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【这项研究并非要直接达到维度概念的各种数学定义，比如通常的坐标定义、

向量空间定义、或者是闵科夫斯基维度、豪斯多夫维度等等，而是要思考数学维

度概念的认识论前提，探究某种“原初的”维度含义如何构成。现象学原则上不

能直接涉足数学或其他科学内部，它的任务在于指出科学理解的本质可能性。现

象学的本质描述与解释所能达到的最远处，也许就是从意义构造的角度指出，各

种等价或有层次差异的概念中，哪些在本质和意义生成上（而非质料或形式定义

方面）更为基本。以下的研究基于胡塞尔 1907 年“物讲座”（Hua 16）里的思想，

其中的现象学概念主要来自本质直观、现象学还原、内时间意识现象学等理论。】 

我们现在只研究视觉中的感知与定向活动。在这个前提下，现象学还原之后

我们不但失去了“直角坐标”或“斜坐标”，还悬置了直线、曲线、方向、路径

等概念的设定性，甚至它们的日常含义也不再有效。还原之后依然有效的空间意

义构造素材只剩两类：（1）感知活动中的体验内容，即具体的动觉-图像体验，

包括当下体验到的和当下没有体验到的内容；（2）是由一切可能的体验内容构成

的“空间”或“场所”，即“场”。（a）由一切可能的动觉体验构成的“动觉场”；

（b）由一切可能感知内容构成的“视觉场”；（c）由前两者的综合，即一切可能

的动觉与图像感知统一体构成的“视觉运动感知场”，也就是基于头部（以及眼

部）的动觉感知场，包括所谓的“眼动场”、“头动场”等等。 

我们的任务是：确定两种不同方向，而视觉场中的一切点都可以通过沿着这

两个方向上的路径达到。我们现在来看这一点如何做到（出于方便，我们不考虑

单眼与双眼的区别，对于二维空间的现象学本质而言，这个区别也并不关键）。 

0. 我们在现象学还原的意义上把身体或头部的最自然状态视为眼动场的原

点，并首先考虑一切能够现时感知到的图像内容。由于三个场的自然状态是同一

个身体位置，我们可以预先引入标记，把所有场的原点都记为 O，动觉记为 K，

把后面要论证的“方向概念”称为 D，D1 上的广延变量（图像）称为 e，D2 上

的广延变量称为 f。按照“物讲座”的观点，视觉“点”是视觉广延内容的理想

化结果，广延性的视觉内容则是作为实项体验的图像意识，具有原初的明见性。

我们就从这里开始进行构造分析。 

1. 方向意识。首先我们考虑如何在某些感知上构造出关于“方向”的意识。

这就意味着要在两个不同的动觉-图像连续统一体 K1-e1 和 K2-e2 之间找到某种同

一性关系。不妨设上述广延量之间存在着包含关系 e1<e2，即 e1 的内容完全包含



在 e2 中，或者说在 e2中能找到一段内容与 e1之间贯穿着同一性意识。这个设定

显然是合理的：基于自我身体的权能性，我可以随时随地作出这样的行为。 

接着，上述图像序列都从原点 O 出发，由于 e1<e2，相应的两条眼动觉序列

之间能够明见地把握到 K1 对于 K2 的“从属性”：假如我们以闭区间形式表示序

列，那么在[O, K2]的某一部分[O, K1’]与[O, K1]间也存在同一性意识，记为 K1’=K1。

这就是说，我意识到两者无论先实行哪一个，都会触发两条序列各自的滞留、前

摄、原印象间的同一性联想，而它们对应的感知列[O, e1’]和[O, e1]也如此。因此

我将 K1-e1 视为从属于 K2-e2 的一部分，并认为两个动觉-图像统一体有着“同样

的方向”，然而这时并没有达到观念性的、纯粹的“方向”概念，而只是有着依

赖于现实经验质料的“原方向感知”或某种方向意识。 

2. 方向概念。从动觉在内时间意识中的延展结构上看，现时的立义必然引

发了我对非现时的动觉-图像的立义，并将其与至今为止的感知连续统结合到一

起。也就是说，整个立义行为超出先前实行的广延感知内容 e1 和 e2，并拓展到

