli altri, da coloro che sostengono la teoria enattiva della 
cognizione, meglio conosciuti come enattivisti. La parola “enazione” è stata 
introdotta nelle scienze cognitive da Francisco Varela1 (Varela et al. 1991). 
Seguendo l’English Oxford Dictionary, il verbo inglese “to enact” significa 
“ordinare” (o “decretare”) e “interpretare un gioco” (Jacob 2006, 1). In ge-
nerale, possiamo usare come traduzione il termine “realizzare”. In questi 
termini, secondo la teoria enattivista, l’esperienza e la cognizione sono un 
prodotto dall’azione e dell’attività esplorativa dell’individuo. L’idea fonda-
mentale è che le strutture cognitive in generale, e la percezione in particola-
re, emergono da schemi sensomotori ricorrenti tra percezione ed azione. Co-
sì, la cognizione emergerebbe dalla nostra attività sensomotoria (Varela et 
al. 1991, 9). Possiamo trovare in letteratura diverse teorie enattiviste. Si noti 

                                                
1 Non tratterò qui di questa forma originale di enattivismo. Una breve definizione generica 
dell’approccio enattivo alla scienza cognitiva si trova in (Paternoster 2007, Caruana Borghi 
2013, Menary 2006, Nanay 2013a, 2013b, 2014). 
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che l’enattivismo è prima di tutto una famiglia di teorie interessata a spiega-
re i processi cognitivi partendo da assunti contrapposti a quelli della teoria 
cognitivista classica. A questo proposito, Hutto & Myin (2013) hanno stilato 
una dettagliata classificazione dei vari approcci enattivisti, sulla base delle 
nozioni di “contenuto” e “rappresentazione”2. In particolare, questa classifi-
cazione fornisce una precisa disamina dei diversi enattivismi a partire dalla 
loro “radicalità”, cioè della misura in cui essi rifiutano la necessità di ascri-
vere l’uso di diversi processi rappresentazionali ai sistemi cognitivi.  

Se enattivismo e cognitivismo classico sono due approcci generali, seb-
bene contrapposti, allo studio della cognizione, entrambi gli approcci hanno 
visto fiorire, al loro interno, teorie specifiche rispetto a diversi aspetti del 
mentale, come per esempio, la percezione. Infatti, all’interno del quadro 
enattivista più ampio, possiamo trovare uno specifico approccio enattivista, 
fortemente innovativo e originale, che indaga in maniera specifica la perce-
zione, in particolare la percezione visiva. Questo approccio vuole fornire 
una teoria della percezione visiva partendo da assunti contrapposti a quelli 
della specifica teoria della visione che sembra conseguire dal più ampio 
quadro del cognitivismo classico e che rimane quindi ancorata ai capisaldi 
principali che il cognitivismo ha descritto, in maniera più generale, per la 
cognizione. A questo proposito, la teoria enattivista della visione che ha atti-
rato l’attenzione e allo stesso tempo generato molte controversie nel mondo 
della filosofia delle neuroscienze cognitive in quest’ultimo decennio, è sen-
za dubbio la particolare proposta enattivista conosciuta come l’enattivismo 
sensomotorio (ES)3. In breve, ES è una teoria anti-rappresentazionalista che 
difende l’idea che la percezione visiva sia una forma di azione. In questa 
voce, delineerò tutte le sfaccettature che tale affermazione porta con sé 
all’interno del quadro teorico della teoria della visione proposta da ES.  

Per prima cosa, richiamerò alcune idee del cognitivismo classico per ciò 
che concerne i processi cognitivi (§ 2). Questo focus generale su tale teoria, 
per ciò che concerne la cognizione, permetterà al lettore di capire meglio da 
quale base teorica nasce l’approccio cognitivista per ciò che concerne 
precisamente la percezione visiva, sulla critica della quale si fonda lo spirito 
di ES. Prima di passare ad ES, mi soffermerò per poche righe su una teoria 
che è stata di fondamentale importanza per la genesi di ES: la teoria 

                                                
2 Si vedano a questo proposito i primi due capitoli (Ch. 1: Enactivism: The Radical Line; 
Ch. 2: Enactivisms Less Radical) e il quarto (Ch. 4: The Hard Problem of Content) 
3 Bisogna tuttavia precisare che molti dei consensi rivolti a tale famiglia di teorie 
provengono dall’esterno dell’ambito analitico; ad esempio si devono ad altre tradizioni 
filosofiche quali la fenomenologia e la prospettiva ecologica (Chemero 2009, Noë and 
Thompson 2002, Thompson 2010, Menary 2006).  
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ecologica di Gibson (§ 3). In questo modo, potrò delineare i principali 
capisaldi teorici di ES (§ 4). Passerò poi ad elencare le obiezioni più forti, 
sia empiriche che teoriche, che ES si trova ad affrontare (§ 5). Infine offrirò, 
sulla base di quanto detto, le mie personali considerazioni conclusive (§ 6). 

2. Il cognitivismo classico  

L’idea fondamentale del cognitivismo classico è che la mente va indagata 
come – e può essere paragonata a – una sorta di computer. Alla base di que-
sto paragone c’è l’idea che il cervello sta all’hardware come la cognizione 
sta al software. Secondo il cognitivismo, il cervello costruisce rappresenta-
zioni del mondo esterno tramite operazioni computazionali. In questi termi-
ni, i processi mentali4 sono interamente riconducibili a processi rappresenta-
zionali. Bisogna tenere presente che le rappresentazioni mentali non sono 
tuttavia entità scopribili attraverso l’introspezione ai propri stati mentali. Es-
se sono entità postulate al fine di giocare un preciso ruolo funzionale nella 
spiegazione dei processi cognitivi.  

Prima di tutto, bisogna introdurre brevemente il concetto di rappresen-
tazione. Le rappresentazioni sono usualmente strutturate in un formato, un 
veicolo ed un contenuto5. Il formato delle rappresentazioni può essere mo-
dale (legato appunto alle modalità sensoriali quali tatto, udito, vista, etc.) o 
amodale (cioè totalmente scorporato dalle modalità sensoriali). Quello che 
comunemente in letteratura viene definito il veicolo di una rappresentazione 
non è altro che uno stato fisico (ad esempio: un certo stato cerebrale) che 
“veicola” un contenuto. Il contenuto di una rappresentazione è ciò a cui la 
rappresentazione si riferisce6.  

                                                
4 Non si discuteranno in questa sede i problemi riguardanti la postulazione dell’identità 
mente/cervello. 
5 Una rigorosa disamina dei problemi riguardanti contenuto, formato e veicolo delle 
rappresentazioni si trova nell’eccellente resoconto di Sacchi (2013), al quale io stesso mi 
sono ispirato. Per la relazione tra questi problemi e la nozione d’intenzionalità si veda 
anche (Voltolini & Calabi 2009). Per quanto riguarda un approfondimento sulla filosofia 
della percezione si vedano Paternoster 2007, Zucca 2012, Calabi 2009, Hutto & Myin 
2013. 
6 Non posso soffermarmi sui precisi aspetti semantici delle rappresentazioni. Tuttavia, 
seguendo l’accurata spiegazione di Sacchi (2013, Ch. 1, 2), un’entità, sia essa linguistica 
(un enunciato) o mentale (una rappresentazione), ha contenuto proposizionale se tale 
contenuto può essere semanticamente valutato come vero o falso. L’enunciato, “la mela è 
sul tavolo” ha un contenuto proposizionale poiché ciò che esprime ha un valore di verità. 
Gli stati mentali il cui contenuto è specificabile dalla clausola ‘che’ si chiamano 
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A partire da quanto detto, il fatto che la nozione di mente sia assimilabi-
le a quella di computer è legata a quelle che sono le idee fondamentali del 
cognitivismo classico: la cognizione è una forma particolare di computazio-
ne; la cognizione si basa su rappresentazioni proposizionali; le rappresenta-
zioni descrivono stati funzionali dell’organismo cognitivo; i sistemi cogniti-
vi sono sistemi modulari.  

Innanzitutto, un sistema cognitivo è un tipo molto complesso di mac-
china calcolatrice7 e i processi mentali hanno natura sintattica, poiché la co-
gnizione è una forma di computazione che trasforma gli input in output at-
traverso un calcolo (spesso definito in letteratura come “ginnastica menta-
le”, si veda Chemero 2009) nel quale sono elaborate stringhe di simboli se-
condo precise regole algoritmiche di trasformazione. Il calcolo si basa su 
regole computazionali-inferenziali.  

Tuttavia, i processi cognitivi hanno anche natura semantica, dal mo-
mento che l’elaborazione computazionale produce rappresentazioni amodali 
che veicolano contenuti proposizionali (cioè, che possono esser veri o falsi e 
avere un ruolo inferenziale), descriventi aspetti dell’ambiente esterno8. Si 

                                                                                                                        
atteggiamenti proposizionali (atteggiamenti psicologici orientati verso contenuti 
proposizionali).  
7 Si pensi qui alle Macchine di Turing la cui architettura funzionale è data da un numero 
limitato di dispositivi interagenti (nastro, scanner, stampante ed esecutivo) e un catalogo di 
operazioni primitive (ferma, parti, muovi il nastro, leggi il nastro, cambia stato, stampa). 
Una Macchina di Turing è un sistema computazionale chiuso: i suoi calcoli sono 
determinati esclusivamente dallo stato attuale della macchina, dalla configurazione del 
nastro e dal programma; il resto del mondo non ha nulla a che vedere con le caratteristiche 
della loro prestazione. Questa interpretazione delle macchine di Turing è tipica del com-
putazionalimo classico (si veda in particolare Newell 1980), ma non è l’unica nè la più cor-
retta – per una critica alla visione “classica” o “internalista” e per una interpretazione alter-
nativa si veda (Wells 1998). Inoltre, le macchine di Turing possono considerarsi addirittura 
come uno strumento ideale per la ricostruzione formale di alcune idee di Gibson (Wells 
2002) – cfr. con § 2. Ringrazio un anonimo revisore per avermi consigliato di inserire tali 
informazioni. 
8 Tali rappresentazioni permettono al “sistema cognitivo” di ragionare per mezzo di 
atteggiamenti proposizionali (nota 6): pensieri della forma ‘S crede che P’, ‘S spera che P’, 
‘S desidera che P’, dove ‘S’ si riferisce al soggetto dell’attitudine, e ‘P’ si riferisce alla 
proposizione che è l’oggetto dell’attitudine. Qui “che P” si riferisce ad un contenuto 
proposizionale (es. che la mela sia sul tavolo). Ciò non implica che la mente pensi solo per 
mezzo di atteggiamenti proposizionali – ringrazio un anonimo revisore per avermi esortato 
a specificare questo importante punto. Una delle teorie più famose a riguardo è la teoria del 
“linguaggio del pensiero” di Fodor, secondo cui il pensiero dipende da una sorta di 
linguaggio mentale - il mentalese appunto (Fodor 1975, Chemero 2009). Tuttavia, non tutti 
i cognitivisti hanno condiviso questa idea, che è stata allo stesso tempo influente ma 
controversa. 



Gabriele Ferretti – Enattivismo sensomotorio  
 

 

Periodico	
  On-­‐line	
  /	
  ISSN	
  2036-­‐9972	
     
  

noti che il carattere di amodalità delle rappresentazioni deriva anche dal fat-
to che queste strutture rappresentazionali sono il prodotto di una traduzione 
da un linguaggio sensorimotorio, cioè sensoriale e corporeo, impiegato 
nell’esperienza con il mondo, a un linguaggio indipendente dalle modalità 
sensoriali (a-modale appunto)9. Ciò vuol dire che, la cognizione consiste 
nell’estrazione dell’informazione dall’ambiente attraverso la percezione, nel 
suo immagazzinamento e nella sua trasformazione, con la conseguente ge-
nerazione di nuova informazione sulla base di quella contenuta nello stimo-
lo grazie a meccanismi inferenziali10.  

Un’altra idea cruciale del cognitivismo classico, legata a quelle esposte 
sopra, è l’idea funzionalista secondo la quale gli stati mentali sono stati rap-
presentazionali funzionali. Si pensi al dolore: ogni stato interno che ha la 
funzione di mediare un simile schema di causa ed effetto, come quello im-
plementato dal dolore, è uno stato interno di dolore, indifferentemente dal 
meccanismo fisico che lo produce (Bickle 2013, 1.1, 1.2).  

A tal proposito, da quanto detto sopra segue che, all’interno del quadro 
cognitivista, non è rilevante quale sia il luogo materiale dell’effettiva 
implementazione fisica delle funzioni cognitive individuate tramite le 
rappresentazioni. Infatti, secondo i funzionalisti gli stati mentali sono stati 
funzionali rappresentazionali del tutto amodali (cioè non legati alle modalità 
sensoriali) e quindi implementabili su strutture materiali fisicamente e 
morfologicamente differenti (Newell 1980, Putnam 1967, Fodor 1975, 
1981, 1987, Shapiro 2000, 2008)11. Tale idea è espressa in letteratura dalla 
nozione di “realizzabilità multipla”. Per tornare al paragone tra mente e 

                                                
9 In questo quadro teorico la cognizione è essenzialmente un processo di trasformazione 
dell’informazione. Ciò rispecchia il fatto che gli organismi scambiano in continuazione 
informazioni con l’ambiente e la loro struttura psicobiologica è costituita da meccanismi di 
mediazione di questi scambi. Se quindi una Macchine di Turing - le cui operazioni sono 
chiuse e vincolate, come detto, solo dalle regole di calcolo (nota 7) - viene usata come 
modello per i processi cognitivi psicologici, bisogna immaginarla come incorporata in una 
matrice di sistemi sussidiari che influiscono sui calcoli che compiono, rendendole sensibili 
al flusso di accadimenti ambientali. In altre parole, questi sistemi sussidiari hanno la 
funzione di fornire alla macchina centrale informazioni sul mondo esterno (Fodor 1983). 
Non posso affrontare il dibattito sui sistemi sussidiari. Basti specificare che, se la macchina 
di Turing è implementata in un cervello umano, si può pensare qui ai sistemi sussidiari 
come agli organi deputati alla percezione: es. occhi, orecchie etc. – si veda Spinicci (2000) 
per un’approfondita discussione.  
10 Per esempio, mentre guardo la mela sul tavolo, tutte le caratteristiche della mela che 
verranno percepite (colore, forma, dimensione) saranno tradotte, tramite un calcolo, in una 
proposizione del tipo “c’è una mela rossa sul tavolo”.  
11 Questa possibilità è definita in letteratura con la nozione di realizzabilità multipla, si veda 
Shapiro 2000, 2008, 2011. 
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computer da cui eravamo partiti, la cognizione può essere paragonata a un 
software riproducibile attraverso algoritmi equivalenti su diversi supporti 
hardware dal momento che lo stesso processo cognitivo può essere 
riprodotto in modo diverso su strutture materiali dotate di proprietà diverse 
dal punto di vista della natura chimico-fisica del supporto materiale12. Se il 
soggetto è un organismo, il veicolo rappresentazionale è una strutture 
cerebrale e la struttura combinatoria tra le diverse rappresentazioni 
corrisponde ad una relazione strutturale tra i diversi stati cerebrali (Fodor & 
Pylyshyn 1988). 

