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Prólogo 

El presente trabajo, dista de ser exclusivamente una labor de 
tesis. Por el contrario, es una representación plástica que refleja 
nuestra trayectoria de estudio, trabajo y formación; es además, un 
producto que presenta nuestra concepción y forma de hacer 
Investigación, desarrollada a.través de los años, por medio de 
experimentación, de recopilación deccumental, de intercambios 
académicos y de la consolidación de ideas. Todo esto, finalmente 
integra el basamento sobre el cual descansan las ideas preteóricas, 
y el tlpo de investi9ación propuesto en este trabajo. 

La investigación que aquí se plantea, surge como resultado de 
una serie de estudios y reflexiones emanadas de algunos años de 
trabajo en el tema de la representación del mundo, tópico que por 
sus hallazgos, cantidad de investigaciones, Impacte en diversas 
áreas !tanto básicas como aplicadas> y por sus promesas de estudio 
y explicación del mundo psicológico, ha asumido un lugar que la 
ubica como uno de los temas centrales en la Psicología 
contemporánea. En el presente trabajo se enfatiza su estudio a 
través de un área que no ha recibido mucha atención bajo esta 
perspectiva, pero cuya potencialidad e interés no pueden seguir 
escapando al conocimiento actual: el movimiento del humano y sus 
procesos subyacentes. De este Último, el desplazamiento mediante el 
caminar y la representación subyacente a este, enmarcada en sus 
procesos y manifestaciones, conforman el tema de interés de esta 
tesisJ aunando a ello, una inquietud por la búsqueda de una 
relevancia en ~1 contexto actual de la Psicología en sus aspectos 
de concepción, teoría y metodología. 

Para dar fundamento a la descripción anterior, se redactaron 
tres capítulos de contenido documental, en los que se revisan, 
analizan y discuten aquellas concepciones, investigaciones y 
modelos, que ya sumados plantean la relevancia actual que tiene 
nuestro tema, enmarcan el nivel de investigación y concepción 
manejado en el presente trabajo, y además hacen factibles y claras 
las vertientes sobre las cuales se puede trabajar el tema. También 
se precisa dentro de ellos, la pregunta de investigación y su 
ubicación dentro del contexto respectivo, para posteriormente hacer 
posible el planteamiento de los lineamientos a seguir en esta 
investigación. 

En el siguiente apartado se enuncian las especificaciones, 
objetivos, m9todos, tratamientos, resultados, tablas, gráficas e 
interpretaciones correspondientes a la parte experimental. 

Posteriormente, se anexan dos capítulos en los cuales se 
presenta un pro9rama computacional. de matiz heurístico a esta línea· 
de Investigación, su fundamenta teórico, su utilidad, y sus 
perspectivas. Además, se enuncian someramente, las implicaciones 
prácticas del estudio y las ireas con las cuales se relaciona. 

Por Último, se presentan las conclusiones de los hallazgos 
general•• y una s•ri~ de ap9ndices con material aclaratorio en 
cu•nto a la pr•cislón de algunos conceptos, al procesamiento de les 
datos y al programa computacional. 

viii 
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e A p r T u L 1) 

AtlTECEDEtffES GEMEF:ALES : 

fiPORTACIOHES HISTORICAS '-( DE Dil.IER:::os Et·1FOG!IJES 
AL E:::TUDIO DE LA F:EPF:E3EtHACIOM DEL r·!OVHl!EtHO Et·J PSICOLOGIA 

:'• "I 
\ .... 

. /' . 

H.;i.z da ::.a.bar s.:.ncr1c); ;;;.i no lo s.3.bes, 
que entre los a~antes, las acciones 
~ r11011ir1ii1.mtos t·:<tt·r i •:ir es ·~ 1.te r~u.as tr.¡1:t1 

••• :.:or1. o:·rt:.1:.:.ir•l•::>S corrG-os 'lui:- t.rai:-r1 la nuev.:i. 
de lo que al ti en el interior dal alma Pasa. 

Mi9uel de C•rvantes Saavedra 
"Don QuiJota de La Mancha" 



' 

t1arttio le- Jo, Al varez, LÓPez. 

I. ANTECEDEMTES GENERALES: 

APORTACIONES HISTORICAS Y DE DIVERSOS E~lFOQUES . 

AL ESTUDIO DE LA REPRESENTACION DEL MOl/H1IE~lTO EN PSICOLOGIA 

En nuestra vida diaria, Percibimos el Presente enrqedio del Pasado 

1:1 el futuro, Pasamos del cansar1cio al descanso, 1:1 exPeriencia~·,os el 

día 1:1 la noche, l:I entre todos estos acor1tecirriie)1tos oPuestos, existe 

un set1tido de movirüento. Aún en~)edio de una aParente quietud .. 

Planetas, .ito111os, seres l:I huma:nidades. forrrran Parte de un universc• 

PalPitante. 

Quizás ur10 de los fenórrrenos. er1 do.nde · 1a rriovi lidad se exPresá er1 su 

rriáxirrio esPlendor l:I de rri.ás variadas formas, sea el rriovifl'liento del 

cuerPo humano. Desde los rriovifrlientos rítmicos del corazón. hasta las 

manifestaciones artísticas l:I dePortivas, éste acomPafía al hombre en 

todos los fllOfl'lentos de su vida.· Nos movemos Para lanzar una Pelota,: 

Para. tocar el Piano, Para esct•ibir una carta l:I Para caminar hacia. u.na 

meta, l:I a todas estas actividades sub:.iace una PreParación, u.na. 

iniciación i1 U.)1a secuencia. de movirriientos. Pero la. Pura fuerza. 

111•Jsc:u lar no es suficiente i el verdadero Poder Para conse9u ir un ~· 
~·.. objetivo radica. en la movilidad de sec:uenéias ordenadas de los 
~·· 
\!i r: 
~ 
I; 

~ 
r 
~' 

~ ,. 
?t 
r 
~:. 

~¡ 
~· ~;. 

~. 
~:, 

~·. 
!;'; 

fact~res del movimiento (Bartenieff, 1960). 

Pero .cuáies son estos factores del movimiento?; .que' sucede en el 
' ' Proceso de ir de un. lu9ar a. otro?; ¿qué co111Poner1tes del Proceso 

Pueden ser identificados?; .cómo se relacionan uno con otro? 11 .córt10 
¿ ' 

los exPerimentamos 11 observamos? 

·, 



Afortunadamente, se ha ido dando resPuesta a a.19•J.nas de estas 

. cuestioncts Por Parte de diversas disciP l i nas ::1 enfoques a lo lar9o ele 

l·tl. historia. Aderriás, debido a que en los ultimas años se ha 

exPerimentado un ma::1or interés en e 1 traba Jo i nterdisciP tina.río Por 

Part.e de a 19unos i nvesti 9adores1 se hJ:n abierto los cana les de 

comunicaciór1 entre disciP 1i nas como las neurociencias, la 

cibern~tica, la Inteli·3er1cia Artificial <IA), el arte ::1 la Psicolo9!a.~ 

exPerü1enta l / !I se ha favorecido el enr i'-luecirriiento ::i crítica mutua, 

!I Por e·nde, Probablerr1ente una ma!lor Posibi 1idad de avanzar en la 

corriPrensión del movimiento a través de sus diversos enfoques ::1 

nivel es de .exP licación <Ste lrnach ::1 Hu9hes, 1983). 

Dentro de al9unos de ellos, tal vez, u·na de las contribuciones Plá.s 

. frw:tfreras ::1 Prometedoras ha sido la del enfoque co9noscitivista, ::1a 

.que Promete 11.enar al9unos de los huecos existentes en otras 

a.P rox i Mac iones, Es te, 1 i 9ado a u na aP ertura i nterd i se i P linaria, toMa 

en c:ue·')ta tatito la Parte externa observa.ble ::1 c:onfi·:iuracional de la 

ejecución, c:orr10 el c:onocirdento 'J Procesos sub!.4J.Centes a. SU 

or9ar1ización !I Producción, !I hac:e alusiói~ a constructos teoric:os 

tales C:OPlO el de sistema r~"tor. rePrese-ntación Procedural, esquema !# . . . 
Pro9rar11a, ~ establece diferencias entre los movir11iu1tos desea.dos !*. 

los movimientos ;;?Jecuhdos. AuMue aún qued~n 9ran cantidad de 

interro9ar1te~ Por resolve~· 'J de la9unas Por salvar, esta aProximación 

ha Probado tener u·n 9ra.n valor Potencia 1 no sólo Por a.Portar 

r.:onociMientos acerca del. fenómeno de movimiento, si'OO ·taDlbien, 11 lo 

roás i mP orb nte, Porque su co·nceP ci ón t& n P ~rt ictl lar . dcr 1 sis tema 

hl.ima:no Pert11i tii 11e9i.r a las bases mismas del Pensamiento humano. 

· La razón <1ue sostilfnt' dic:h& imP 1 icac:ión radica en q~e una· de las 



Prin1:iPale·s bases ;:.obre ta::. cu.:de·s se cor1stru:ie- el conocir11iento ~ et 

Pi:-nsa.mientc1 di:- lo::. seri:-s h1.manos, .:-s Pro:-cisa.rr1e--r1te la del u1c•vir11i€'nto, 

Por ser una de· sus Primer .. ;,::. Posibi lidade·:=. de interáccioí·,, 

co·11stru.ccic.'n :.i rePre::.ent .. 3.ciÓn del i11u.ndo, ia cu.<J.l. rr1as ta.rde, dá Pie a. 

ro?Pre:Se·r1ta.do1ws lin9l.!.ÍSticas. :,i no liw:iuÚ.tic<i.s de fü1.!;lor C0'1'1Plejid<i.d 

~alcance <ver Fi9.l.l). 

Me• obst.3.\"1t.:·, los ele·r11e·ntos que conforrr1a·11 esta aPri:1xirr1.;.dÓn ::1 ta. 

PosiciÓ'r1 s1J.stentada e·n es.te· trab.:i..io .. no sor1 de·l todo n1.Levc•s> Prcu:i:·den 

de or{9irnes ~ tiemPos dive·rsos, cu::ia. cor1JPren::-iÓ'1·1 es imPortante· sí se 

desea dar 1.m .iui•:.:io ::1 va lor.:i.cioí1 del .;-st.<"1.do actua 1 de 1 camPo :i del 

P r.:·;;: . .;>nte estudio. 

1.1. ANTECEDEMTES AL ESTUDIO DEL MOVIMIENTO HUMAtfü 

E~l F'8 I COLOG I A 

Lc•s F'rime-ros esfue-rzos Por decifrar 1.3. r1at1J.ra.leza cle·l r1Jovir11iis·nto 

se dii:·rc1n en e 1 c<1.~·1F'o di:- la física, con re:sPecto a los obJeto:s' 

inanirri.¿i.do:s. Por eJer,1Plo, los 9rie9os de la anti9Ü.ed<1.d sostenÍ<l.'f1 qui? 

los •:uerPo::. Pi::-s.:i.dos r.:aían 3.l suelo Por"1Ut:· los r11ovía un "d.::se-c• int.:·rr,o 

dE' busc<i.r sus lu9.ares". Aristóteles hablo de· u·r, "r11otor irir~óvil" 

af<1.nado '='t• r11ar1temer en r11ovimier1to a los Planetas, ::i :si91os deos.Pues. si? 

dio Por cierto q1,1.e todo r~ovimiento exi9Ía ui1a i·u2rz<r. cont.ínua r.iue lo 

mantuviera CM. Wilson, 1980). 

En el si ·31 o )~\II L al 9unos. rria. ter11át.1 co:s como Descartes., Ne1,¡to·.-,, 

Leibrtiz -; HU~9ens.. :a.•mtaron las bases de 1.a cor1cePción del movimie'flto 

cor.lo el c<w1bio de lo.9.;.r que exPerirr1er1ta U·ri cuerPo; Leibni:i: enco'íltro' 

la f'Órr··11.Lla Para Medir· la eMr9Í.a. del w:ivimiento, Hu~9ens sentó 



Mar.nolejo,t6pez,Al.varez. 

entono ea 
>-----<sonido 

placen ter 

5 

:Pig. 1.1. Conatrtteoi6n de oonooir.Oiento a partir de actiVidadea m.9, 
toraa en el bebé. {Tomado de Lindsay y Norman, 1977) 

lis• 1.2~ XinHtera en el b1111.•zio. (Tomado d• Barteniett, 1980) 



a19un.:-.s de stts ProPieda.des, lj Nia>wton involucro"' los r.:oncePtos de 

móvi 1, tra::iectoria, velocidad, distancia i.. -tier~Po dei movimiento 

<Rocha ::i Rincón. 1975; White, 1965), concePtos básicos no solo dentro 

de la f'ÍSica conterriPorÍnea, sino dentro de todas a'-lu..:rl las areas que 

más tarde se relacionaron con el estudio del movimiento, en 

·cualquiera de sus manifestaciones. 

No obstante, era evidente que aún cuando el universo e'i'itero se 

hallaba e·n continuo movimiento, los movimientos d'e los anima les 

diferíarr enormemente de \os moyil'l'lientos de 1.os obJetos inanimados, 

Pero se sabía mui.. Poco <1.cerca de sus características. Tan sólo se 

esPeculaba que en ellos sublilacía la Presencia de Procesos de 

naturaleza no-física. El r•lismo térmi·no de "anir~al", derivado de la 

Palabra 9rie9a "animes" (viento), a tr.¡vés del latín "anioia", de·nota 

un Pr-inciPio insustancial que se consideraba Presente e-n los animales 

i.. les Posibilitaba a moverse ~ que estaba ause·nte en los objetos 

•:>rdin.irios del w.i.ndo f(sico <Gal listel, 1980). 

A fines del Renacimie:nto, esta atracción Por el movimiento humano 

~ arrima l 1 levó a muchos hombres i n9eniosos ~ artesanos a construir 

los famosos "autómatas de reloj", que eran unas máquinas '1ue 
1 

real izaban movimientos intrincados Parecidos. a los de. tos seres "'!. 

vivos. Por'-lue se l levaba·n -~ cabo en ausencia de fuerzas externas 

aPArenti:?si Pero cor40 sr.is movimientos ~staban dados tan sólo Por 

en9ra.najes, Péndulos :..1 Pote.u, estos era:n fiJos, 111o·nótonos e 

iModifícables. 

Sin er~b.ir9o, la curiosidad ·~u&' Htas 111áquin~s desPertaron en. 

Descartes,· ori9inó un.salto en 1& concePción del ser humano ~ su 

mov.irni•"nto, lll '-1•.ur él consideró qia.d t'n.enoi:i al9u·nos asPec::tos del· 
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Movimiento animal Podían 5er exPlicados en ba.se a. PrinciPios !.I 

causalidad fÍ s ica seflle ja nte a 1 a de 1 os a.u tór11a t1l.s ; lo que- sí q uedab~ 

fuera, eran las acciones más i·nte1 i9e-nt~, aque-1 las que estaba·(, 

moldea.das Por el Pensamiento (corr10 el ju9ar aJedrez), ::ia que estas 

Preser1taban PrinciPíos que requer{a:n d€ u·n doroinío mas que el 

Pur-<1.mer1te físico, es decir, de u.r1 domilüo "mer1tal 11 <Galli~teL 1980), 

Con esto, Descartes dio la Posibilidad de sentar el estudio del 

r11ovirqiento bajo un sustrato de ir111esti9aciÓ'n seri¿o,, t•)E'tÓclica. ~ 

antido9J11ática, con •J.n nivel de a:nllisis tQU!.I Particular, :,1 li9ad.a al 

mismo i;.ie111Po, al desa.rrol lo científico en sus diferentes ca.r11Pos. 

PrecisaP1ente, v.na de las :ca.l"acterísticas de 1-. acciÓ'n hur11a.ria 'lue­

·Pare-c:ía. imPlica.r la Presencia. de un Proceso i r1teli9e11t.e, eri h. 

extraordi nal"ia flexibi 1 idad que ma:nifiestan- las habi lida.des motora.:. 

<ski 1 ls). He a,qv,í donde 1 le9amos a. l ·Punto centra 1 donde ra.diC-9. l.3. 

Peculiaridad ii1 u.nicidad del movirtl'Íento hllrnano (ll Por ende Ú. 

imPorta:ncia de su estudio), !.I<'. que como di Jera. Ba.rt.lett 0958): 
,... .. 
~l 

UYIO ~udiera describir los PrinciPios or9a:niza.tivos que· Perr11iter. c. los 

or9a:nismos hacer. modificaciones ráPidas Pero funcionalmente 

aPl"oP iadas de los Patrones de rnovirniento en curso, uno h~.bría: 

comenzado a ~escribir Ías bases físicas de la inteli9encic.. 

Los inicios del estudio del movimiento animal se dieron en el 

c:ar11Po de las neurocienciu alrededor del siSllo XVII. Sin embarSio, 

9r~n Parte de las ba.se.s del conocimiento act.u.:J.1 es atribu{d,;. a 

Shel"'rin9ton ~ 1. sus cole9a.s, q•..tienes a Pri·nc:iPios del Presente si9lo 

· lograron escudriñar .dentl"O de la nur~erosa var•iedad de r~ovimientos ll 

Po.stular una nnidac:t .del cornPortart1iento ,,,.Partir de la. c•Aal se 

constru!a. toda a.~ción coordin.ad.¡i,: el r~le,10. PQr la. rrtisli1a. éPots.J 
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Lashlel:I (1917') rePortó la ide-a d~ %e el cerebro ..-staba ·direct.a.me1,te 

h1volucrad1::i en la Producción de \.as .a.cciol)es, Por<¡u.;· "st~.s ~.e· 

·"- 1macerrados centra lr~er1te, 

Alrededor de los años 30~s, Bernste-i n < 1934, '1957; ::J 1967 i:n 

versión Para el rriu)1do oc:cidentaD estaba Postuhndo la re9•.t.1J.cior1 del 

Movir11itmto humano Por ~le-dio de· la retrc1.¡1. \ imentaciOÍ) sensorial ~ 

se'í1t.a11do los PrinciPios básicos de los ~ist•w1as altto-ri:<9ul¿l.tivc•::: .. Le' 

1971> J>roroovieron fui¡> la ic:le.a de '11.J.e el control del si:.te·rua hllí1\.;'1)(> ru:. 

er.a. Producto l:I resPon:s.;i.bi lidad de 1..rna sola estri.ict'urc. ~·.iecutiv:i. 

a•.ttosuficii:-nte <como' el cerebro), :=.ino que existía una. or9.rni:z.;¡.dón 

de ni ve 1 es fÚ1 ti P les, cor1 lo cual, la car9a de los roov iflii ent.os 

comPle.ios no era ser1ticla Por rii·n9r.ma e-structur.a. err p.3rt.ii:::ular, síiK• 

que era rePartida. La influe-ncia suPraesPinal o de niveles sv.Perior.:-:: 

<cortic.ales) cubría la irdciadór1 de la. acción ~ el. contr·ol de 1.o;:; 

subsistema$ de nive\.mÍ.s ba.jo, Pero la accioí1 ProPiaroe·~t.e.dicha, si:;·: 

daba Por el arre91o l:I funcionamiento de estos subsi::.te~;as <redes 

neuronales de la r~édv.la es.Pina\ ·::1 fibras r ... us.;;ulares> <Stelrt1ach ::1 

Hu9hes, 1983), De ahí que cualquier Pretensa exPlicacio'h :,i a•.Í.n 

desi::riPción, debía tomar t?l1 cuenta, de ahora en a.delant.;-, l<'I r,,,_íltH·le 

ParticiPación de estructur•~ ~/o Procesos. 

Todos estos .a.Portes fructificaro'íl en un mal:lor interés Por- el 

estudio de\ P1ovimie'í1t.o baJo diferentes e\1foqu.es ~ en diversas 

disciPlina.s, en todas las cuales se ref'le,iaba un int.o:·re$ Por- i:-xPlic:ar 

la i'riterar.:ción do? las diferent.?s P-'.rtes de su Produción. 'se hizc•. 

obvio que e\ ftlovimiento visto co~)O el resultado' d& Procei;.os 
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.3:n.;.ton10-fisiolÓ9icos, no era la Única (1ü tal \~i;·z la. mas Pro!Yletedora) 

forma do? abordarlo, cor~o tamPoco lo sería. el considera!" que la 

comPrensiÓn de ur1a máquina cof'i1P•.lt.3.o:Jo:1ra, Por eJemP lo, está dada 

•Ínicamente. Por el conocimiento de s•! hardware o Parte física. As'í, 

sur9 i eron ·nivel es de exP 1 i caci ón .o abs tracci Ó'i1 < P!:l h1 sh~ n, 1978) , 'i'n 

l•:>S %e aurl'~IJ.e no se nie9a la imPortanc:ia del sustrato f{sico del 

· r~ovirniento, $E' enfatizan ::ia sea Procesos obsérvables de eJe-cucion en 

el medio, o bien Procesos 1Ó9icos ::1 de maneJo de información. 

1.2.ENFOQIJE COHDUCTUAL 

Desde el P1.1.nto de vista del movimien.to como condll'cta motora, hubo· 

una tendenda inicial m•.1.::1 fuerte a er1f.atizar l.ti.s teorías 9lobales del 

;.i.PrendizaJe motor o a ·no enfii.tizar nin9una teoría en absoluto. 

Al9u·nos bwesti9adores como H1.1.l l (1943), Pavlov <1849-1936), 

Skiriner <1938) ::i Watson <1930), ri;os.tt"'aron que h co11d1.1.cta motora 

~·o.día no sólo de:Scribide- ::1 clasificarse, sino c:uantificarse, 

modífícarse1 ::1 hasta Producírse o e1iminarse1 tan sólo recurriendo a 

. lJ.s resPue:St.:J.s <R) ob~ervabltiS emitidas Por tos or9anismos l:I a. lá 

asoc:iaciÓn de estas con e-stímu los <E> Placenteros, aversí vos, 

· discriminativos o neutros. El ,área estuvo dominada Por 

exF erimentadores .:iue i nhntaba:rr Probat .. los efectos de 9ran cantidad 

clq 11<1.rhbles ír1dePendientes evo er1 el aPrendi::aJe 9loba1 ::i en h 

ejecución de tareas motoras. A Pesar de esto,· el re9istro se hacía 

9e·oer 1 mente en b1.se a a.19Ú n índice de R mu~ 9rueso 1 col'llo dar o no dar 

un número esPecÍfico de R, ~ había Poco interés en los eventos que.se 

. daban ~ que· se transformaban durante el aPrendizaJe de una tare& 
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riiotora, dentro del individuo < Schffl i dt, 1975 :i • 

Las ·nociones 11 111e·otalistas" i·nvocadas Para exPliCar la acc:ion, 

tales como 13.s dE.> conoc:í~·,ienti:o.· Pr1:iPó:dto, intenc:ion, rePresentac:ion 

mental,· etc,, sólo tenfan sent.i.:Jo si :;;e referúm a alteraciones en h 

Probabí lidad de emtir ciertas R .<Skínner, 1938), o en el meJor de 

los casos, saber acerc<i. de al9o qu.erfa decir ta.n sólo e-1 tener 0:11 

sist.;-r~a fllotot' disPuesto a resPonder de cierta ma.nera en la Presencia 

dr: ;,:.se al901 Pc1r•:11.1.e l.oi. exPeriend<i. Previa con el al9q, había ::1a 

.a 1 terado la .estructur.i del sistema r~otor <Hu 1 L 1943>. 