其他一切未实行的 e 上，预期一些或一类可能的 K-e，其中任何一个预期中的动

觉-图像统一体 K3-e3 都与之前的 K1-e1 或 K2-e2间存在着从属关系，而且这种从属

关系与 K1-e1 对 K2-e2 的从属关系是同一的。在对这种“从属性”的观念化基础

上，我们再对如此设定的一切可能的 K-e 连续统进行理想化，以本质直观的方式

得到某种“方向本质”D1。也就是说，不仅可以预期动觉以不定的时间延展顺序

划过连续统的某段，还可预期图像会按某种结构被意向地带入体现或本真的显现，

在此基础上进行的观念化就是对这种事态的本质直观。由此得到的是不再依赖于

图像质料的、纯粹的方向概念。 

方向概念还有两个推论：（1）由于 e 序列本质上的偶然性，纯粹方向概念在

质料本质学上仅仅奠基于动觉序列 K，（2）方向概念的确立不依赖于零点或动觉

原点的位置。 

此外必须注意，D1 的构造同样也适用于任何一个不同于 D1 的方向 D2，然而

这个“不同”有两种可能：一种是接下去要讨论的情况，即原初的“反方向”；

还有一种，是在获得方向与反方向概念之后，仍然明见地感知到D1与D2的差别，

我们可以称之为“不同方向”。 

3. 反方向概念与维度概念。我们再回到原方向感知的层面。任何一个从 O

点出发的动觉-图像统一体 K-e 都包含着有序的动觉统一体[O, K]和图像流形[O, 

e]，两者分别有对应的序列[K, O]和[e, O]。这是因为动觉、图像内容、滞留内容、

前摄内容，都存在本质上对称的一方面：首先，动觉-图像统一体作为一个由权

能性奠基的动机结构或动机引发本质上是一个可逆的“如果-那么”；其次，我们

如果主动逆转这个序列，那么先前滞留的内容会被立义为新的前摄内容，并在新



的逆转运动中充实这种意向，同时先前得到充实的“过去前摄”也与新的滞留内

容同一，并与逆转运动中的动机引发结构相合。 

由此我们得到了一个奠基在原方向感知之上的“反方向感知”。接着，在前

面第 2 点的基础上，我们用相同的现象学描述可以得到一个与 D1“相反的”方

向概念，即原初的反方向概念，它奠基在 D1上。反方向意味着某种在感知层面

与观念化层面都和原方向互逆的方向，但它在原则上能够遍历的全部图像经验仅

需要遵循和原方向相反的动觉序列就能达到。 

动觉序列在原方向和逆向的基础上引发了一种综合意识，即它们构成一种动

觉序列的类型。按本质直观的定义，对于同一类型的动觉序列的任意组合之“可

能性空间”本身的意识就是对类型的本质的意识，这种意识就是以观念化的方式

把方向概念与反方向概念构造为一个整体，一个维度。广义上，我们把维度也视

为一种扩展了的纯粹方向概念（可以有正负之分），并同样记为 D。 

4. 方向相同与方向复合。在反方向和一维意识的基础上，我们再考虑真正

的“不同方向”。首先我们考虑两个都从原点出发的方向。我明见地感知到 D1

上的任何动觉序列都不能在 D2 中找到从属关系的情形，在此基础上把 D2 立义为

一个绝对不同于 D1 的方向 D2。下面我们先不设定任何确定的 D2方向，而只设

定一个已被绝然明见地把握到的维度 D1，和一个已经过定位的点 s，看看如何从

原点 O 达到 s。 

由于上述设定，虽然还没有确定的 D2，但我明见地知道至少需要某个不定

的 D2。初看起来，我们可以将[O, s]连同其中的动觉序列都视为由相继进行的某

个 K1-e 和 K2-f 构成。当然这个表述有些问题，因为在同一个眼动场内，K2 并不

是出自原点 O 的某个 D2 方向上的动觉序列：K2 它的起点是 K1 的终点。不过我

们能改变原点 O 本身的位置，使原先场内另一点 O’（即 K1 的终点）成为新的原

点，亦即通过在 D1 上移动头部（甚至身体）获得另一个以 O’为原点的新眼动场。

在 O’场中我们观察到与[O’, f]同样的图像序列[O’, f’]，并建立起新方向 D2’。考

虑相应的 K2 与 K2’的关系。对[O’, f’]而言，它通过固定的图像显现以及图像位置