Per finire, i sistemi cognitivi sono costituiti da moduli funzionali, cioè 
frammenti separabili all’interno del sistema cognitivo che svolgono funzioni 
di decifrazione a dominio specifico, che cioè decifrano un aspetto ben 
preciso dell’ambiente esterno (Fodor 1983). Per tornare all’esempio di 
prima, mentre guardo la mela sul tavolo, ogni singola caratteristica della 
mela che verrà percepita (colore, forma, dimensione) verrà elaborata da uno 
specifico modulo, quello cioè rispettivamente dedito a decifrare quel tipo di 
caratteristica: un modulo percettivo per il colore, uno per l’odore, uno per la 
dimensione, uno per la forma, e così via. Inoltre i moduli sono incapsulati 
singolarmente e quindi indipendenti gli uni dagli altri. Ciò vuol dire che 
mentre il modulo per la decifrazione del colore sta operando esso non può 
aver accesso a o interferire con l’operazione che a sua volta sta eseguendo il 
modulo per la decifrazione della forma. Invece la cognizione centrale è non-
modulare, e separata dai sistemi modulari periferici (es. quelli impiegati 
nella percezione, nel controllo motorio o nel linguaggio) (Fodor 1983): 
questo vuol dire che una volta che, come nell’esempio sopra, tutti i moduli 
hanno compiuto il loro lavoro, l’insieme dei processi di decifrazione 
arriverà alla cognizione centrale in forma di un atteggiamento 
proposizionale preciso, come ad esempio, la credenza che ci sia quella mela 
sul tavolo.  

Una delle distinzioni modulari compiuta dai teorici cognitivisti ma assai 
criticata in letteratura è quella tra azione (la dimensione motoria) e 
percezione (specialmente quella visiva). Si tenga presente, che se azione e 

                                                
12 Per esempio, la credenza che la mela è sul tavolo si basa sul contenuto proposizionale che 
la mela è sul tavolo. Questo stesso contenuto, secondo i cognitivisti, potrebbe essere realiz-
zato da configurazioni neurali diverse in creature diverse e addirittura da una macchina suf-
ficientemente complessa da avere una rappresentazione capace di veicolare tale contenuto. 
Tuttavia, il contenuto resterebbe lo stesso giacché denota (rispetto alla sua condizione di 
verità) lo stesso stato di cose nel mondo. Non posso qui discutere le differenti teorie della 
rappresentazione mentale in ambito computazionale (Zipoli Caiani 2013, Paternoster 2007, 
Zucca 2012, Sacchi 2013). 



Gabriele Ferretti – Enattivismo sensomotorio  
 

 

Periodico	
  On-­‐line	
  /	
  ISSN	
  2036-­‐9972	
     
  

percezione sono due moduli distinti, tra loro non ci sarà comunicazione 
funzionale. Così, le rispettive informazioni riguardanti i due processi non 
potranno direttamente incontrarsi, ma sarà la cognizione centrale ad 
elaborare, sulla base degli input in entrata, gli output in uscita. Infatti, data 
la natura sintattica e l’amodalità, le rappresentazioni sono autonome dalla 
dimensione corporea (sistemi percettivi, azioni, etc). Inoltre, esse sono usate 
per istruire i programmi motori (cioè i programmi che processano 
l’informazione esterna per permetterci di muoverci in un determinato modo) 
che, come detto, sono modularmente distinti da quelli della percezione ed 
essenzialmente separati ed indipendenti dalla cognizione centrale (si veda 
Spinicci 2000). Di conseguenza, secondo i cognitivisti, la cognizione non è 
influenzata per nulla dalla dimensione motoria e corporea dell’individuo che 
detiene le capacità cognitive. La critica della distinzione modulare tra azione 
(la dimensione motoria) e percezione (specialmente quella visiva) sarà 
fortemente criticata da ES. 

Abbiamo visto poco sopra come la cognizione costruisce atteggiamenti 
proposizionali con l’aiuto di computazioni a partire dall’informazione 
percettiva. Ho anche accennato al modo in cui la cognizione attinge, in 
particolare, informazione da manipolare, a livello proposizionale, dalla 
visione. Poiché in quest’articolo il focus è proprio sulla visione, è bene qui 
andare oltre il quadro più generale del cognitivismo, che concerne la 
cognizione, e dedicare un momento alla più autorevole teoria della visione 
in ambito cognitivista, che è proprio ciò su cui ES, come approccio 
enattivista specificamente dedito allo studio della visione, si contrapporrà 
nel suo progetto di costruire una teoria sul funzionamento del nostro sistema 
visivo. La proposta teorica più importante all’interno della teoria 
cognitivista, per ciò che concerne la visione, è quella di Marr (1982) 
secondo la quale l’input percettivo è l’immagine retinica e l’output è una 
descrizione rappresentazionale linguistico-simbolica della forma 
dell’oggetto percepito. Il processo si divide in tre fasi distinte di costruzione 
dello stimolo: a) schizzo primario, in cui si individuano spigoli, contorni e 
vertici degli oggetti grazie ad algoritmi che individuano gli sbalzi di 
luminanza a livello retinico; b) schizzo 2,5-D, in cui si registrano 
orientamento e profondità delle superfici in quanto l’oggetto, che varia a 
seconda del punto di vista dell’osservatore, è localizzato e discriminato 
dallo sfondo, ma non percepito come invariante tridimensionale rispetto ad 
una prospettiva; c) ipotesi di oggetto a tre dimensioni invariante rispetto 
all’osservatore, che grazie a modelli prememorizzati può essere 
categorizzata in una forma nota (modello 3-D). Per Marr il sistema visivo 
processa l’informazione sensoriale attraverso diversi algoritmi e il risultato 
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computazionale finale consiste nel “trasformare la descrizione della 
superficie registrata in coordinate egocentriche, nella rappresentazione della 
forma tridimensionale di un oggetto che non dipenda da dove esso è visto” 
(Marr 1982, 37). Si noti che tale teoria non fa alcun riferimento all’azione. 
Per Marr è come se il sistema visivo, tramite tali ricostruzioni, scattasse 
istantanee (snapshots) dettagliate dell’ambiente esterno13. Come vedremo, 
ES si opporrà strenuamente a questo modo di definire la visione14. Prima di 
passare ad ES, vorrei spendere qualche riga sulla teoria di Gibson, che è 
stato una sorta di enattivista ante litteram. 

3. Gibson 

Cosa interessante, la teoria di Marr era una reazione alla teoria ecologica di 
Gibson (1979). Gibson è riconosciuto come il precursore originario di ES. 
ES può essere quindi interpretato come una sorta di ritorno a Gibson alla lu-
ce della critica di Marr. La teoria gibsoniana si basa su tre assunti: (1) la 
percezione è la raccolta diretta d’informazione e non richiede quindi rappre-
sentazioni mentali basate su processi inferenziali (Gibson 1979, 134); (2) la 
percezione serve per guidare l’azione, e non per la raccolta di informazioni 
non pertinenti all’azione (Gibson 1979, 127) – come vedremo, questa idea è 
leggermente diversa da quella proposta dai sostenitori di ES; (3) se la perce-
zione è diretta, ed è funzionale all’azione, allora l’ambiente deve offrire in-
formazione sufficiente per guidare l’azione.  

Per Gibson la visione non risulta dall’elaborazione gerarchica di uno 
stimolo in sé povero15 che dunque ha bisogno di essere elaborato. 

                                                
13 Per una disamina si veda Ferretti 2015. 
14 Ho introdotto qui molto brevemente le idee fondamentali del cognitivismo, sia per ciò 
che concerne il cognitivismo come teoria generale della cognizione, che per quanto 
riguarda il suo approccio allo studio della visione. In particolare, ho riportato le nozioni 
necessarie in merito a ciò che dovrò dire di ES e della sua critica particolare, in qualità di 
teoria della visione, al modello cognitivista della visione. Per una disamina del 
cognitivismo, come teoria generale della cognizione, e della sua critica da parte 
dell’embodied cognition e dell’enattivismo, anch’esse come generali teorie della 
cognizione, si vedano Zipoli Caiani 2013, Salis 2011, Paternoster 2007. 
15 Seguendo l’idea che la cognizione consiste nell’estrazione dell’informazione 
dall’ambiente attraverso la percezione, nel suo immagazzinamento e nella sua trasforma-
zione, secondo precise regole algoritmiche di trasformazione, con la conseguente genera-
zione di nuova informazione, sulla base di quella contenuta nello stimolo grazie a meccani-
smi inferenziali, secondo la teoria della povertà dello stimolo (Fodor & Pylyshyn 1988), il 
sistema visivo riceve, tramite la stimolazione sensoriale, uno stimolo povero, che ha quindi 
bisogno di essere ricostruito tramite processi computazionali. Contrariamente a tale teoria, 
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L’informazione che raggiunge i sensi è già strutturata in modo da specifica-
re percettivamente l’assetto ottico dell’ambiente. L’animale raccoglie in-
formazione percettiva grazie alle possibilità di movimento permesse (affor-
ded) dalla situazione, senza bisogno di una qualche ginnastica mentale (Fo-
dor 1989, Chemero 2009) che traduca l’input in output tramite rappresenta-
zioni proposizionali. A tal proposito, fondamentale è il concetto di “affor-
dance”, l’insieme degli usi potenziali che un oggetto offre agli individui, al 
quale il cervello risuona, essendovi direttamente sintonizzato. Così, sebbene 
gli organi di senso siano un’interfaccia che collega chi percepisce 
all’ambiente esterno, questo collegamento non avviene in maniera indiretta, 
per mezzo di elaborazioni computazionali dell’informazione che ci arriva 
dall’ambiente. Piuttosto, l’esito di un’interazione di successo tra ambiente e 
individuo percipiente/agente conduce l’individuo stesso a percepire diretta-
mente, cioè senza bisogno di tali mediazioni, le possibilità d’azione che 
l’ambiente gli offre. Per esempio, i tasti del mio computer permettono (af-
ford) una precisa possibilità d’azione: quella di essere premuti; la tazzina da 
cui sto bevendo il mio caffè ne permette un’altra: l’afferramento di forza, 
eseguito con tutta la mano. Se invece iniziassi a scrivere con una matita, es-
sa permetterebbe un altro tipo di afferramento, un afferramento di precisio-
ne, eseguito con pollice ed indice.  

Le informazioni estratte non sono variabili psicofisiche semplici (dire-
zione, luminosità, frequenza spaziale, lunghezza d’onda o durata) ma carat-
teristiche relazionali di alto ordine, funzionali all’azione dell’individuo (in-
varianti topologiche che resistono alle deformazioni generate dal movimen-
to degli occhi, della testa, del busto e del corpo intero). Lo stimolo non è la 
singola immagine retinica (l’insieme delle proiezioni dei punti che formano 
la superficie visibile di un oggetto immobile in un dato istante di tempo) che 
è statica, ma il flusso ottico stesso (la configurazione continuamente can-
giante di punti luminosi che irradiano la retina), che è dinamico. Per racco-
gliere informazioni le variazioni nella struttura della luce sono più importan-
ti della stimolazione (scarica di fotorecettori). Se la percezione è fortemente 
dipendente dall’azione, allora il corpo che ci permette il movimento 
dev’essere considerato parte del sistema visivo.  

Delineata la teoria gibsoniana, possiamo passare a descrivere le varie 
biforcazioni che la teoria enattivista prende in letteratura. Come vedremo, 

                                                                                                                        
per Gibson l’assetto ottico ambiente fornisce al sistema visivo del soggetto percipiente suf-
ficiente informazione, che non ha bisogno di essere ricostruita tramite processi computa-
zionali basati su rappresentazioni proposizonali-inferenziali. Ciò vuol dire che il sistema 
visivo trova già da subito nell’ambiente informazione percettiva, senza il bisogno di pro-
cessare tutto ciò che “capta” tramite ginnastica mentale. 
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sebbene ES condivida l’idea di un forte legame tra visione ed azione, 
tuttavia, per ES lo scopo della percezione visiva non è quello di guidare 
l’azione, come sostenuto da Gibson. Al contrario, ES sostiene che la 
dimensione attiva di un individuo sia fondamentale per far sì che i contenuti 
della percezione visiva possano cambiare, permettendoci di raggiungere la 
ricchezza percettiva di cui siamo capaci. Sulle differenze tra ES e la teoria di 
Gibson torneremo più avanti.  

4. Enattivismo sensomotorio come teoria della visione  

ES difende l’idea che l’individuo percipiente sia un agente. La prima moti-
vazione della proposta sta nel fallimento delle teorie computazionali clas-
siche della visione nel riconoscere il contributo dell’azione alla visione. Al-
tro problema è quello dell’inefficienza, da parte del cognitivismo classico, 
nello spiegare come i processi computazionali possano generare esperienza 
visiva cosciente. Questo perché, secondo ES capire l’esperienza visiva sig-
nifica indagare come essa s’inscriva in un soggetto incorporato 
nell’ambiente. Il sistema visivo non è un passivo recipiente di input sensori-
ali che vengono dall’ambiente, perché la visione è un’attività attraverso la 
quale il soggetto percipiente muove costantemente i suoi occhi, la testa ed il 
corpo, raccogliendo informazione dall’ambiente relativa ai compiti da sod-
disfare (Findlay & Gilchrist 2003). Se le cose stanno così, sembra difficile 
che la teoria cognitivista classica della percezione, che non considera la per-
cezione come un processo fortemente dipendente dal corpo, né il soggetto 
percipiente come un organismo dinamico inscritto in un preciso ambiente, 
possa riuscire a spiegare l’esperienza visiva. 

Per prima cosa, spiegherò cosa significa, per ES, che “la percezione vi-
siva è una forma di azione” (§ 4.1). Distinguerò una prima interpretazione di 
tale frase da una seconda che affiora dallo sviluppo delle idee enattiviste in 
letteratura, e che illustrerò rispetto alle opere di riferimento (§ 4.2); in ques-
to modo il lettore potrà tracciare l’evoluzione di ES in letteratura. Offrirò 
poi la disamina di una questione filosofica affrontata da ES, mostrando con-
cretamente cosa voglia dire essere impegnati in tale teoria (§ 4.3). Succes-
sivamente, descriverò il rapporto tra l’idea che la percezione visiva è una 
forma di azione e la nozione di esperienza visiva che ne deriva. Anche ques-
ta nozione può offrire diverse interpretazioni, che sembrano sollevare anche 
diversi nodi problematici a livello concettuale e che riporterò nella stessa 
sezione (§ 4.4). In seguito, parlerò di due ulteriori questioni filosofiche af-
frontate da ES, sulla base di quanto illustrato precedentemente. Riporterò 
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poi le numerose critiche che minano la plausibilità teorica di ES (§ 5), non-
ostante la brillante intuizione di partenza. Infine offrirò, sulla base di quanto 
detto, le mie personali considerazioni conclusive. 

4.1. O’Regan, Noë e la Percezione Visiva come Abilità Sensomotoria 

La prima proposta sensomotoria arriva da O’Regan & Noë con A sensori-
motor account of vision and visual consciousness (2001) e trova poi le sue 
biforcazioni in diversi lavori proposti separatamente dagli stessi autori, che 
elencherò qui di seguito. Gli autori forniscono una teoria secondo la quale la 
percezione visiva non va concepita come qualcosa che “accade” ad un orga-
nismo statico durante la ricezione passiva di stimoli esterni (Noë 2004), 
com’è invece per la concezione del cognitivismo classico. Essa è piuttosto 
una sorta di abilità (know-how) esplorativa derivante dal possesso di deter-
minate abilità motorie maturate con l’esperienza16. Inoltre essa non dipende 
solo dalla disponibilità di organi di senso adeguati (es. l’apparato visivo), 
ma dalla comprensione, a livello pratico, delle regolarità sensomotorie che 
costantemente si ritrovano nell’interazione con l’ambiente, definite dagli au-
tori contingenze sensomotorie17. Questa comprensione è definita conoscenza 
sensomotoria (Noë 2004, 2009). Le contingenze sensomotorie sono conce-
pite come un insieme di regole di co-variazione tra la stimolazione e il mo-
vimento. Conoscendo questo insieme di regole, l’individuo percipiente de-
tiene una conoscenza implicita – cioè che deriva da un know-how e non da 
una conoscenza rappresentazionale proposizionale – dei modi in cui i mo-
vimenti (o output sensoriali) vanno regolarmente a correlarsi con i cambia-
menti nella stimolazione (o input sensoriali). Con le parole degli autori: 

Nel corso della vita una persona avrà incontrato una miriade di attributi e stimoli 
visivi ed ognuno di questi avrà avuto un particolare insieme di contingenze sen-
somotorie associate. Ogni insieme sarà stato registrato e sarà latente, potenzial-
mente disponibile nell’essere richiamato: il cervello ha quindi padronanza di tutti 
questi insiemi di contingenze sensomotorie (2001, 945). 