1. :3. INCORPORACIOH DEL PROCESAf1IENTO DE rnFORMACION 

SUBYACENTE AL MOVIMIENTO 

A Partir de los años. 60's, cómem:ó a dai:-se u·n ·3iro ei-1 los 

i ntia·reses ::¡ cOnc:ePcio·nes dentro del estudio de· las habi l ida.des· 

: r11Ótor<1.s. Los i w.iesti 9a.dort?:S com•:mzaron a P lante!J.rSe Pre9unta$ ac:t?rca 

de los Procesos · 'lue ocurren cuando las Personas eJecutan ¡¡· aPre·nden 

.una R Motor.a, .~ acerca. del cómo es r.iue el c:onoc:imiento Puede 

c:ontrohr h a.cción. Las tare-as utilizadas tendieron a cambiar de 
-¡ 

ao:iuel l.at.s '-ll.le- PodÍa.r1 solal'tlente ser re9istradas con l'tled.idas 9lobal~s; a 

aque-11.~.s·;¡iJ.e Perrütfa·,; el aislarrdento de varios Procesos i¡ 

estr.at.te9ia.s, ll qrJ.e ProPorcionaban · i'nf'or•mación acerca de las 

c:ontrib1J.1:iot1es d1"' va.ríos subsister•)as •. 

U·l°la de la~ razones de e-ste carnbio de concePciÓn fue la inc:aPa.cidad 

de l <1.S teor Ús a riter iores P. ara P roP orci OMr exP lic:aci onH razoriab 1 es 

de la ejec:uc:ión ll aPret1di:za.Je motor, lo cual co·nclu~ó·en una Plrdida. 

sustancial. d~l. interés 9rt. itStos Puntos de vista ll en una búsqÜ.eda de 



nuevas direccion~ qu.1 ProPorcion1r1n·•xPlicac:ion11 alternativas. 

Pero ql.\izis la influ.enc:i1 lllÍs N.dical h. tJerc:ió tl · adv•nir11itnto de 

una .serie ~ des,,,..rol los c:ientÚ'icos ll ttc:no1Ó9ic:o1 .:iue H dieron 

dudt 1.a ÍPoca. anterior a h. Se9unds. .Gutrra M.u.ndi1. \, Pero qut . 
eJtrc:ieron sus efectos en la Psic:olo9Ía ll en tsPtc:{fic:o, en t\ 

11 

estudio dt lf.S hl.bi\id1dta motoras. hasta hac:• Poco más de dos 

décadas: el desarrollo dt la ·1Ó9ic:a ll'lattmática, dt la c:ibernétic:a. d~ 

.la c:omPu.t1c:ion ll de \as ideas d~l Procesamiento de inforll'lac:icfi1 

(Sc:hmi,dt, 1975). LJ. existimc:ia dt ll'lí'quinu qu~ forman ll hac:tn uso de 

· inforll'lac:ión .1lro1c:enad• inttrn•rne"ntt.• removió tl itsti9ma dtl 
1111\tnta Hs.mo"; h.ab{& rdsi ltS que 1. lmac:enaban en su ~1emori1 c:oP iu o 

r•PrHent.1c:ionu de 11. ruta hac:ii. U.na 1111tl., ii1 qu• hadan uso dt est&. 

c:oY10cimiento P1.ra 1 leiar 1 tl la. Est& uti Hzac:ión .dtl c:o'l'!oc:imitnt.o 

Para gtntrar co111Portamitnto nutvo Pero aProPi1do1 t1111bi~ fue 

ob11rvado c:\1.r1.111entt- en tstu.dios actr-ca dtl call'lino qut rtc:orr{an 101· 

.&nimalta tn ttrrit.orios famili1.r1s hacia 1liuna.mtta1 ~a qut 1 Ptsar. 

· dt 11.:1 111ÚltiPlts circ:unatanc:i&s o loc:a\izac:ionH tn las. <1ut .. i animiÍ 

st tnc:ontrara, .,..,, c:1Paz.dt lltiar a la mtta. ir'&c:i&s al uso·dt las 

"rtPrts1ntaciones" ttrritori&lts Por. Partt dtl 1ist11111 9tntr1.dor dt 

acción. <Ql.l listtl1. 1980). 

En·. un PrinciiPio, est• vil"ait dt c:onc:ePcio'l'lts H divt'ratfic:ó •n •l 

sur9i~itnto ~ v•riaa subdiac:iP1inas. talts como la solución dt 

Problt.-1.s, \a or9&nizacidn d• \a info~ac:ion .ri rtdH• •te:~, Piro su 

aP ti cae: i o'n . .i \ c:ontro 1 lllOtor c:ofllO h1rr11'111 tnta c:ortctP tua 1 tn 

Particular, qutdÓ inic:ia\untt rntrintid•· • 111 t1or{11 buadls •1l 
la l"tltroaliMntac:ión M91tiv• » P.osit.iva.i t incorPoro~ sot:>t-t toclo1 

\os: térll\ino• • sist.M·,. inf'orMaeto~,, cOl'l\unicacioñ, Proil"'11111 '"otor.i.11 
. ·• 

' 

•. 

'¡ 

''. 
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retroalimentación, ~·e\ .con:sidera.r al sisterria r~oto1"1 corrio un c:onJunto 

de :sub:sisterria.s con ciertas rel.acior1es inPut-outPut <de entrada· y · 

s.alida) entre ellos. haciendo alusió-11 tanto a. Procresos externos corrio 

internos < fbio lÓ9ic:os e i nforl'l)aciona le-s). 

Teorías de circuito-cerrado 

Ftl91.mas de \J.s teorías que sur9ieron de esta intersección f'uero'fl 

las teorías de circuito-cerrado. Varias de ellas tenían en realidad 

r<i.tces bastar1te- <1.nci9uas en la teoría de Bernstein <1934, 1957), Pero 

al9unas otras fueron de. nueva creación. Entre las rtii's conocida! se 
. . 

encut?r1tran Íos modelos de Anokhin <1969), Ko\1ori>ki (1967) ::¡ Sokolov 

<1969), rtiÍ.S e\ t'raba-io de Adams <1971) !:! e-1 de L.¡¡.:zlo <1967), los 

cuales .aunque difieren 9randemente entre :sí, 11'1al1tienen en cort1ú'n las 

caracterfatica.s esené:üles de u·na. teoría de circuito-cerra.do •. Estas 

PodrÍ<m resumirse en que P.ostulan que el rtiovimielito se dá básicamente 

Por- la recePciÓ"O de retro¡¡.lir~e..-itac:iÓ'n, !:! la comPa.ración de ésta 

cor1tra a19un referenti!.de "a.cierto", de la cual, cuaHuier 

di screP anc i .a re su 1 tar í a e·n un error a. c:orre9 ir subsecuenteme,)te, 

· Esta aProximación dorltinó el estudio del co111Portamiento r~otor 

. durante rquchos año.:SJ Pero a 1 extenderse a 1 c:omPortami ento mot.or · 

humano en P:sic:olo9íaJ su.frió modificaciones ::1 adaPta.ciones <Ar1okhh'll 

1969; Chasei .1:965i Sokolov1 1969),J que- en rHUl'l'len se tradücen en ' 

haber r:-.;-sa 1 t.ai.do la, iMPorta.nda de a 19ur1os requi?rimientos necesarios 
. . . 

Para 1.ai. re9v.1.ai.ci6n del l"lovirriiento: ia retroa limentacio'\11 la. deteccidn. 

de errores :,i la. corrección de estos. Su P 1a."Ote.amier1to 9entr,a.1 se 

desarrol 1aba. as{: Para. Prodv.cir uria ac:c:ión 1 Primerart1entt s.e dá el. 

'col'l\l.ndo ll'iotor Aue HP•c:if'ic:a' h R a. ·ser 9tner\tda> a. C:ontinuación1 ·la 

:> ··--~ 
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inf•Jrrria.c:ión sensorh.1 Producida Por el rriovill'liento vía los. recePtores 

P roP i G'lc:eP ti vos, es retroa li r~ei)ta.da al Sis terr1a Nervioso Centra. 1 ( SHC) i 

entoru::e:s, la inforrr1ación Proveriíe-nte de ·la retroalimenta.ciÓr1 e~. 

corriParada con un ref'eri:>nte interno Para chec.¡¡.r las discrePanci¿1.:=. 

eritre el outPut esPedficado ll el 111ovirniento Producido (detección del 

error). Los errores sor1 evaluados ll el or9anisrr10 intenta rriini11dzar el 

tarriar!o del error <corrección del error>. En los movimientos que se 

encuentran bafo col1trol de ur1 circuito-cerrado, los Parár11etro::. del 

Mvirriiento son e:sPecifícados Por adelántaclo, P·ero e:Stán sujetos .¡i, 

modificaciones durante ::1 desPués de la realización del JY1ovirni..-nto. 

A19unos eJerriP los de rriovirr1ie'r1to:; ciue de a l9una rr1anera se aJv.sta.n 

ac:tualr~er1te a. estos rt1odelos, son las secuencias lentas que toman un 

tieff1Po considerable Para cor~Pletarse, Presentes en ha.bílida.de:. tales 

cqmo la ca!l'linata, la e:scri tura !I la natación <Stel1Y1ach, 1985). 

Sin embar9o, aunque recientemente han habido evidencias en favor 

de estas teorías, relacior1a.das con la contribución de l.\I. 

retroa 1 imentación Pa.ra. 1.a Precisión ~ ter~Pora. lidad del movimientc• 

(auditiva:. Kalmus, Der1es !I Fr!J, 1975; Fa.irbanl-:s, 1'.355; ::.i Y11.t.es, 1963.; 

.visuat·: Cra:ske, 1975; Held, 1967; Kohler, 1947; Pick, Warren !I Ha!I, 

1968i Glencross, 1977) i !I con si cambios en la retro.a 1 irnentación 

Producen call'ibios.correctivos Predecibles en a19Ún a.sPec:to observable­

de ta R motora <Adams !I Cr~amer, 1962i Burke ~ Gibbs1 1965i Holland ~ 

~loble-1 1963i E11is, Schrtiidt ~ Wa.de, 1968; '4 Schtflidt, 1976); er1 

.rea 1 idad, ta' ma.!lorh de el las :ae coilc:retan a. ·ser dia.9rama:s 

visualizadores. cor1 los clásicos cajones eti'1ue-tados., rePresentando 

Procesos de la e.lec:u.c:ión 111otor.a, i nterconect.ido:s con ftei:has,. :1' Por 

o1nd1t1 no 1 i9ados ¡ datos txP•riP.&nta lH Para su for1Y1a.ción, n.i Para. l>U 
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confronta.e i ón entre e\ 1 os ( Sc:hrrii dt, ~ 1975) • 

Teorías de ~irc:ui to abierto ii tos Pro9rarnas rr1otores 

En contra.Posición a las teorías. de. circuí to-cerrado, sur9e-n \as 

1 larnadas teorías de circuito-abierto. Éstas Postulú1 <Ju.e el 

IYIOVhliento es re9u la.do Por una fue·nte centra 1, r~ás que Periférica.; 

<iue tanto er1 huMano:s corno .en otros or9anisr11os, los 1Y1ec:a.nisr•l•:lS 

sensoriales Periféricos detecta:n las. cor1diciones del ar11bier1te,; esta 

i nforrnación es a lrnacena.da ::1 evaluada Para a::iudar a deterrü nar · l<'. R 

adecuada a esas condiciones,· ::1 una vez esPecit'icada, es eJeCl\tada.. ~k· 

existen-rnec:anis1Y1os Para detectar los carr1bios <llle f'1..\eder1 ocurrir 

debidos a la R 9er1erada Por el sisterna, Por lo que er1 ::H\ f•:irp1a Pur.:\.• 

no hall Mecanismos de retroalirnentac:ión P01.ra checar lo a.decu.:i.dt• de 1<'. 

R, !:I Por t.:i.nto, dá Pie a <lue los Posibles errores no sea~; ni 

d~tectados, ni c:orre9idos. 

Lo que es tas teor fas ha 'l'I aP ortado a 1 conod ro i e);to cle 1 rr1ov i riü en to 

huroano en esPeCÍfico, es la h1troducción del concePto. d.:- Pro9rarria 

motor corno una forma de exPliear la caPacidad de los or9anir.01os- .Para 

P\a:near \os roovirriientos Por ade-lantado, es decir, rara. esi;-ablecer. sus 

Parámetros aun antes de iniciarlo, 11 Para eJecutarlo aún en ausencia 

de retroa 1 illlentación aParente. Un Pro9raroa motor vendría siendo 

entorn:es, en térr11i nos lllis P~ecisos, 11 ur1a secuencia de cor~andos 

almacenados, que es estructurada a.ntes de que el 111ovirriiento corqienc:e, 

!:I q1J.e Permite a la secuencia entera el ser \.levada a cabo sin s.~r 

afecta.da Por nin9una retroa liroenta.c:ión Perif'éric:a " <Kee lEb 1$1681 

p.:(9, 397),, ni Por nin9Ún roe:c:a;nismo de re9u\acio'~ de errores 

($te\M&Ch1 1985), 

.-, . 

,; 



Los Partidario::> de -=stas teorías han buscado evidencias, sobre 

todo, en estudios co·11 or9anisrnos i l"1frahumar1os1 con r~ovirdentos 

r.iPidos <Hi99ins ~ An9el, 1970); Me9a1.~, 1972i Scl"irnidt ::1 Gordon1 

1977) , ;:1 con mov i fil i entos ba .i o ticrd c.¡¡,s de des a fere·ntaci on previas 

(Stein ;:1 CarPenter1 1965; Taub, 1976; Taub ::1 Berr~a·n, 1968i D.M. 

(5 

Hi lson, 1961),; '.:.I recientemente, en estudios '1u.e utilizan técnicas de 

reduccidn de \.a retroalirr1el1tación Periférica en hur~anos <Kelso, 

1977). 

A1.1.1·,que dural1te varios años est~. Posición de coritrol central ca)IO 

en des.uso, su Posterior reforl'!lulación ha vuelto a atraer la a.tenc:ion, 

debido. a que elimina el· enorme Problema de alMacenamiento que se 

9eneraría si Para cada acc:iÓ'n Por· li9eramente dihrer1te que fuera, 

hubier-a u¡i Pro9r.arna rriotor .seParado a:s~chdo con el la <el m(mero de 

Pro9ramas almacenados seria casi infinito). En su lu9.ar, actualmente 

se Postulan Mas bien Pro9ramas motores 9eneralizables a toda· una· 

•:lase d~ movir11ümtosi Por ejerr1Plo1 Podría h.:i.ber un sólo Pr~9ral'lla Para 

. las rriÚ1 tiP'les fórmas de la.rizar •J'M. Pelota de baseba 11 <Schrtiidt~ 

1975). Se asume que estos Pro9ramas motores 9eneralizadós son ca.Paces 

de Presentar los com.~:ndos Pre-estr•J.cturados Para varios movimientos, 

si :se ProPorcionan tas esPecificac:iones de R Particu h.rmente 

~Pr0Piadas1 siendo estas esPecificaciones, col'Jlo una esPecie de 

Parámetros '-lue Pueder1 ser variados antes de '-Ju.e el'JlP iece el 

movirrdento1 Para Pérllitir h ejiJ?cución del Pro9rama a diferentes 

velocidades, c9n diferente fu6r%a1 etc. 

Tar~bién :s11 ha abierto el criterio resPecto a la in.teracc:ión de 

cóncePtos di? tu teot"Í.aa de circ•.Li to-abierto con los de la.s teorías 

.d• circuito•éerr.ado. As{;. ·Mac N•i la~• 11 Mac. ~llri la9e · 0977) Postuta:n: .. 



que· a medida que las Personas van ai:-rendiendo ciertas hC1.bi lidades 

motoras, :e.e Pasa dt? un control da.do Por la retroa 1 irr1entaciÓ-1) 

recibida, a 1 cont.ro 1 dado Por· los Pro9rar11as de circ:ui to-abierto qu.e 

se van desarrollando, es decir, que "la. nect?sidad de 

retroa 1 imer1ta.ción sensoria 1 Puede se-r considerada corr10 í n11ersarqe-r1te 

ProPorcional a. la f"i<1.bilida.d del SN P<i.ra. deteroünar Predictiva~1ente 

cada as.Pecto e·senci.11.l de lo.s actos subsi9uiente·s" <Pá9. 424). 

Co~io ha Podido observar::.e a P<1.rtir de los diversos detalles 

oiencion~.r.fos, cada modelo dá cuenta de- ciertas clases de 

comPort.~.rüento .. !-4<1. que e·l sistema hurr1ano e·s caPaz de oPe·rar bafo 

arribas forriia.s de cor1trol <Stelrqach, 1985), Pero cada uno de ellos 

cor1:siderado Por sePara.do, Present.;. seri.;i.s liMitacione·s si Pre-ter1de 

oPciÓn interesante f1J.e la de de-sarrol lar ideas o modelos con 

P roP ós i tos i nte9ra ti vos de ambas teor í.:1.s. 
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Un i ntiu,to imPortante de esclarecer l<i.s condicior1es bafo 1<' . .s 

cuales Prevalece cada r<1oda 1 id.ad de· control ha sido la. teo.ría de Ada.ros 

0971>. Ésta ProP·one ur1a estructura de circuito-abi€rto P<1.r<1. h 

9em~ració·n de los movimientos .. ~ una estructura de circ1J.i to-cerra.do 

Para su re9u.1a.ción. Ad1w1ás de esto, c:onst1tu::.le tal vez, tci. Primera. 

consolidac.íó·n or9anizada de la considera.cío~¡, (P<'.ra. entonc'E.'s reciente> 

de que el aPrendíz no es un or9anism" Pasivo <como ha.bí.~. ProPue·s.to el 

t conductismo), sino O.r1 a•:lente catalizador activo que cor1trola. 

r~aniPu la :-J 9enera co!YlPorta.rdento. Y Para lo9rar uM. cor1tí'r1ua 

dete0::ciór1 :,; corr~ccion d& errores baJo esta PersPec:tivs, el'lt'atit:a 
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también la imPortancü de la rriel"loria !I el alrriacenaniiento de la 

i nformacioíi. 

Los dos ma!lores construc:tos dentro de esta teoría Provienen de la· 

0:cm.sider<1.c:ión de que el aPrendizaje motor dePende de dos e-str1_¡cturas 

de r··1o:r11oria: el dP.norrih1<1.dc1 "trazo de oier~oria" ::1 el "trazo PercePt•Jal ". 

El ·P3.Pel del trazo de rrier<1oria es et de seleccionar e inici<i.r ta R 

dese.; . .;Ja, P•:.r riiedio de Procesos volitivos del aPrendiz, coroo u11a. 

o:-sF'i:·do:· de Pro9r.¡i.rria si:.>nci 1 lo qt•.oe i10 utiliza retroa 1 ime11tación; ~ se 

ri:·fier>? :i l.;i. c.:i.P.:i.cidad aPre-ndida Para dar una R. El trazo PerceHuaL 

P1:ir st~ p.¡i,rti:·, es ur1 c•:.nstructo "lue evalua 1•::> correcto o incorrecto efe 

l.; R n'tient.l"'..as es eJecutad.a Por 6'l trazo de- roemoria, sobre la base del 

•:•::.no•:iriliento de \.:1:; re:sult.a.dos que ha sido recibido, coroo tma 

r>:·fero:·nd.:i. ~·3.ra a,just.ar los r~ovir~ientos subsi'3uientes (Stetr<101.ch .. 

1985). 

El soP•:.rti:- i:-rr1Pfrico a favor cfli sus Postul.;i.c:iones se relaciona con 

e 1 .¡1,L\t.ú1tico rrie.iorar•liento en la ejecución: co·,, un conocirriiento 

.:1.1.~ntit .. ~tivr:• úoa::1or) o ci.ta1itativo <riienor) de los resultados 

<Tro~Jbricfo:.ie l! Casen, 1932); co·n un intervalo interensa~o :SL\ficie-nte 

P.¡i.r.¡i. e·l Pr•:)ce-samiento co·;·riitivo l! sin interferencias <durJ:nte l.;i, 

;:t.;i.Pa 1J€'rbat-r11otora) <Boucher, 1974>; ~ con ma!.lor retroalir11entación 

<Ad.w1s ::1 G.:i,..tz, 1972). Tar11bi.Í'n ha sido confirmado hasta cierto 9ra.do, 

el r111:iciélo di:- J.PrendizaJe de· dos etaPas que Postula <Me•1Jel L 1974) 

<ver Stelr~ach, 1985), Pero h<i. tenido .:iue rriodíf'icat"se resPecto a 

.al91..rnos .;i.sPi:-r.:tos, tales como el referente a la influencia de las 

diversJ.s moda 1 id.a.des sensori les <k i nestésica, .;1.udi ti va ~ visua D e'n 

el desJ.rrol lo del trazo PercePtual <Adams1 GoPl1er ::1 Lintern, 1977), 
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1.4.EXTRAPOLACION DE LA NOCIOH DE OLVIDO EN MATERIAL VERBAL 

AL MOVIMIENTO 
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El ent'J.sis de la teoría de Adams ac:erc:a de un modelo standard 

b1ter110 contra el c:ual comPar.ar la retroalirr1entac:ioí1 sensorial, tiene 

ll.M rel eva11c:ia. c:ruc:ia l en el desarrollo de la c:oncePciÓn Cll•.e se 

sustenta er1 este· traba fo de tesis, debido a C!ue contribll!:!Ó a 9enerar 

i nve-sti·;ación acerca de la forma en la qu.e la i nforr~aciÓn sobr.:> 

~1ovir•'iie:nto ~s rePres.:>ntad.:i. en memoria. La. diferencia estriba en que 

el F'rimer interés '1ue 9eneró, se abocó a cuestiones de memoria 111as 

%e de. rePrese11tac:iÓn en sí, !:f r11ás aún, al estudio de la nocion de 

olvido más ::iu.e a la de recuerdo. De cualC!uier forma, su considerac:iÓ'n 

es irr1Portante Porque los estudios de rne~1oría l'l'!Otora a corto P la.:zo 

\MMCP) constit1J.!:fen u·no de los Prirr1eros inte·ntos de li9ar los Procesos 

r(1otores con otro·:. P roc:esos i nte l i 9entes, tal es como el P ens<1.rrt i ento 'J 

el te-n9ua Je. 

