
2/5/2016

1

حرکات هماهنگ
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 (coordination)هماهنگی

یابی بدن  طرحهماهنگی 

ها نر اتباط بدا و اننام

اشیاء و رخنانهای محیطی 

. است
3

(Degrees of  freedom problem)

مسئله درجات آزادی

کده ید  آید میمساله درجات آزادی زمانی پیش * 

بده دستگاه پیچی ه برای ایجاد نتیجه مشدص  نیداز

.سازمان هی دارد

درجات آزادی هر دستگاه، تع اد عناصر یدا اجدیای * 

.ده میمستقل دستگاه را نشان 

4

است که از طریق آن برای مهدارت یدافتد در کداری باید  فراین یهماهنگی * 

.(1992، اسپارو)درجات آزادی را به کمترید مق ار تقلیل داد 
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رییی ش ه یا حلقه بداز بده حرکداتی اطد   حرکات برنامه( 1986)کیل براساس •

ز شروع گیرد که قبل اکنترل توسط دستورهای حرکتی انجام می( شود که الفمی

امونی بازخورد پیرزنجیره حرکات ب ون تاثیر ( شون ؛ و بزنجیره حرکتی آماده می

.گیردانجام می

اسدتوار بازخوردی یا کنترل حلقه بسته بر پایه اط عات دریافتی حرکداتکنترل •

توان  با مرجع مقایسده شد ه و بده من دور است که در آن پاسخ در حال اجرا می

.شودکاهش خطا و رسی ن به ه ف تصحیح 

ریدیی مههای کنترلی ترکیبی نیی وجود دارن  که در آن هر دو کنترل برناسیستم•

. شون ش ه و بازخوردی به کار گرفته می
5

کنترل حرکتیهایدستگاه

های کنترل حرکتین ریه

تدار پیشنهاد قوانید و اصول حاکم بدر رفهای کنترل حرکتین ریهه ف •

.حرکتی هماهنگ انسان است

ط های کنتدرل حرکتدی حرکدات توسدترید شکل از ن ریهبر اساس ساده•

.شون ها کنترل میرفلکس

های کنترل حرکتی بر اساس اهمیت نسدبی اط عدات فدراهم شد هن ریه* 

تعامدل پویدای اط عدات و یدا دستگاه عصدبی مرکدیی توسط اجیای مرکیی 

.شون از یک یگر تفکی  میمحیطی و ب ن
6
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ر برنامه حرکتی به شکل سداختاری تعریدف شد ه اسدت کده د* 
. حاف ه قرار دارد و حرکات هماهنگ را کنترل می کن 

ل از ای از فرامید عض نی که قبدمجموعهبرنامه حرکتی شامل * 
و شروع حرکت ب ون تاثیر از شرایط محیطدی و بدازخورد تدوالی

.کنن ترتیب حرکت را مشص  می
7

یافته، به اشمیت پیشنهاد کرد که ی  برنامه حرکتی تعمیم

ای از حرکات خاص ی  طبقه از جای ی  حرکت یا دسته

کده هدر طبقده بدا ید  سدری . کند اعمال را کنترل می

شدودهای مشترک اما منحصر به فرد تعریدف مدیویژگی

(.وجوه جوهری)
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زمانبن ی نسبی اجیای مهارت*

نیروی نسبی در اجرای مهارت*

ترتیب و توالی اجیاء*

های ویژگی
تغییرناپذیر

هاآماره

زمان کلی* 
نیروی کلی * 
... *

9

کنترلدی سدازوکار( حل مشکل انباشدتد)برنامه حرکتی تعمیم یافته * 
.مسئول ن ارت و تن یم ویژگیهای عمومی طبقات است

ید فراهم کدردن قدوان( حل مشکل ب یع بودن)واره پاسخ حرکتی طرح* 
.ویژه حاکم بر ی  عمل در موقعیتی معید 10
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حمایت از کنترل حرکات بوسیله برنامه حرکتی 

حسیبازخوردغیابدران امدقیقکنترل(1

ش هریییبرنامهحرکتکردنمتوقفمشکل(2

اجراازقبلحرکتسازیآماده(3

11

12

ا ان امی که به طور غیر منت ره حرکت آن س  شود تEMGالگوی ( 4

.هیارم ثانیه مشابه حرکت طبیعی است100
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رکتی حبر اساس برنامه اید دی گاه مقابل ن ریه کنترل حرکت 