                                                
16 Bridgeman & Tseng (2011, 73) hanno difeso l’idea che “Perception is something you do, 
not something that happens to you” – “La percezione è qualcosa che fai (realizzi), non 
qualcosa che ti accade”. 
17 Sono stati proposti altri modi di indagare l’uso delle contingenze sensomotorie si veda 
Roberts (2010) e più in generale, il volume di Bishop & Martin (2014) sulle teorie 
sensomotorie contemporanee. 
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Per vedere un oggetto o che possiede una certa forma e certe proprietà 
spaziali è necessario (1) ricevere stimolazione sensoriale da o; (2) usare 
questa stimolazione sensoriale per poter recuperare l’insieme di contingenze 
sensomotorie associate ad o sulla base degli incontri passati. Dunque, vede-
re è un processo bipartito (Noë 2004, 164). È importante enfatizzare che ES 
vuole distanziarsi dall’idea che la visione sia funzionalmente dedicata, pie-
namente o in parte, alla guida dell’azione (come lo era per Gibson): 

la nostra idea è che vedere dipende dalla stima degli effetti sensoriali del movi-
mento (…). (Quindi)18 L’azionismo (ES) non è impegnato nell’idea che vedere 
dipenda dal sapere come (know-how) agire in relazione alle cose che vedia-
mo (Noë 2010, 249). 

Possiamo però distinguere una variante dell’idea di contingenze senso-
motorie, di cui parlerò nella seguente sezione. 

4.2. Noë e “l’azione nella percezione” 

Il concetto di contingenze sensomotorie può assumere anche un significato 
diverso da quello appena menzionato. Se nel lavoro con O’Regan, le contin-
genze sensomotorie sono descritte come leggi o regole che mettono in rela-
zione la stimolazione sensoriale al movimento, nel libro Action in Percep-
tion (2004) Noë propone un’altra definizione. Egli parte dalla distinzione tra 
due livelli di contenuto percettivo, che possono esser definiti come contenu-
to “fattuale” e contenuto “prospettico”. Il primo è in relazione al modo in 
cui le cose sono realmente, laddove il secondo è determinato dal modo in 
cui le cose ci appaiono a seconda del movimento. Il contenuto fattuale è in 
funzione della conoscenza implicita del percipiente dei modi in cui i movi-
menti sono correlati con i cambiamenti del contenuto prospettico. In questa 
nuova proposta, l’esperienza percettiva consiste in una serie di “aspettative” 
riguardanti come ciò che ci appare in maniera prospettica è in relazione al 
controllo dei movimenti intenzionali – orientati all’azione – che il nostro 
corpo ci permette (es. la porzione di un oggetto rispetto alla sua posizione 
nella nostra prospettiva mentre ci stiamo muovendo). Le contingenze sen-
somotorie sarebbero ora l’abilità del soggetto di percepire il modo in cui 
l’apparenza di un oggetto cambia in relazione al movimento rispetto ad es-
so. Allo stesso modo, la possibilità di esperire la reale presenza di aspetti 
nascosti di un certo oggetto, come la parte posteriore di una mela o il resi-

                                                
18 Parentetica e corsivo aggiunti. 
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duo prospettico di un albero parzialmente coperto da una siepe, è dovuta al 
carattere sensomotorio della percezione, cioè alla capacità di immaginare ed 
anticipare le variazioni percettive date dai movimenti corporei rispetto 
all’oggetto, oggetto che ci si svela mentre ci muoviamo. L’esperienza per-
cettiva è un processo di estrazione (gleaning) (Noë 2002) risultante da 
un’abilità pratica – basata sull’accesso ad un’informazione non proposizio-
nale – riguardante come il corpo possa essere usato per dar vita ad azioni 
guidate percettivamente, come l’abilità di cambiare prospettiva, di muoversi 
intorno ad un bersaglio, etc. Per capire meglio di cosa stiamo parlando, ve-
diamo come la proposta di ES, in conformità alla nuova definizione di cono-
scenza sensomotoria, viene applicata ad un caso particolare: la descrizione 
di come sia possibile la percezione della taglia e della forma degli oggetti. 

4.3. P-Taglia e P-Forma 

Un esempio di conoscenza sensomotoria è dato dall’approccio di Noë a due 
problemi molto dibattuti in filosofia della percezione: (1) il problema della 
percezione della forma 3-D di un oggetto, cioè il problema di come, sulla 
base di fonti variabili di informazione nella luce, siamo capaci di vedere 
l’orientamento di un oggetto visibile nella sua profondità; e (2) il problema 
della ricognizione volumetrica di un oggetto, cioè il problema di come sia-
mo in grado di identificare la forma solida volumetrica di un oggetto sulla 
base indefinita di qualsiasi immagine o vista possibile in 2-D dell’oggetto. 
Secondo Noë la forma visuale apparente di un oggetto è la forma di quella 
sagoma che occluderebbe l’oggetto in un piano perpendicolare alla linea 
della vista: in altri termini, la forma di quella sagoma proiettata dall’oggetto 
sul piano frontale in accordo con le leggi della prospettiva lineare. Essa è 
definita da Noë come forma prospettica di un oggetto (P-Forma). La taglia 
visuale di un oggetto è la taglia di quella sagoma proiettata dall’oggetto sul 
piano frontale. Noë la chiama taglia prospettica (P-Taglia). Ciò che ci appa-
re nella percezione visiva, o apparenza percettiva, è percettivamente fonda-
mentale (Noë 2004, 81). Infatti, al fine di poter vedere le proprietà spaziali 
attuali di un oggetto, è necessario vedere le sue proprietà prospettiche (P-
proprietà) e capire come queste P-proprietà cambiano (sono sottoposte a tra-
sformazioni) al variare del punto di vista. Vedere una piastra circolare da un 
angolo, per esempio, è vedere qualcosa con una P-Forma ellittica e capire 
come quella forma prospettica varierebbe in funzione (possibile o attuale) 
dei movimenti rispetto all’oggetto percepito (2004, 84). In maniera simile, 
vedere la taglia attuale di una cosa è vedere come la sua taglia prospettica 
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varia a seconda di come ci muoviamo (2004, 84). Da questo punto di vista, 
vedere è un processo che coinvolge due passi: la percezione visiva (dovuta 
alla stimolazione sensoriale) di come gli oggetti appaiono più la conoscenza 
sensomotoria che ci permette di percepire come essi realmente sono, al di là 
di come essi appaiono tramite i diversi cambi prospettici dovuti alle tra-
sformazioni sensomotorie (2004, 164). 

Nel suo libro Varieties of Presence (2012, ch. 3) le intuizioni appena ri-
portate servono a motivare l’idea che la forma e la voluminosità di un ogget-
to 3-D sono “presenti come assenti” nell’esperienza visiva19. Immaginate di 
star guardando un dollaro d’argento inclinato. Secondo Noë, la forma 3-D 
circolare della moneta è assente dalla nostra esperienza visuale – non c’è vi-
sione della circolarità della moneta dall’angolazione in cui guardiamo (Noë 
2005, 17) – poiché la forma apparente della moneta è la sua P-Forma 2-D 
ellittica. Allo stesso modo, la circolarità non strettamente percepita della 
moneta (Noë 2005, 7) è presente o, come Noë è solito affermare, disponibile 
(si dà) nella nostra esperienza visiva, perché siamo capaci di vedere la P-
Forma della moneta e di capire come la sua P-Forma varierebbe rispetto al 
nostro muoverci in qualche modo. In altre parole, per poter vedere la forma 
3-D di un oggetto è necessario possedere conoscenza del profilo sensomoto-
rio dell’oggetto, cioè del modo in cui l’apparenza dell’oggetto, cioè la sua 
P-Forma 2-D, si sottopone a trasformazioni con il variare del proprio punto 
di vista. Egli scrive:  

Il profilo sensomotorio di un oggetto è il modo in cui il suo apparire cambia nella 
misura in cui noi ci muoviamo rispetto ad esso (strettamente parlando, è il modo 
in cui la stimolazione sensoriale varia a seconda di come ci si muove). Tutti gli 
oggetti solidi ed opachi hanno in questo senso un profilo sensomotorio. Come ci 
spostiamo su forme più complicate, come i corpi degli animali, delle piante e si-
mili, la geometria necessaria a determinare il profilo sensomotorio di un oggetto 
diventa più complicata. Le nostre abilità percettive, tuttavia, sono abbastanza so-
fisticate da poter gestire queste relazioni. Questa è la spiegazione, secondo ES, 
della possibilità che l’esperienza visiva ci presenti oggetti come tridimensionali e 
voluminosi e con una forma (Noë 2004, 78).  

Quando mi muovo rispetto a un piatto, il suo profilo cambia. Il nostro 
giudizio sulla sua forma attuale consiste nella nostra percezione del suo pro-

                                                
19 Questo vuol dire che, sebbene tali proprietà dell’oggetto siano effettivamente assenti alla 
vista, la nostra conoscenza sensomotoria di come cambierebbe la nostra esperienza visiva di 
tali proprietà dell’oggetto se ci muovessimo fa si che tali proprietà siano, in qualche modo, 
presenti, dal momento che possiamo derivare il contenuto fattuale (il modo in cui le cose 
sono realmente) a partire da quello prospettico (il modo in cui le cose ci appaiono a seconda 
del movimento) – si vedano Nanay 2010, Briscoe 2011. 
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filo e della nostra comprensione del modo in cui il profilo, o la forma appa-
rente, dipende dal movimento. Si potrebbe dire che, in situazioni come que-
ste, riusciamo ad esperire la forma del piatto, a vederla, perché “afferriamo”, 
implicitamente, il suo profilo sensomotorio. Questo nostro “afferrare” il pro-
filo sensomotorio del piatto rende la sua forma disponibile/accessibile 
all’esperienza (2004, 78). In altre parole, vedere la forma 3-D attuale di un 
oggetto implica combinare la sua P-Forma 2-D con un certo profilo senso-
motorio (che abbiamo “attivamente” imparato ad acquisire). Che si sia o no 
combinata la P-Forma dell’oggetto con il suo corretto profilo sensomotorio 
– e così, che si sia o no formata la corretta aspettativa sensomotoria – la per-
cezione di come un oggetto appare rispetto al modo in cui un soggetto si 
muove in relazione a tale oggetto è fondamentale per poter percepire 
l’oggetto stesso.  

Fornite le basi della teoria, vediamo quale nozione di esperienza visiva 
ES propone, sulla base dell’idea che la visione è una forma d’azione. 

4.4. Percezione, azione ed esperienza visiva 

ES sostiene che l’esperienza visiva è in qualche modo il risultato 
dell’interazione sensomotoria con l’ambiente. Tuttavia, la concezione del 
legame tra esperienza visiva e possesso di conoscenza sensomotoria può va-
riare all’interno di ES: talvolta gli autori sembrano concepirle come insepa-
rabili, mentre in altri casi esse sembrano poter essere divise. Infatti, nei suoi 
lavori con O’Regan, Noë sembra avere un’idea diversa da quella che propo-
ne nei suoi personali lavori. Vediamo qui quali sfaccettature può assumere 
questo legame tra esperienza visiva e possesso di conoscenza sensomotoria. 
Ci tengo a precisare che proprio questi aspetti legati all’enattivismo sono 
stati quelli che hanno attirato le maggiori critiche nei confronti di tale teoria. 
Le discussioni venute fuori sono molto spesso impervie e molte questioni 
rimangono irrisolte. Cercherò qui di offrire un resoconto più completo pos-
sibile, tentando di eliminare al massimo le difficoltà concettuali, che tuttavia 
in minor misura rimarranno, perché insite nel dibattito stesso. 

Per cominciare, si noti che Noë & O’Regan (2002) precisano che 
l’esercizio della conoscenza sensomotoria non è sufficiente per l’esperienza 
visiva, ma solo necessario: bisogna aggiungere la conoscenza concettuale 
(cognitiva) di ciò che si offre a livello percettivo sensomotorio per poter ot-
tenere coscienza visiva. Gli autori distinguono tra mera sensibilità percettiva 
(sensitivity) e coscienza (awareness) percettiva. Un soggetto percipiente può 
esibire sensibilità al suo ambiente grazie al solo esercizio di conoscenza 
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sensomotoria. Gli autori riportano l’esempio di un missile con sistema di 
guida che è programmato per accelerare se l’immagine del bersaglio nella 
sua videocamera resta di ugual dimensione o diventa più piccolo e per man-
tenere la velocità se l’immagine cresce di dimensioni. In questo esempio, il 
missile con sistema di guida ha una padronanza di contingenze sensomoto-
rie codificate dal dispositivo interno che le traccia. Tuttavia, sembra ragio-
nevole non attribuirgli il possesso di una coscienza percettiva. Per questo bi-
sogna distinguere il livello di sensibilità percettiva che un sistema sensoriale 
può esibire grazie all’accoppiamento con l’ambiente (come il missile del lo-
ro esempio), da ciò che invece può dirsi coscienza percettiva, che richiede 
qualcosa in più.  

Gli autori avevano già reso l’idea con un esempio nello scritto prece-
dente (O’Regan & Noë 2001). Supponete di guidare la vostra macchina e 
allo stesso tempo parlare al telefono con un amico. Mentre state parlando, lo 
scenario di fronte a voi stimola il vostro apparato visivo. Il cielo è blu, la 
macchina davanti a voi è rossa, c’è traffico, e così via. Il vostro cervello è 
sintonizzato sulle contingenze sensomotorie relative agli aspetti della scena 
visiva. In aggiunta, usate alcune di queste contingenze sensomotorie per 
controllare il vostro comportamento alla guida, dal momento che aggiustate 
continuamente lo sterzo e adattate la vostra guida ai cambiamenti della stra-
da e del traffico. Tuttavia, vi sarà successo di notare, a posteriori, che nel 
parlare col vostro amico al telefono, non vi curate della maggior parte di 
queste cose di cui normalmente vi curereste in maniera cosciente. Non nota-
te che la macchina di fronte è rossa, che il cielo è blu; vi limitate semplice-
mente a guidare e parlare con il vostro amico. Ciò che vi manca, si direbbe, 
è la coscienza visiva riguardante molti aspetti della scena. In questa situa-
zione non siete affatto diversi da un pilota automatico che controlla il volo 
di un aeroplano, o dal missile stesso menzionato prima. Il vostro comporta-
mento è regolato dalle contingenze sensomotorie appropriate, anche se voi 
rimanete visivamente incoscienti degli aspetti associati della scena. Ma se 
voi doveste rivolgere la vostra attenzione al colore della macchina di fronte 
a voi, e pensarci, o discuterne col vostro amico, o usare la percezione della 
forma della macchina per influenzare le decisioni che state prendendo, allo-
ra, si potrebbe dire che ne siete coscienti.  