L~.s i nterro9antes rrtÚ sobres.a 1 ie,1tes dentro de est3. 1 fr1ea se 

<1xPresaban en Pre~mnta:S co1Y10: ¿ córr10 es debi 1 i tada o· forta ledda la 

información sobre fl'IOVifl'lier1to? <Stelrr1ac:h1 198?); ¿esta.ría rePro:-s~mtad.;r. 

en ur1 all'l'laci:fr1 de Modalidad i?sPeCÍfica?; ¿se daría el olvido de 

movirflie·ntos a la rriisfTla velocidad ::i bajo las misl'l'tas caracterí.st.icas 

que e·n el material verbal? .. es decir, ¿habría la Posibilidad de 

extraPolar los hallaz9os hasta entonces vi9entes, acerca de merrtoria 

" a corto Plazo f.MCP), al movir~iento?, !:f que características 

Particulares Presentaría~ 

ResPi.;·cto a 1 aPrendizaje 'J mel'l'loria verba 1 > se sabía que a ll'lal:lor 

P.:i.so del tiel'l'IPO "' ;a mel"lor Práctica, ma'Jor olvido, tanto en cuestio\1 

de dÍa.s <Ebbí nhaus, 1885 » coMo aún de se9 (Brown, 1958; Peterso·n "' 
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Pete-rson, 1959). La metodolo9ía usaada Para la obte··ncio~n de e-sta::. 

curvas de olvido consistía en la .Prese-ntación de ciert.i:.?.. ít.e·rr,s, cor"c' 

sílabas, Palabr.;i.s, e-te. <en Pares o en lista.s), se9•.1.id<1. Por U)) 

intervalo de retención, 9enera b1ente ocuPado con t;.i.re-<1.!i. d;:· 

i nterf'ere'íu:ia <ta les corr10 un conteo decrecie·11te de tr.:·s .:·n tre::), .:i.1 

final del cual, el suJeto. <S:~ debía record¡¡.r lo:•s ít.err1s. 

Los estudiosos del cc•rqPort.amfonto r~otor o:iuisiercor1 s.:i.ber si e-1 

olvido de rr1ovírüe'f1tos OCL\rrirfa tan rlP ido como el verbc. l. El Prir•lo:?r 

intento Por re:sPonderlo fue el de Adarns ~ Di.ik:.tr<1. (1966) .. •w.ie"r1e::: 

clert1ostraror1 dos de los efectos más robustos dentro de l;;i. 1 i ter.•t1.1.r01 

sobre MMCP. Su Procedirriier1to corr1PrendÍa. el mover el brno dt:· lo:•:. S ·•. 

un Punt•::i, ~ de:sPués de un intervalo (de 0 a 120 se9), Pedirle-·s r.iw:· 

trataran de rePoducirlo. Sus result2.dos f11ostraron <!•J.e lo;. o;>rrr.:•rP.:::, o:-n 

la reProd•J.CCiÓn del rt101.1irt1i1H1to, incrementaban h3.stc. dobl<1.r.se er1 los 

Primeros 80 se91 de rr1anera so:·rr1eJ.:i.r1te a como ocurría. el olvido ra.'Pido 

de rq.3. t.er i a 1 es verba 1 es. 

Este ha l laz9o tuvo una imPortanci;.i. crucial.• debido ·ne• :=.ó10 .:i. r.iue 

se corisolidó en P•:isteriores i·nvesti9aciones <e.9. 8te·lm·3.ch, 1969), 

si no Poro:iue los datos sobre con1Portamiento motor no era·n !:I >. fí1Ú. d<1.to.s 

.aisla.dos de otros Procesos Psico1Ó9icos., sino 'lue conver9ían con 

ao:iue11os que habfa'fl sido enco)1trados en lo::. sistema.s visual, al•.ditivo 

':I tacti 1, lo cu.al su9ería la ·Posible existencia de ProPied.:i.de.s 

f'U ilC i Ona 1 E'S COIYIU ·nes a todos es tos Si S ter11aS 1 ( i ncl U!:I er1dO e 1 motor) • 
<ver Adams, 1976, Para una revisión). 

El deseo Por comPrender la ra:zór1 Por la <!ue ocurría ta 1 fenomeno, 

9eneró hwesti9ación sobre dos teorías inicia. lm.::mte ProPuestas en 

memoria verbal, a saber, la teoría del decaimiento del trazo ~ la 
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teoría de la i nte-rf'ere·ncia, sólo que ahora referidas a 1 roovímier1to. 

La. teoría de-l trazo de memoria ProPonía q1ie- cuMdo se re-".liza.b.~. u\1 

acto, se forrnaba un trazo que decaía. esPontinea.ri1ente a 1 Pa.so de 1 

tiemPo, orí 9ilnndo asL una discrimi naciÓ'n más di fÍcil e·r1tre k•s 

trazo::., ~ Por ende, rt1a.::ior error en el recuerdo (Ada~·1s ::i DUkstr-3.1 

1966) o ma::ior variabilidad (L,aa.bs, 1973). La teoría de la. 

interferencia, Por el contraric11 veía el olvido como el resu.ltado de 

R corr1Petitivas aPrendidas ::ia sea después <Proactiva.: A!:.coli ::.-r 

Schmidt, 1969; Sti?\ftla.ch, 1973) o antes de la rea.liución dP.1 

movirde·nto a recordar <retroactiva), las c:ua les 9eneraba.n un ma::ior 

olvido .. rt1anifiesto en una m<1.~or variabilidad <Stelmac:h, 1974), o en 

una ma::ior Pr0Porciór1 de errores. Otra de 1.a:s vari<1:ntes, considero' qu.e 

la interferencia causaba una "asirrri lación" del rt1oviriliento cor~Petitivo 

Por Parte clel rt1ovfoiento criterio <ver Laabs !I SiMmons, 1981) .. o bien 

una "interacción de trazos", es decir, %e el rqovimie·nto record<1.do 

q~ie resultaba era la. combina.cióri Promedio de ambos movimientos .. el 

criterio ::i el de interfere·nc:ia <La..:\bs, 1973; PePPer ::i Herma.n, 1970), 

Arqbas teorías constitu!.lero·n Probablernente uno de los,Primeros 

Pasos en la c:onsideraciÓ'l'i del moviftliento como un Producto qv.e 

reqtl.iere de h Pa.rticiPación de Procesos co9nitivos divesos. Y aunque 

..-s ta Pos tu laci ón no sur9 ió si no hasta desP ués de 'We art1bas teorías 

Probaron ser demasiado estática.si de hecho constitu~o' el imPulso Para. 

abordar !la no el córrro !:! Por' <1ué se daba ·el olvido de material rqotor, 

.;ino como Podía 1:Nitarse, es decir, qué fac4:.ores son los que 

fortalecen su rec•J.erdo <StelMach1 1~8 ), !.I li9ado a esto, deterrt1inar 

cuál es su rePr~sentación !.I los mecanismos·co9nitivos ParticiPantes 

en S activos que, mas que simPlemente almacenar informacio'n, la 
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Pr..:ice·sarr ::i tr.:\nsforman.• no sólo P:i.ra reProducir, sino también Para 

Pr•:iducir, crear ::i .~.nticiPar movimientos. 

1. 5. ALGUMAS APORTACIONES ULTERIORES DEL ENFOQUE C I EERNETI CO 
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P:i.N.lel3rrto:-nte a estos desarrollos., a19~mas otr.:\s aProxirnaciones 

·:•:;r·1:• 1., ·:ibt?rn.ít.ka 'j el AnÍlisis de Moviriüento estabal) sentando más. 

del sistema motor, se ha demostrado la existencia de Procesos mu~ 

.=.·,1.:.:•r1t.r.H•1os en t .•. s l larr13.d.~s •:•:mdL1.ctas reflejas; do·nde es Posible 

ha~l.~.r 1;:r1 •.lto 9r.~do d.:· •: .• t.;9oriz3.•:i•fr"r ::1 de 9ener.:\li:zación, .ar.in 

L•:t .:i.í1t.eri•::.r se · . .1.::: .:.:irr1:.l::11:•r.3.do Por .,,¡ iw;iertioso est•.1.dio de Raipert 

0978) .• en el que 1..1.n br3.:ZO totalmente' rriec:Í'nico 1tari1ado VIC/ARM >:J 

eq1JiP.:}.do con cirr.:uitos ·;tmPles equiPara.bles a los existentes en 

rii4duh. ::1 cerebel•:i, i:-s C.:}.Pa:z de aPrender u·na. serie de rr1ovimientos ::1 en 

base 3. IO'l los, 9eneralizar los Para'rrietr-os necesarios Para ejecutar 

.111ovimier1tos sirrii lares , sin restar valor a la imPortante 
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Pa.rticiPación ':l la 9ran influencia del Procesa.miento central ':l la 

retroalirnentaciÓr1 Perif'irica <Sakitt, 1980), 

22 

Otra de la.s aPortadones de los estudios cibernéticos, es la 

di::.tfr1ción entre los denominados "movimientos desea.dos" o los 

~·,ovüli~ntos que· i\"1t~rnt.~.n· 1 levarse a. c:abo, :,i los l 1.~.r~ados 11 r11ovir~iei1tos 

realíz.ado:Js", '=!ue son los que en realidad lo9raron c:onforroarse en 

P.:i.tro·r1es fÍSio:os de ~iovimiento eJecutado; ':l el eschrecir~ie11t .• ::i de 

.; l 91.1.nos de los Procesos i r1termedios Para 1 le9ar de los unos a los 

•::it..ros. En o?l los, u.n códi9o a.bstra.cto se tra.nsforl't'la en un códi9o 

rnu.scLtlar '1ue t leva co·1tsi9o inforlllación ac:erca tanto de ProPiedades 

i ntrí nse-cas del su.s trato ~\uscu lar, las P roP i ed.(l.des del mov i l'l'l i ento "'· 

P..ier.:utar (dire•:ciorialidad, rqiembro que va a moverse1 etc.); cofl\o de 

1.3.::. características del medio externo <carnPo en el '=!ue se 1 leva a. 

c-3.bo e 1 movir~ier1to) (van Di jk, 1978). 

Por .Ú l ti IYIO, cabría. seña hr el intento rea li :Z<1.do Por Bena ti , 

G.:i.9Úo, Morasso1 Ta.91iasco :,i Zaccaria (1980), en. el cual se enfatiza 

'ta elaboración de modelos ~1atemáticos que se aJv.sten a las 

Posibi l ida.des de movimiento que tiene un bra.:zo, haciendo i naP ié en 

ta.s 01.rtkul<i.ciones (1'1'11.1:ñeca1 codo Y hombro), en los Puntos de 9raveda.d 

de los e-lernentos del brazo <r~a.no .. antebra.:zo, br-a.zo) :,i en eJe.s fijos 

q1J.e ver1drÍan siendo e.1 del tronco del cuerPo" ~ el del ambiente hacia 

el q1.1.i:· se diri9e la extremid<1.d, 

Estos estudios r.:ibern~ticos a.Portan elementos va liosos en la 

comPrensión de 1 rr1ovimientp; ':la que el los Posibi 1 i tan la co·r1strucc:ión 

de modelos, que aYuda.rían a ver en dinámica PrinciPios emanados de 

i·nvesti9aciones exPerimentales <Raibert1 1978), Y a su vez, Permiten 

relacionar niveles suPeriores eo ir1feriores de Procesarriiento de 

;'.·: 
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inf'orrnación relacionados con el movimiento ~ su:s Proce-sos 

sub~acentes, como la niernoria ~ la ro?Present1J.cic(\1, co·r, le·~· b,;i.s.¿¡.ri,ento:: 

corPoN.les (estructuras mu.:sc:ula.res) <van DiJk.· 1979;., Ader1·1<ú., abre",., 

la Puerta a la cuantif'ica.ción de las corrfi9Ltr<1.ciones e• Pil.trones do:· 

movimiento a Partir del uso de r~odelos materi1áticos (Be·n.;i.ti o?t. .:: l., 

1980); esto, b<i.:sado e·n UM co.ncePciÓn de h Producción d•:-1 

rnovirniento, corno un sisteroa -:iue relaciona lo ri?Pre·sE"ntei.do con le• 

ejecutado <van Dijk, 1978). 

1. 6. CONTRIBUCIONES DEL ANALISIS DE MOVIMIEIHO 

La colaboraciÓ'n de los e:st.udios b<1.sa.dos en el Análisis d~ 

Movirnient.o, están cei1trados er1 las a.Portaciones iniF'lÍcitc.:S o:?n l¿¡. 

teoría de Barte·nieff <1980), la cua.l Procede de la. core·o9rafía :,i h 

da'nza, intentando dar exPlicación al niovirrrientc•. Bart.t?nie·f'f d.:-sf: .. :1°:? 

la imP•)rt.ancia de co·nsider¿¡.r IJ. l movimiento como el Prc•cfocto de· tre-:::. 

f'.actores interdePendientes, roanifestados er1 1<1. ::.e•::u>?ncia cl.:­

movimie"ntos que conforman realizaciones esPedf'ic>.::: .. Pare. €-1 .. e-1 

Prir~er factor esta constituído Por las P~rtes del cuerPo cr.rr1 ;:.1.l:: 

funciones e irrterretacior1es -:iue 9uardan, ar.fo a Pesar de una 

seParacion física co·nsiderable. En se9undo tér1Ytino .. esta~ el esPacio 

e.>n el qlle se mueve el cuerPo ~ las conf'i9uracicines 'lue se co·r1forr11an, 

delinHdas Por la extensión de los e.ies del c:uerPo hastJ. Sl'.S limite::. 

(de l01'l9itud, anchura, !.! Profundid<J.d), es decir, Por su "kine::.fera" o 

ran9o esPacial donde la Persona. Puede 1Y10verse <ver la fi9•..1ra 1.2). 

Es ta k i nesf'era se ca.ract1rriza por ser di f'ere·nte a la de otros 

aniro1.les ~ Por Permitir un roa.nejo Mis f'aci 1 en al9unos de sv.s PLt'ntos 
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-:iue en otros; Por eJemP lo, es rr1as :: . ..,nci l lo mover los brazos ha.cía 

.;i.de la nte que- hac: i a atrás. Por Ú 1 timo, se encu.ent.ra e 1 f-3.ct•::>r del 
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. "esfuerzo", el c•.u 1 c:omPre·nde la Pre·Paración i r1terr1a <de-Pe-ndie·ndo de­

la intención del r11ovimiento) resPecto a cu.a.lquier rr1anifo:-sta.cicih de 

r11ovimient.1::> visible-i tomando en consideracidn el Pe::.o del Prc•Pio 

cuerPo ::1 :SU balance, la velocidad !:I el f'lu,io del p·1ovir1dento, !:I el 

esfuerzo que deber.a. Po::merse. etc. 

En ro;.>sunien, esta aProximacidn resalta. ¿¡,l9unos de los corr1Ponemtes 

~w.e P.;i.rt.iciP.;i.n 11a sea ;1.nt.es o durante la exPerie·ncia del roovi11tiento, 

tetiiendo en conside·r.:1.ción P.~.r.ámetros de 1.3. Person.:i. (Pro:;Psracio'\·1 

interr1.3.), Par.:frr1etros de-1 entorno <esPacio o kir1esf'era), Posibilidades 

de .a.cc:iÓ'n <otor9.ádos Por la estructura de 1 cu.erPo) ::1 sobre todo.. la. 

interrelación de estos, en u·n Proce·::.o de i·ntera.ccioÍ·1 d<1.do Por li.1.s 

caP ;.i.c: i dades de 1 S 11 la. r.,..:¡. li z<1.c i 01-1 de sus ' a.ce i or1es. 

1. ?.SURGIMIENTO DE LA ~·lOCION DE ESQUEMA MOTOR 

T.al vez 1.ma de las característica::. qt.le f1i.eror1 resalt.ándo.s;:- cad.:i 

vez rflás entre las 1.lltimas aProxirn¿¡.ciones ::1 roodelos. f'u.e el hecho de 

que a. Pesar de la enorl"le va.riedad de movüüentos de 'lue el r1cJfl1bre- es 

caPaz, Pueden extraerse ciertos Parámetros que se rr1antiener1 ro:(s o 

menos const.a.ntes dentro de ciertas cate9orías de movimiento, !:I que 

estos rdsmos, al variarse ~ col'llbinarse .. · Perll'liten darle a éste .. 

diferentes l"latices ~ utilidades. 

DEmtro de este cc·ntexto, sur9e la noc:ió-n de esqusma. aP 1 icada. a 1.a 

co·r1du.cta motora, er1 la 'IW.? :se desarrolla ::1 se delínea la 

ParticiPación de la co9nic:i6n e·n el movirfliento humano, gs.to ·es, del 
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PaPel 3.ctivo que jue9a el conoci111iento de condiciones, f'lletas, ParáMe~ros 

consec1.1.encias ll abstracciones. El Primer 111ane.io del c:oncePto de 

esquema E?"n la literatura se rerrio·n"t.a a Head < 1926) ll a la roodtf'icacioñ 

hecha.Por Bart1ett (1932) en su libro "ReMemberin9", Ori9inalmente 

eshble-cida resPecto a la PercePción, se definió corno "una 

c.::i.racterístka de a1·3una. Población de obJetos (0), consistente -en 1.1.n 

cc1·r1.Ju·r1t..1:i d.;- rP.0:H.¡1.s '-l1.1.e f'uncion.¡1.n coroo ir1stru.ccio·nes p.ara Producir un 

F0r 1::itotiP 1:1 de- \.¡1. Població-n <el concePto) 11 <Evar1s1 1967, Pa9. 87). Por 
-. 

.: .. i..;r.,P lo .. a travtis de nuestra exPerie·ncia Pasada en ver "Perros", 

.3,\r,·1.;1.cenar11os estos E en h 1Y1emoria de reco,1oci1Y1iento ~ abstraer~os de 

estos, un concepto relacionado con la cate9oría de "Perro", o 1.1.,·1a 

r·.:"<il.~. P.~r .. :i. d.;-te-rrfrr1a.r si cualquier· otro E se chsif'icará o no como 

t.~.L .:·:.=:.te cor1cepto forr11a las. bases de un esquer~a. el CL1al es ta.r1·1bién 

.;i.lrri.~ce-·M.do, ::.ó\o q1;.e en un aPartado diferente. Así, Para recoi¡ocer a 

u·i'1 m·1imal •:or~o "Perro", no necesita111os haberlo visto a él 

Pr.;.:i::nroente con anterioridad, sino '-lue basta con •.lsar el esquerna. 

P.~.ra. icie'í1tif'ió.rlo. 

Un e .. i~r11P lo cl.3.ro que ilustra este concepto se ha t la si se observa 

h f'i9•J.ra 1.3, en \a que s.i :,e trata de encontrar la ir~a9en de un 

Perro, 1o rná:s se9•.lro es que bastarar1 unos cuantos se9undos ~ .... ra · 

detectar ·•· 1.1.r1 d.Ú!'flata en h Parte central inferior, c:al'llinando en una 

Pl.~::1.1.e·l<!. ll rastreando el suelo con el hocico <Frisb::b 1979). Lo mis 

sorPre·ndente es ·~ue Para reconocer al° Perro, no tuvo que tenerse 

tr.3.zado en s•J. tota 1 ida.di ,si no que bastaron umH cuantas rnanch-3.S r>an. 

"recc··nstruirlo". E·n otr;i.s Palabras, no fue necesario extraer el total 

. de la i·nf'orrna.ció·n de-l exterior, sino que sólo se requirió de las 

claves r~is si9nificativu i1 tl resto dt •la infor111ac:ión fue dedu.cido o 
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construído a Partir de 1.a· infor1llaciór1 alrt1acen.;.da en memoria. E::.to 

h~ce Posible que Pueda Precinc:lirse de r~ucha i'r1fc1rrt1i1.ciÓn Par.;i. 

reconocer h~ch0$ objetos ~ Personas, la cua ¡, de lo co·11trario, 

ocuParía tanta caPac:idad de mePlori.a .. qu.e la. dot.:i.ciói·1 biolÓ9ica !:-4 la:: 

caPacidades de Proces.an'dento, i10 alcanza.rían a ::.a.tisfa.cer. Otro hecho 

sorPrendente que ilustra esta. fi9ur<1., es qu.e lmo sabe que es.;i.s 

m.inchas co·nforman a un Perro !! no a u·n r~6r10 ·1ü a un .;.1J<:·, l1:> c1.1i'l l 

habla de l-3. existenci<1. de un increÍbli:- !! CONPleJ6 or9ard;::i.dor d..:· l.~ 

i nt'ormaci ón. 

Enrnedio de la tradic:iór1 •:onductua L est.;.s icfe.~.s r€·s1.1 l taban ser, 

sin ernbar9o, dernasi<i.do rnEmtalistas, ~ Por no h<i.ber ho:·cho ir1t.E"nt1:•::. 

~·or 0Peracior1a l izarlas, Pel"í~anecieron 1.~.tentes h<i.st . .;. Gue 

investi9adores como Edmons ~ Evans <1966), EdNÓns, Ev.;i.ns. !! Mul ler 

<1.966); Edmons ~ Mul ler (1966), Edmons .. Mul ler ~ Ev<i.ns (1966), Eva.ns 

( 1967 a, · 1967b) , Eva ns ~ Edmons <1966) ~ Pos ner !:-4 Kee le <1968. 19713) . 

·invccaron la nocio'n dP. es(fl•.ema Para exPlicar el reconocinliento, di:­

Patrones sin sentido !! ProPorcionaro·n clefiniciones oPi:-r.;.ciona li:?s "" 

Pruebas del cóncePto. 

A Pesar de lo 'lue Podrfa Pensarse .. si·n embar9o .. el r11.:i.nej" d.;· 

esqueo1a:s ·no indicaba solamente la P~.rticiPacion de Proceso:; 

cerebrales mu~ comPtefos Para actuat' sobre los sister~3.S PercePto.al.:s., 

sino que esos Procesos comenzaron a hacerse evidentes en otros 

fenómenos como \a conducta ·motora, no sólo del hombre, sino incluso 

de or9anisrrros i nfl"ahumanos, aun'lue claro está, cor1 sus resPect.i v.~.s 

variantes "' limitantes. 

Un ejemPlo de lo anterior es uno de los exPerirnentos reseñados Por 

ThomPoson <1973), en el que a un 9ato decerebrado se le daban 
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pfquetes en diversas Partes de su cuerPo, Para Probar si aún en 

.~.•.lsencia de la Pa.rticiPa.ción del cerebro, Podía darse la. condu.cta de 

ras<luido <ver la fi9ura 1.4), Lo <lue Thor11Pson obtuvo fue- %e 

efectivamente, el 9ato eN. caPa:z de rascarse Precisar11ente en el lu9ar 

en el 'l•J.e ::>e le Picaba. fara muchos i nvesti·:;ladores, esto consti tullo' 

un eJemP lo r11ás de refle.jo, P~ro otros tantos rr1is observadores, Pror1to 

con1enzaron a cuestiona.rse acerca de ciertos hechos %.e no se habÍ_;i:n 

tomado en cuent.:1., tales como .cómo es que el 9ato Pudo ido:"ntificar en 
. . ¿ 

dónde había sido Picado, si ~a: no recibía fibras de cort.o;·za?; ¿ cófllO 

fv.e ca.Paz de mostrar umi coordi'r1ación adecuada de su r1iien1bro cor1 

resPecto a u·ri esPacio tridimensional? 

