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فصل اول

نظریه های کنترل حرکات هماهنگ

تعریف هماهنگی و سایر مفاهیم پایه نظریه ها

واشیاءباارتباطدرهاانداموبدنیابیطرح،هماهنگی

.استمحیطیرخدادهای

بههتوجباهدفبهدستیابیوحرکتیمختلفالگوهایدردرگیری

.هستندهماهنگیمهمبعددومحیطیشرایط

آزادیدرجات

نشاناردستگاهمستقلاجراییاعناصرتعداددستگاه،هرآزادیدرجات
سیستمیکهآیدمیپیشزمانیآزادیدرجاتمسئلهودهدمی

بههماهنگحرکتیبامشخصاینتیجهایجادبرایپیچیده،
.داردنیازمستقلاجزاییاعناصراینسازماندهی
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بستهحلقۀوبازحلقۀکنترل
مجریهایاندامبهحرکتیهایفرمانصدوروتولیدلکنترمرکزنقش

.است
!!!بسته؟وبازحلقهکنترلدستگاهتفاوت

سيستم تصميم گيري

هدف درونداد

یسيستم اجرای

برون داد

حالت مورد نظر

خطا

بازخورد

ر مقايسه گ
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حرکتیکنترلنظریه‌های
ودننمهماهنگکهاستراهیکنترلتعاریفطبقبر

کلنهاییحرکتبهبدنازبخشهرآزادیدرجات
سازماندهیباسیستمواقعدر.شودمیمنجربدن

نظرموردهدفتحققبدن،مختلفهایبخشوعضلات
.دهدمیتسهیلرامهارتاجرایدر

هدف‌اساسی‌از‌نظریه‌های‌کنترل‌حرکتی،‌پیشنهاد‌قوانین‌و‌اصول‌

.‌حاکم‌بر‌رفتار‌حرکتی‌هماهنگ‌انسان‌است
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نظریه‌های‌رفلکس

سرفلکسطحدرطبیعیطوربهکهپاسخینظریه‌هااینبراساس
نتیجهدرمحرکیکنهاییپاسخبهتواندمیشود،میانجام
.شودتبدیلتمرین

ری‌امروزه‌تئوری‌رفلکس‌برای‌محققان‌کنترل‌حرکتی‌از‌نظر‌فک

دی‌مفید‌است‌ولی‌بیشتر‌از‌این‌برای‌توضیح‌کنترل‌حرکات‌ارا

بی‌هر‌چقدر‌که‌دانش‌دربارۀ‌سیستم‌عص.‌مناسب‌به‌نظر‌نمی‌رسند

رل‌افزایش‌یابد‌نظریه‌های‌پیچیده‌تری‌برای‌توضیح‌حوزه‌کنت

.‌‌حرکتی‌مورد‌نیاز‌هستند
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:اشمیته‌و‌تئوری‌طرح‌وارهبرنامۀ‌حرکتی‌تعمیم‌یافت

نظیم‌ساز‌و‌کاری‌کنترلی‌جهت‌نظارت‌و‌ت–برنامۀ‌حرکتی‌تعمیم‌یافته

اه‌ویژگی‌های‌عمومی‌طبقات‌اعمال‌مانند‌پرتاب‌کردن،‌ضربه‌زدن‌با‌پا،‌ر

.رفتن‌و‌دویدن‌است

در‌فراهم‌کردن‌قوانین‌ویژۀ‌حاکم‌بر‌یک‌عمل–طرحواره‌پاسخ‌حرکتی

اره‌بنابراین‌طرحوارۀ‌پاسخ‌حرکتی،‌آم.‌موقعیتی‌معین‌را‌به‌عهده‌دارد

.‌‌دهدرا‌در‌اختیار‌برنامۀ‌حرکتی‌تعمیم‌یافته‌قرار‌می
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بحث‌هایی‌که‌از‌کنترل‌براساس‌برنامۀ‌حرکتی

:کنندحمایت‌می

کنترل‌دقیق‌اندام‌در‌غیاب‌بازخورد‌حسی‌امکان‌پذیر‌اس. .ت1

.RT و‌تابعی‌است‌از‌ویژگی‌های‌حرکات‌مانند،‌پیچیدگی2

.دقت‌است

الگوهای‌. 3EMGثبت‌شده‌در‌آثار‌سد‌مکانیکی

زمان‌لازم،برای‌توقف‌حرکت‌. 4

های‌پویا‌نظامابعاد‌مختلف‌نظریه‌:
و ثبات، به حالت پایای رفتار در یک نظام اشاره می کند -هاثبات‌و‌جاذب

.ها، وضعیت های رفتاری ترجیحی و مورد تمایل هستندجاذب

متغیرهای مشترک یا آماره های ترتیب-متغیرهای‌مشترک‌و‌آماره‌های‌کنترل ،

های هآمار. متغیرهایی خاص و نظری اند که رفتار کلی یک نظام را تعیین می کنند

ای نامعین کنترل می توانند حرکت را آزادانه و بدون محدودیت، مطابق با ویژگی ه

.خاص موقعیت تغییر دهند

دار وقتی شرایط معینی، مشخصه یک موقعیت باشد، الگوی پای-خودسازمانی‌

.  بخصوصی از رفتار شکل می گیرد

زمانی عمل ماهرانه به انجام می رسد که دستگاه عصبی -ساختارهای‌هماهنگ‌

تا فرد عملاً همکاری عضلات و مفاصل ویژه را به انجام عملی مشترک محدود نماید

فرد ممکن است این . فرد بتواند عمل را متناسب با ملزومات موقعیت انجام دهد

.می شوندهمکاری های عملکردی را که ساختار هماهنگ نامیده 

ی اطلاعات مهم ادراکی شامل تغیرناپذیری و یکنواخت-ادراک‌و‌جفت‌شدن‌اعمال

.محیط است که رفتارهای احتمالی را مشخص می کند