Dunque, per un organismo (o un dispositivo), possedere coscienza visi-
va vuol dire detenere, in aggiunta all’esercizio della padronanza delle con-
tingenze sensomotorie rilevanti, la conoscenza concettuale del risultato di 
questo esercizio per il pensiero e la pianificazione. Quando non solo traccia-
te visivamente una caratteristica ambientale esercitando la vostra padronan-
za delle contingenze sensomotorie rilevanti, ma in aggiunta integrate questo 
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esercizio con le capacità di pensiero e di guida dell’azione, allora siete visi-
vamente coscienti delle caratteristiche rilevanti. Così, si può dire, voi state 
vedendo. La coscienza percettiva (awareness) richiede l’integrazione della 
sensibilità percettiva con «più ampie capacità di pensiero e guida razionale 
dell’azione» (broader capacities for thought and rationally guided action) 
(Noë & O’Regan 2002, 569). In altre parole, l’accoppiamento sensomotorio 
non è sufficiente, da sé, per generare esperienza percettiva cosciente.  

Tuttavia, oltre alla modifica della nozione di contingenza sensomotoria 
di cui sopra (§§ 4.1, 4.2), alla fine del suo libro più famoso (2004) Noë ha 
modificato l’idea che aveva precedentemente esposto con O’Regan (2001) 
sulla possibile divisione tra comportamento sensomotorio ed esperienza vi-
siva. Si pensi ad esempio al batterio fototattile, che secondo Noë incorpora 
(embodies) un certo tipo di conoscenza sensomotoria (Noë 2004, 229). Il 
batterio possiederebbe già gli ingredienti necessari per la realizzazione 
(enactment) dell’esperienza. Ciò che differenzia il batterio da forme più “al-
te” di vita è il livello di complessità rispetto al suo repertorio di comporta-
mento sensomotorio. In questo modo, un organismo che acquisisce una cer-
ta complessità nel comportamento sensomotorio accresce anche la sua com-
plessità cognitiva ed esperienziale: complessità sensomotoria e complessità 
cognitiva ed esperienziale vanno di pari passo (march in step). Il lettore do-
vrebbe notare che qui Noë sembra difendere l’idea che non vi è profonda 
divisione tra comportamento sensomotorio, cognizione ed esperienza visi-
va20. Si tenga presente però, che questa idea sembra incompatibile con la 
separazione di questi due processi nell’account proposto con O’Regan (si 
veda l’esempio della guida).  

Inoltre, un lettore attento del suo libro potrebbe notare che quanto detto 
poc’anzi risulta problematico perché a sua volta incompatibile con quanto 
Noë riporta all’apertura della stessa opera (2004, 3, 11), dove sembra in 
realtà supportare l’idea esposta con O’Regan, offrendo un’interessante di-
samina di ciò che egli chiama cecità esperienziale, un fenomeno che sembra 
contrastare con l’idea, esposta nel capoverso precedente, che comportamen-
to sensomotorio ed esperienza visiva – e cognizione – siano inseparabili. La 
cecità esperienziale è una forma di cecità che non è dovuta al danneggia-
mento dell’apparato sensoriale del soggetto percipiente – da cui una conse-
guente carenza sensoriale. Essa è una forma di cecità che sopraggiunge co-
me risultato di un’«incapacità di integrare la stimolazione sensoriale con 
movimento e pensiero» (Noë 2004, 4). Questo tipo di cecità avviene a causa 

                                                
20 Per un’analisi tra i rapporti di questi tre concetti diversi – che qui non è possibile 
differenziare a dovere – si veda (Gabgopadhyay & Kiverstein 2011). 
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della rimozione delle cataratte in pazienti congenitamente ciechi. La rimo-
zione delle cataratte in questi pazienti ripristina le sensazioni visive senza 
tuttavia ripristinare, effettivamente, l’esperienza visiva. I pazienti che hanno 
subito questa operazione riportano sensazioni prive di forma (undergoing 
sensations that lack form). Un famoso esempio è Virgil, paziente di Sacks, 
che riporta che movimento e colori erano come “tutti mischiati insieme” (all 
mixed up), senza significato (meaningless) e sfocati (blur) (Sacks 1995, 114, 
citato da Noë 2004, 5 e da Gangopadhyay & Kiverstein 2011, 69-70).  

Noë afferma che in questi pazienti la conoscenza sensomotoria continua 
ad essere perturbata. Essi hanno perso ogni comprensione di come le sensa-
zioni visive cui sono sottoposti siano significanti per il pensiero e l’azione. 
Essi differiscono dunque dal sistema di guida del missile o dal batterio foto-
tattile, in quanto sono carenti nella conoscenza sensomotoria. Il batterio ed il 
missile hanno carenza di esperienza visiva poiché, pur avendo una cono-
scenza sensomotoria, non possiedono tuttavia capacità inferenziali e di pen-
siero. Quei pazienti, al contrario, pur avendo capacità inferenziali e di ra-
gionamento, mancano della specifica forma di conoscenza sensomotoria 
collegata alla visione. Questa carenza nella conoscenza sensomotoria fa sì 
che essi siano incapaci di integrare qualsiasi stimolazione sensoriale cui so-
no sottoposti con le loro capacità per il pensiero e l’azione (Noë 2004, 4). 
Va tuttavia specificato che questi pazienti non mancano completamente di 
esperienza visiva, come si evince dal resoconto di Sacks sulla condizione 
del paziente Virgil. Inoltre, essi hanno un diverso tipo di conoscenza senso-
motoria, non legata alla vista ma agli altri sensi. Il problema, dunque, è 
l’incoerenza tra la loro conoscenza sensomotoria (acquisita in mancanza di 
visione) e la percezione visiva21 – si veda anche la nota 19. 

Questi pazienti manifestano però un livello minimo di accoppiamento 
sensomotorio con il loro ambiente. Dopotutto, essi sono sottoposti a sensa-
zioni visive: sono consci (aware) di trovarsi, da un punto di vista meramente 
sensoriale, in una situazione visiva piuttosto che in una situazione uditiva. 
Tuttavia, secondo Noë, questo accoppiamento può avvenire indipendente-
mente dalle loro capacità di pensiero ed azione. Così, per quanto vi siano 
importanti differenze tra questi pazienti ed il sistema missilistico di guida, 
entrambi sono coinvolti in una sorta di accoppiamento sensomotorio in as-
senza di esperienza visiva, e dunque cognizione. Tuttavia, nel caso dei pa-
zienti, questo accoppiamento non è sufficiente. Secondo Gangopadhyay & 
Kiverstein (2009), la descrizione di Noë della cecità esperienziale continua a 

                                                
21 Ringrazio un anonimo revisore per avermi suggerito di specificare questo importante 
punto filosofico, in modo da rendere più esplicita al lettore la questione. 
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coinvolgere un impegno verso l’idea di una distinzione tra mero comporta-
mento sensomotorio ed esperienza visiva - e cognizione. Ciò sarebbe in li-
nea con l’opera scritta insieme ad O’Regan, ma problematicamente contra-
rio a quanto detto alla fine del suo libro (si veda l’esempio del batterio).  

Vorrei far notare che, al di là di quanto sostenuto da Gangopadhyay & 
Kiverstein (2009), l’esempio della cecità esperienziale potrebbe essere com-
patibile con l’idea dell’impossibilità di separare i due processi. Infatti, ciò 
che manca ai pazienti è un’appropriata conoscenza sensomotoria, da cui una 
carenza di esperienza visiva. Ciò vuol dire che, se gli stessi pazienti fossero 
muniti di un grado sufficiente di conoscenza sensomotoria, potrebbero allo-
ra esperire qualcosa a livello visivo; magari raggiungendo una bassa com-
plessità a livello esperienziale22. Inoltre, a mio parere, bisognerebbe precisa-
re se la tesi sostenuta è che conoscenza sensomotoria ed esperienza visiva 
non possono essere separate nel senso che sono la stessa cosa oppure, più 
semplicemente, è che la conoscenza sensomotoria è condizione necessaria, 
ma non sufficiente, dell’esperienza visiva. La prima tesi sembra più forte, 
ponendo un’identità tra i due processi, che non possono essere quindi scissi. 
La seconda sembra invece manifestare l’idea che l’esperienza visiva abbia 
bisogno della conoscenza sensomotoria come ingrediente necessario, ma 
non sufficiente. Di qui, anche il bisogno di un’ulteriore integrazione cogni-
tiva da parte del soggetto percipiente. Tuttavia, non è sempre chiaro, come 
fatto notare da alcuni autori (Albertazzi, van Tonder, Vishwanath 2011, 6, 7, 
Hutto & Myin 2013, Hutto 2005), quale sia la distinzione, all’interno di ES, 
tra diversi termini come conoscenza concettuale, cognizione, pensiero, espe-
rienza visiva e stimolazione sensoriale. Perciò, non è sempre chiaro, 
all’interno delle diverse opere, cosa voglia dire che conoscenza sensomoto-
ria, pensiero, cognizione ed esperienza visiva sono o no processi scindibili. 
Fatte le distinzioni terminologiche, molti problemi sembrano sfumare. Non 
posso tuttavia qui esporre la mia idea completa a riguardo. Ho solo cercato 
di riportare la problematicità del dibattito, arginando il più possibile le diffi-
coltà teoriche presenti23. 

                                                
22 Questo non vuol dire che i pazienti possano essere paragonati col batterio fototattile. In-
fatti, anche se non sufficiente per guidare l’azione, la coscienza visiva di questi pazienti può 
essere considerata di livello superiore. Ringrazio un anonimo revisore per avermi suggerito 
di precisare questo importante punto a fini di chiarezza espositiva. In conformità a questa 
precisazione, vorrei aggiungere che, leggendo l’esempio di Gangopadhyay & Kiverstein 
(2009, 69), che si rifà a Noë (2004, 229; si veda anche p. 4), non è possibile stabilire una 
scala precisa, all’interno delle diverse situazioni, di conoscenza sensomotoria ed esperienza 
visiva. In questa sede non posso approfondire questo punto.  
23 Si vedano Paternoster 2007, Menary 2006, Hutto & Myin 2013. 
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Per concludere, se volessimo sintetizzare, sembra che ES non sia chiaro 
su quale tipo di relazione intercorra tra stimolazione sensoriale legata 
all’accoppiamento sensomotorio e coscienza percettiva – e cognizione. In-
izialmente, O’Regan e Noë sostengono che essi siano processi divisi. Ef-
fettivamente, Noë stesso mantiene questa idea nel suo libro. Tuttavia, alla 
luce di alcune interpretazioni, sembra che in seguito Noë neghi tale idea 
all’interno della stessa opera (per una disamina più tecnica di questi cambi-
amenti si vedano Gangopadhyay & Kiverstein 2009).  

Detto questo, nelle seguenti sezioni vorrei esplorare quanto proposto in 
merito a due altri punti in letteratura. Il primo riguarda la questione della 
natura delle diverse modalità sensoriali ed il suo rapporto in particolare con 
l’esperienza visiva. Il secondo riguarda la critica di ES alla snapshot con-
ception. 

4.5. Le modalità sensoriali e i correlati neurali della coscienza 

ES sostiene anche di poter fronteggiare uno dei problemi più importanti in 
contesti di filosofia delle neuroscienze. Secondo Gallese, da un punto di vi-
sta neurofisiologico, ogni organismo vivente è “immerso” in un campo di 
energie (elettro-magnetica, meccanica, chimica). Queste forme di energia 
cui possono essere ridotti gli stimoli a cui ogni organismo è sottoposto (sti-
moli visivi, acustici, tattili, termodolorifici, olfattivi, gustativi) devono esse-
re trasdotte in un codice comune, il potenziale d’azione (l’eccitazione elet-
trochimica) unico codice conosciuto dai miliardi di cellule che compongono 
il nostro sistema nervoso. I differenti recettori (retina, i recettori acustici, 
tattili) assolvono proprio questo ruolo: codificare le differenti forme di 
energia da cui siamo “bombardati” nel codice comune rappresentato 
dall’eccitabilità elettrochimica dei neuroni. Da un lato c’è la dimensione 
energetica, un’interfaccia rappresentata dei recettori e rispettivi sistemi sen-
soriali; dall’altro, un codice comune, quello neuronale dei potenziali 
d’azione. Sorge però un problema: perché vediamo con la corteccia visiva e 
udiamo con la corteccia uditiva, e non viceversa?24 Cosa rende visive in-
formazioni che viaggiano lungo le vie visive, dal momento che il codice im-
piegato in tali vie – il potenziale d’azione, determinato dalla variabile per-
meabilità agli ioni delle membrane delle cellule nervose che costituiscono 
tali vie – non differisce in alcunché da quello impiegato nelle vie tattili o in 

                                                
24 Non a caso una delle opere di O’Regan – sebbene un’opera nella quale ha già preso il 
distacco da Noë – si intitola: “perché il rosso non suona come un campanello” (Why red 
doesn’t sound like a bell) (2011). Purtroppo non è possibile qui un resoconto di tale opera. 
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quelle uditive? Ancora oggi si segue la formulazione della risposta data da 
Muller nel XIX secolo: la “legge delle energie specifiche”. La specificità 
delle singole modalità sensoriali deriva dalla specificità dei diversi organi di 
senso e delle vie nervose che da questi prendono origine. Le vie visive sono 
tali, cioè l’informazione in esse contenuta è visiva, in quanto tali vie origi-
nano dalla retina, cioè da quell’insieme di recettori – i coni e i bastoncelli – 
deputati a trasdurre le onde elettromagnetiche dello spettro visibile. Lo stes-
so argomento viene utilizzato per caratterizzare come visive alcune aree del-
la corteccia cerebrale, sito d’arrivo dell’informazione che si origina dai re-
cettori retinici. Questa non è tuttavia una risposta soddisfacente: come attri-
buire a un codice intrinsecamente ambiguo, in quanto comune, le diverse 
valenze sensoriali? La specificità dei meccanismi trasduttivi all’origine delle 
diverse vie sensoriali è veramente sufficiente a garantire l’individualità fe-
nomenologica del soggetto senziente? Gli stessi potenziali d’azione caratte-
rizzano infatti anche la funzione di quelle parti motorie del nostro cervello 
che controllano e guidano i nostri movimenti e le nostre azioni (Gallese 
2006, 293). 

Ora, se l’attività neurale è semplicemente un codice arbitrario, c’è allora 
bisogno di una spiegazione per la particolare esperienza sensoriale che può 
venire associata ad ogni elemento del codice. Molti neuroscienziati e neuro-
fisiologi sembrano soddisfatti dalla risposta offerta da Müller (1838/1840)25, 
in base alla quale ciò che determina, ad esempio, il particolare aspetto visivo 
delle sensazioni visive è il fatto che queste sensazioni sono trasmesse da 
specifiche vie nervose: in questo caso, quelle che originano dalla retina 
(propria dell’occhio) e non nella coclea (propria dell’orecchio) e che proiet-
tano a determinate regioni cerebrali, in questo caso, l’area corticale V1. E’ 
certamente vero che l’influsso retinico è proprio legato ad aree circoscritte 
del cervello e che questo potrebbe costituire un vantaggio al livello 
dell’architettura dell’implementazione neurale delle computazioni necessa-
rie a generare sensazioni di tipo visivo. Ma il problema riguarda il fatto che 
la scelta di un particolare sottoinsieme di neuroni, o di particolari regioni 
corticali, non può, di per sé, spiegare perché attribuiamo qualità visive piut-
tosto che uditive al flusso informazionale che ci arriva. Si potrebbe supporre 
che i neuroni coinvolti in differenti modalità sensoriali sono di tipi differen-
ti, probabilmente con differenti neurotrasmettitori. Ma allora il problema si 

                                                
25 L’idea di Müller è fra le più discusse da un punto di vista filosofico, nella storia della 
neurofisiologia. É qui impossibile tracciarne un’analisi storica. La versione che riporto è 
quella generalmente menzionata nei dibattiti neuroscientifici e filosofici odierni, si veda 
Gallese 2006.  
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ripropone: come e perché differenti neurotrasmettitori danno vita a differenti 
esperienze?  