P.:i.ra l'l'tuchos amantes de la IA 11 de la. cibernética, es obvio 'lue 

este "simP le reflejo" requeriría de una alta tecnolo9Ía Para. Poder 

simularlo l?n un robot. En otros térrilinos, l~ %e se q1.dere d<'l.r a 

entender es que a nivel rriedu.lar, existen muchos de los Procesos 

11.3.mados suPeriores, en los cuales, la uti lizac:io~n de .esquemas o de 

rePresentacior1es es quizás, el Punto centra 1 en la ejecucioí1 NC·tora,, 

la cual f)roba.blemente .. Podría ser la eta.ve en dar resPu.est<1. a. 

Pre9untas como h.s antP.riorrriente mencionadas .. 11 la herramienta qi.te 

utilice el sistema motor humano Para Producir una c.antida.cl casi 

i·nfinita de secuencias de rqoviP'liento, sin la necesidad de •J.na men-.c•ri.;i. 

con caPacidades infinitas. As!. de esta. forma, uno es ca.Paz de f'irroJ.r 

baJo diferentes circunstanei.l.s ~ err1Pleando diferentes r11úsc:ulos \.1 

hasta Partes del cuerPo comP letaMenta- diferentes también, usando ur1a 

hoJa, en un Pizarrón, o c:on los Pies sobre la arena, Porque !l. este 

acto sub~~ce una rePr~sentación o esquema 9enera1 (Schmidt, 1975). 

La. extensión de 1 esquema a las R "'otoras,, se vislumbra Por vez 
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Priftlt?ra E"li Bartlett <1932): "Cuando. ha9o un sa'lue <de termis» en 

r.;ra 1 iclacL no Produzco .a 190 cor11P letamente nuevo, l:I nunca l"eP i to 

meramente al 9o vi e fo (p;J9. 202). 

Sin .:Nb..,.r901 es obvio que la noción de esqll.ema, como una 

~b:;;tr3.cci1:Í-11 o:-n un conjunto de E, requirí.o' de a19u11as rr1odit"icaciones 

Par;. -?.P1i•::;.rs.:- a la Pro:u::lJJ.•:ción de R. Se9Ún Pew <1974) l:I Schrrridt 

< 1 ?75). cu.;:rdo 1.m S Produce v¿¡,ri.os Moviroie'írtos de un ti Po, comienza a 

-~.b;: t:· aer i nf1:;.rrq.:<o:i Ór1" n•:i exact .. arqente acerca de los Pu 11tos en cornú·n 

·11.t1E· 'corr1F·.¡i.rt.en los diferer1tes P.:r.rirt1etros del r11ovirniento 

:i.t~·,ac~n.<.d1::i'.:.(corno sucP.derfa si se tratara de e::>'luefl)as PercePtuales), 

sino 3.cerca de l;i. r.:·l.¡i.ciÓn .:.iue 9uard.¡i.n estos Parámetros. Se9Ún 

·:;;.:r-.r,., i dt. r'. 1 '975) . l O:)$ 1:1.1a tro P -~.rámetros que- involucra e 1 esq uerna motor 

.:: 1:;n : A. ) l -~.;;. co:·nd i e iones i ·rd e i a 1 es de 1 moví r~ i ei1to .• que comP renden la 
i nf' 0:0•··~1;i.1: i,:,.,-, 3.c.;-ri:.a del est.¡i.d1j Pre-re::>Puesta. del sis.tem~. r11•J.scu lar de 1 

~3 ~· dt-l .3Jribii?t1t.:- .;-n .:1 que so;- va .;i, mover; B.) las o:·sPecificacior1es de 

R '' .... ;; r i ·•.•: i or1>:-s P 1:)s i b 1 es de- l P .:.J. trón b.fs í co l:I 9ener.>.1 , en términos de 

.. ,..;·l·:-·:id:i.•i· f'•.lerz.3 ... ;;-t.1:: •. : C.) 1.:1s cor1secu.e·ncias sensoriales, 

1:1::insisto?r1tes e11 ri:·tro.¡i.1ir11•.rntación so3''í1soria 1 visua 1, a.O.di ti va; 

Pri.:iPi.:ic.:·Ptiv<i .. · ,:;·t..: •. : l:I D.) la R 9e·oer.¡i,da o 9rado de éxito de la R e·n 

r~l.:i.ci•:{ri .¡i, l?. R ori·:iin.:i.lrriente dese<i.da. 

~3dw1idt 0975) est.:i.ble-o:e entonces, qu,e cu·ar1do un S hace ur1a R de· 

•J.i1 t.iPo P-3.r-3. el cr.l.:\l :,..3, tier1e desarrollado un esquema, coroienza 

.:i. li ~li:"r"1t.3.ndo .3. l ¿;;.·~•lerri;¡, con dos i nPuts ·: e 1 obJeti vo deseado de 

r11011irüento ::1 las concliciqMs iniciales. A Part,ir de la relación e·otre 

\.;i.s R P.:is.;.d;.1.:s l:I l.:i.::; esPecificaciones de R <es'1•..1eroa. de recuerdo), 

deterr·li·r1a •:w.e esPedificaciones 1o9Nra·n el objetivo deseado, ll 

desPutÍ:.; de esto, e\ S eJecuta el Pro9t'aroa rnotor con .su con.Junto 
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C A P I T U L O II 

LA REPRESENTACION EN EL COMPORTAMIENTO MOTOR 

Par<i. volar t<i.n ráPido co1110 e·l Pe·nsa~li.;-nto 
':! a. cu<i. l ·:ii..üer $i tio o:i1.11? exista -di..io Chi<i.n9-

debes emP.:·%a.r Por saber %e !U h<1.s l le-:!ado. 

Richard Ba.ch 
"Juan Sa lv;.i.dor Gaviot.a". 
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II.LA REF'RESENTACION EN EL COMPORTAl1IENTO MOTOR 

2·, 1.LA REPRESENTACION DE LA INFORMACION: 

QUE ES y COMO SE r1AmFIESTA 

.Cór1Jo es 'lue-. se rePresenta:n el r1¡u·ndo los hur1Janos? 
!-

AlredP.Ck)r de esta c•.lestióri, ha existido una. lar9a tra.l:lectoria que 

er1cueril~ra su raíz en el Pasado d& estudios, hwesti9aciones l:I 

esPec~la.ciones realiza.das en diferentes disciPlinas de la. ciencia.. 

Terv1a. tratado Por f'i lÓsofos, Pre9unta '=!•.le se han hecho fisiólo9os1 

sociÓlo9os ::1 "ciberr.etJ.S1 Pero t&l vez el fl\a::1or énfasis e\1 la 

CllestiÓ"n lo encontrar1Jos en la. Psico 1o9í.~, cul:lo i ntere's durante 

si·:ilos se ha concer1trado e11 cJ11?cifra.r !:I entender la relación '!u.e 

SLlarda .>?l niu11do '1ue rodea a las Personas, los Procesos Psicoló9icos 

inherentes a los r1Jismos ::1 las teorías <iue errra.nan de dicha. 

interacción. 

Si'r1 1w1bar9o, el desa.rrol lo de traba.Jos. referidos ProPia!llente a 1.1. 

rePreserntació ... , hurqana., se hizo Posible 9racias a 1 au9e de diver-sas 

clisciP li ·nas su!llad.as en ur1 esfu.arzo i "(1terdisciP 1 h1ario, en e\ cua. 1 se 

r)an conJ1.1.9ado C:O\ieicir1Jientos de anatomía ~ fi"siolo9ía., 111atemática.s, 

IA, cor(¡Putación l:l Psicología. A19unos eJe~\P los e:le 111oe:le los a.cerca del 

fenór111rno rePresentacio-na.1 baJo estJ. concePción son el de Minski:t 

<1981), el de Newe11 <19~1)1 l:I el de Si111on <1981). 

E·n la actua 1 idad, la imPortancia. <lue ha ido ad<iuiriendo el 

concePto de rePresentación l:I Por i9ual, la forma como las.Personas 

almacenan ~ utilizan su i;onocirl'liento, han llt9ado a. connotarse como 
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dos cuestiones ce·ntrales en el estudio de cualqu.ier feno'itieno 

co9ni ti\JO, ::1 han 1 le9ado a constituir dos de los '3.sPectos r<1Ú .. 

controvertidos en .la Psicolo9ía conte01Poráne.3. <Rur•1elf·1art :,i Norma.n, 

1983). 

Por otra Parte, dos son las i nterro9ai1tes básicas Por la:: qu,.;;· se· 

PreocuPan los estudios e ilw~sti9acio·nes actua. les: /lue' e;;. l~. 

rePresentacion? ::1 • cómo se manifiesta.? <fi:umelha.rt :,i Norman, 1983). 
G 

En forma resu~·iida, la resPuesta. dada a 1.a Primera cuestiÓ'11 s.;· 

muestra ParadÓHca, ::ia que au11que- Por el momento es difÍci l defi·nir 

de manera .Precisa lo -:iue es la rePresentacioí·,, los estudiosos de 

esta área. Poseen u.na noción de lo que ·no es, es decir, "no se sabe 

<lue es er1 :::.í la rePreser1tación. Pero sí se sabe qu.e no - - 11 t:'::.• • 

No obstante, aún <\!.sí es Posible saber a que' se hace all•.sioí·, 

.cuar1do se hace referencia a este término. Un acu.erdo 9e11er.¡1.l es el 

si9uiente: una rePresentación es a19o que tor<1a el lu9ar de otra 

cosa, esto es, una clase de modelo de la. cosa que rePre·::.ent-.:1. 

<Hof'stadter, 1~80). A.sí, las abstracciones que los individuos 

rea1i:z:a.n de los PrinciPios ::1 características definitorias o 

relevantes de los objetos ~ f'e,1órnenos, substitu.::ien a la re·alicfad 

externa a la Persona. Dentro de esta i nteracciÓ'o se Pueden 

distin9uir las tres ir1stancias es<!uema.tizadas en la f'i9ura 2.1: h.s 

dos Prirr1eras son, el mundo a rePrese'fltar :,i et r~u'fldo rePres1mta.do Por 

la Persona, entendiendo Por el mundo rePresentado, toda.s a·:iuel hs 

a.bstra.c:ciones <iue la Persona hace de su rriundo externo, ::1 Por el 

mundo a rePresentar, aquel los objetos del medio ar~biente de h. 

Persona. La tercera instancia se refiere a la rePresentacion que .se­

hace en las teoría.s dedicadas .il estudio del feno'foeno de \.¡i, 
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llundo a llundo representado Repreeent.ción en teorías 
repreamtar 

I II III IV I 1 
II 1 III 1 

IV 

Objetoai 

1 ~ A. 15 7 

J 

! 
B 1 13 9 

Propi1dadea1 DO lar so valor valor 
dino• c:l• la numéri· nWlléri-

al tara taaute línea 00 co 
re pre-

eeutado 

i.elllÓiOD .. I ... - llÚ menor 
alto largo srande qll• 

a U. alto ?ae que qH 
qae b J.,B) 

Pis. 2.1. DitenJiciaoiÓD .. qaoática entre lo que ee repreaenta,­
lo npreHntado m el s, 1 lo qae H representa en laa teorías. (Ko­
diticaci6n del eaq,11•• de ·Rualhart, 1963) 

I 



rePr.:-sentacioí1, el1 donde- las abstracciones de\ la Persona Pasan a ser 

el r11ur1do a rePreser1tar i1 las teorías son el mundo :1a reF'resentado, 

es decir, son una rePresentaciÓl1 de la rePresentación (Rumelhart i1 

tforrolar., 1983). 

Reit~rando la nociÓ'r1 q°ue ern.rncia a la rePresentación como el 

·Proc>:-so. do:- tor,.1ar et 11J::iar de, es decir, COl'l'lo un Proceso de 

simt:•olizaciÓi· sur9e l.~. duda de qu,e' asPe~tos de la realidad serán 

:r>?Pre·::.e·r,tai:fos ll de- qué roar1era se rt1a.nif'estarír1 di~has . 

rePrese-ntaciones. Al resPecto se han hecho al9unas·consideraciones. 

En su .caso, Pa lmer <1978), ha en 1 istado ci neo características que 

fnn de tener:;;e en cu.enta al estudiar el sistema rePres~ntacion¿i,\: 

a .• ) Lo ·1ue es ..-1 mundo rePre.sentado. 

b.) Lo ·~ut? es el r<1undo a rePresentar. 

c.) Los asPt:ctos del mui1do a rePresentar q1,1.e Pueden ser 

r•1ode l a.deis. 

d.} Los úPectos de'~· r~undo rePresentado .:iue Pueden ser rood~lados.' 

e.) La correúondencia. e:1;'tre estos dos l'fl1.rndo::;. 

De a.•:úerdo ~. 'Ru1t1trlhar:t <1983), lo anterior nos t levaría a suPone1'·. 
. . : ., . ; • ( j ' ' ..... . 
~ue Para., cofl)prender .. ~l ~ist.ema,de rePNsentación del rnundo: .. ha::i ,q,ut!' 
., ... . t ), 1 

te1wr e·n sonsid~ración, .:iue; 1.as ·personas se enfrentan a cuatr.o 

isPectos
1 

iroPortan:t..-s: 

a.) Un medio a~·1biente en el cual e>(isten objetos ::1 eventos. 

b.) Un estado cerebra 1 que dePende del estado actual. de 'fa 
Person~. '.:!. de la inf'ormacion a la r.iue esta siendo exPuesta en un 

r~omento dado. 

c,) Su exPeriencia1 que se hace manifiesta ante una nueva 

~ituacíón, corno Parte funcional de su estado cerebral, 
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d.) Para la comPrensión de dicho fenómeno, ha de contarse con un 

modelo o teoría. del medio ar11biente1 de los estados cerebrales, ll de 

la exPeriencia, 

F'•::ir otra Parte, estos i nvesti 9adores señalan <lue es ir11Port.a·11te 

•:or1siderar '°llte existe un· Proceso ·~ue oPera dentro de las 

ri:-Pr.;-sentac:ior1es1 ..- l cual a 9rosso modo, Podría. ser visua 1 izado e·n 

l J. si 9lt i .::nte re· l ad Óri: 

R:~ = < R,P ) 

dond.:· F:S es el sister•ia rePresErntacional cort1Pleto, R, el mundo 

r~Pri:·sent.:1do .. :,i p, el conJunto de Procesos que oPer-an sobre el 

rnt.irP reti:o R. < Gen.;r.¡i, l P1ente, son varios 1 os Procesos q lte acor•lí-a ñ.¡i:n 

a 1 i nt...t·Prete-). En al 9unos de los sistemas de rePresentación 

ProP1..1estos, es Posible h~.cer la distinción entre 1<1. rePresentaciórr 

<P.). ::i los Procesos que oPeran dentro de (F'); en otr•::i::. •:asos, dicha 

düt.inc.io:.Ín es imPosible. Lo .~:nhrior ir1dica ·~ue en las 

r-:Presi:ntadc•nes de-l mundo se hacen ma·nifiestos t'ormatos ~ Procesos 

s1;.b:,1.3_.:.;·ntes a es tos ( Ko l er::. ::1 :3m~ the, 1979; Rur~e 1 h.;i.rt ~ Uorr~a ,., , 

1983). 

U.::. hiPÓtesis que han ir1tentado resPonder a la cuestión de como 

se r.:·Preser1t.:i:n el mundo los hur11a:(10S1 se han ido a9ruPando en. lo ql\e 

se ha.n de·norriinado sistew:i.s rePresi:-ntacionales, donde, r.:or~o Ph.ntean 

Rmoe- lhart :; Morr~an <1983), los más imPortantes son: 

A.) El ::.istema basado e·n ProPosiciones, en el cua.1 se asume que 

el cot10•: i mi .:-nto Puede- ser. reP resentado corqo un con Ju 'fito de símbolos 

discrétos o ProPosiciones· f'ormales. En este sistema, las 

características del conocimiento son una colección de símbolos 

estructurados e'fí· redes de informació·1" en listas de- cate9or!a.s o en 
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unida.de::. cot1cePtuale-s confi9uradas .ier.irquic<t.rrtel1te, corno la de- la f19u.ra 

2. 2. A. Ader1iás, dichas catac:terístic:as son consideradas cor•·10 un 

conJunto de 1.i.·r1idades o atributos semintico.s <e.9. Anderson. 1976; 

Co11ins ::1 Qui l liar11 1.969; Fi9ueroa l:I Carrasco, 1982; Fi9ueroa, So1ís 

:J Gonz:ilez, 1976; Fre9e, 1982; Kintsch, 1972; Marmolejo, LÓPe:;: l:I 

EstN~a, 1982; Ninsb, 1975; .Norman l:I Ru~1elhart, 1975; Rumelhart l:I 

Orton:,¡, 19?7; Schanck i:i Abe-lsi.:m1 1977; Smith, Shoben ::1 RiPs, 1974.: 

Tversk:.11 1977; ~ Tversk:J :,¡ Gati, 1978). 

B.) Sist,..~ia rP.Presentacion<i. l .:ma lÓ9 ico. Este Plante-a .la 

Posibi 1idad de estudiar directair1t:-nte la corresF-ondencia existente 

entre el r~u·ndo rePresent~.do ::1 el mundo a rePrese-·11tar, utilizando Para 

el lo, variables cor1tinuas Para rePresentar los Procesos del mundo 

real <F•J."Qt, 1980; Kos:Sl!-in, 1980; Meztler l:I ShePardi 19741. 

C.) Sister;1a rePresentacional Procedural. En él se asume que el 

c:o·nocímiento es rePresentado en· tér111inos de una a.ctivid<J.d1 Proceso o 

Procedimiento, Aquí, la rePre$ent~ción se Presenta relacionada con el 

sistema de acción <Newel 1, 1981; Nr:irPlan :; Bobrow, 1976; Morroll:n ·~ 

Rur11elha.rt, 1975; RumelhJ.rt, 1977,i:; Rumelhart l:I Levin, 1975). 

D.) Sistema rePresentaciona. l de conocirrtümto distribuido. En o?ste 

se evidencía. la cuestión de. que el conocimiento·en la rner11oria esté 

rePresentado en al9Ún Punto discreto. En su 1u9ar, se cree que este 

está distribuido a lo la1"'9o de u·11 conJunto de unidades rePresentadas, 

donde cada una de ellas es·Pal"'te constitu:;ente delo conocimiento tota.1 

(RIJ.l'nelhart :; Nor111an1 1983?. 

ResPecto de estos sistemas rePresQntacionales, se han 9enerado una 

seri~ de deba.tes. 

Una Primtira controversia la ha mantenido la. discusión que se 
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· 11¡. 2.2. IJ••ploe de r•d•• do 1ntol'll80i6n1 A. De unidad•• elemental.ea. (Tomado de 
Ruaelbart 1 lol'llMD, 198J), B. De unidades slobalea, (Tomado de Sobanok, 1960) 
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Pre9unta si la form~. de la rePresenta.cioí·, es Pr0Pos1•:iona l o 

analÓ9ica. Al resPecto, PJ.1.lmer (1978) hace una distir1r.:iCtn qu..::· 

exPresa que la rePre:sent~.ciÓ'n tiene ta'í1to inforr11<1.cio)·, el<:t.rínsec.1, 

como i ntr{ nseca (co·nt..:-nida en sí rrii:sma); ::.i Rur,.1e- lh.3.rt "' tforr;1a.r, (!%:~:> 

a9re9an que u.na rePresentación ar1a1Ó9ic<1. se ro::·lado·M. r11Ís ·=·~n l<i. 

información intrínse·ca, de rr1.~.nera contr<t.ri<l . .a la ProPoskion.3,L 

dar1do así 1u9ar ::.i ubic.3.ciÓ'r1 a ambos forr11atos. 

Un se91J.ndo asP.:-cto r11anifiesta 1~. equiP.::i.r.;i.cidi·1 hE·Ch<'. E·ritre- L•. 

rePresentación .::i.na lÓ9ic~. corr10 dirrie·nsión conti nu<1., ::1 le. 

rePresentaciÓ'ri ProPosiciona.l corrii::• dimensión e:liscret..2., d..:•r11:lo:· 

finalmente se h~. ·=o~iPrendido, ::.in i:·rrib.~.r9o, ·~lle ciich3. di:::.tino:ió'n >?s 

ur1 tanto ~uPerficia l 1 debido a que n•:i necesari.w1i::r1t.:· e;ds.te di•:hiJ. 

corres.Pondencia .:'ntre tales dirrien:síor1es !.:I l.::i.s f1::irf11.;i.:=. 

rePresenta.ciona les. 

Por 1fltiMo, PL\ede ~·1ericion.arse l.3. diferencia entre l.;i. 

rePresentaciÓn dedarativ.;1. ~ la rePres<?nt .. aci·:~1 Proced•Jr.3.l • l.;i. •:•J.-31 

radica fundiMent<1:lfrlente en e·l 9rado de a.cceso que tíeno:·n l.;i.:: 

Personas a la i r1t~orr1laciÓ'n cuando re·a l iz~:ri SL\ i 11terPrEt.3.dm·1. En o:· 1 

ca.so de· la modalidad declara ti va, la inforrriació·ri Puede Ú·t~ i?>(<'.mi n.~.d.3. 

ll maniPü lada directaoh?nte Por los Procesos i nt.erPro:ta.ti ·011;:.s, · ri"iiéntr.;i.;;. 

que en ta rnoda lid.id Procedura l, ta i nforr~aci•:\n se er1j::uentrc. 

imP1Ícita en los Procedir11ie·ntos ri:·al iza.dos ::i es difíci 1 obtenE-r 

informació·rr a Pat-tir de e:l los. La c.fo:termi·naciÓ-11 de c•;áw:k.1 la 

información es dech.rati •.1a ~ cu.á-ndo es Pri:ici:-dura L dePenderá cio:· l 

Proceso ll del contexto <R•..tmelhart ll tform<l:n, 1983), 

~lo ób:starrte, aún cua:ndo Sil' h.::i. Profundiz.:i.do el estudio de cada. 1;.rio 

de dichos :sístemu Por sePa.rado, en la a.ctu.::i.1idacl se ha. oPtado Poi" 



"º 
concebir 1.oi. rePrese·ntación cor~o u:ri sisterna híbrido doncle i'f1terviene·n 

dos o rr1Ú de ~stos .sister~as, dePendiendo de-1 Proceso o de 1.:1. 

situación. 
Resu.fl'1iendo \.a cu.estión, se Podría. decir q1J.E' el sist.eff1a 

rePresentaciona 1 estl coristi tui do Por dos Partes fundaroe·nta le·s: la 

or9anización de la. i'fiformación en a.19Ún forrr1ato ::1 lo:;,:, Procesos q1.1.o: 

sub~acen .;l dicha estructura; !:i que la direcciÓ'ri en los estudios 

actuales en rePre.se'f1tación se ha diri 9idc• nl<'.s bier1 h.:icia. intentos 

a.is lados referid1:1s .~.·datos rr1u::1 Particulares, ::1 ·rio han sido diri9idos 

a. la bÚ.s<lueda de una teoría 9ene-raL É;:;.t.a tendría iF1Plicaciones 

imPactantE·s en Psicolo9ía. ::ia qu.e favorecería la resPue·st<1. a 

c•J.t::.s ti ones ta 1 es cor~o e 1 or i 9er1 ::i baso:· de la i rite 1 i 9enc i a. ::i de otro;.::. 

