
 

 

Fig. 2 Arrow pattern array 

円形に配列した尖端図形による運動錯視 
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1. はじめに 
Fig. 1は Fraser-Wilcox

錯視と言われる回転運動
錯視である. この錯視の
説明として,高コントラス
ト情報ほど知覚(信号伝
達)速度が速いとの観測結
果に基づき, 「図形中の高
コントラスト側を低コン
トラスト側に先行して認
識することで, 高コント
ラスト側から低コントラ
スト側へ向かう動きの認
識が発生する」とする仮説
[1]があるが, 実際には前記
仮説とは逆回転の錯視も発生することがある為, コント
ラスト差のみで運動錯視を説明することは出来ない[2][3]. 
本研究ではコントラスト情報以外の運動錯視の要因とし
て, 尖端図形(Fig. 2)による尖端方向への運動認識[4]に
注目し, 尖端図形を円形に配列した場合に回転運動錯視
が発現するか確認を行った.  
 

2. 実験目的・方法 
円形に配列した尖端図形による回転運動認識を確認

する主観評価実験を行った. 白い背景上にそれぞれ 4
種類の尖端図形(角度変化: 2 ﾊﾟﾀｰﾝ, 間隔変化: 2 ﾊﾟﾀ
ｰﾝ)を円形に配列し(Fig. 3), この円形図形を Fig. 4 
のように５つ並べた図を作成し, 8 名の被験者に距離
0.7 m, 照度 750 lx の環境で観察させ, (1. 時計回り
に動いて見える/ 2. 反時計回りに動いて見える / 3. 
運動は見えない) の 3 つから選択回答させた.  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

3. 実験結果 
各図における運動方向の認識率(被験者平均) をFig. 4

に示す. 全図において時計周り回転運動が認識され, 

特に粗間隔図形における認識率は 50%以上となった.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4. 考察 
円形に配列した尖端図形による回転運動を認識させ

る効果は, Fraser- Wilcox錯視における従来仮説と逆向き
の回転運動を説明可能である. Fig. 1 中の濃淡パター
ンの各要素には, 黒色領域において 90 deg. の尖端が
存在する為, 尖端による回転運動を認識すると考えれ
ば, 従来仮説とは逆向きの回転認識が発生し得るので, 

従来仮説による回転方向と合わせて運動が 2種類の回
転方向の存在を説明できる.  

 

5. まとめ 
1) 尖端図形による運動錯視は円形に配列した場合

も直線配列と同様に発生することを確認した.  

2) 本結果は Fraser- Wilcox錯視中に尖端図形による
回転運動効果が混在することを示唆する.  
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Fig. 3 Arrow pattern circulars 

Fig. 1 Fraser- Wilcox motion illusion 
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Fig. 5 Motion recognition on each pattern 

 

Fig. 4 Observed pattern (60 deg., sparse) 

第63回応用物理学会春季学術講演会 講演予稿集 (2016 東京工業大学 大岡山キャンパス)20a-S322-7 

© 2016年 応用物理学会 01-022