Ancora, si potrebbe affermare che differenti aree corticali realizzano 
differenti tipi di computazioni, ma questo ci porterebbe a chiedere nuova-
mente: come queste computazioni possono dar vita alla diversità di queste 
esperienze? Come detto, per la legge di Müller, ciò che si suppone determi-
nare la differenza tra le modalità sensoriali sembra essere qualche caratteri-
stica inerente le vie nervose coinvolte. Questo sembra impegnarci alla po-
stulazione di qualche speciale proprietà “extra” che differenzia il sostrato 
neurale di queste vie, o qualche meccanismo addizionale speciale, la cui na-
tura dipenderebbe da un’ulteriore spiegazione, che al momento non abbia-
mo. Secondo ES, ciò che differenzia le modalità sensoriali è la presenza di 
differenti leggi dalle quali dipendono le differenti contingenze sensomotorie 
associate a ciascuna modalità sensoriale. La percezione uditiva e quella vi-
siva, per esempio, sono entrambe forme di attività esplorativa, ma ognuna di 
esse è governata da contingenze sensomotorie differenti (anche se quelle 
della visione e del tatto sono particolarmente interconnesse a livello funzio-
nale nell’interazione col mondo esterno).  

Per ES, così come non è necessario postulare un’intrinseca essenza 
dell’andare a cavallo per spiegare perché è diverso dall’andare in moto, allo 
stesso modo, non è necessario postulare una legge delle energie specifiche, 
per spiegare la differenza tra la visione e gli altri sensi, dal momento che è 
sufficiente notare come le modalità sensoriali sono costituite 
da/obbediscono a diversi insiemi di contingenze sensomotorie. Per esempio, 
mentre vi muovete per raggiungere il telecomando sul tavolo, c’è una sorta 
di effetto incombente (looming effect), cioè un’espansione della proiezione 
retinica. Se poi vi girate verso la tv, che si trova a sinistra, ciò causa il suo 
spostamento, nel campo visivo, verso la destra26. Lo stesso vale per la per-
cezione uditiva. Pensate all’effetto doppler – comunemente conosciuto come 
l’effetto dell’ambulanza – che è dovuto ad un cambiamento, rispetto al valo-
re originario, della frequenza o della lunghezza d’onda percepita da un os-
servatore raggiunto dall’onda emessa da una sorgente in movimento rispetto 
all’osservatore stesso. Questo ci riporta all’idea di ES che un individuo per-
cipiente è un individuo capace di usare la propria padronanza delle contin-
genze sensomotorie legate alle diverse modalità sensoriali. Ciò significa che 
l’attività dei substrati neurali che rende possibile l’esperienza percettiva è 

                                                
26 Nöe esplicita il debito intellettuale con la tradizione ecologica e fenomenologica (2004, 
Ch. 2). Seguendo Gibson la percezione è un processo attivo; seguendo Merleau-Ponty, “la 
visione è palpazione con lo sguardo”, si veda Mckay 1973.  
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necessaria, ma non sufficiente per il verificarsi di questi fenomeni. Si noti 
che questi aspetti legati alle modalità sensoriali e alla specializzazione cere-
brale sono trattati anche in relazione agli studi sulla “plasticità neurale”, che 
hanno assunto una centralità notevole nella prospettiva di Noë (si veda ad 
esempio Noë 2004, Ch. 7, 2010, Ch. 3; a tal proposito si veda anche Salis 
2011, Sezione 3, 4) e su cui tornerò poco sotto. 

Infatti, il problema di come definire la natura delle differenti modalità 
sensoriali porta ad un dibattito parallelo: quello in merito alla spiegazione 
della peculiarità dell’esperienza visiva. In diversi lavori (Noë & Thompson 
2004 a, 2004 b; Hurley & Noë 2003) Noë ha cercato di contrastare quella 
che viene comunemente definita in letteratura, la dottrina del matching con-
tent (contenuto corrispondente). Secondo questa dottrina, per ogni esperien-
za visiva (E) vi è un sistema neurale rappresentazionale (N) tale che (1) (N) 
è il minimo sostrato neurale rappresentazionale la cui attivazione è suffi-
ciente per il verificarsi di (E), e (2) c’è un abbinamento (match) tra il conte-
nuto di (E) ed il contenuto di (N) (Chalmers 2000, Metzinger 2000; si veda 
anche Block 2005a, 2005b). Tutto ciò vuol dire che l’esperienza visiva (E) 
di un tavolo è semplicemente dovuta all’attività di un correlato neurale ben 
preciso (N), per esempio una precisa popolazione neurale nella corteccia vi-
siva primaria V1 e che l’attività di tale correlato neurale (N) è responsabile 
solo dell’esperienza (E)27. Sulla scia di quanto detto sopra, Noë e colleghi 
hanno rigettato l’idea che il compito di un’indagine sulla coscienza percetti-
va visiva sia quello di scoprire i sistemi neurali rappresentazionali che corri-
spondono sistematicamente ai contenuti dell’esperienza cosciente, i cosid-
detti neural correlates of consciousness (NCC)28. Si dubita che tale coinci-

                                                
27 Ci sono differenti versioni, meno rigide di quella descritta qui, di questa teoria, si veda 
Metzinger 2000. Tuttavia, questa formulazione sembra meglio rendere l’idea. Inoltre, essa è 
proprio quella alla quale ES si oppone. 
28 La necessità degli (NCC) è pacifica, altrimenti anche i cadaveri privi di attività neurale 
potrebbero svolgere compiti cognitivi – ringrazio un anonimo revisore per avermi sollecita-
to ad offrire tale specificazione. Sembra ovvio che un certo NCC, inteso in senso lato come 
l’attività cerebrale corrispondente ad una data esperienza cosciente, sia una condizione nec-
essaria per quell’esperienza cosciente, e ciò non appare come un punto problematico. La 
loro sufficienza è invece problematica: avere una certa configurazione neurale, in questo 
caso, corrisponderebbe in modo certo ad un particolare stato con un contenuto determinato. 
Chiaramente, è proprio questa possibilità ad essere controversa e a giustificare l’attacco di 
Noë. Infatti, che gli (NCC) siano da intendersi come condizione sufficiente per l’esperienza 
dalla dottrina del matching content è detto esplicitamente poco sopra (“(1) N è il minimo 
sostrato neurale rappresentazionale la cui attivazione è sufficiente per il verificarsi di E”). 
In altre parole, come nell’esempio riportato sulla visione del tavolo, ciò che viene messo in 
dubbio da Hurley e Noë è proprio l’idea che l’attività di un preciso correlato neurale sia da 
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denza con i contenuti possa effettivamente esserci. Questo perché è vera-
mente difficile che un contenuto di natura subpersonale (cioè non accessibi-
le alla coscienza) coincida perfettamente con un contenuto cosciente, data la 
profonda plasticità del cervello (Hurley & Noë 2003). Infatti, gli studi su ta-
le plasticità, detta anche plasticità neurale o sinaptica, mostrano come il cer-
vello possa abbinare, in alcuni casi e con i dovuti limiti, funzioni differenti, 
a popolazioni neurali o porzioni corticali differenti. Per tornare all’esempio 
di prima, non è detto che l’esperienza visiva di un tavolo (E) sia semplice-
mente dovuta all’attività di un correlato neurale ben preciso (N), per esem-
pio una precisa popolazione neurale nella corteccia visiva primaria V1. In-
fatti, Hurley e Noë mostrano proprio come i contenuti della percezione tatti-
le possano delle volte essere mappati sulla corteccia visiva29. Il punto cru-
ciale sembra essere che tale plasticità neurale si sviluppa proprio a partire 
dal rapporto dell’organismo con l’ambiente. Quindi, tale dottrina del mat-
ching content sarebbe vana poiché, come detto poco sopra, l’esperienza per-
cettiva è data dall’accoppiamento tra organismo ed ambiente e dall’attività 
esplorativa dell’organismo. Non è quindi possibile assumere che la perce-
zione dipenda semplicemente dal correlato neurale corrispondente che viene 
attivato durante l’attività cerebrale. Bisogna tener conto del fatto che 
l’attività dei fenomeni neurali è profondamente dipendente dalla natura 
esplorativa dei supporti nei quali sono implementati. Nel caso degli umani, 
un cervello inserito nella parte rostrale del nostro corpo: la testa. In altre pa-
role, secondo ES i veri substrati della coscienza visiva non possono essere 
solo i fenomeni corticali ad essa usualmente collegati, senza tener conto del-
le attuali interazioni col mondo. Il correlato attraversa le divisioni tra cervel-
lo, corpo e mondo (si confronti con Gibson, § 3), contrariamente al vincolo 
dell’isomorfismo dettato dalla corrispondenza dei contenuti30.  

                                                                                                                        
sola sufficiente per qualificare un’esperienza visiva. Ringrazio anche un altro anonimo re-
visore per avermi esortato a chiarire questo punto in nota. 
29 A tal proposito, si veda la discussione di Salis (2011) riguardante altri casi riportati da 
Noë (2010). 
30 Si veda la nota precedente. Si noti inoltre che, secondo ES, se il computazionalismo fosse 
sulla giusta strada, ciò vorrebbe dire che un organismo per sua natura completamente stati-
co che scatta istantanee al mondo circostante che devono poi essere computazionalmente 
elaborate, dovrebbe avere la stessa complessità cognitiva di un organismo dinamico che si 
muove nell’ambiente esplorando le occorrenze sensomotorie e capendo come rispetto ad 
esse muta anche la prospettiva rispetto alla stimolazione. Tuttavia, come vedremo alla fine 
di questo articolo, tenere conto del fatto che un organismo possa muoversi non contrasta 
con l’idea che l’esperienza visiva si basi su rappresentazioni computazionali interne del 
mondo circostante. 
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Questo isomorfismo è solitamente motivato in letteratura dalla “dottrina 
della sopravvenienza psicofisica”, secondo la quale tutti gli stati e i processi 
psicologici sopravvengono in contemporanea agli stati fisici interni 
dell’organismo. Per contrastare tale tesi, Noë e colleghi hanno riportato una 
serie di evidenze concernenti la rivalità binoculare, cioè il fenomeno nella 
percezione visiva per il quale la percezione stessa si alterna tra due differen-
ti immagini presentate ad ogni occhio. Ciò si può notare quando stimoli mo-
noculari differenti vengono presentati alle corrispondenti porzioni delle 
mappe retinotopiche dei due occhi. Invece che percepire una sorta di fusione 
risultante dai due stimoli, l’esperienza visiva che consegue è quella di 
un’alternanza nel tempo di due stimoli differenti (che competono per la do-
minanza percettiva). Ebbene, Noë ha mostrato che nella rivalità binoculare 
non ci sia modo di mappare l’attività neurale in maniera precisa ed univoca, 
indipendentemente dal contesto ecologico, sensomotorio e contestuale. In-
fatti, molti tipi di risposta nelle cellule visive sono fortemente dipendenti da 
fattori comportamentali, come la postura dell’animale, la sua inclinazione 
corporea, la sua stimolazione uditiva. Altri studi mostrano come l’attenzione 
e la rilevanza di uno stimolo per la performance di un compito all’interno 
dell’ambiente possono anch’essi modulare le risposte dei neuroni visivi in 
maniera diversa. Per esempio, le proprietà di risposta dei neuroni modulati 
nei percetti rivali, cioè nei percetti legati rispettivamente ai due occhi, sono 
influenzate dalla richiesta del compito percettivo. Tutto ciò mostra come la 
rivalità binoculare sia una forma di selezione nella competizione di diversi 
stimoli (rispetto all’attivazione di diverse aree), la quale avviene in assenza 
di esplicite istruzioni riguardo all’essere sintonizzati percettivamente su uno 
stimolo piuttosto che su un altro. In altre parole, non è possibile stabilire 
minuziosamente un mapping tra attivazione neurale e stimolazione visiva 
senza tener conto di ciò che c’è all’esterno dell’animale. 

In favore dell’idea che le modalità sensoriali dipendono dalle contin-
genze sensomotorie (si confronti con il caso di udito e vista che ho riportato 
sopra), e non solo dai correlati neurali, come per la dottrina del matching 
content, o da energie specifiche agli organi di senso, come la proposta di 
Müller, ci sono evidenze indicanti che una particolare modalità percettiva 
non è legata solo al canale sensibile che normalmente la istanzia, bensì a 
uno specifico sistema di invarianze sensomotorie (come appunto 
nell’esempio di udito e vista che ho riportato sopra). Gli apparati di sostitu-
zione visuo-tattile (ASVT) realizzati da Bach-y-Rita sembrano coerenti con 
ES e sembrano offrire supporto teorico alla sua tesi principale. Attraverso 
gli AVST le immagini catturate da una videocamera digitale indossata dal 
soggetto sono trasformate in un codice di stimolazione cutaneo. In questo 
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modo lo stimolo visivo è trasformato in stimolo tattile e può essere percepi-
to come tale. Dopo un iniziale periodo di adattamento soggetti cechi dalla 
nascita sono in grado di orientarsi nello spazio e riconoscere oggetti sulla 
base degli impulsi tattili forniti dall’AVST (Bach-y-Rita 1972; Bach-y-Rita, 
& Kercel 2003). In accordo con ES, tale risultato non si ottiene con soggetti 
e ambienti statici, ma solo attraverso una ripetuta pratica d’interazione di-
namica con l’ambiente. I partecipanti devono infatti essere in grado di muo-
vere la videocamera collegata all’AVST e di esplorare lo spazio circostante, 
prendendo così confidenza con le regolarità nella variazione di stimoli tattili 
che il movimento comporta (regolarità sensomotorie). Inoltre, alcuni sogget-
ti particolarmente esperti affermano di non percepire più lo stimolo in for-
mato tattile, ma visivo (O’Regan 2011). Passiamo ora al rifiuto da parte di 
ES della snapshot conception. 