Procesos suPeriore·s como e 1 Pensamiento. 

F:ecienten·1e·l1te han sur9ido i'r1tentos que· de al9una m¿i:oera. h<1.r1 

Pretendido, si bien no inte9rar Por c:omPleto una. teoría 9eneN.l de 

la re·Presentación, sí b1.1scar unidade·s de análisis 1Y1as 9loba le·s que 

va::i..;1:0 r•\.ÍS d.;- acuerdo a como los humanos rePresent .. ~:n su rr1undo (v"'r l.¡i. 

Fi9.¡.2.BL en lu9ar de considerar concePtos :;1 analo·~ías cor110 

elementos de analisis <ver lA Fi9.2.2.A> <e.9. Rumelhart ~ Norman. 

1978; Rul'IJelhart \4 Ortom1, 1977; Sc:hanck, 1980; !:i Schanck ::i Abelsc-n, 

1977). 

La oPciÓn %e aquí ProPonen los autores Parte no obsts.nte, de .:iue 

ciertas manifestaciones del comPor-tamiento del ser hurnoi.no. en loi.s . . 
cuales Puede hathrse 9ran riQue:za de Procesos rePresentacionales !! 

de ma:neJo de infor111«c:ión, han r-ecibido Poca. ate"oción, · ll tal •o1r:z su 

i·ric:lusiÓn dentro de h PersPectiva de los estudios sobre 

rePresentaciÓn r.:o9ni ti va, Pueda dar claves ímPortante.s t?n la 
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birsqueda di? la for~'ª como se rea.liza h. co'l'lstrucciÓ'o !I roaneJo del 

conociP"iiento er1 el hor~bre. 

Ta 1 es e 1 c.:i.so de-1 t•JP ico de 1 cor~Portam i en to r11otor ~ sus 

r·ePresentaciones sub~a·:entes. Debido .:i. '1u.e e'l'l el traY'lscurso de su 

Pr•:•du..cciÓn se vt?n involucrados chrar~er1te tanto asPectos 

Proct::dl1.NJ.lt?s cor•10 d.;-i:la.rativos, ::i a. <iue está f'uerter11er1te vincul<i.do 

i91.1,.;1.lr11ente <i. ir1forr11a.cido t<i:oto Pr0Posici1:ma.l co1t10 <i:oa.1Ó9ic,:¡,, el 

Pu.nt•:• PrinciPa. l ::.e .:ór1vierte fll.Í:s '1u.ia- en disi:usiones acerca de los 

f":•rJ11.~tc•::., .:·n l.;i. bl(squeda de 1;:oa inte·:iraci•:í'n teoHca. ~ er11P írica que 

PerMita esbozar el Proceso Y el contenido mismo de las 

r.:~-r .. :·::.ent.3.dones, Partiendo de una ca.Pacida.d <iue e:,;.tá Prese·nte aún 

antes de que aParezca el len9uaJe ~ sobr~ la cual se edifica el 

co::•r1odr~ient•:i s.ubsi·:;¡uiente: la caPacirJad de rePresentar ~ Producir 

11 

r~·:i· ... ·iríii.:"nt•:is .;i.d.;;·c1.1.vfos .. flt?l<ible·s, varia.dos. Y eficie-ntes dt?ntro de un 

esPacio ~ un tie~Po. 

i', ', 
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2.2.REPRESENTACION PROCEDURAL: 

EL POR QUE DE LA REPRESENTACION DEL MOVIMIENTO 

Una de las rePercuciones rriás iir1Portar1tes que tuvo el 9iro hacia 

el estudio de unidades de co·nocimiento rnás 9lobales ::¡ a un nivel más 

atto, fue el de ta eroer9encia del interés e·n la rePrese'í1tacidn do::l 

córoo hacer las cosas o rePre~entación Pl"'ocedural. En contraPosició-n a 

la PreocuPación Por el formato Por el que se rePresenta el 

conociroio:rnto, sur9e así •J.na i ncl i'r1aciÓ'n rrias ro.:i.rcada hacia e 1 

contenido de las rePresentaciones, e.s decir, hacia. el qué hacen 

<Rumelhart, 1983). En otras Palal:::ora,s, coir10 di.iera Mi'nskll: 

"Los "chunks" del razona.rriier1to. de·l len9ua.Ja» de· ta rnemori<1. ::i cfo· la 
Pér•:ePciÓ'n deben ser roás 

0

9rancies ::i mi:. e::;tructura.dos, ll sv.s 
r.:o·ntenidos factuales ::i Pr-oce·durales debe"n estar más íntiroar11ente 
conectados. Para. exPlicar e·l aParente Poder ll velocidad dP. la:: 
actividades mentales" <Minsk::¡, 197::¡, Pá9. 211). 

El PaPel del sisterna motor ::1 del uso de rePresentacior1es de 

Procedimiento acerca del cÓrl\o hacer las cosas. se deriva dt.> cierta~. 

concePtualizaciones acerca del fv.nc:ionamiento del sistep1a Proce·sador 

de inforrnación de los humanos, co1110 la de la fi9ura 2.3. Se sabe Por 

IO'jemP lo, que este sishma necesita v.n aParato sen.»or·ia l '!u.: r-:-sPonda 

a variaciones en el flu.io de 11. e·ner9Ía en el ambiente; un sistema 

motor constituído Por efectore» a través de tos cuales el inc:liviciuo 

Pueaa·afectar al medio ambiente; una memoria Para almacenar 

información, de 111anera que el Pasado Pueda. ¡fec:tar el Prese·r1te; un 

con Junto de rnec:a.nismos de Procesamiento que use·n ta;nto la. i r1for111ación 

1.lmacenad1. u1 me111oria.1 como aquel la que 1 le'iila. Por via. dP. los 

sensores, Para determinar qué clise de resPuestas 9enera;, ::¡ qu{ 

asPectos del esta.cio actual ser1.·n Preservados Por la merooriaí Y un 

lntérPrete quot traduzc:.a e i nterPrete h. i nforrnación exPresa.da il'l~ . 
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• transducción .programaa motore• 
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Pig. 2.3. Conceptualización del aiatema procesador de intorma-­
ci6n en.PHI 7 Ciencia Cognitiva. 

Pig. 2.4. Eaboa• de procedWmtoe "pri.miti'Yoa" ea una eetruot11-
~ repree•tMlional., a el aietea "Ht:ruot1Jraa activas de red". -
.\'.rollado de llonuua •t al., 1975) · . · 
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sír•ibolos o rePresentaciones. a acciones, a través de ciertas 

maniPu lacio'1)es. 

El i11terés PrinciPal de este tNba.Jo se centl"a. as{ en el 

intiÍrPrete !! e·n el sistema raPresentacional sobl"e el cual oPera, 

Porque es el que li9a los símbolos ::i las manifestaciones del mundo, a 

las .~cci•:mes que el las esPecifican. Esto si9nifica que- el intérPrete 

mi¡¡.r110 esti cor~P1J.est.o de Procedifllientos Per•;:, que usa. los símbolos en 

et sentido dedarativo, ::ia. que Puede t?Jecutar oPel"aciones sobre los 

::.Ír•1bolc1s, ir1clu::iei1do el obtener acceso a et los, comPararlos con 

otro:;, e iniciar accio·ne:s dePe·ndiendo d11 los resulta.dos de las 

cor.iParaciones. 

Una Posició-n' al resPecto ProPone -:iue la estructura de iMormación 

es la ~iisma. ::ia sea que se trate' de información declarativa en datos, 

o de Pro9rariias Proceduralt?s; -:iue lo que varía es \.a f'orrria como e\ 

i·ntiirPrete eva.lúa ll ent'oca esta información. AsL el intefrPrete Puede· 

ti:?nér acceso a. la i M'orma.ción Procedura l como datos, !I así 

describirlos. alterarlos, ::1 aún simular lo '1ue sucedería si el 

Proceso fuera i'iwocado, h<iciErndo, de hecho, las oPeraciones 

esPecificada.s. 

Un 5-istema rePresentaciorra. l <lue usa esta. aProximac:ion de 

.~.1J.to-i:?mbone de Procedimier1tos e·ntre las estructuras 

rePrt?.sentaciona les, es el denol'l"!i l)ado "estructuras activas de red", 

ideado Por el 9ruPo LNR <Norman !j Rumelhart, 1975), '1ue a.Parece en la 

t'i9ur... 2.4, en el cual las. defi'rlicio·nes, aun<lue aParec:en como redes 

~emánticas ordinarias, son realmente Procedimientos, exPresados en la. 

forrqa de "acciones Primitivas" <encerradas en un ova lo). 

Sin embar9o. existen diferencias imPortantes entre et conocimiento 
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dec:lar&tivo s el conocirr1ii?nto Proc:edural, Pero ¿cuáles son esta.s?. 

Una distinción c:1<i~~ica. c:or1si:ste en que el conocimiento decla.rativc• 

hace aserciones &cerca de al 9u ria P roP i edad de 1 P'1U'lldo, de 1 os hechos, 

de las cosas o de las Personas, s Puede ser fic:i lmente exa.mi r1ado s 

cor~bir1ado con otras Pr0Posido11es declarativas Para forma.r 

inferencias. En contra.Posici-{n. el conocimiento F'roc:edural 9uÍ<'. la.::. 

acciones de la.s 9entes s tiende a ser i r1ac:cesib le a 13.s a.cti vida.des 

c:or1scientes1 es decir, tie·ne Poca Potencialidad Para ser exw1ir1ado 

introsPec:tival'l1ente <Rumelha.rt, 1983). Por eJemP lo. mientras qu.P. 

Podemos hacer a:na.'lisi:s acerca. de la.s ProPiedades del concePto d>? 

"casa", Pues Podemos decir que tie-t1e Paredes, techo, Puerta. s 

ventanas. 'luien Podría resPonder a la Pre9unta ¿ cuáte-s son los 

movimientos que real iza la 1en9ua a 1 Pronu:nciar la Palabra. 

"P~.ran9.a.ricutirimícuaro", sin recurrir a. real izar lo.s movimientoi:. de 

la. 1 er19ua.? 

Por otra Parte, la rePrese·ntación Procedl•.ral Permite c:ontrarres.tar 

la dificultad de describir el coll'!Portamiento motor. el habla o el 

Pensamiento en forma declaratiw .• debido a que tiene la Posibilidad 

de a.daPÚ.r el conoc:imier1to a la tarea Pa.rticul.ar· <?'i1 Gue es 

necesitado. Su.9eneralidad no a.barca ur. cor1o•:ir•1·1<:·11to detallado 

ar.:erca. del mundo, sirio que / se- res tri ·nge .a. l .¡¡.s P roP i E-dadP.s del 

movimiento que tiel1er1 miras a su ejecución, s con esto, lo9ra u·o 9rar1 

efic:ieric:ia. er, la 0PeraciÓr1i 11 un habilidad Para codificar heu.rístic:a 

!1 Para incorPorar .aP-1bas clases de co·11oci"'iento dentro de la rt1isrti~ 

estructura <Wino9rad, 1975). 

Las distinciones no involucran, sin embargo, que ar•lbas formas de 

conocimiento oPeren de manera sePara.da;· todo lo contrario. En al9Ún 



éste tiene reh.ciÓn con i:<l conocimiento Previo de la Persor1a, ::: . .:· 

lo9ran reF·resentaciones más si9nificati'.Ja.s de los Patrone·s de 

movirriiento <Ho l:I Shea, 1978); ~·,.{; durader.7.s l:I mis l i9ada.s a un.¡¡ 

contra.Parte visual <Matsuda, 1981). 
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El desarrollo de rePresentacio1w·s wís inte-9r<1.d(l.:S ::i r11a~s abstrac:t.'.l.s 

se ve forhlecido a través del efecto de "Pre·se·lecc:iÓn" <Mart.eniuk, 

1976), de acu.erdo al cu.aL t:-1 indi1dduo atii:i1de ~ f'orr<1ula e·:::.trate9i¿¡.;:. 

de c:odificac:iÓ-n de lo:=. Movirriümtos que realiza Por sí r1risroo, Nro no 

así ele los r.iue so·n 9uiados ::i r11anejados físicamente Por otra Persona 

<Ste·lr•1ach, Kelso ii McCul la9h, 1976; Stelrt1il.c:h, Ke·lso ~ Wal lace .. 1975). 

Otro hal la.z9o interesante ha sido el referente a la Posibi 1 idad de: 

desarrollar "ir<iá9enes me·nta.les" de tas localizac:iorie·s esPacial€'s. del 

~1011ü1iento <Ma.rteniuk, 1976; Posner, 1367), lc.s cu¿¡.les, de .:i.l9ltna 

m<1;11era, son sur~arriente Poderos.~s Para utilizar el conocirr1iento Pre·vio 

rePresentacionales. Es más, las Personas altamente· irria.9inativas son 

caPaces di? reProducír ciertos n·1ovimientos con mucho masor Precis.iór1 

~1.te· aquel las r.iue Poseen una irna9iner{a. bafa (Housner '.;I Hoff'm<-.o, 

1981 ) • Así es cor<10 sur9e la. noci Ón de "P ríct i ca f'l'le·11ta l " , e·n 1 a q ~ie- él. 

•:ausa de una equivalencia f'u·11cional relativa en los Procesos 
~· 
;! co9nitivos entre el rriovimiento real s el irt1a.9ina.rio <Stelrr1ach, 1984), 

la reververación de las irrihenes durante la Práctica r~ent.aL oPer¿¡. 

sobre las rePri?sentaciones ·co9nitivas suPeriores s los Proceso::. 

mnemónicos asocia.dos col1 la habilidad e·n cuestio-:n; aun<i'J.€' claro e-stá, 

l no elir·iina la irrtPortancia de U. Prá.:tica física ei1 sL en la t ad·~LdsiciÓn ds- Patrones musculares detallados ~Kohl l:I Roer1ker, 1988.: 

i1• McKa>11 1981). f ... 
~: 

_:¡ 

~·-

'· 
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<1.uw:iue il1tervienen en la Pro9ramac:iÓn i1 en la Producción motora, no . 

se encuentran tan seParadas de otras rePresenta.ciones características 

de otros fenÓrt1enos c:o9nitivos, Porque no son' exclusivas de esta 

Producción, sino <tue tal vez sólo se rnanifieste-n con caracter{sticu 

Pecllliares dePe'ndiei1do de las transformaciones requeridas Para la 

r~odalidad esPec{fica. asumida, en este caso, la motora. 

Cuatro h.1·1·1 sido los Procesos co9nitivos mas tratados a e:Ste nivel1 

·~•.•.e hablan de la interrelaciÓ'n entre la Producción del movimiento ll 

los fei1Óoiei1os or9anizaciol1ales, lin9uÍsticos .. ll de ima9inerí.;i., entre 

otros: la or9~:nización de la inforl'tlación motora, la eti<tuetación 

verbal, e 1 .e-fec:to de "Prese lección", i1 l.i ir~a9i nacion. 

~lacsc1n .. Jaé9er ll Genti le <1972) llevaron a cabo U'nO de los 

Primeros esfuerzos Por inda9ar acerca de la codificación del 
r11oviMiei1to •:omo un Proceso 9e·nerativo, Por el cual el i·11Put es 

co9nitivarriente- transformado, or9anizado '.:J ordena.do, Para Preservar 

Ú'oic<1.mer1te sus c:a.ra.cterística.s esenc:ia les. Se sabe <tue debido a las 

· c.aPacidades l iroi tadas de a tmacenamiento de i nformaciÓ'n. es ·necesario 

co·ndensar. 9ra:n ca.ntidad de información en Pocas Pautas '.:J retacior1es, 

a travis del •J.so de r11?9h.s de codific:ac:ión adecuadas;. i1 al9o qu;;­

Parece Ju·;ar un PaPel PrePo·nder.~ntE" dentro de h codificación del 

m•:wil\'Jiento, son t.as re 13.ciones esPacia les qr..(e- e:<isten entre las 

diversas cate9orias del Movimiento. <Nacson P.t aL 1972), '.:J la 

asi9naciÓn d11 u·n orden u or9ani:za:ción' secue·ocial <Diewert ll Stetm.:i.ch, 

1978» const.ante <NacSOl1• 1973» si9nificativo '.:J atendido <St&lmach, 

1984). 

ResPecto a las etiquetas. verbales, se ha encontrado qu.e cuando se 

po·ne un nombre a un movimiento o a. un1 secuencia de r~ovimiento:s, ".:J 
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actividades P.~.N la Producción de las acciones. Un es'luerqa de rqás 

alto nivel (es'1uel'lla Padre) invoca a otros es<luemas de nivel más baJo 

<esq1.1emas hUos), s estos. a su vez, invocan a otros, cada uno de. los 

c•.1.ales Pasa a los si9uientes. ciertos valores Para que los asuman las 

var i <t.b 1 es requeridas P .¡¡,ra 1 a Producción .de 1 cofi1P ortam i en to rootor 

deseado. 

Ahor:i. bii.?n, debido .a que t 1;,da secuencia de acción es usualmente 

ba.sta.nte •:ort1Plej.a e involucra un 9ra.n n•ffl1ero de es<iuemas cofl!Ponentés, 

rnuchos di? el lr.•s se enc1.Lentra:n activos al mismo tierqPo, l;I Por ende, sP. 

hace ni?cesario '1ue aún •:uando est.fn PreParados Para resPonder, es 

decir, activados, sólo se disParen e"n el flloo11?11to adecuado enrq..-dío de 

1.:i. secuencia,- bajo ciertas condiciones, l* sólo cua:ndo ~a se ha!:lan 

1 levado a c.~.bo ciertos Procesos Pri:-vios, de ma11era semeJante a. como 

f1\nciona.n hs es.tra.te9i as de Procesamiento denominadas "demonios", 

"sist-:·m.¡¡,~. de ProducciÓ-11", ~ "sistemas exPertos", 

Es Por .;:sto, que el disParo de un Procedimiento se da solo si se 

's.¡i.tisf'a.cen sus co·ndiciones Particulares, ::ia sea recibiéni::Jolas, o bien 

b1.1.scándo\as; €n otr.;.s Palabr<1.s1 si x, entonces l*. Pero ,qué clase de 
(, 

rt1e-ns<1 .. ies o de Patron.:-s son los <iue Pueden recibirse? ::i <t.demás . que~ 
(, 

clase de 0Peracior1es Pueden Provocar los esquel'tlas? <He•..ii tt, 1975). 

El nivel er1 el '1lte se han quedado los estudios sobre conocimiento 

Pror.:edu.ra t, si"r1 emb<1.r9o, rio ha Permitido aún ahondar lo suf'ic:ienté e-n 

·la. soludÓ'n di:? estas interro9a·ntes, ·ni aún abundar en Par.:i.'ñietros mas 

abstractos l;I r11Í.s 9e-nera\es, ·:'fue más que Producir en sí rüsmos 

resultados f'ÍS.ir.:os motores, co·nsti tu~an en sí. u11a forma de 

conocimiento obte·nido a Pa.rtir de diversos canales co9nitivos. 

Estamos hablando de rePresentac:iones l* Procesos rqás abstractos '1u& 



.. ,, 
·' 

sentido, todo c:onoc:imier1tó es declarativo sÓlo huta el Pur1to en el 

que la flW1ui '1'1aria fi ria 1 ejecuta las acciones fina les, Porque 

entonces, es sólo 9rac:i.ai.s a 1 conocimiento Procedura 1 que éstas son 

Posibles de realizarse, de la forrria tan caracterfatic:ar~ente f'lexibli? 

ll aProPiada como la del sistema hurnano. Cualquier sistema de· 

~roc:esamiento Puede ser visto,, entonces, como cor11Puesto de varios 

ni1J6'les, en los 'lue la inforr11acio'11 Procedural re-Presentada en forr11a 

declarativa ocuPa el nivel r11ás alto, ll la traducciÓr1 de ésta. a u.na 

t'orm,;i. Procedura.1 ProPiame-nte dicha, ocuP.a. u·t1 nivel mis ba.Jo. 

Una de las ventajas que Presenta esta or9ar1i:zacioí1 en niveles es 

la Posibilidad de qlle cada uno de el los oPere de rt1anera 

semi-indePendiente i1 sertaiautomátic:a bajo ciertas circunst<1.ncias, corrro 

Por eJemPlo, cu.ando se trata de actividades fuertemente a.utomatiz.:i.d<i.s 

·o habituales. En o:-ste c:a;:;o, las accior1es necesitan ser esPecificadas 

sol amente o:n et nivel má::. a 1 to de las reP resentac i one·s r1me1110Íü cas, ::1 

u·na vez 'lue la. rePresentaciÓn o esquema de más alto nivel ha .sido 

esPecificada1 los co111Po·11entes de nivel rt1ás baJo comP let.¿i.n la 

so:-cuencia de la acción ca.si autcimáticart1ente, sir1 u11a. necesidad extN 

de intervención de Procesos atentivos suPeriores, s.¿i.lvo en momentos 

críticos en los qui!!' se involucra al9Ú'n cambio en la sei:uencia 

Pla.neada.1 !:i Por ende, la necesidad de una. elección <Norma:n ::1 

Sha 1 li ce, 1980) • 

Ahora biel-11 al9unos rriodelos como el ATS <Siste~1a de 

Activac:iÓn-DisP.aro de Es'luerrias) de Norma.r1 <1991>, ProPonen <lue esta. 

or9anizac1Ón debe ser ader~á.s .. u.na. estructura de control heterárquíca 

<no jeri'r'luica) en la que diferentes esquem.as a diferentes niveles se 

encJr9uen solamentCI' de un ran9o limitado de conocimiento :.i de-
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Ur1a c1Je:stiÓ\) d.:· sur110 interés Pa.rc. E·l dE·sarrol lo de- los es.tu.dios 

sobri:- la r.;Presentaci c~n r11otor<\ li 9ada a otro;;:. Pro-:i::so:: i:o9ni t. ivos, 12s 

e·l liechc• dt? -:iui:· >?S Pc1sible· e·,<trai:?r al9u.r1a.s Pautas qu.e· se N<>.r1>?jc:r1 

ioiP l Íc i t8 o e·xP t ici ta.r11eri1:.i:- i::·n. ta e"i~cuci Ón r•1ut.ora, tal es corno h 

e:::.P.3.Ci8.lid.;.d ~ la te-r11Por<1.lida.d dél movir1de·nto; t:-'st3t ar.arece-11 

con:::.t.anter11ente· en c3.si •:u<i.l'luier estra.t.:?9ia co91ütiv.:: . .:iue ;;e utilico? 

P<i.ra le-l.iM•:"nte- cor·~o .:i.1;.xi liar 3. l.3. Prc•dl•.ccioí·1 motor&. (cor110 Pudo notarse 

e"r1 la do::·::.criPciÓn a.nterior), ~ aderr1.ú, est.;J.Íi Pres.e·nt.:·s en todo Juicio 

~ toda. e::-;P>?r'i encia del ser h1Jniano. 