. است

ایده کنترل حرکتی انسان همانن  ی  ن دام پیچید ه باید  از زو

ی یعنی تغییرات رفتداری طد. دینامی  غیر خطی م ح ه شود

.کنن زمان از ی  پیشروی خطی پیروی نمی

اص از ی  دستگاه در طی زمان و در نتیجه تأثیر ی  متغییر خ

.کن یی  وضعیت باثبات به وضعیت باثبات دیگری تغییر م 13

ارگانیسم

حرکات هماهنگ

تکلیف محیط
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تغییرات غیرخطی در رفتار انسان

اید مساله را به ( 1984)های کلسو و شولی آزمایش

د در ایدد آزمدایش انتقدال بدی. کن خوبی اثبات می

غیر ارادیوضعیت باثبات برون مرحله و هم مرحله 

هدایدر سرعت. بودسرعت بحرانی منطبق با ی  و

هدای کمتر فقط حرکات برون مرحلده و در سدرعت

با کهنتیجه این. مرحله رخ دادبیشتر فقط حرکات هم

افیایش خطی سرعت حرکدت، تغییدر غیرخطدی در 

.آی انواع حرکت بوجود می

15
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هاجاذبو ثبات 

تفداوت در ی  ن ام اشاره دارد و با مفهوم تغییرناپدییریرفتار پایایبه حالت ثبات 

 ام ان کی معنی که وقتی در ی  نب ی دگیردمیدارد، ثبات تغییرپییری را نیی در بر 

.گرددز میآشفتگی و اخت ل بوجود آی  خود به خود آن ن ام به ی  وضعیت باثبات با

وقتدی ن دامی بدر اثدر. های رفتاری ترجیحی و مورد تمایل هستن وضعیتها جاذب

وضدعیت جداذب تدا , افیایش م اوم ی  آماره کنترل به ش ت دچار آشدفتگی شدود

.ردگیکنن ه ج ی  رفتار شکل میشود که ی  وضعیت جیبای ضعیف مینقطه

17

متغیرهای مشترک

اید .  متغیرهای مشترک متغییرهای مسئول و مرتبط با هماهنگی هستن
ز توان  مج داً تولی  شد ه و امتغییرها الگوی هماهنگ حرکت را که می

.آورن الگوهای دیگر تشصی  داده شون  را بوجود می

هدای خداص ید  ها آزادانه و ب ون مح ودیت مطابق با ویژگدیاید آماره
. هستن و نیرسرعت و : کنن  که شامل متغیرهایی مانن موقعیت تغییر می

م های کنترل را به طور مدن محققید برای تعیید اصول هماهنگی آماره
ییدر در کنن  تا تغدهن  و سپس متغییر مشترک را مشاه ه میتغییر می

. ثبات را مشص  نماین 
18
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وقتی شرایط معیندی مشصصده (: Self-organization)خودسازمانی ( 1
.گیردی  موقعیت باش  الگوی پای ار بصصوصی از رفتار شکل می

عمل ماهرانه زمدانی (: coordinative structure)هماهنگ ساختار ( 2
ا به شود که دستگاه عصبی عم ً همکاری عض ت و مفاصل ویژه رمیانجام  

ا انجام دادن عملی مشترک مح ود نمای  تا فرد بتوان  عمدل را متناسدب بد
.ملیومات موقعیت انجام ده 

بدرای تولید  الگدوی حرکتدی مناسدب و : ادراک و جفت شد ن اعمدال( 3
تی یابی به ه ف در شرایط محیطی مصتلف، متغیرهای ادراکی و حرکدست

.یابن با هم تعامل می 19

.نیستGMPوMPبهنیازیهماهنگساختاروجودبا*

.شودمیهماهنگیوانتقالسببسرعت،مثلکنترلیهایآمارهتغییرات*

.دادتوضیححرکتیبرنامهباتواننمیراعملهایویژگیازبرخی*

20
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( 1992)آزمایش مهمی کده بید  و تدروی 

ر ده  که زمان نسبی دانجام دادن  نشان می

هدای بیندیعملکرد تردستی با توپ از پیش

نماید  امدا از های پویدا پیدروی مدیسیستم

در . رخیدیافتدهتعمیمن ریه برنامه حرکتی 

ت اید آزمایش وقتی با سه توپ و سه سدرع

بی بن ی نسدمصتلف تکلیف انجام ش  زمان

و سه توپتغییر کرد، اما هنگامی که با پنج 

 ی سرعت مصتلف تکلیف انجام ش  زمانبند

.نسبی ثابت مان  21