4.6. Il rifiuto della snapshot conception 

Seguendo la teoria gibsoniana, Noë rifiuta l’idea di Marr (1982) che i pro-
cessi percettivi costruiscano rappresentazioni interne dettagliate 
dell’ambiente esterno (2004, 2). Come detto, le teorie computazionali clas-
siche si basano fortemente sull’idea che il sistema visivo funzioni come una 
macchina fotografica che realizza istantanee del mondo, a cui il soggetto 
avrebbe accesso durante la percezione visiva di una scena. Il soggetto per-
cipiente sarebbe così solo un recipiente passivo di stimoli rapidamente pro-
cessati attraverso successivi stadi computazionali all’interno delle corteccia 
visiva, che poi culminano nell’esperienza percettiva visiva. Al contrario, se-
condo Noë la percezione ci permette di accedere direttamente alla cosa che 
stiamo percependo, senza bisogno di rappresentazioni interne. “Quando 
guardiamo, non ci rappresentiamo la scena con tutti i suoi dettagli che ci si 
parano davanti come nel caso di una fotografia (Noë 2004, 50, 63, 72-73, 
218-219). Come sostiene Noë, non c’è bisogno di costruire una dettagliata 
rappresentazione del mondo esterno (Noë 2004, 50), come volevano le teor-
ie computazionali31. La nostra attenzione seleziona solo pochi dettagli della 

                                                
31 Richiamando quanto detto nell’introduzione, rispetto al fatto che sia enattivismo che 
cognitivismo sono prima di tutto due teorie della cognizione, che trovano poi al loro interno 
famiglie di teorie dedite alla spiegazione di altri aspetti del mentale, come ad esempio la 
percezione visiva, c’è qui bisogno di tracciare un’esplicita distinzione tra 
rappresentazionalismo e anti-rappresentazionalismo intesi in ambito percettivo (visivo) e in 
ambito cognitivo. Da un lato è vero che Noë presenta la propria teoria della percezione 
visiva come una forma di anti-rappresentazionalismo. Tuttavia dal punto di vista più 
generale, relativo alla natura della cognizione, la sua proposta enattivista è stata però 



Gabriele Ferretti – Enattivismo sensomotorio  
 

 

Periodico	
  On-­‐line	
  /	
  ISSN	
  2036-­‐9972	
     
  

scena sulla quale siamo sintonizzati. L’attenzione dirige le nostre capacità 
sensomotorie (Noë 2002, Noë & O’Regan, 2000). Anche se apparentemente 
ci sembra di percepire tutti i dettagli della scena, percepiamo solo pochi 
aspetti con cui effettivamente interagiamo. In effetti, evidenze sperimentali 
mostrano come i soggetti sorprendentemente falliscano nel riconoscere 
cambiamenti macroscopici che occorrono all’interno del loro spazio per-
cettivo. Gli effetti di cecità al cambiamento (change-blidness), ad esempio, 
si presentano in circostanze semplici in cui il soggetto è impegnato in un 
compito d’interazione con l’ambiente e non riesce a notare un grosso cam-

                                                                                                                        
classificata da alcuni autori come una forma di rappresentazionalismo (si veda la 
discussione del lavoro di Nöe presente in Hutto & Myin 2013, in particolar modo i primi 
due capitoli: Ch. 1: Enactivism: The Radical Line; Ch. 2: Enactivisms Less Radical). 
Ringrazio un anonimo revisore per avermi esortato a chiarire questo punto, che sembra 
essere di estrema importanza sia per il lettore esperto, che per quello non esperto, essendo 
uno dei nodi più problematici all’interno di questa letteratura. A questo punto è però 
necessario precisare che questo modo di classificare ES come una teoria 
rappresentazionalista è dovuto principalmente all’accusa nei confronti di ES, da parte di 
Hutto & Myin (2013), di ricadere nel cognitivismo, si veda il § 5.7. Infatti, all’interno di ES 
– e anche del solo Noë (2004) – non sembra chiaro se Noë si riferisca solo al rifiuto di 
rappresentazioni come snapshots, o come più in generale rappresentazioni-proposizionali-
inferenziali di stampo cognitivista, o a qualsiasi tipo di rappresentazioni, come per esempio 
le rappresentazioni motorie, che non sono proposizionali-inferenziali, ma rimangono pur 
sempre processi rappresentazionali, si veda sotto il mio (§ 4.5) – per un’analisi di questo 
punto si veda la discussione proposta da Ferretti & Alai (2016). Per esempio, sebbene 
all’interno di un’opera dedita all’anti-rappresentazionalismo, Noë afferma che «non c’è 
dubbio che la percezione dipenda in qualche modo da ciò che accade nel cervello ed il 
modo di descrivere ciò che accade nel cervello è per mezzo di rappresentazioni» (Noë 
2004, 2); Noë sembra ammettere qui che la percezione, e non la cognizione, si basi su 
qualche forma di rappresentazione e ciò è stato a lungo criticato come un’incoerenza, si 
veda sotto (§§ 5.3, 5.5). Un ulteriore motivo per il quale questo punto rimane oscuro è che 
Noë non vuole specificare se parla di rappresentazioni a livello personale o sub-personale, 
dichiarando che una «teoria della percezione debba mantenersi a cavallo tra il livello 
personale e quello sub-personale» (Ibid.). In questo dibattito, il livello di descrizione 
definito “personale” è quello che concerne i contenuti della percezione accessibili alla 
coscienza del soggetto, mentre il livello sub-personale, che non è accessibile alla coscienza, 
concerne i veicoli corticali che veicolano appunto tali contenuti (Gangopadhyay & 
Kiverstein 2009; per il dibattito generale si vedano Tye 1995, 2000, 2002, 2014, Kind 
2003; si veda inoltre la discussione proposta da Ferretti & Alai 2016 su questo punto; si 
vedano infine Ferretti, forth. a, forth. b per un’analisi del concetto di rappresentazione 
rispetto ai processi viusomotori riportati dalle neuroscienze motorie e della visione). A 
causa di quanto detto, tale controversia sul rappresentazionalismo non sembra facile da 
risolvere. Proprio per questo, O’Regan (2011, Ch. 5) chiarisce esplicitamente il suo 
impegno al concetto di rappresentazione, che sembrava non esser chiaro alla luce dell’opera 
con Noë. Non posso qui entrare nei dettagli di tale dibattito, il lettore interessato può partire 
da questa panoramica e leggere i riferimenti citati per costruirsi un’idea a riguardo. 
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biamento effettuato sulla scena (Simons & Levin 1998, O’Regan, 2011)32. 
Un fenomeno analogo, detto “cecità attenzionale”, occorre quando alcuni 
partecipanti sono coinvolti in compiti di attenzione specifica, come contare 
il numero di elementi in un gruppo, ma falliscono nel notare la presenza di 
elementi estranei nella scena, sebbene insoliti e molto bizzarri (Mack & 
Rock, 1998, Simons & Chabris, 1999). Secondo Gibbs (2005), entrambi i 
fenomeni di cecità non sono comprensibili all’interno di una teoria della 
percezione in cui i soggetti costruiscano una rappresentazione tridimension-
ale completa e dettagliata dell’ambiente circostante a livello cosciente – si 
badi che ciò non vuol dire che i processi visivi al livello di processi subper-
sonali non registrino tutta la scena, le parti della quale vengono poi 
selezionate dall’attenzione; e infatti, non è questa l’idea che Noë vuole con-
trastare. Essi sono spiegabili attraverso l’idea che la percezione sia 
un’attività basata sul controllo dei movimenti di occhi, testa e corpo e che 
siano le interazioni con l’ambiente a selezionare i dettagli rilevanti: per ot-
tenere un’esperienza visiva un agente deve infatti compiere adeguate azioni 
e avere presenti specifici obbiettivi motori. Una porzione del mondo viene 
in questo modo esclusa dalla percezione consapevole semplicemente perché 
irrilevante agli scopi motori che l’agente sta perseguendo in quel momento. 
Sebbene io non possa qui approfondire la questione, sembra doveroso far 
notare che un altro illustre filosofo, Daniel Dennett (1991), aveva già propo-
sto, molto tempo prima di ES, delle interessanti riflessioni riguardo gli effet-
ti dell’attenzione sulla percezione cosciente, e sul conseguente rifiuto di 
quella che ES definisce “snapshot conception”, che, nel linguaggio di Den-
nett, consiste nell’abbandono dell’idea di un “teatro cartesiano”. Tuttavia, 
tali riflessioni non sono sempre adeguatamente prese in considerazione nella 
letteratura enattivista33. Vediamo ora alle critiche mosse ad ES. 

5. Problemi per la teoria sensomotoria  

In questa sezione elencherò le principali critiche sollevate contro ES. 
Alcune di esse sono osservazioni sulla chiarezza della teoria. Altre sono 
critiche alla luce di risultati neuroscientifici. Altre, infine, sono critiche 

                                                
32 Non posso discutere qui gli esperimenti dettagliatamente, si veda Noë 2004.  
33 Ringrazio un anonimo revisore per avermi esortato a riportare tale informazione. Vorrei 
aggiungere che la seguente questione è al centro di un più ampio dibattito sulla visione, sia 
in filosofia della percezione (Nanay 2010, 2012, Briscoe 2011, Noë 2008b, Kelly 2004), 
che in neuroscienze della visione (Pearson & Westbrook 2015). 
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sull’implausibilità, apriori, di alcune idee di ES, indipendentemente dalle 
evidenze neuroscientifiche. 

5.1. Problemi con le P-Proprietà  

Anzitutto, come osservato in Briscoe & Grush (2015), la nozione di P-
proprietà è problematica. Sembra esserci una tendenza nel parlare intercam-
biabilmente di P-proprietà coscientemente percepite da una parte, e di sti-
molazione sensoriale prossimale dall’altra. Noë scrive: 

Il profilo sensomotorio di un oggetto è il modo in cui la sua apparenza cambia in 
relazione a come ci muoviamo rispetto ad esso (strettamente parlando, è il modo 
in cui la stimolazione sensoriale varia a seconda di come ci muoviamo) (2004, 
78). 

Se ci fosse una divisione mente/mondo le P-proprietà sarebbero allora dalla parte 
del mondo (2004, 83).  

Inoltre Noë assume chiaramente che esse siano visibili: «Le P-proprietà so-
no esse stesse oggetti della vista, cioè cose che vediamo» (2004, 83). 

Secondo alcuni (Briscoe 2008, Kiverstein 2010) non è affatto chiaro 
come queste due caratterizzazioni possano essere correlate (P-proprietà co-
scientemente percepite e stimolazione sensoriale). In effetti, le P-proprietà 
sono per ES proprietà relazionali distali degli oggetti che vediamo. Tuttavia, 
le stimolazioni sensoriali sono, per contrasto, veicoli subpersonali prossima-
li della percezione visiva: non sono oggetti della vista. Ma allora come è 
possibile che la conoscenza sensomotoria dipenda da come “impariamo” ad 
accoppiare processi subpersonali con oggetti della vista? In altre parole, se 
non abbiamo accesso ai primi come facciamo ad accoppiarli con i secondi? 
(Briscoe & Grush 2015). Aggiungerei che sarebbe più appropriato dire che 
l’accoppiamento è tra le sensazioni visive a cui abbiamo accesso a livello 
personale sulla base della stimolazione sensoriale, che rimane un fenomeno 
subpersonale, e il profilo sensomotorio di un oggetto, che ci si dà alla visio-
ne cosciente mano mano che lo esploriamo. 

Un ulteriore problema è dato dal fatto che le P-proprietà sarebbero 
percettivamente prioritarie e fondamentali (Noë 2004, 81), perché per 
vedere le proprietà spaziali 3-D intrinseche di un oggetto è necessario 
vedere le sue P-proprietà 2-D e capire come esse verrebbero sottoposte a 
cambiamenti a seconda del variare del punto di vista. Il problema è 
rappresentato dal fatto che, quando vediamo una moneta inclinata, non 
stiamo vedendo qualcosa che sembra un’ellisse verticale (o che ci sembra di 
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vedere, sia in senso epistemico che non epistemico, come tale). Piuttosto, 
stiamo vedendo qualcosa che sembra un disco e sembra essere in parte più 
vicino e in parte è più lontano da noi (le differenti parti – anteriori e 
posteriori – della moneta rispetto a noi). In generale, le forme apparenti (in 
base alla dimensione prospettica della visione) degli oggetti che percepiamo 
non sono (cioè, non sembrano) 2-D, ma hanno (sembrano avere e possiamo 
percepirlo) estensione in profondità (Austin 1962, Gibson 1979, Smith 
2000, Schwitzgebel 2006, Briscoe 2008, Hopp 2013). Tutto ciò ci è 
confermato da evidenze nelle neuroscienze della visione secondo le quali la 
forma 3-D di un oggetto è specificata dalla fonte/sorgente di informazione 
spaziale nella luce riflessa o emessa dalla superficie di un oggetto agli occhi 
del percipiente, così come da fattori oculomotori: disparità binoculare, 
parallasse legata al movimento, occlusione, ecc. (Briscoe & Grush 2015). 

5.2. La critica implicata dal modello delle due vie visive 

Un altro problema è che secondo l’influente teoria delle due vie visi-
ve (Milner & Goodale 1995/2008, Goodale & Milner 2004), la coscienza vi-
siva ed il controllo visuomotorio sono processati da vie che sono differenti 
sia sul piano anatomico che funzionale (rispettivamente, la via ventrale e 
dorsale). In particolare, questa teoria suggerisce la presenza, in umani ed al-
tri mammiferi, di una separazione delle vie visive, basata su strutture ana-
tomo-funzionali discernibili (Milner & Goodale 1995): una via ventrale per 
il riconoscimento visivo cosciente del mondo circostante, ed una dorsale per 
la guida visiva dell’azione, I cui contenuti non sono accessibili alla coscien-
za. La possibilità di dissociazione di queste due vie si deve all’evidenza le-
gata agli studi sulle lesioni corticali. Lesioni alla via dorsale (cioè, la via oc-
cipito-parietale che va dalla corteccia visiva primaria, passa per la corteccia 
parietale posteriore e arriva - tramite delle proiezioni - alle vie premotorie e 
motorie) pregiudicano la possibilità di usare informazione visiva per guidare 
l’azione (atassia ottica), laddove non danneggiano i processi legati al rico-
noscimento visivo dell’oggetto – si veda sotto il § 5.5. per ulteriori dettagli 
tecnici su questa via; lesioni alla via ventrale (cioè, la via occipito-
temporale, che va dalla corteccia visiva primaria alla corteccia infertempora-
le) pregiudicano la possibilità di riconoscere gli oggetti e le cose che ci si 
presentano nella scena visiva (agnosia visiva), laddove non danneggiano la 
guida visiva dell’azione (Jacob & Jeannerod 2003). Tale dissociazione è 
suggerita anche da studi comportamentali che mostrano come, in individui 
sani, alcune illusioni visive “ingannano” la nostra percezione ventrale co-
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sciente, ma non quella dorsale (non posso qui approfondire il dibattito sulle 
due vie visive; per l’analisi filosofica si vedano Nanay 2013a, 2013b, 2014, 
Briscoe 2009, Gangopadhyay, Madary, Spencer 2010, Clark 1999, 2001, 
2007, 2009, Ferretti forth. b; per quella neurofisiologica si vedano Schenk & 
McIntosh 2010, Kravitz et al. 2011, 2013, Bruno & Battaglini 2008, McIn-
tosh & Schenk 2009) – si veda comunque sotto il § 5.3. Proprio tali risultati 
hanno portato sia filosofi che neuroscienziati a sostenere che, a differenza 
della percezione ventrale, la percezione dorsale è completamente inaccessi-
bile alla coscienza e questo suggerisce che i contenuti dell’esperienza visiva 
cosciente non possono essere usati dalle aree che nel cervello dei primati 
sono preposte al controllo visuomotorio – è tuttavia importante precisare 
che c’è un dibattito aperto sull’accessibilità dei contenuti di entrambe le vie 
visive da parte della coscienza, così come della loro possibile interrelazione 
anatomo-funzionale (Nanay 2013b, 2014, Briscoe 2009, Bruno & Battaglini 
2008, McIntosh & Schenk 2009). Sulla stessa linea argomentativa Clark 
(2002) ha proposto una teoria alternativa ugualmente basata sulla percezione 
come abilità (motoria), nella quale però la relazione tra l’esperienza visiva 
cosciente e l’informazione visiva per l’interazione sensomotoria è indiretta e 
soprattutto non-costitutiva (si veda anche Clark 1999, 2001, 2007, 2009) – 
non posso addentrarmi nei dettagli tecnici del lavoro di Clark per motivi di 
spazio; più in generale, dire che la componente motoria di un organismo 
gioca solo un ruolo causale nell’esperienza visiva, significa sostenere l’idea 
che il movimento non è necessario all’esperienza visiva, in quanto la possi-
bilità di movimento cambia semplicemente i contenuti dell’esperienza visi-
va (un organismo statico ed uno dinamico avranno entrambi esperienza vi-
siva, ma diversa); dire invece che la componente motoria di un organismo 
gioca un ruolo costitutivo, significa sostenere l’idea che il movimento sia 
necessario per avere esperienza visiva: senza di esso, non si ha alcuna espe-
rienza visiva (solo un organismo dinamico può allora avere esperienza visi-
va); tornerò più analiticamente su questo punto (§ 5.6.). Sullo stesso punto, 
hanno insistito Jacob (2006, 2008) e Prinz (2006), il secondo dei quali ha 
mostrato come la visione possa tranquillamente operare indipendentemente 
dalle risposte motorie e che, così, il rapporto tra visione ed azione è appunto 
causale e non costitutivo.  