Raroi.r11enti:· en•:C•\"1U'-3.ro:<mo::. <'. una Persona o aifn a un verte·brado 

subhumano, ch•::ica·odo P•::ir \.3,::. •l,a l les contra lc·s O, o de~.Pe9ariclo cie-1 

sui:-lo ambos Pies al Piísr11°:. tiemPi:•.• o E"ilr<:dÍi~dose en sus. ProPios br01.::o:=:. 

~ de-ck•s. La ri::Pre-s.ent.;.ciÓrr esPa•:io-teM>ora 1 Pue-de h.;i.b l ar·11os, .;i.sL dr:· 

dos de l.;i.s eritid."-d<?s ml::. 9€-ru::·rales, ':! f.lue cobrar. 9r.an imPortanci<l. i::ri 

l.a '3enerar.:ión de Movir•1io:nto, Por·~uf: el P~.P!S'l d-2 su ParticiP:tción es 

tal .. '!ue ..:.Ólo 9r.3.c:ias a el 13.s es Po:Sibl& u.,-1a ubicacicfn, l\n<'. actrH.cioí·r 

~ una r~odificacióri real1Y10:-·nte- i:-fi•:iente de-1 roeciio arrrbi•rnte. 



.CAPITULO III 

LOS PARAMETROS C:'.3PACIO-TEMPtJ?ALES 
SU~'if!CEr-HE:3 AL MO\IIr'iIErHIJ 

Ho es el PJ.SJ.do, ·,11 .:·l PrP.:simte, ni el fu.tu.ro; 
es lo r.iue ?err11anece a travl{s de los tierr1Pos, 

M~ .• Rosal b.a Re'.:I es Arnezo:u ~ 
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III.LOS PARAME:rROS ESPACOIO-TEMPORALES 

SUBYACENTES AL MO•/Il1I ENTO 

La rePresentaciOÍ1 inte·rna \jue tienen los or9a:ni::.rr1os de la 

dimensión esPa.cial :o1 de la. te111Poral es deterrllin<1.nte er1 la Prc1duc:cioí·1 

de· l cornP ortaro i ent.•::i 111otor. Nue·s tra conducta en el esf· ac i o deP e·nde· de 

la rePrese·nta.cion interna. de medio a.rnbiente· .. as{ cor110 de l.:i.s 

1:arac:t.:'rfaticas Pi:'rcePtible.s rnisr•)as. de· e-se r11edio (si es que e::t.as 

difieren de su rePresent<'.cio'\·1) (Lieblich. 1982), ll a Partir dE· s·sta 

conducta sor11os caPac:es de anticiPa.r Puritos en el esP.:i.cio Y en el 

tiemPo <Shaf'fer .. 1982). Pero .c:ór110 es que ha sido Posibls· inc:orPor..:i.r G . 

estos Parár11e·tros fÍ;¡¡.icos a.1 r111.i:ndo de h rePresentación del 

rnovifl'1iento? 

3, 1 • Cot·lCEPC IONES ACERCA DEL ESPACIO Y DEL TI Et1PO 

Et~ LA CIENCIA Y Et~ EL LEGO 

El conocirriii:?nto del esP<1.c:io ll de·l tíer11Po lo encontrar11os e·n el 

fundarnento de-1 rnundo fÍ:sico ::i en n1..11:-str¡¡.s ProPias exPerienci.3.s. 

TieoiPo :::i esPac:io son considerados c:oncePtos ta\) fur1d<W1enta les .. • qui? e·n 

la vida dhri<.1. ~a r10 nos Pr'eocuPamos Por: Pre9unt.arnos cuales s.on su.:, 

ProP ied<.1.des <Davies1 1982/. · 

En el habla común, los c:cmce·Ptos de es.Pacio ~ ti1w1Po han adquirido 

un se1)tido r11u:.1 Peculiar: e-1 esPacio se· entiende corno sinónimo de 

vacío, o bien como extensíÓ'n, o simP ler11ente como un volumen o esPacio 
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Permanente '1ue solamente se llena; al9o equivalente a un reciPiente 

de'í1t.ro del cual estan conte·nidas las cosas i1 fenórnenos; es 

considerado como al9o suPerficial, <1ue es Percibido sencillamente de 

manera observaciona 1 o Por la abstraccion de elementos familiares del 

entorno. Por el· contrario, el tiEmPo es e·ntendido corqo el acoroPañante 

de fenóme'í1os ll objetos que rl'J.;i:nif'iestan cambios de a 191.1.na ma"Oerai es 

el<P er i ene i .ti.do como e 1 asP ecto el e menta 1 de todo conoci r11i t?nto, el cual 

¡:·eno:-t..r.;i. directamente en ·nuestra conciencia, i:-nmarcando PercePciones, 

.~ .. :tividades ll formas de corounicaciÓ'n; Por tanto, es cofl'lPrendido como 

1.1.n simPle vehÍc•.1.lo 1 leno de actividad <Davies, 1982; t~avon, 1978). 

En t?l contexto de la ciencia, el se·ntido '1ue se atribu::ie a estos 

•:0·1~co:Ptos, difiere s1.1.star1cia lmente, ll además, ha dePendido de la 

d•rnci<1. •:> disciP l il~a ·~ue los ha estudiado. Sin e111bar9o, dos asPectos 

i:"n 1 c•s cual es qui zis, estarían de acuerdo las Personas dedicadas a 1 a . 
ci .:·ne i a,, sería el hecho de q U>? e 1 esP aci o ~ e 1 ti eroP o contienen 

v.arii:1s niveles de estructura. ll -:iue estos van a dePender del t'P.nofoeno 

·?. l q1.(e e-stefr1 referidos. De lo anterior se hace evidente la 

irr1Porta:ncia de la concePcio:S'n '1ue sub!lace a su estudio ll las t'ormas 

·~ 1.(e si:- 1.1. ti lí za:n P .ara conocer 1 os. Cor~o e j emP 1 o tenemos 1 os estudios 

ri:·alizados e·n la física, !I esPeCÍficarr1ente en una disciPlin~ af'in a 

,,;~.ta,, \.3. ~.stro·nomía. A-~1.d, como exPresa Da.vi es <1982), el esP.~.do ':J 

e-1 tie-mPo se conciben como li·~ados al movimiento; !I del est.udio del 

111ovirítie·nto de los cut?rPos materiales, resulta '1ue el esPacio i.i el 

tieriiPo so·n, e·n realidad, ,dos asPec:tos de u.na sola estructura 

1.1.nificada l lam~.da "esPacio- tiemPo". 

En otras disciP 1 i nas como l·l matemit.ica1 la Palabra esP.ti.cio es 

emPleada Para de'Cf.otar cualquier colec:ciÓn de Puntos. En esta Ít"eJJ.1 se 
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f·r.:i.n tr.~zad•:> rnode los con caracter faticas que se cree no debe 

Prescindirse en cualquier modelo que se trace baJo cualquier otra 

teoría. Entre ta les ca.racterísticas se señalan la c:onti nuidad, 

ref~rida al hecho de que cualquier intervalo del esPacio Puede ser 

subdividido i limitadamerite cuanta::. veces se quier.3.; l.¡¡, 

dü·ro;-n:;.ionalidJ.d, diri'3ida a un raw:!Jo .:sPeCÍf'ico :.i bien conocido del 

esPacio real que debe ser imPuesto a este continuo, ~ que le da la 

c.;i.r.~.cterf::.tica de ~.er tridirrrensional; la conecti1Jidad, qui:- e-xPresa al 

esPaci•:> conio const1t1.lfo•::i de· ria.nera cone~.;a, :::1 Por Últirr10 .. l.¡¡, 

conectivid.3.d .. en donde el esPacio rea.1 tridirt1ensional será descr.ito 

r··rediante mode-los bidiw.:.-r1sional.:-s J.nálo'3os e ilWrersos en esP.3.cios 

re.¡¡. le~. tri dír11ensionJ. les (Davies, 1982). 

Sil1 ·;¡.rrib<l.r9o, aun.:iu.e est.~.s concePcione-s aPortan !;I aPortab.¡1.n 

1:c1r1•:lusion..-s a.cerca de ProP ie-dades física::. e:<te-rna~, no tt?nÍar1 

J.bsolut.<i.rQe-r1te nada que decir con resP<:-cto a la re!.1.l ida.d sub .. ietiva o 

i•:lt:·a· que tienen 1.:i.s PersoM.s !.!.cerca del .:·sp.¡i.cio :.i del tiernPo, Así por 

e.it?rrrPlo, la distarrcia Para los físicos Puede e~<Presarse como d= \Jt, 

di:-sPlaza un cuerPo ::1 !.1.l ti.;-rrrPo >?rQPle.¡¡,do, Pero r:"~s as{ •:Or•10 se 

r:•:rri\POrtan lú. me·ote-::'?, :;1 • .:·s a::.í corrro ca lcu larrro::. la.s dist¡¡,11~i<1.s !;I los 
.. ¿ 

ti errrP os •:u.ar1do nos mover11os? 

3, 2, EL ESTUDIO DE,L ESPACIO Y DEL TIEMPO EM PSI COLOG I A 

En fi lÓsof'os como Ka:nt errccmtr.:i.mos !-la al9unas ide-.~.s re-lac:ior1adas 

.:on la exi:-erienc:ia del tier~Po !;I del esPa.c:io. Kant consider<i. ·~1.1.e estas 

son cor1:Str•J.c:cio·ries a Priori rea \izadas Por la rr1ente. Por su PtJ.rte ,. 
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Locke considera que dichas e:><:F-el""iencias err1er9el1 de las ocurrenci.::.::: 

e-xternas que la Persona Pe·rcibe-1 forjando una suce·siÓr1 de· ideas. En 

carr1bio, Par.a :Ber9so·n, i:sPacio ::i tíerqPo son el Producto de la relació\1 

subJetiva derivada de idHs 9e"nera.les <Or·ns:.tP.in, 1969), 

De e::.ta forrr1a1 dentro del carr1Po de la Psico1o9Ía, se considera '1u.e 

a.mbos atributos, tanto el esP.acio como el ti.:-rnPo rebasan el nivel 

Purarr1ente físico, Por ser entidades que forr•1ar1 parte de nues:.tr.;:::. 

e-xPeriencia:;. Pe-rcePl:.u.a.le·s, i·ntelectu.<1.les ::i er~ociol1ales (Al len.· S10: .. :3el 

';I Rosi ni.o 1978.; Ekrraan °" Bratfish, 1965.; t~a.von, 1978; ~ Orn:::.te-i n.• 

1969). 

Curiosarner1te, a.1 revisa.r la literatura dentro del carr1f'o de 1.:a. 

Psicolo9ía, encontrc.rrios '1ue .:·1 estudio de· lo e~·:Perienc:ia. del tie~1Po 

se ha. vi::.to más favorecido que e-1 del e·sPacio. Al resPedo tener~os .; 

Nichols (1891), el cual re·alizó la Prime-N revisión de iclo:a~. 

manejadas en Psicolo9Ía, °" 1H1 forrr1a. resurrdda., e·xPre·sa 'lue· l¿i. 

exPe·riencia del tief1'1Po era considerada coo10 un acto de la r<1er1te .• de· 

13. razón, de la PercePciÓn .. de l.a. ir1tuicioí·,, del sentio1iento.· ::i de 1.!'. 

rrie~1oria. 

Ya desde .~.'luel la.s é'Pocu en las 'lue 1<'. Psicolo9Ía era l la.1~.¡a.d.a 

e i enci a de la exP e-r i emci a co·nsc i er1te, E' l t. i emP o.• ria t.1.lra l Me·rate, er.a 

1..1.na. de 1.a.s Prirneras exPeriencias a ser i nvesti 9a.da::. <Orn.s.tei .,.., 196?>. 

Sin errabar9o, corr el P.a.so del tierr1PO se tüzo sei1tir U'l'lCI. 9rave 

confusión entre lo que se consideraba. la. exPerie·ncia de·l tierriPo, 

eltiemPo bio1Ó9ico ~ le que es el tier11Po físico medido ~·or un re·lo,i 

en horas, minutos, °" se9uYldos. A raíz de esto se abrieron nwwa.s 

a.reas de invest.i9aciÓ'r1 Paralelas a la influencia. de dis•:1Hina.s como 

la f'isioto9Ía1 la química, la ·neuroanatol'l'IÍa, ::1 las ciencias foro·1a les. 
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De esta forma, en ciertos· mome.ntos, la Psico lo9Ía se rrianifestó · 

Ponderantemente como fisiolo9ic:a •. neurolo9ica, física, o hasta 

forma 1. 

Un análisis de los traba.Jos Posteriores realizados con la 

exPeriencia del tiemP01 Planteó una necesidad de- disti n9uir la.s 

variadas clases de exPeriencia temPora ¡, las cuales, Para entO))Ce$1 

se a9ruParon en cuatro cate·:iorias: a.) los trabajos rea 1 izados con 

i·ntervalos de tieroPos cortos; b.) los realizados. con exPeriencia. de 

duración; c.) los relaciona.dos con ta exPer'iencia del futuro o de h 

PersPectiva t.emPoral.; ~ d.) los de la exPeriencia de simultar1eidad 

<Ornstein. 1969). 

Estas cuatro formas de exPeriencia, con el tiemPo, fueron 

estudia.das Por los PsicÓ1o9o:s de la conci~ncia, fi lÓSofos ~ s.l9unos 

investi9adores ell'tPÍl"'icos <Stroud, 1956, 196?; White. 1963), 

ExPuesta en forma esquemática, estas t'ormas de exPeriencis. se 

dividieron Para su estudio, de h. si9uiente rrranera: . 

A.) El Presente o tiefl'IPO ele cort.o térmi rro 

a.) la PercePciÓn de intervalos cortos 

b.) el ritmo o tiemPo 

B. ) La duración o Pu.adoi referido al estudio de la roemor-ia. a 

1ar9o Pla:z:o 

c.) La PersPectiv.a te111Porali entendida cortro la construcciOÍ-1 

filosófica, social, cultural del mundo, ~ sus efectos sobre la 

i nterPretación de la. exPeri•r1ci.a "&ProP iada" a 1 futuro 

D. >La simultaneidad Ji sucesión; inclinada s.1 estudio de la 

clasificación d~ las diftrf~tes exPttri•ncias telllPorales, con la 

intención de evitar la confusión entre éstas (Ornstein, 1969). 
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"De los Planteamientos mencionados e111er9ieron dos .;i.Proxirnac:iones 

de>dic.;1.das .~ l estudio di:- la exPeriencia con el tiell'tPo. La Prirrii:?ra de 

el las P.¡1.rtia. del suPuesto de "lue la exPerienc:ia ternPora 1 es 

determinada f•;:ndamenta lmt:?nt.e Por Procesos se·nsoria les o Periféricos. 

En resPaldo a es.ta aProxirrración, 9r.a11 ·11úrr1ero de teo~(as biolÓ9icas 

~ fisiolÓ9icas dedicaron su atención a describir la exPerienc:ia 

t.:-mP•:ira l. En .fsta s¡¡- P lanteabJ: la existe"11cia de Úl1a "base de tielYlPo", 

idi:n+-,ifi•:ada con una Pt:?l"iodicidad esPeCÍf'ica., la cual se denominó 

"reloJ biolÓ9ico" (Qrnste-in, 1969). Tales traba.Jos se- encarr1in<1.ron a 
1 

ericontNr la base de t.ieniPo l:I sus PeriodkidJ.des e-sPec{f'ic:as, 

intentando encontra.r haltaz9os ·neurolÓ9icos, qufaicos, ':l fisiolÓ9icos 

(ha-ntro'dP.l sistema ·11ervio:So, et cual, se·aún ellos. quizas era el 

en•:J.r9J.do de rea 1 izar una labor si mi lar a ta de un "reloJ interno". 

De e-st.~. forma .. so:- asuri1ía la hiPÓtesis de la existe\1cia de u·n Ór·;;1a110 

senerador de \a exPeriericia del tiemPo <Braintenber9 !:I Onesto. 1960; 

O•:hber..:i, ·Pol \<1ck ':l Me::ier .. 1964). 

Otr;.s ;;eries de trabaJos realiz<1.dos baJo la suPervisiÓn de una 

<i.~· rox i rnJ.c ~ ón sel·1sor ia L f'ue-ron Mue 1 las encar11 i nadas .a es tud i:ar ta 

r~b.ciÓ'r1 existente- entre tos ritmos biolÓ9icos !:I la exPer,:iencia 

to;r11Por3. \. Estos se·nr~ra líiie·ntia- se centraron en ta. rqodificac:ior1 de 

a191;.na.s ProPiedades inhere11tes a hs i>ersoMs o bien en la 

roi<1,niPu l.ació11 de otros .;.di,tar~entos externos a \as misl'llas, De esta 

fc¡rr11J. se Prete11dÍJ. reb<1.sar las Postulaciones asentadas Por tos 

te.5r i r.:os del "re lo J interno" • Como e J elYlP lo tener1mos a F i scher <1967> 

el cual incrementó \a temPeratur~ corPoral Por medio de la 



.::i.dmi nistraciÓn de ciertas sustancias, e i nt.ento' correlacionar sus 

efectos, cor1 la exPeriencia de las Personas. 

Otra área que se hizo notar en el camPo de la Psicofo9(a fue la 

1 h.mada PsicofÍsica .. la cual se dedicaba PrePonderantemente, a la 

i nteresa:nte 1 abor de det'err<ii nar 1a re la.c.i Ón entre 1 a intensidad de 

1 .::is E o e11entos externos ~ 1 a sensac i 0)1 interna < P s ic:o l o9 ka) , ~ de 

r··1ano:-r.:1 u11 tanto secundaria, a estudiar h. relaciÓ'n entre el tierriPo 

f'{sicr::i r.:-.:i.l ~ la PercePciÓn de su ocurrencia, es decir, la 

e;,;Perie11cia terqPoral rePotada Por las Personas <Fra.isse. 1963). Dos 

P•:1stulaciot1es de dicha relación sur9ieror1 como ideas PrePonderantes 

<1.un hasta 1.a fecha.: la Primera es la de Fech\1er, quien en 1$50 Pensó 

'!lle cada vez que un E era du.P 1 ic:ado, se añadfa un i ncrern~mto 

constante a la sensación; esta relaciÓ'n Puede ser exPlicada como una 

fu11r.:ión lo9arítrnica en la qu.e cuando el E se increrrrenta 

·:ieor11.?tr-icarrrente. la sensación se i·ncrerrrenta aritméticaroente. La 

se9u.11da Postu.lación es la de Stevens <1957), relacion.ada con una 

función de Potencia <Power law), que dice ·que existe una relación 

si~)Ple e·otre el E físico ~ la R sensorial; es decir, '-lué ProPorciones 

i9uales del E 'producen ProPorciones subJetivas i9ua1es. La fu·ncion 

ge·oera.1 ele es ta l e:,i de Potencia se e-xP resó corno : 

't = awtb 

donde '-1 es la rna9ni tud sensoria 1, - la constante a determina la unidad 

de h es•:.;.\a, x es la intensidad o w19rlitud del E, ::1 b H el 

exP onente que deP ende de .ta. fil Oda 1i dad sensoria 1 :,i de las condiciones 

de los E, distin9ue un conti·nuo sensorial de otro. e i·ndica la fineza 

discrirninativa de cada sisteMa sensorial <Baird, 1970>. 

Una tercera aProximación referida a la exPeriencia ternPoral era 
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aq•.lel la que se basaba en el Procesaniiento de la inforrr1a.c:io'h, Por lo 

cual tenía u.r1 matiz rr1a:ss co9nitivo. 

Gull au. <1890) fue Pos tu 1 ado como el P r i rr1er teórico de- es ta 

aProximación. Para éL el tieff1Po no existe Por sí rrtisr110 e-n el 

universo, si 110 q1Je mas bien es Producto de- eventos que ocurr1rn "en 

tier11Po". Considera que e 1 tiemPo es una construcdc1~·, Pu.r·ar11ent.;:· r11ent.a. l 

de la serie de eventos que transcurren, a. Partir de· la intensichd del 

E, la atención al E .. la asociacioí1 que se hace al E ~ l<1. e::-::Pect,:icio)·, 

hacia el E. 

En o.tro tiPo de estudios relacior1ados con la. evidenci<1. del 

Pror.:esao1iento de la i nformaciÓ"n un P lanteami nto teo't-ico irnPortante e·.:. 

el de Orn:Stein '1969» quien encontró que ta.nto lc1s arre9los ~ los 

ti Pos de 1?stimu laciÓn u.ti 1 izados, así corno los cont1,ib1.u1e-ntt?::. di;· l.; . . 
exPerie·11cia de duración terr1Pora1.. ~ Por consi9uiente una. conce·Pcio)·, 

bas.¡¡.da en un "reloJ biolÓ9ico", resultaban de utilidad lir1dt.t1.dci. P.'J.r.~. 

la comPre·nsiÓn de-1 Proceso inherente que se lleba a cabo 3. tra.ve'S de· 

la exPeriencia de duración temPoral. 

Por otr<i. Parte, Fraisse <1963) reviso'~ sumari:zc~ 1.as 

investi9aciones rP.alizadas sobre la e-xPeriencia del tierqPo bafo e·::ta. ,. 
aProximación co9rritiva. encontrando que dichos estudios se diri9Í;.n 3. 

conocer la relación de la e>c:Pe-riencia del tiemPo en intervalos cc1rto.s 

ll hr9os, con el número de cambios que oi:urrían durante- estos 

Períodos. Mientras ta:nto, Pra·nkenhausel" <1959) 1 levo a cabo una se-ríe 

de l:i'xPerimentos que i nvesti9aron cuáles eran los deterrtrí nantes en el 

ProcesmiEmto de la i nf'orrriaci6n dur.rnte la exPeriencia temPora 1 ~ coÍqo 

se tornaba el estado ~ la ca:ntidad de conterrido Plenta 1 en •.m 

determinado intervalo teJ'llPoral. 
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Esta aProximaciÓ'r1 consÍdera Clue la r.:ar1tida.d de inf'orr11.;i.cii:•r1 

re9istrad.3. en la conciencia. Puede deterrrd r1ar la. duracioÍ-1 de· la. 

exPeriencia de cada. intervalo Particular. Este• hace a.h1::.ioÍ1 al le. 