关系显现而与[O’, f]同一化，但 K2’却全然不同于 K2。不过，由动觉与图像间的

联想关系我们仍能把握到一个对应关系，类似 D2 本身的构造，我们把所有与 K2-f

构成从属关系的流形所构成的连续统（它可以按前述方式构造）立义为某个 D2*

方向上的连续统，D2*的起点是 K1 终点。 

由于 D2*上的图像连续统与 D2’上的图像连续统重合，即[O, f] = [O’, f’]，所

以在定向的动觉-图像连续统 K2-f 和 K2’-f’间存在对应关系，特别是作为方向的

D2*对应于 D2’。然而 D2’的出发点 O’也是个眼动场原点，由第 2 步的推论 1，我

明见地把握到，D2’必然与某个 D2 同一。因此在原先的 O 场内，D2*也是和 D2



对应的方向：即 D2*上的任一图像序列，通过仅仅移动原点 O 的位置到 O’，都

能转化为 D2’（= D2）方向上的内容。于是 D2*本身就通过同一性意识被把握为

与 D2’（= D2）完全相同的方向，并在观念化后得到方向相同的概念。 

需要注意的是，“方向相同”也奠基在原初的方向概念上。有了方向相同概

念之后，我们也可以把原初的反方向概念加以扩展：如果存在两个方向 D’与-D’ 

构成原初的反方向关系，而 D’与 D 方向相同，那么我们就明见地把握到，-D’

与 D 也构成反方向关系。由此还能扩展出“同一维度”和“不同维度”的概念。 

另外，动觉-图像序列 K2-f 被设定为和从原点出发的某条序列具有相同的方

向，由此我们得以把 D1-D2*上某条“单一”的动觉序列视为“等同于”D1 上某

序列与 D2 上某序列的“复合”，进而得到方向复合的概念。 

5. 空间的二维性。考虑到内时间意识的结构，不同眼动场的现时综合指向

了一切可能眼动场的潜在统一性，它构成了统一的空间意识。在空间中，对可能

眼动场中的任意一点 s 来讲，无论它是否被现时感知到，我现在都明见地知道对

它的指向能够通过 K1和 K2的复合达到。这就是说我预期自己对 s 的感知不仅可

以通过某条 K-s 序列直接达到，而且还可通过两条前后相继的序列 K1-e 和 K2*-f

达到，其中从 K1 终点出发的 K2*-f 与从同一个原点出发的 K2 有着相同的方向。 

而对于任意一个不同的点 s’，我可以沿着刚才已经确定下来的两个方向达到，

即 O 指向 s’的方向是在 D1 与 D2 上的复合。这个结论的简单说明如下：（1）考

虑某个被现时感知到的 s’。显然，我们已经有了两个纯粹方向 D1 与 D2 的概念，

也有了方向复合的概念，还知道D1与D2可以在观念化的意义上扩展为维度概念。

我们可以交替从 O 点出发在 D1 上运动和 s’出发在 D2’（= D2）上运动，由此分

别形成的两个图像序列存在一个“交点”图像 p，也就是说，我们总能把[O, e]

序列中的某个 p1 和[s’, f]序列中的某个 p2 通过同一性意识立义为同一个点 p。随

后，我们再从 O 到 p，从 p 到 s’，形成一个动觉-图像连续体的复合。（2）由于 s’

的任意性，现时感知的经验引发了对潜在可能性的预期，它的观念化结果揭示了

本质上的可能性，亦即我明见地意识到，对任何一点的直接指向都等同于两个已

知方向上的复合。这意味着，单靠两个不同方向或不同维度的复合，就在原则上

足以达到视觉场中一切可能的对象，当然也至少需要两个维度。 

在这个基础上再次进行观念化作用，就确立了一个本质对象，即原初的二维

概念。由于“二维性”既在质料层面（动觉-图像统一体）又在观念层面（维度

与复合的概念）构成了视觉空间的本质规定，如此一来，视觉空间本身就被完全

“维度化”了。如果允许将“连续统”的含义扩展到空间质料本质的最高属即纯

粹空间形式，那我们就可以如此规定二维空间的现象学含义：它就是通过动觉-

图像感知在两个不同维度上的可能复合所得到的一切可能感知内容的连续统。 