Jacob e Jeannerod attaccano, sulla base di tale teoria, il concetto di 
conoscenza sensomotoria. Infatti, in linea con la teoria delle due vie visive, 
studi neurofisiologici riportano casi di pazienti con lesioni al lobo parietale 
(parte del cervello visivo dorsale) che vivono una disfunzione (atassia 
ottica) in cui la trasformazione visuomotoria necessaria per trasformare gli 
attributi degli oggetti in proprietà di azione è danneggiata, ma la capacità di 
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riconoscere, percepire ed avere esperienza visiva della forma la taglia e 
l’orientamento degli oggetti rimane intatta. Al contrario, pazienti affetti da 
agnosia visiva dovuta ad una lesione alla corteccia inferotemporale (parte 
del cervello visivo ventral) sono privati dell’esperienza visiva delle forme 
degli oggetti. Tuttavia, essi possono ancora efficientemente dar vita ad 
azioni sugli oggetti guidate visivamente (Jacob & Jeannerod 2003, Ch. 3). 
Così, non sembra affatto che l’abilità sensomotoria che ci permette di 
raggiungere ed afferrare manualmente un oggetto sia costitutiva del 
contenuto della nostra esperienza visiva. Inoltre, se tutte le esperienze visive 
fossero costituite dalla conoscenza delle contingenze sensomotorie, come 
potremmo spiegare il fatto che si può esser sorpresi dal contenuto 
dell’esperienza visiva? Come può esserci un contenuto nell’esperienza 
visiva che risulta essere inaspettato? Infine, secondo l’interpretazione 
dell’evidenza psicofisiologica le dissociazioni tra le risposte percettive e 
quelle visuomotorie suscitano dubbi sull’idea che il contenuto 
dell’esperienza visiva cosciente debba essere edificato con la conoscenza 
implicita delle contingenze sensomotorie. È importante notare come Jacob e 
Jeannerod abbiano sottolineato che sebbene le intuizioni di fondo di ES 
siano molto importanti, tuttavia non sono effettivamente precise. 

5.3. Le due vie visive e la presenza di rappresentazioni 

Un’ulteriore difficoltà per l’anti-rappresentazionalismo legato alla teoria di 
ES è che, come ha fatto notare Nanay (2014, 2013b), certe volte sembra che 
il nostro sistema percettivo attribuisca due proprietà incompatibili allo 
stesso oggetto. Se accettiamo la presenza di rappresentazioni percettive, è 
facile spiegare questo fenomeno: abbiamo due rappresentazioni percettive, 
ognuna delle quali rappresenta l’oggetto come avente una delle due 
proprietà incompatibili tra loro. Non è chiaro come un’anti-
rappresentazionalista possa rispondere. Per capire meglio quello che sto 
dicendo, bisogna far riferimento all’esempio che riporta Nanay riguardo il 
modello delle due vie visive. Si prenda il caso di una famosa illusione ottica, 
l’illusione di Ebbingaus: un cerchio che è circondato da cerchi più piccoli 
sembra più grande che un cerchio della stessa taglia che però è circondato 
da cerchi più grandi. La stessa illusione può essere realizzata in 3-D. Una 
moneta circondata da monete più piccole sembra più larga di una moneta 
dello stesso diametro circondata da monete più larghe. La cosa interessante 
è che, sebbene la nostra esperienza percettiva visiva rimane ingannata 
dall’illusione, cioè il primo cerchio sembra essere più grande del secondo, 
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se ci chiedono di prendere una delle due monete centrali, l’apertura della 
nostra mano sembra non essere affatto influenzata, in base all’afferramento, 
dalla vista: come recita il titolo dello studio, queste illusioni ingannano gli 
occhi ma non la mano (deceive the eye but not the hand) (Aglioti et al. 
1995). Ebbene, la spiegazione rappresentazionalista è che possediamo due 
rappresentazioni percettive distinte: una dorsale per l’azione, ed una 
ventrale per la coscienza visiva. Ognuna di esse rappresenta la moneta 
centrale come avente diverse proprietà legate alla taglia. Questo non è 
tuttavia possibile in un quadro anti-rappresentazionalista. Un anti-
rappresentazionalista non riuscirebbe a spiegare tale situazione percettiva 
perché, se il sistema visivo non costruisce rappresentazioni, o meglio, 
diverse rappresentazioni – in questo caso due – non è chiaro come possiamo 
percepire visivamente due proprietà diverse dell’oggetto che abbiamo di 
fronte, come nel caso delle diverse taglie percepite della moneta. 

5.4. Una possibile replica da parte di ES alla teoria delle due vie visive 

Tuttavia, gli enattivisti possono appellarsi a due forme di repliche. Primo, è 
stato mostrato come la coscienza visiva possa essere usata per la program-
mazione visuomotoria (Briscoe 2009, Briscoe & Schwenkler 2015), contra-
riamente a quanto la teoria esposta sopra sembrerebbe affermare. Questo 
perché entrambe le vie visive possono comunicare durante i rispettivi pro-
cessi e sulla base del fatto che entrambe hanno accesso alla stessa mappa re-
tinotipica durante i processi visivi. Secondo, come detto sopra, ES rigetta 
l’idea che la funzione della visione sia quella di guidare l’azione (ciò che 
invece era per Gibson). In altre parole, non si afferma che la coscienza per-
cettiva dipende dalle nostre abilità visuomotorie, se per visuomotorie 
s’intende l’insieme di abilità che fa uso della visione per raggiungere, mani-
polare o afferrare gli oggetti. Come detto sopra, l’idea è che la visione di-
penda dalla stima degli effetti sensoriali del movimento (Noë 2010, 249). 
Quindi, dal momento che ES non s’impegna all’idea che vedere dipende dal 
sapere-come agire in relazione a ciò che vediamo, non è minacciata 
dall’evidenza empirica della dissociazione funzionale della coscienza per-
cettiva visiva dall’azione guidata visivamente. In altre parole, il fatto che la 
visione deputata alla guida dell’azione non guidi coscientemente le nostre 
azioni non implica che non possiamo percepire coscientemente gli effetti 
sensoriali del movimento legato a tali azioni. L’idea che la visione dipenda 
costitutivamente dalla stima dagli effetti sensoriali del movimento rimane 
quindi salva. In termini tecnici, il fatto che la visione dorsale, subpersonale, 
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non guidi coscientemente l’azione non implica che il carattere della visione 
cosciente, della quale sarebbe responsabile la visione ventrale, non possa 
dipendere dalla stima dagli effetti sensoriali del movimento, la cui guida, a 
livello visivo, rimane comunque inaccessibile da un punto di vista cosciente 
– le cose non sono in realtà così facili, visto che è stato mostrato su più fron-
ti che la dissociazione non è così profonda né dal punto di vista anatomico 
né da quello funzionale e che il cervello visivo, specialmente per ciò che 
concerne la sua porzione dorsale, presenta in realtà diverse biforcazioni; 
inoltre, c’è un dibattito caldo nelle neuroscienze della visione riguardo la 
possibilità che la visione cosciente si identifichi, a livello anatomo-
funzionale, solo con la visione ventrale; per finire, molti dei processi visivi 
complessi sembrano risultare da un’interazione profonda tra le due vie (si 
vedano Nanay 2013a, 2013b, 2014, Briscoe 2009, Gangopadhyay, Madary, 
Spencer 2010, Clark 1999, 2001, 2007, 2009, Schenk & McIntosh 2010, 
Kravitz et al. 2011, 2013, Bruno & Battaglini 2008, McIntosh & Schenk 
2009). A tal proposito, è stato recentemente mostrato che, anche seguendo il 
modello delle due vie visive, si può sostenere che ci sia un legame costituti-
vo tra i contenuti spaziali dell’esperienza visiva e le azioni del soggetto per-
cipiente (Briscoe 2009). Queste repliche sono esposte in un volume che 
vuole riportare proprio le essenziali prove empiriche che dovrebbero sco-
raggiare i sostenitori del modello delle due vie visive (Gangopadhyay, Ma-
dary, Spencer 2010). 

5.5. Problemi legati al rapporto tra rappresentazioni, affordances e con-
tingenze sensomotorie 

Un altro problema è che Noë non è sempre chiaro rispetto al suo rapporto 
con la teoria di Gibson. In particolare, prima sembra proporre che le contin-
genze sensomotorie siano equiparabili alle affordances, mentre successiva-
mente nega tale idea. Di seguito il passaggio in cui l’autore propone 
l’equazione,  

La teoria di Gibson può essere adesso utilmente riformulata nel contesto 
dell’approccio enattivo. La percezione si basa sulla struttura delle contingenze 
sensomotorie. Vedere che qualcosa è piatto vuol dire precisamente vedere questa 
cosa come ciò che offre contingenze sensomotorie. Sentire che una superficie 
piatta è precisamente percepire qualcosa come un impedimento o qualcosa che 
dà forma alle nostre possibilità di movimento. Ciò dà credito all’idea Gibsoniana 
di affordance. Percepire è, tra le altre cose, imparare come l’ambiente struttura le 
proprie possibilità di movimento (…) e azione. La teoria di Gibson, e ciò è plau-
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sibile, è che noi non vediamo la piattezza e poi (solo dopo)34 le interpretiamo 
come adatta per l’arrampicata. Vedere qualcosa come piatto è vedere questa cosa 
direttamente come qualcosa che ci offre (affording) alcune possibilità (p. 105). 
Similmente, secondo la visione enattivista, c’è un senso per cui tutti gli oggetti 
della vista (in effetti, tutti gli oggetti della percezione) sono affordances. Esperire 
una proprietà è, tra le altre cose, afferrare (to grasp) il suo profilo sensomotorio. 
É esperire l’oggetto come qualcosa che determina la possibilità del/per il movi-
mento (p. 106). Percepire un’entrata come avente certe qualità spaziali è percepi-
re essa come qualcosa che permette o richiede alcuni tipi di movimenti rispetto 
ad essa (p. 89). La comprensione sensomotoria è infatti alla base del possesso 
delle disposizioni a rispondere agli oggetti che ci si presentano di fronte” (Noë 
2004, 88). 

Tuttavia, in un’altra parte dello stesso libro egli sembra negare tale 
equazione quando afferma: 

non voglio affermare che l’esperienza di qualcosa che ha una certa P-forma si 
traduce nell’esperire questa cosa come una cosa che permette (afford) differenti 
movimenti; piuttosto, voglio suggerire che si può esperire questo oggetto come 
avente una certa P-forma e così come una cosa che permette (afford) differenti 
movimenti, solo dal momento che nell’incontrarla si è capaci di capire gli schemi 
sensomotori che mediano – o che potrebbero star mediando – tra noi ed esso 
(Noë 2004, 90). 

L’interferenza teorica di queste due citazioni sembra lasciare dubbi su 
quanto Noë voglia sposare la teoria gibsoniana e la connessa relazione tra 
contingenze sensomotorie e affordances35. La cosa da tenere a mente qui è 
che, sebbene ci sembri essere affinità tra le due proposte, tuttavia, come det-
to, per Gibson la visione serve per la guida dell’azione, mentre per Noë 
l’azione è proprio ciò che spiega l’esperienza visiva, che non si riduce a me-
ra guida per l’azione. Questo è però un problema: le affordances impegnano 
chi le usa nel suo quadro teorico proprio all’idea che la visione sia per 
l’azione, cosa che ES non condivide. Inoltre, un problema concettuale è dato 
dal fatto che il concetto di affordance è legato alla possibilità di interazione 
motoria, mentre quello di contingenza sensomotoria è legato alla semplice 
variazione della stimolazione sensoriale o variazione delle aspettative per-
cettive rispetto alle variazioni prospettiche date dal movimento. Sebbene 
siano concetti molti vicini, non sono tuttavia lo stesso concetto. Da non con-
fondersi il verbo to afford, cioè permettere, col termine affordance nel qua-
dro teorico gibsoniano, che è strettamente relativo all’azione potenziale, e 

                                                
34 Corsivo aggiunto. 
35 Si veda anche la critica di Briscoe & Grush (2015) sull’ambiguità del suffisso “-motorio” 
nell’espressione conoscenza “senso-motoria”. 
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non alla stimolazione sensoriale potenziale permessa (afforded), o al poten-
ziale cambiamento prospettico di un oggetto mentre siamo in movimento ri-
spetto ad esso. Si noti inoltre, che, qualora Noë intendesse abbracciare la 
teoria gibsoniana come affermato nella prima citazione e quindi tralasciare 
tutti i problemi teorici qui discussi, allora, ci sono altri cruciali problemi, 
che riporto qui di seguito.  

Come sostenuto da Jacob e Jeannerod, non tutta la percezione visiva 
consiste nella visione di affordances (come potremmo altrimenti apprezzare 
la bellezza di un paesaggio, se tutto si riducesse alla visione per l’azione?). 
Così, curiosamente, anche se accettassimo che tutte le affordances sono 
contingenze sensomotorie, non tutta la visione si basa sulle contingenze sen-
somotorie. Inoltre, ES ha fallito nel riconoscere la complessità computazio-
nale dei compiti che i processi motori collegati al sistema visivo umano, in 
particolare il sistema visuomotorio, devono affrontare, anche solo quando 
un agente è coinvolto in un compito di guida visiva dell’azione: quando per 
esempio afferriamo un bicchiere, il sistema visivo deve rappresentare la lo-
cazione dell’oggetto da afferrare nelle coordinate egocentriche basate 
sull’asse del corpo dell’individuo agente, l’atto motorio e le proprietà 
d’azione sulle quali l’atto si basa rispetto ad uno scopo motorio. Questo vuol 
dire che, a discapito della percezione diretta avanzata da ES, le affordances 
possono essere allora raccolte e soddisfatte solo tramite rappresentazioni vi-
suomotorie (si veda Jacob & Jeannerod, Ch. 6; sulla stessa linea critica, si 
vedano Mandik 2005, Jacob 2005).  