9ran variedad de tec•rfa:s de a lmac:e-"n de corto Plazo que P larib:-.3.n l.:i 

existencia de un "re9istr<i.dor de i nf'orrriaciÓ"n", el cua 1 Puede 

r.:i:rntrolar !! n'i>:-dir la inforrr1aión que t?r1tra ~ 13.s ba.ses Pa.ra l.a 

exPeriencia de duracion. Aqu{, la exPerie"nci-3. de la duracior1 

i nvo 1 U•:ra otros Procesos, t.a. les como 1 a r<1er11or ia. < Orn::::. te in . 1969 > • 

En .iríl'os ri:·ciErr1tes la t.ra.::ier.:toria de le•::· estudios r.:1.:i.cii:•n.:i.do:: con 

la exPeriencia del esPacio ::J del tiempo, adquirí¿ un nuevo matiz con 

t?l desarrolle• de la PsicofÍSica. ::¡ .:·1 au9e de·l co9no::.citivisr110, n que 

er1 a.r11bo:s. •:amPos o::or11enzó a esbozarse la consider<icio)1 de·l mane-..io de 

los P3.r/metros esPaciales ::i temPor.s.lo:-s, E"r1 b::i.se .3, re·Pre·:=.ent.3.done·s 

esPacia1 er1 diferei1tes ta.rea.s?; 6.:iuf. Pa.Pel jue9an l<'.::=. diferentes 

mod.:J.1 ida.des sensoria le·s en la íl'flP•::irt.:i.nte tare· a de· e·.;t ifi1.3.ci1fn t.i:;·r11Por.R l 

~ esP aci a 1?; . q u.é P .3.P el j u.e9.¡¡. el contexto P erceP tua L la. i ro¿r. 9 i ner ía !:< 

' otros Procesos PsicolÓ9icos tales como la roemori.:i ... 1.:i att:?nción :.,i el 

.:i.sPi?cto motiva.o::ion<'.1? 

Por e .i ernP lo, Sebe l ~ W i 1 soncroft ( 1983) 11 evaron a. c<1.bo u nJ. 

investi9ació'n en la cual Probaron la.s diferencias intersensoria.le:: 

<entre la visiÓ'n i1 la audiCión>.0 en li:1s .Jui.::ios de· e~tirnación 

temPoral. De acuerdo .a su.s resultados, los intervalos definidos 

auditivamente se aPo~an e-n i·r¡formac:ión teroPor.;i.l de- los EVE"r1tos, a. 

diferencia de h vi.s.íÓn, la cual se aPo::ia Primordialrr1ente en 

i·nforrriación esPac:iali enr.:ontra:ndo Por cosí9uiente, que los hctores 
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•:•)9no::.ci ti vos, :::1 esP ec: ( f i c:ame·nte, 1 a coroP le Ji dad de 1 os E, P•.1ede 

af.;oct3.r los E.is ter~.1s audi ti V•:> !:I v isua 1 en forl'l1a diferencia 1. 

,, 

De i9•.tal forr•H• el subsecuente desarrollo de e~tudios act'l'rca de la 

fu:1·1.:icon de P•::it.enci a. <'r = .:1x·Tb), la deve lÓ corr10 una herramie'i'ita mLll.l 

F··:>der•:•sa ~·ara describir ·asPectos 9lob.:i. les de la Perc:ePcio~n de los E 

i' i·.-,.:li.1.:~o::n.:ki los ref'erido::.1s <J. las dimel1Siones f(sica.s •:le lo·n9itud :.i 

~iemFo), t~l@s como la fineza disc:riminativa. en la cual se hacen 

~·res·;·nto::·:. f.;.ctores c:o9i1oscitivos <Baird, 1970) '.:! de Proc:esarriit?nto de 

i -.-,1\:,rr11:>.c:1.5,1 t.~.ntr.:i ·:1o:"n.;-r.:i. l.. corrio ref.;-rido .;¡, di t'er6'ntes r1·1oda l ir.Jades 

::enseria les. Por e.Jer~P lo .. Fi9uero.~ .. Carr.':l.so:o '.:! Sa.rr~iet1to 0982' 

realiz~~on un exPerimento en el cual se conJu9~ la estimac:ion 

.:o.-, '-' ·,·, :i. t.?.r e.;i. do? •:or1t.eo .;¡·n r~emc•r i <1. (,::i :se-<J.1 de Proc:esarrii en to ce·nt.ra l 

de· if1f•)rri.::.0:i·:.'r1). El los P.t1col"1tr'3.ron que "'::dstí.3. una •:•;,rrela1:ioí·1 

;.i•:i·;tifio:?!:.t1.1.3. entre o:·l i:·;<P•:.n<.?·nte de la f'unciÓ'n Psic:offoic:a ::1 el 

C:•:JÚ ieie11ti;o de F'r1::11:€'s.:.i.rtiiento o:entN.1 de inforrr1aciÓ'fll lo CIJ.a.1 SU.9iere 

·~1.1e h fineza dis•:ririlinatiw. d.;¡ las f'uncio·nP.s Psicof{sic<1.s resPi:·cto <'. 

l 3. lc•ro·O<i ~l•d, e::.t.í i M'lu Ída. Por Proce:so:s .:er1tra les de ir1f'or1'11acio)1. 

Mucha::. otr3.:S i'i"M'='St.i9acior1e·:s :se· han aboc.~.do a e::.t.a búsqueda. de la 

r"o:-la.r.:i1:~ri de los .J1J.ici1J:::. d.: lo·no;iitud con resPecto a las. r~edida.s 

fisir::.J.s rt?ales •:Je lc1r19it.1.1.d, '.l s1J. int.er.?s :si? ·ha r:onc:e·,~trado en 

d.:-t.:-rmiM.r' l 3. f'orr11~ de· 1.;i. f1.1.·r1cior1 Psic:ofÍ:sic.:i. <E1<0·1an :.i .J1.tn9e, 1961; 

Kli'r1'3 ::1 Ri99:.;, 1971i :3tev1:"r1s :~ Ga.la:ntP.r, 1957), Por eJe'fllPlo, Harle::1 

0977) llevo' a ca.bo 1.1n e~t•J.dio er1 donde los 8 estimarc•rt la. lon9it1.•.d 

<di:st~.t1ci :i.) de l foe.;i.s cr.m dif'er·enti?s orient<1.ciones, uti l iz<J:rtdo un<'. 

tot19itud corta. ita:r1dard como Pa.rírr1etro o a.Po:.10 Previo a. ta. 

est.iroa.ciÓn, Suz. rHl.l t t,.ado$ roostr4.ro·ri q1Je lo!- thtmPos de reaccidn de 
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l.;.s Pers•Jn.¡1.-;;., it1cremer1t.¡1.ba:n en forMJ. lineal con la 1on9itud. Estos 

ha. l l .;i.z'3cs flteron cow3ruentes . con 1 os reP ort01s ero i ti dos por 1 os s 
O:o0:stir11acíÓ"1ü. Además, dentr•::i de su estudio, Hart le!:! intentó exP lorar 

el Proceso que se lleva a cabo cua.r1do la.s Pers•:mas real izar, la 

.:.:·stir•1.~ciÓ'n de distancü., ::i se9Ú'n la i·nterPretacíO-n de sus res1J1tados, 

l·:'.''"1Situd f•.1 • .:.:·r·:i. .:rnÚo9o con la medida física rea.L utilizando 'J.n 

F·.:i.rar•1o?tr0:i :=.t.¡1.ndard •:orto Previ•:i >'.u.na lo::m9itud Peo:iueña ant,:.s de 

.:.:·~ii tir. el j1J.icio de lon9i tud de 'J.'1)J. l fr1ea Preser1t3.rfa una funcio'\·, 

l ir'"'""- l 0:on .r>:'sPecto a la lon9i tud de la 1 (ne.~ . . ~.ctua.1 a evaluar. 

Al9u.nos otros estudios sirni \.:i.res han encontrado q,!e tas funciones 

Psicof·ísic.:.i:.s ·de tiPo 109<1.r{trnico describen la =·•?"í1sibi lid.¡i,d de la 

r.-1.:i.roiPu \ .3.ciór1 de i nf'o:1rrr1<1.ción en hur~a:oos, :,¡ Posibler~erite tas forma.s de 

o:u.¡¡:r1d>:• l•'.lS •.1:.i.lores de los E son Pe·r.iueños, la sensibi tidad di?" tos S es 

;1,u~ -:ir.a·tir.Je, :;1 ·~ue conforme va 3.uroer1ta·ndo la intensidad de e::tos, lJ. 

Jiscriroinación es cada vez menor. Por su P<1.rt.e .. Marks 0974) ha 

d-:r•1•:is1:.r~.do q,~.,_ e::. P os.ib le dP.scrib ir co·n funcior,,..s Psicot' Í::.ica:. 

l o:-·:Hr í trti í c.;i.s el rria.P ec.1 de i ntens ida.des r10 sÓl o de E, si no t.arr1b i é-rr de 

R, lo cu.~.l 9~-;iiere que la int'orl'ilaciÓ'f1 ·no-sensori-11 se roaP•H. de rr1anera 

;;.ero1e ia.nte 3. la. forrr13. er1 qu.e se rriaP.:·a. h i nforroación sensoria 1. 

Ur:.~. u 1 tirria considera.ción al resPecto de la estiroaciÓ"n de 

1orr3itudes desde la PersP.ectiva Psicoffaica, es la del citado traba.Jo 

do? F i 911.0: ro~., C-3.rrasco ::i Sarro iento <1982), en e 1 c1J.a 1 se obsi?rvó u 'M 

alt¡ rehció'r1 e"ntre el cf.tculo hiPtico .. el ·:ie·nera.do :;1 el visual, Por 

lo que- su9iere h existe-nc:ia de ur1 c:ó'dt9o de rePresent.acion ~ mane.Jo 
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de il"1formacici'r1 de lon9itudes, siroi lar o coroÚ'n Para. esi:.-3.s l'l'l•XJJ.l ir.fad~·:=;., 

::1 de acu.erdo a. Te9htsoordan 0971), ProPone '1ue L;.s difere·nciJ.::. 

encor1tra.das en los e:<Ponent.;-s de· la f1.tr1cioÍ1 di;- P•:itenciJ., r~·flE.í<1.n 

diferen•:i.as e::.Pecfrica.r11er1b:· en las fur1cione·s de •Hitr<1.d<1. ~ sJ.lid.3. dE· 

informadÓ'r1 de los difi:-r.,,r1tes siste·roas sensori.;i,l.;.s, ~4.; ·~ue •:•:•r11•:• 

Steven::. <1970) niisrrio Postula .... este exPoner1t. . .:· die·:=· J.1'::11;:. J.ce·ro. d.: l:io. 

ProP ieda.des básicas de tr.1.nsducción de- l•:is reci:·Ptor·e;;. s-:nsc•rizi le.:.,. 

ni.Ís '1ue unicJ.rrient.;:· de· los c.¡¡.r,·1bios .:-n la.s condi·:io·ne: e::'Perir"1~·nt.:;1.~·_; .-, 

ran9o de· le·=· E erriP l eados (cc•w:i hab fa P roPl.1.e·s t•::i Po•l l tc•n, 196:::::.. 

Er1l'in?cÜo de esto::. i?st.udic1:: ... Pro·nt..o se- hizo c•b1.1i2. l.;. ·1w:o:e:: id.3d d-: 

re·sa l tar '-lu.e hs i:·stirriai:i C•'íP?::. cu:.i.ntitati vas di:· l •:is. E"v'ent .. : 0::. f fakc•s 

c:onserva.ba ca.ra.cter { s ti 1:.¡¡.s dE-1 eve·nto externo ~ P od Í.:i. se·r u ti l i za.d.,_ 

unid.ade·s ab:.tr.¡i,ctas. 

"•:r•'.:ls::.-moda. l-111.;.tchi n9" o "ert1P.:i. lrria11liento i nte·rr•loda l ".. E"I• los CIJ.~. le: 

los S traducer1 una dirriensiÓ'n sel1sori.;i. l a otra .. uti l izat1do ufüi. 

relacioí·1 e>(J.ct.a !::I Para 1.:i. cu.a.L los S ·necesital1 ti?ner 1.1.n<1. 

rePresent.:.i.ción inte-rna en la cual P1.1.edar1 hacer !.:i. cor0Paraci1f11.· ::< ::ólo 

si st? tiene esta rePresent.:i.-c:ioí1 i:·s '1ut? 11<1. a se·r P•:.sibl.e tr.•d1.1cir ·:l"i 

una i nt.e'r1sida.d se-r1sori.;1. l a otra <FHluia-roa, 1-/ernañdet y Or-tir., 19~9). 

Por otro lado, ur1a cuestion illlPortante en el e·studio de 1<1. 

co·;;.niciÓ'ri esPaci.al.· cond..-rne .;¡, la rePresentaci.fn de· la inforr··1~.ciÓ(1 

esPacia.1 que esta Prese·rite en los Proce-sos rnl1emoí"dco::. ::..i PercePt.uE'. les 
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<Al len et. a L 1978). 

Como Plante<1. Allen et al. 0978), rflie'(1tras q1.J.e lc1s inve-::t.i9adores 

aboc:;.i.dos. .:i.1 e::.tudio de la co9rrición esPaciaL 9ener.;;.lrt1ent.o· no h.:in 

considerado la exPerienda e-sPach l en ti'rroi nos. de- ev.;-nto::. 

Psi col ó'9 i cos, 1 os i ·rives ti 9adores dt? 1 os eventos P erceP tl\a. le::. ne• tH n 

d€'te·n ido s1.J. a. te·nci Ón e-n 1 a co9rt ic i Ó'n esP <".ci .¡i, l. Sin er11bi:1.r9o, ar1·1b.~.s 

Íre.;i.s de tr.:1.b.;i.Jo han enf.~.tiz.3.do l;.i. ir1·1Port.:i.nci.~. dt>l cont.e~<t.o 

PercePti.la 1 en la ir1f'c•rro.•.ciÓ'n e·;:.p <1.ci a 1 c:onstruÍd.:i co9ni ti varoente. 

Se9Ún un .acuerdo mÍs reci e·nte- de la.les. i nves ti 9adores .. e 1 

des<1.rr1:i 11 o de· l C0'(10c: ü'li ento o:·sP acial si:- dá a Partir de· u ni:I. Sl\Ces i o\1 

de Patrones Perc:ePtuales del r,.1edic1 .~rtibiente ... los. cu . .;i.le-s 

hiPote-'tii:.;i.r11ent.e son or9<1.niz.>.dos er1 r11e·moria, c:oroo re·Prest?nt.?.cione·::. 

i r1ternag, :-:i f'recllE''(1teme·nte· han sido re·ferid.,.s como "ro.:i.Pas cc•9ni t.ivi:•::" 

\Do1,ms :-:i St.:-n .. 1973: Sie·9€'L Kir<'.sic "' Kali.· 197é:). Dichtt.s. 

re-Presentaciones está-f1 b.Úicartie-nte con::.tituÍdc.S Por conocímieritos del 

r11.:-d í i::i <'.rob i ente ( l andrriark s), es ta' n reor9a:n izadas dentro de 1.m contt>>;t. 0:i 

PercePtual esPecÍfico.• :-:i sirven cortto Puntos de· referi:·nciR i::r1 un 

esPacio a 9r<ln escala. 

Otro e ler11ento de ta les re·Present.;.cione::. so'(1 las. rut.~s. 

.sensoriow::itor.as (rou.tes), la:.:. 1:uales 9uardn1 unci. re·lacic()·, con las 

rePresentaciones del e)1torno \Al len et .a1, 1978), 

Se9u·n APPl~·nrd (1970), Beck ~ Wood <1976)1 "'L~nch 0960), el 

·3rado de corresP ondenci <'. errf:.re l a.s relaciones esP ¿:¡,ci a 1 es ~.ct.ua 1 es de 

l.;.s car.~.•:terí:::.ticas del contexto "'. 1<1 r¡;;Pre·i:ent .. ;.c:iÓ'11 c:o9nitiva, se ve 

i ncr..-rrientado Por la. exF'eriencia Perc:.;:Ptua l r.:F•:tida· en ~rn lu9.:i.r. 

Ot..ra cue::.tión ese'(1cía. l 11ncor1tr<1.da Por esti.tdi·:•sos di:- este c.¡1.r.1F'r.i .• ¡;-:.=;. 

la qu,e co·r1cierne a la sirtti li tu.d er1 la estimación de di::.tar1cis., 
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ri:·.3.li.:.¡i,da i:·t1 ta.r··ea.:,;. con re·~ui:,;.ito PercePtual ::i r11e·morístico, 

dt?::.l ir1d<1.ndo 1.1na si:·r~e.,.i.¡¡,n:za e-n los Procesos de memoria ::i PercG"Pción, 

'-lue· 1<1.s Personas ut.i l iza·n cu:Jndo 1 levan a cabo t<1. estir~ación de 

i:Ji~.t: .. ~:r1cia. Adem.í:a., hizo notar '11.1.e la Pre:senci.¡i, del de::.orden en el 

c~ntexto (existencia· de diversos obJeto~ en el caroPo), tiene 

influencia equivalente en eJecuciones PercePtuales ::¡ de memoria; en 

.; t :>: .. r1hd•:) 0:1°:- Pr•JP id.~.r ur1:i. r11;1.::ior .:·::.tir11aciÓ'n do:- dist.~:r1•=i<1. entre más 

obJetos ocuPen el camPo. 

Otr.~. ~.:-r i.:· dt? e·stl1.dic1s :=.irili t.;.res. s1;:::d.:·ren ·~ue el tiemP•" e~lP tea.do 

Pu·~. i:·stir11.3.r ta •:list.¡i,·,1cia •J.tilizando m1a ir113.'~&n visu.~l .. s.e ve 

ir1cr;;·r•11::·nt.~d·J de- maJ1er.::i. 1 ine.3.l 1:on la dist.:i:11cia b1.1.s1:<1.d<1 ... '.;! con o:?l 

no.;r,·,-:r·•:• de •Jbi;;t1J:.:. :.:.c•bre ;;·l c.:i.mPo <1<ossl::in1 1973.· 1978; Kossll.rn .. B<1.ll 

".:! F.::i.1=.0:-r .• 197:::.; Tf·1o:•rnd;ike. 1981). 

~elacionado con lo anterior. Baun ~ Jonides (1977),~ H~rtle~ 

< 1977) e·n·:ontr.3.ron ·:¡1.1.e el tiemP1::0 eo·,p leado Pa.ra estirri.3.r h. dist.an•:ia 

P. i'1tr.:· d•n P u·r,to:.:., .;.1;.r~ent.¡i, 1 i ne-.;, 1 r11enti:- con L\ di s t.;:rii:i .;. en c1.1.i:-s ti 1:Y11. 

Finalmente, numerosos estudios han demostrado corresPondencia entre 

l.;i. i:·.je·1:1.u:i1{r1 Pi::-rcePttt.:i.l '.;I me-r11orí::.tii:a, en t.;.re.:i.s que 1;.tilizan 

2::d:ir11L1.l3.•:ión >"?·.:.P-3.r.:i.J.l (Coc1Pi:-r, 1976.; Firml<e::i ::! Schmidt,, 197:3.: SheP3.rd 

:.~ F'1::od9or·11::!, 1978). 

El tiPo de investigaciones, como ta de Thornd::!ke (1981), han 

Planteado la necesidad d& imPlementar al9un modelo que- exPJique el 

Prc•r.:>?so ~- tr.:i.·01.fs di:-1 1:1.1..:i.l ::..:- re.:i.tiza Í.:i. estimación::! rePri:?s•::-11tacidn 

de distancia::! tiemPo. A~f, Thornd~ke C1981) Postul~un Posible 

r11odo:-lo d.;;w:•rlrin!.l.do "d.:- tier1rPo .a:oa1Ó9ico" / et1 el cual se a.su.r<1e· q1.1.e l•JS 

:31 a 1 ri:?i 1 izar 1;.na r1.1.ta p.:i.ra estir11ar 1..1n.:J. dist.3;1icia, activa:n un 

Pror.:P.so o reloJ interno, el i::u.al i iidica el 1~.P;;;o de bÚs'1ueda e 
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" 
indirectamente. la distancia acufflulada. Entonces. el tiemPo 

transcurrido Puede- SE'r coMP.:i.rado con el tier11Po buscado. Para de esta 

f1:irn1J., tener un Modelo standard 'lue convierta el tier~Po estiMado 

dentro di:? u11a distancia. Y e"n el caso de ·~ue la bl(sq1.leda fuera dentro 

de un c.3.r11Po "relativart1e·nte lleno", cadJ. Pu.nt.o 'lue 3.Parec:io:·r.;i. en h 

rut.¡i. determi'r1ari3. una señal de "P.3.ro" viso.al, hast3. aco111Pletar 1.a. 

tarea; requiriendo un tieMPo adicional que se ver{ incrementado en el 

t.i.:ri1Po t.i:•t.:i.l dll' b1is·hleda1 ::i así PJ.sando Por lfltimo a la estiri1aciÓ'n de 

l·~. düt.a.nci:l. Dicho modelo, en una f'orr11a condensad.3., es exPres.9.do Por 

1.3. si 91J i ente forr~u l ac i ó-n : 

L'= b0 + blL + b2C 

e"n donde L' rePrese11t.:i. el .juicio de l.!1. dist.;mcia de la ruta, el cual 

~·1.1.:·d·? ser exPres.;i.do cooio 1~. combinación 1inea1 de 13. distancia re.~.1 

(L) :J e·l ·n1Jmero de Puntos i·nte·rvinientes (C). 

E;:.t.1.1.dios simil.¡i,res se- han \levado a cabo con este rt1odelo, teniendo 

como· variable dePendiente al tieroPo CAdams. 1977; Kossl~n et al., 

·1;:i?8). L·::i::. resu.l tados .;i.rrc•Jados Por dichos estLldios de·:=.t<1.ca11 '11J.e 

c1.1..3:¡1dc1 se. utilizan la ir11.3.9(nP.ría ~ los maPas n1entales, las Po:-rs.:m.;.s 

se ven f.avorecid.¡i,s en l.;. estin1aciÓn de la distancü ~ el t.ieroPo. 

E.:. to. di:- r11.;:r1i:-r.a se·ri1e,i.rnte a cuando h PP.rsOfül e,i..:rci t.;. tareas 

<1.PwadJ.s en h Pe-ri:ePciÓ'n viso.al <Thor11d~k>?.0··1981), 

En e·l i:.;i.r11Po del des.,¡¡.rrc•l l•::i• so:- h3:n desPle9aclo u·na serie de 

estudios q1J.o? Pretende11 i'rl'o/esti9ar .:-1 conoci1Y1iento ~ r11.;.ne.lo inte9r3.do 

de diroe-·nsio'MS f'Ísicas, Por niños ::i ad•.Lltos. Así se tiene que- la '3N'íl 

r11.~.~oría de estos. tian Pretendido exP lorar co11ct?Ptos como velocidad, 

tie-roPo ::i díst.;:r1da, basados en el cuadro teórico de Pi.;:Olet. Asumiendo 

que los cor1ci;-Ptos de v~ 1ocida.d, tiemPo ::1 distanci.;., no son ide.;.s a 
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PriorL :Sirio .:iue requieren de- rxn de::.wrol lo .3. lo larsw de-1 ci.1..:i.l s.:· 

v.~:n constru!.le-ndo <Pia9et, 1946/1969, 1946/1970, 1970). Di; 12:=t.:i 

ma-r1er·a., los estudios ri:-a. l izado::. bafo la tradiciÓ'r1 P i.3.92ti.H10., ;E.e ¡·,):¡, 

.;,.boca.do a mane.iar ta.reas diri9id;¡i.s a. e-studi.3r lc1;.:; .. .i1.1idc1~ ~·rr11t.id0s 

A r.~.iz de este ma.r.:o to::·c~rico, se- 1·,,~:t1 r<?-?. l iz.:i . .:3•J ·::ir;;3n C<'.ntid.J.d r.lF 

tN.b;¡i,.ios, to::·ni€'ndo cc•IYIO 1:.;,r.;,.:ti:;-r{::.ti•::a corn•.tn. l<'. 3.(fof'•:ic(i·, d-=:1 r.-1,::'t.Qd.:1 

19?9). 