In sintonia con la critica di Jacob e Jeannerod, Ferretti & Alai (forth.) 
hanno suggerito come il profondo legame tra percezione visiva ed azione si 
possa trovare nell’attività rappresentazionale di una porzione precisa della 
corteccia cerebrale, cioè il circuito parieto-premotorio, formato dall’area in-
traparietale anteriore (AIP) e dall’area più rostrale delle corteccia premoto-
ria ventrale, F5. Il circuito AIP-F5 è inserito nel circuito ventro-dorsale, che 
è una parte del sistema visivo dorsale, e che costruisce rappresentazioni vi-
suomotorie che ci permettono di rappresentare gli atti motori necessari per 
poter interagire con gli oggetti, sulla base delle loro proprietà geometriche, 
che vengono trasformate in proprietà d’azione (Fadiga et al. 2000, Fogassi 
& Luppino 2005). La cosa interessante è che in queste rappresentazioni vi-
suomotorie è impossibile discernere la componente visiva da quella motoria 
(Fadiga et al. 2000, Fogassi & Luppino 2005, Jacob & Jeannerod 2003, 177, 
Jeannerod 2006, Ch. 1, 2; per un’analisi completa di tali fenomeni rappre-
sentazionali e del perché possono essere definiti appunto tali rispetto ai ri-
sultati delle neuroscienze motorie e della visione, si veda Ferretti, forth. a, 
forth. b). L’idea difesa è che quindi, se da una parte ci sono esempi di pro-
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cessi che sembrano esibire un profondo legame tra azione e visione, 
dall’altra, questi processi si basano su rappresentazioni. Precisiamo inoltre 
che, sebbene tali rappresentazioni non siano computazionali, tuttavia non ci 
permettono di parlare di percezione diretta, come Noë vorrebbe36. Si noti in-
fatti, che come sostenuto da Nanay (2013a), le rappresentazioni visuomoto-
rie costituiscono un’interessante terza alternativa tra il computazionalismo e 
l’enattivismo: rappresentazioni che non sono linguistiche o proposizionali e 
che quindi non coinvolgono “ginnastica mentale” (dovuta appunto a rappre-
sentazioni proposizionali). Per esempio, esse potrebbero essere usate dal 
predatore che rappresenta lo spazio in cui si colloca la sua preda ed il modo 
in cui afferrarla. Il loro formato infatti è motorio (Butterfill & Sinigaglia 
2014) ed il loro contenuto visuomotorio (Jacob & Jeannerod 2003; per una 
critica si veda Bermudez 2007)37. 

5.6. Problemi con il rifiuto della snapshot conception  

Un’altra critica interessante è la replica di Jacob (2006) alla critica di Noë 
contro la snapshot conception. Egli ha mostrato come in realtà, ad una cor-
retta interpretazione dei lavori sulla cecità al cambiamento, non segue la ne-
gazione dell’esistenza di rappresentazioni visive interne dettagliate della 
scena circostante. Come detto (§ 4.6.), gli effetti di cecità al cambiamento 
(change-blidness) si presentano in circostanze semplici in cui il soggetto è 
impegnato in un compito d’interazione con l’ambiente e non riesce a notare 
un grosso cambiamento effettuato sulla scena. Per esempio, nel setting spe-
rimentale il soggetto si trova davanti una scena visiva nella quale ci sono 
cinque oggetti. Successivamente, viene mostrata rapidamente al soggetto 
una seconda scena, nella quale è inserito un sesto oggetto tra i cinque prece-
denti, che il soggetto non nota. Jacob ha suggerito come in realtà questa im-
possibilità di notare il cambiamento non mostra che non stiamo usando rap-
presentazioni dettagliate della scena visiva. In effetti, potrebbe semplice-
mente darsi il caso che il soggetto ha due distinte rappresentazioni dettaglia-
te, una della prima scena e una della seconda, e non riesce ad accoppiare 
propriamente le due rappresentazioni in modo da trovare l’oggetto nuovo 
inserito nella seconda scena. Per esempio, seguendo Simons & Rensink 
(2005), Jacob offre altre spiegazioni – che riporto qui pedissequamente – 

                                                
36 Non si confonda la nostra critica con quella di Gallese & Keysers (2001), riportata in 
(O’Regan & Noë 2001), che prende in considerazione l’attività di una diversa famiglia di 
neuroni visuomotori in F5, i famosissimi neuroni specchio.  
37 Altre critiche, che qui non riporto, si trovano alla fine di O’Regan & Noë (2001). 
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per il fenomeno di cecità: (a) la rappresentazione dettagliata della prima 
scena percepita al tempo t1 potrebbe decadere o sfumare prima che ci possa 
essere un’effettiva comparazione al tempo t2; (b) la rappresentazione 
dettagliata della prima scena percepita al tempo t1 potrebbe essere codificata 
in una via neurale che non risulta effettivamente utilizzabile per tale com-
parazione; (c) il contenuto della rappresentazione dettagliata dello stimolo 
sensoriale percepito al tempo t1 potrebbe essere codificato in un formato in-
adatto alla comparazione; (d) sebbene la rappresentazione dettagliata non 
decada fino a quando il processo di comparazione avviene e sebbene la rap-
presentazione sia codificata nella giusta via neurale e in un formato adatto, il 
processo di comparazione in sè potrebbe non avvenire per qualche altro fal-
limento di tipo computazionale (per ulteriori argomenti si veda Jacob 2006). 

Tuttavia, una brillante analisi di come gli esperimenti sulla cecità al 
cambiamento possano sostenere l’ipotesi enattivista è stata offerta da Gan-
gopadhyay & Kiverstein (2009) e Gangopadhyay (2009). I due lavori mo-
strano come ulteriori esperimenti sui movimenti saccadici - rapidi movimen-
ti degli occhi eseguiti per portare la zona di interesse a coincidere con la fo-
vea, regione centrale della retina di massima acuità visiva - mostrano che la 
distinzione tra comportamento sensomotorio da un lato ed esperienza visiva 
e cognizione dall’altro è completamente fuorviante. Queste evidenze per-
mettono anche di aggirare due ulteriori critiche fatte ad ES, secondo le quali 
questa teoria confonde il contributo costitutivo dell’azione alla percezione 
con il contributo causale (critiche avanzate da Block 2005a, Aizawa 2007). 
Ma qual è la differenza tra contributo causale e contributo costitutivo? Per 
capirlo, possiamo proprio fare riferimento alle due visioni contrapposte del 
cognitivismo e di ES in merito alla percezione visiva. Per il cognitivismo, 
l’esperienza visiva può essere raggiunta da un soggetto completamente sta-
tico, dal momento che, ciò che è necessario a tale esperienza visiva è che il 
suo sistema visivo scatti istantanee della realtà esterna, che vengano poi ela-
borate tramite rappresentazioni proposizionali-inferenziali (si veda sopra il 
caso di Marr). Ciò vuol dire che il movimento dell’organismo gioca solo un 
ruolo causale, perché esso non determina se il soggetto percipiente possa o 
no avere esperienza visiva, ma cambia solo il contenuto di tale esperienza. 
Questo perché un soggetto che si muoverà nell’ambiente avrà un’esperienza 
visiva diversa da un soggetto statico, ma entrambi possono avere coscienza 
visiva, in quanto, come detto, il movimento non è necessario al suo raggiun-
gimento, ma gioca solo un ruolo causale. Diversamente, per ES, un soggetto 
percipiente che non sia in grado di muoversi non può assolutamente rag-
giungere alcuna esperienza visiva, poiché non può avere accesso al sistema 
di contingenze sensorimotorie dalla comprensione delle quali tale esperien-
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za visiva dipende. Per tornare a Gangopadhyay (2009), mostrare che sono 
dei movimenti saccadici a permettere esperienza visiva significa mostrare 
come senza questi movimenti l’esperienza visiva non sarebbe possibile. Ma 
questo significa mostrare come l’esperienza visiva dipenda costitutivamente 
da una forma di movimento: è l’attività oculomotoria che ci permette di por-
tare la zona di interesse a coincidere con la fovea, regione centrale della re-
tina di massima acuità visiva. Personalmente, ritengo che, sebbene questo 
argomento sia molto interessante e non banale, tuttavia esso non sia troppo 
convincente, poiché sembra tirare in ballo una nozione di movimento ridotta 
rispetto a quella che fa riferimento alla navigazione di un organismo nel suo 
ambiente, usualmente invocata da ES. Inoltre, è difficile stabilire se e come 
possiamo veramente comprendere le contingenze sensorimotorie a seguito 
di movimenti oculomotori che per loro natura sono automatici e sfuggono al 
nostro controllo e che quindi non ci permettono, per questioni di tempo, di 
apprendere come l’esperienza cambia rispetto al loro movimento. Per finire, 
è ancora più difficile sostenere questo argomento se le contingenze sensori-
motorie sono intese come aspettative sul cambiamento percettivo a seguito 
del movimento38.  

5.7. L’accusa di ricaduta nel cognitivismo 

Rowlands (2006, 2007) ha sostenuto che, ad una più attenta analisi, 
l’appello all’attività sensomotoria presuppone stati rappresentazionali, e 
questo si contrappone all’anti-rappresentazionalismo di ES. Sulla stessa li-
nea è stato fatto notare che, sebbene ES insista sull’idea di una percezione, e 
dell’esperienza ad essa correlata, basata su un know-how, si parla comunque 
di soggetti percipienti (o dei loro cervelli), che fanno assunzioni e predizio-
ni. Questo impegna ES all’esistenza di una conoscenza proposizionale piut-
tosto che essenzialmente pratica: una conoscenza che fonda le comprensioni 
sensomotorie sul knowing-that (Hutto 2005, Hutto & Myin 2013). 

Tuttavia, lo stesso Rowlands ha suggerito una linea guida generale futu-
ra per l’enattivismo, senza però proporre un argomento preciso, secondo la 
quale possono esserci vari modi, per ES, di non essere in conflitto con il 
rappresentazionalismo. Questo è possibile se le rappresentazioni, di cui ES è 
costretto a fare uso per parlare di conoscenza sensorimotoria, non sono inte-
se come stati mentali proposizionali interni al sistema cognitivo, il cui vei-
colo è il cervello dell’animale. Piuttosto, esse dovrebbero descrivere le inte-

                                                
38 Un’interessante disamina della differenza tra contributo causale e costitutivo all’interno 
dell’embodied cognition si trova in Shapiro 2011. 
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razioni dinamiche organismo-ambiente, in cui il veicolo rappresentazionale 
non ha confini precisi all’interno della struttura cerebrale dell’animale. Non 
posso qui descrivere nel dettaglio la posizione di Rowlands (si veda Row-
lands 2006, 9-10), che è inscritta in un più ampio progetto riguardante la no-
zione di mente estesa (2009). 

5.8. La percezione visiva: stato o processo? 

Abbiamo detto che per O’Regan e Noë l’esperienza visiva non è uno 
“stato”, ma qualcosa messo in atto (enact) dall’azione (O’Regan & Noë 
2001, 960); non qualcosa che accade nel nostro cervello, ma piuttosto 
qualcosa che “facciamo”, che realizziamo. Jacob e Jeannerod hanno fatto 
notare che, sebbene sia lecito sostenere che la percezione è un processo, 
tuttavia da questo non segue che le esperienze visive non siano stati del 
sistema visivo (2003, 171), o cose che non accadono ad un soggetto 
percipiente. Se la percezione visiva è un processo, essa risulta 
nell’esperienza visiva. 

6. Conclusione 

Per concludere, ES è una teoria39 che ha proposto un interessante ed 
innovativo quadro teorico per ciò che concerne l’esperienza visiva. Essa ha 
ricevuto molta attenzione, così come molte critiche di diverso carattere. Uno 
dei maggiori problemi ravvisato dalla letteratura critica è la presenza di 
contraddizioni teoriche, dovute molte volte alla poca chiarezza 
argomentativa. Non solo filosofi (Campbell 2008, Martin 2008, Kelly 2004, 
2008, Noë 2008a, 2008b, De Vignemont 2011, Jacob 2015), ma anche 
neuroscienziati cognitivi hanno fatto notare la mancanza di chiarezza 
concettuale da parte di ES (Albertazzi, van Tonder, Vishwanath 2011). 
Inoltre, se da una parte le intuizioni di ES sono risultate molto spesso 
interessanti, dall’altra tali intuizioni non hanno sempre avuto alla base un 
saldo quadro teorico basato sulle evidenze empiriche. Molti dei lavori 
critici, sia di stampo filosofico che neuroscientifico, hanno proprio mostrato 
come le interpretazioni degli esperimenti potessero andare in altre direzioni, 
anche lontane da quelle suggerite da ES. Per esempio, Wallis & Wright 
(2013) hanno mostrato come, alla luce delle scienze della visione, non ci sia 
alcuna ragione per seguire ES, che sembra appunto dover fronteggiare 

                                                
39 Non è possibile qui delineare gli sbocchi recenti, da parte di altri autori di ES. 
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troppi problemi, sia empirici che concettuali. Questo anche perché, in 
generale, molte delle aree di studio delle neuroscienze della visione non 
sono prese neanche in considerazione da ES, che viene valutata per questi 
motivi insoddisfacente, sia per incompletezza, che per coerenza. Inoltre, 
molti dei quadri sperimentali dalle neuroscienze sembrano mostrare come le 
cose siano molto più complicate di quanto ES voglia farci credere per ciò 
che concerne quel processo estremamente complesso che è la visione 
(Kandel et al. 2013, Chalupa & Werner 2004). Anche chi ha proposto una 
descrizione della conoscenza delle contingenze sensomotorie in termini 
neuroscientifici moderni, ha dovuto usare modelli neurocomputazionali che 
non possono mantenere l’idea tanto cara ad ES di una percezione che non fa 
uso di computazioni, rappresentazioni proposizionali-inferenziali, etc. (Seth 
2014, 2015; per un’interessante trattazione di come la corteccia visiva faccia 
uso di mappe computazionali si veda Miikkulainen et al. 2005). Infatti, 
sembra che i modelli che riescono a spiegare meglio la complessità 
funzionale del nostro cervello visivo in generale, e dell’“atto del vedere” in 
particolare, siano dei modelli computazionali che descrivono l’attività 
corticale legata ai processi necessari per la visione tramite rappresentazioni 
basate su processi algoritmici (Di Carlo, Zoccolan, Rust 2012). Inoltre, pare 
che le cose siano molto più complesse anche per ciò che concerne 
l’organizzazione strutturale e funzionale delle modalità sensoriali 
(Macpherson 2011, Spence & Driver 2004, Vroomen et al. 2001, Bertelson 
& de Gelder 2004, O’Callaghan 2008), sulla quale tuttavia non si ha ancora 
una teoria ben definita. La stessa cosa vale per il dibattito su correlati 
neurali della coscienza visiva, che rimane uno dei grandi dibattiti aperti sia 
in filosofia che in neurofisiologia e neuroscienze della visione (Van Gulick 
2014; per ulteriori analisi legate al concetto di rappresentazione in filosofia 
delle neuroscienze, si vedano Bennett & Hacker 2003, 2012, Bennett et al. 
2009, Bickle et al. 2013, Brooks & Akins 2005). Detto questo, rimane 
innegabile che ES abbia offerto un innovativo e fondamentale contributo, 
portatore di una grande eco nella filosofia della percezione e delle 
(neuro)scienze cognitive degli ultimi 15 anni40. 

                                                
40 Ho avuto l’occasione di discutere questi temi a numerosi convegni e con il gruppo di ri-
cerca “Between Perception and Action” (Antwerpen Unviersiteit). Vorrei ringraziare coloro 
che, con entusiasmo, hanno discusso con me il tema di quest’articolo e offerto preziosi 
commenti: Bence Nanay, Mario Alai, Silvano Zipoli Caiani, Pierre Jacob, Alfredo Paterno-
ster, Corrado Sinigaglia, Michele Di Francesco, Claudio Calosi, Maarten Steenhagen, An-
drea Borghini, Dan-Cavendon Taylor, Joseph Brenner e Achille Varzi. Inoltre, ringrazio 
Francesca Ervas, Pierluigi Graziani e la redazione di APhEx. Infine, il mio ringraziamento 
va a due anonimi revisori, le cui critiche hanno permesso di rendere migliore l’articolo. 
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