O:ProPuest.as Por A-r1der::.on.• 1974, 1981 ), hs cu.~ les e.st .. :in 

>:::<:PlÍcítame·nte d12sa.rrolladas ~·or re91.3.s o::n las .:u.<11E·;: ;:..i: cro:·i:- ·~1.1.E· h.;; 

dePer1derá de la edJ.d ::i el tiP•J de ta.re.3 .. Sus re.s•J.lt=uJo,, 0·10:1E:tr<7ron 'lu.: 

e-n la. f;;,tl"~<I. de dista:r1ci.a::: t.io::·mPo l< vek•cidad, ni'fi'os. !.l 3.dl1.lf:.o::. 

obeder.:fan a. ui1.a re9l.a de 111llltH1 1ica.c:iÓn. E)i h. t.;.re.3. dE tiert1Po ::: 
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distancia+ velocidad) los nifi'o~. de 10 años ::i los a.d1J.ltos .. 

obedecieron a una re91<'. de- di vi.sioí1. rriientras ·~ue lo.s ·niños d:= ci n•:c• 

a.ñosJ sir,.1Pl.:rr1e-nte si9uieron u·íJa. re9la de· s1.tstraccioí·1. En b t~.r·e.:i d.: 

velocidad = dista:ncia + tie·rolPO (Col1sidera.da corqc, la flfÚ difÍc::i l >, lo:: 

niños de 10 años ::i 1 os adultos r::1bedec i eron a. u na re"3 l.?. d.:· 

s1.1.str.¡¡_cció·n .. 1'11ientra.s que los. ·niños de ci·nco .3.ños or9a:nizar1:0·11 l.:i 

inforrqaciÓn corqo er1 la t.;.;.rea de distan•:ia .• Lo ant&·r·ior su.-:ii.;:-re o:we 

t .. ~:nto i:-n ni ílos coro\ O en adultos, existe· al 91Ín conc•d ro i e·ntc· d.;; 

relaciones entre dirr11211siones f{sic.:.i.s de velocid.;1.d,. esPacio :oi ti>.?r•·1Po. 

Por -:.u P .arte, Deu tsch ( 1960) 1 intentó e·xtrc.P o 1,¡i.r mode l o::. i:rr1.~ nado:: 

de- l •:.~.r·l~"' de J.<1.s fo)ateroitic.;:i.s, con la i nte·nciÓ'l°I de ver .si la. 

rePresentac:ión o?sPacial en or9anismos inferi.;,res <h•::irr11i9.:i.s .. 3bo;-.í<1 . .: .. 

etc.), se •:o~iPort.,. de lma rr1a.nera topo 1Ó9ica o e·u.clidean.:i... es decir. 

ba.s.;.da e·11 di s t.::i:nc i as. \.1 an9u los i nterre l.!.1.c i on.::i.dos, o b i er1 .z·n u n,¡i. 

di rece i ona li da.d 9enera. l.· ll en deterrri i nado fl'10fl'lento.. e:r.:traP o lar 1 o a 1 

horribre. 

Otro tiPo de cor1ceP.:ione·.s se· ha·;, enrola.do en las rela.•:ione:;; e·ntr.: 

la::. dü1ensiones de- esPacio ':! tiemPo. Na11or1 <1978) i;-l.:iboró 1.m .;·n:: .. il.::i•:• 

teórico.. en e 1 r.:u.::i. l sus •:Ob$.i?rv a.ci ones su 9 i eren q L\E' nuestra. ccinceP o:i oí·, 

d.;l r~undo (incl1J.::1endo su Procesar1üento ll .s.u re~·re~.ent.~.cióíü, ne• es le. 

de 1J.r1 P.s~·acio mu. l tidü1ensior1a l en 13. cu<1. l toda.s su;:. dir;1e-nsione·::. 

tie·¡1en ui1 sta.tus i9u.¡¡.L sine• <:11JP. Por el cc:•nt.r.;rio .. los se·re·s huro.¡¡.no:::. 

tenderoos a forl"lular una .ierar'-1L1,{<1. conce·Ptual dt: dir•it?'r1sicines .. e·n h 

cual el tier~Po ocuPa el Priroer nivel .. la dii11e·n.sioí·1 e·sPac:i.:i.l ocuF·a r.:l 

;;,e9undo nivel, ll a Partir de- a<w,í se ubica.11 1-'1.s de~1as diw.?r1::.ion.:-s, 

Dir.:ho de otr<". ro<1:nera .. el tiernPo determiM. al esPacio, ll el esPacio a 

otra;;, climer1siones. As{.. c:ua.ndo cierta inforl'l1acioÍ1 12sta disPonib1s· en 
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CC1f11:•?P t l.\.~ l , 

Si t1 O?rril:nr9o. la . .:·xte-nsión de 1J. existencia de 1;.na Jera.rq1.1ía 

concePtual, Por el Momento. no ha encontrado evidencia que se 

r.:·l.,.•:io.-1e c•::in la Pri•::.ridad ot•::.r9.:i.da .. a 11::.;:. Procesos Psic:o\Ó9icos 

:.: •.1b::i ·"·':e·11te:::. ~. l :i. 1:1r';;l.:;i.ni z.'\c iÓ'n de la. i ·nfc•rrn.:i.cii:Í'n de f'orr11a .. ier.ar·hdca, 

.:-; ,,,{,. -::·.:.t•J.dios recie·nte-s 'llle hJ.n 1J.ti \izado tio:r1ic.;.::. Psii:ofÍsicas 

i:· ~.r.~ .. :¡ :::.t.1.1.d i .... r 1.:;i.s f•:orr•H.S. .::··,·, que :.e· codi f tcar1 lc•s fe·ncrr11e·nos mas 

abs~:1ctos c~~o es el tiernPo ~ en deterroinado ~omento, el esPacio. 

t .3 \ ¿·::: •:•:•r•11:¡ .::· l de Fi •;l1J1;·r1:1.'J. 0 979).. han h.;i.11.".do e·1.dde·n•:í as .a favi:;,r de 

\.¡¡ f"ii:·1:1t.;sis ds· h •:1:11:Jific.icidn u'nic·"··· Pr•::.Pu..:·sta Por Averbach ~ 

::pe~· 11 ,. .. ; ., .. ,1 1'.774, h. 1:1.1..". l Po::. tul·"· 'lue e::d:::.te un co'di9o ·".bstracto 

Jnico J~e sirve Para rePresentar intern~ment~ los eventos externos. 

,,.,. ··b .-,.-Ji:;· .::;t.{r, i nte9rad•:::i::. no 5,:)\1) .~.;:.P e-cto:s de i r1te-nsid•.d '.-:' r~a9ni tud • 

.:: ¡ f¡1:• t .J.r.1b i in 3 . .::.P E c:ti::•s. ternP 1::.r.;. l .:·s :.~ P .::1:s i b 1 ernente- otros, ':! exc ht~E· 1.:1. 

P •:i:.: i '.::· i l id ¡¡,d ds- \.J. i:-)d ;:. t.e·nc i <'. de v.;r.r i os •:Ód i '3i::1s se·::4n 1.;. r11•".1Cfa l ii:fa.d 

·diM~11sicn~l o sensori~l~ 
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3.3.LA REPRESENTACION ESPACIO-TEMPORAL 

EN EL COMPORTAMIENTO MOTOR 

7-0 

E11 la. Producción de ta conducta motorJ. esta tw1bié-n fuertemente 

hwo lucrado el ~ianejo de los f.:i.ctores de i?SP acio ~ tiel"IPO en que esta 

~.e d.Í· Pero aquí .. estos ·ParáMetros .:>sP.:i.dales <::1 ta.l ve::: tos 

temPoralas), toman un matiz mu~ esPecial. tanto en su desarrollo. 

movimiento, ~ Por ende, al Peso o imPortancia que ten9an en ta 

Produ.cci·::í'n de COl1du.ct:i. rt1otora bafo difer>?ntes cirr.:1.rost.ancias. o 

.:J-?bii:fo .3. ·~ue e>t S se involucra de mat1era •:liferente y ccm ~ma 

P~rticfP.:i.ción mas activa en estos. 

Las •:laves esP<i.c:i.3.les ~ t.emP•Jrale-s que se han aborr:lado han sido 

.;xtraíd~.:S de tare.:i.s que involucr<1:r1 Predor~inantement.? el M011ir1dento de 

l•J$ r<rier~bros :::.uPeriores. ~ estas son: la dist.¡¡,ncia o extensio\1 del 

01ovimiento, la localiz.ació'.n esP.:t.ci.:lt del riüer.1br;:-, h. direccioí1, l.3 . 

.:;.ri'°"nt.:lcidn <StelMaCh1 198 ), €1 t.iemPo de Pro9r .. ~.rri.:r.cio~1).o· ta du.r.adón.• 

ta velocídar.L ':! l<1 .. ~.celer3.cién <Keel>?• 198.D .. Pero los tÓPicos que 

han rt?cibido mu. M<1.!::lor ·'1.te·nción har1 sido bJs referentes a.t ri1.<1.nejo de 

l.:..s cl.~.ves r.Je distai1ci.;i. reccirrida ':! de loca Úzación en el esPJ.c:io 

CDiewert. ~ Ro::i. 1978; Stelmach, 198?). 

E)dsten Por otra P<1.rte, señ:i.l.:r.r1tie·r1tos imPort'1.ntes como el de Kerr 

<1978) acerca ele estos rqo::Jelo$ de- selección de Par.i.metros, en los que 

se Pene en du.d<t. que lo!:. P.:r.rámetros 11risrtii::1s mane.Jados Por tos 

exPeriment.:r.dores <ta les corrio los de dist.:r:nci3., direcciona lidad :-J 

brazo a. mover), sean realmentt los que uti liz.a el sbteri1a de co·ntl"'ol 



motor en la 9e-neración de ~1oviftlíento, es decir, se duda si estos 

Pueden realmente ser considerados aishdill'l\ente !f maPeados de uno a 

uno en el sistema de control motor. 

No obstante, aunque la variedad de hal laz9os existe-ntes su9iere· 

una corriPleJidad en los Procesos rePresentacionale:s sub!lacentes a la 

conducta motora, en los 'lue qifere·ntt?s claves se: encuentran i·nmersas 

~nw~dio de int.rincadas relaciones, es aún Posible !I recow?ndabl~ el 

abstraer a19unas de el las, con el f'in de Probar el Peso que tier1e 

cada una en la totalidad del fe·nór11eno. de deterl'l\inar el 9ra.do de 

relación con resPl?cto JJ. ot.ras claves !I de de:lirdtar sus. 

car.3.cter{sticas Particulares. 

AsÍ, retomando esta.s dos claves de distancia !I de loca lizaci.ón, la 

PrimeN. Pre9unta que sur9e es: ¿a qu.{ se refel"irá cada Ltna de el l3:s? 

~·.serán emPlead~s de la misma o de diferente forma durante el 
¡, 

Proceso de la Produ.cción del movir1iiento? 

Au·n<iue es mu:.1 diftci 1 definir l:I delimitar ca.da una de esta.s claves 

sin hacer referencia. a la otra, dentro de la literatura sobre 

eJecución motora, se entiende Por distancia, la lon9itud o extensioí1 

del movimiento <medida en cm), desde un Punto inicial hasta. un.Punt.•J 

meta. Por su Parte, la localización, es considerada como la ubicacion 

'in e 1 esP ac i o de 1 a Parte o Partes de 1 cuerP o que SE' mueven, cor1 

resPecto ~.1 Punto inicial del moviri1iento l:I al Punto meta. 

Los Prime~os intentos Pól" abordar la rorma como estas claves se 

rePresentan en memoria, los Podel'!los encontN.I" en laabs < 1973). Él 

(;"ncontró que si se fuerza a las P-.rsonas a basal" sus ~iovimientos 

solamente en la distancia recorrida o sólo en base a claves.efe 

localización del miembro con resPecto a la meta, mediante ciertos 

.-.' .· 
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r•1an¿.io::. •?)<Peririle-nta l.:·;;., se· •::ibserva que l .;i, i nforr11.;i.ci ón de loca 1 izaci ón 

1l-i? .~\rr1?.c:er1.:i. •:le l\l.~.Mr.;i. , ... ás Pr·o:·d:,a l:l l't¡/.s Perro.;i.ne·11te ·:iue l.;i. inforr11aciOÍ) 

sobre distancia, Pero que cualquier tarea de interferencia que iooPida 

t.:i int.;·rve"r1ciÓn d.:- Procese•::· ?.ti:"ntivos ::i \:.~. re•:ir•::u.t.~.cic•n de l.:i. 

inforrr1.:ici 1:Yn, .:i.f12,:b. s1.1.::.t.3n•:i.~.ln·1i;:·nt;;· l.~. r•?cu.Per:1.cii:Í'1i de la. inforr11.3.ción 

i ni 1: 1rr11:i•:i 1:'.'n .::.c·br.:· di st.:i.nci .:i. "'º sP. rePr>:-·::i:-nt.. 3. i:entr.;i.1 rri.;-nte .• si no a 

·1-.i· .. ·el P'"·rif.frii:t:)• ~ q1.1 . .:· ::.e•Olttn ia-::::1:.•J.dio::. r·e-.:i.liz».dos Por f(e·lso (1977),:; 

este Punto. Ya.que existen evidencias conflictivas acerca de las 

limitaciones de Procesamiento cuando se trata de las etaPas de 

11J~· B.::01.tll:.er >'.1977), ·y Tr1J.íl1bo Y t1ilOM (1971) ·d hs h.;i,l\.;i.r1:in. Aderr1.:ts, 
\ 

trabaJo inicial coMo el di Posner ~ Keele (1969) revelef que las 

.il.l t.~.s en t.~.;; Prirr10:-ra.:S ~ en l<1.s 1.(l tim;.1.:::: f.~.:::.e::. del rriovirniet1t.0° 111ier1tras 

qµe con R rrias rÍPtd~s CElls, 1973; Wilke Y Vau9hn. 1976), las 

der1\and.:i.s ;.i.tentiv.:i.s Parecí.a·n de1:rer11et1t3.r dF.·:Sde h i'r1iciacii::ií1 del 

rrio'"' üii" rito, l'Hs t .. :( s•.\ terrlfi nac i Ó'n. Hab { H1 t.arnb i e·n otros f ai::t.ore-s 

involucr<1.dos, n r.iue ta 3.t>'inr.:iÓ\i re'-l1J.erid3" se re1.~.cior1aba 

directamer1ti:!' co·n la PrecisiÓ'n del a.éto <El ts. 1973i Pos:ner !:l Keele1 



Marrr101 e Jo, LÓP ez, A 1 va.rez. 

1969) , !:! c1::in la in i e i aci Ón de corree e i ó'r1 de- s·rrores. O<ee le, 1973) , 

rrdentr.Jl.s '1ue la.s deri1a.ndas de l.;1, i nicia.c:i cíl·, de 1 r11ovirltientc1 se 

rela.cion.3b.3r1 direct .. 3.rtiente co·o el r1Úrn€·ro de altern-~.t.ivas. de· ri11::.vir1de·nti:1 

<El ls., 1973; Kerr .. 1~75) .. :.:i la::. der1·1anci.;i.s Previ.:l.s $ . .?ste-, invers.H•1i=.nt.:; 

1:on resPedo al 9rado de PreProgr.¡i.rn.:.i.ciór1 <El 1;:., 1973). En r.:c•nr:li.1:;,ii:~-.. 

Par€·ciera :::.er qui:· E"l r.;qu.;;-rir1det1tc1 .3.tenti110 var{a. con'::.1deri1.blo:mo:'í1t.o:· 

C1:m .;·l tiPo di? t.(l.rea .¡¡, ccinsidera.r· rne1 .. 1e·11 ~ Hos.hiza.ld' 1981:i:i. 

D.a· c1J.;i,lq1;.ier forr11.3 ... \1:.::. ha.ll.~.z9o:::. di:- qu.e l<i. inforri·1.;i.1:iÓ'i1 si:ib•··.:: 

l oc.:1liza1:i1{11 e·s r1·1ucho r.-1{::;. a.i:cesi ble !:! i:-st.3. rnl1.cho r11.:i~s f1.1ert:.E·r•·1i=. .. ntE· 

rePres.i=.nt.3d.~. er1 r•1er,.1c1ri.3. ·~ue l.:r. inform3.cioí·1 ...:i.c.:;·rca de cii:::.ta.ric:i.;i ... h.3. 

moti voi.do .:i, -~. l-:i1u10.s i w.,1e·sti 9adori:·s i'n9eni C•sos a i::·sPecu l.3.r !:! .¡i, Prc•P c•r1e·r 

riiode l •:•::. .:i.cer1:3. de· 1 a. P •:IS i ble f•::irm;.i. c1::ir110 1 a. i nforr11;.1.ci 1f'!"l so breo· 

movirüento est.3.rá re-Pre::.e··111::..~d.3 . .:·r1 1-ll memoria .. Al9Lmos de el los .. hJ:i'1 

ri:-tm~ado h "hiPÓtesis del Patrón" (t;.ar9et h!:!Pothesi:;.) di:: t1ac: tl.=.-i 1.390: 

U970), l 3. 1:1J..3.l Pr0Pc1ne la. e-~<istenci.;1. de un siste·rt1a. c:oordei1<1.do 

tridimensi•:::ina.1, CONPuesto de 13.S rela.ciones. in1.1a.riant.e:::. E-nt.rr:· 1.·:1:~ 

r11•::i"lir1ii>?ntos. A-E.L R1..1sso;·l l 0974) ::: 119ie-re o:iue de·sPue$ de· realiz~.r un 

r•1ovimiento l-ine·a.1 de- Lm miembro hací.¡1. 1.1.·ria. lc•c.3.lizacioíi, é:=.te Pc1drÍ,;i. 

ser q1J.€' si:- alrria.ce·n::i.ra i:-r1 un códisio abstract1::i 1:on re-sPec:t.c1 <i. 'JlH::. 

coorder1a.das a.bsol1.1.ta.:::. t'Li.~.::., 9r·.3.cia.s .~ 11:. cu.3.l se· verí.:m f.~.ci lit.:.vl-1.::. 

hs ,3c:i::ion,.·s ~·cr~terii:::ires, sin e·l reque-rirriienk.1 d12 infc1rr.1C1.c:iÓr1 

ProPic•cePtiv.á .. e::. dt?cir.• sin la ne-ces.id,;i.d di:· vob1er a =·it.L1.a.r .:1 

rüer~bro e·n la roi::.r~a pc1siciÓ'o ori9inal Pa.ra recordar e·ficit?·1·1t1;·r11eni:.>" ;.1.1• 

P1;::;.id Ó'ri, 

R 1 r,::·:;P er.:tc•, 1.rn h.~. l l <i.z9o ;:;.urnan1ente i nteres.rnte 1 o e o ns ti tl\~ t> E· t de· 

Stelr11a.ch ~ L.;.rhf·1 (19:31D.1 qr;.ie·nes e·ncontra.ron r.iv.e la, L1.tiliz<i.ci.oí·1 d~ 

~ste códi9o e:;;.p~chl fifo ~:Ólo es Posible- cua.ndo t?l Punte h~ch ~1 
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c1H. l se rea liza. i:- l 1novirnier1to tiene refere·ntes corPora les 

disPonibles, e-s decir, cu.ar1do Sl\ localiz<!.cim1 se h11.l h ct?rca. de la. 

lir1e<>. r!ledi.;i~ de·l ClterPo. Esto h<>.bla de ur1 sistema de re·f'erenci<'. 

e":iocÚ1trico .. en el Clta.1 so:- u.ti liza. at ProPio cut"?rPo :::1 a SltS 

diferentes P~.rtes p.~.ra calcular l<i. esPaci.¡¡.lidad de los rno11irl1ientos 

q1.1e· se reatiza.n con los r1tier1·1brc1::. suPeriore·s, Pe-ro de.ia. el 

Posicic•n.:i.mie·nto esPacial a. rne·rce·d de h informacior1 Prc•Pioce·Ptiv,;. 

L·:i q1.te :3te·lri1<1.ch :::1 Larish 0980) hicie-ron fu.e ttti l izar el 

de111::imina.do "Paradi9m<i. del r1d,w1brr.:• ir1tercarnbiado" <switched-lifltb 

P.;t,r.:i.di9r11), e-n el cu.¡i.l los S hací.:tn. r11ovírnie·ntos hacia Punt.os l:l-3 . .si::-.¡¡ 

1-'t 

dentro de lc1s lir<iit.e·s del ::.istero.:i de referencia corPoral o t'1.1e·r<1. de· 

el los, ::1 desPue's los reP.:-tÍ.3.n ::Ja sea con el rrdsrno brazo o con el 

contr.~.rio. Lo~. re::.ultados r•1ostraron '1ue er1 las loca.lizacione·s 

::.i tuada:S de·r1t.ro del .:·sP.acio e:iocii'ntríco, e~.t.o es, cerc-3. d.? la l foea 

media ... l.3. Pre-cisio'Í) de- los 1Y1oviroier0tos fue equiva ler1te· n fu.er<1. '1tte 

::.e '.lsar.;i. el rflisroo brazo o e·l 1:c1ntra.rio; es .decir, -:iv.e· no ÜlF'Ortó .:-1 

q1Je lJ. información ProPioc.:·Pt.iv-". f1J.er<i. dif.:::·rent.e Pa.r.:t 111.rn;:-3.:i.r 

•:i:irre·ctame-nti:- 1.:i. l oc-3.1 i z.:.i.ci Ó"r1 esP .:.i . .:i -3. l de 1 mov i rn i e·nto. Pe·ro c1.1.at1do 

condici•.:fr1 de· "olismc•-brazo" f'1.li:· suPerior a la de "brazo-c•:rotrario", 

debido a que en es ta ocJ.s i Ón :d se r·ecurr ía a h j r1f'ar111.:i.c i ór1 

ProPiocePtiv<'I .. • ::1 Por· o:-nd€', era más Pre-cisa ::o r"a's rica si Prove·nia di:·l 

misroo brazo erflPl.:-ado en .;-1 o'tl:•vi11der1to ori9inal. 

Sin ernb.¡¡.r9o . .:,1.1.tw:iue es un hecho el é!ue- las PersomJ.s son caPace$ di:· 

Mane .. lar rePresent.~cio·r:es d..- dist.u1chs Por ::.{ 11dsr11as (Ashb~, Sfwa :.i 

H·:i~.1ard, 1980). se observa. 'W.P. la r11a~or{a del traba.Jo consiste·nte, se 
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f;.;i. des1rrol lado resP.-:·ct1:::i a la:; c.;i.racterfatica:l d.;- la rePresentaciOÍi 

en r•1>::r•11:iriJ :,1 r•1.1nefo lJt? l.~.s clJ.ves de loc.1l1zadÓ-n (Die1,.1,;-rt1 1975i 

f(i;-ele ~ El 1.s .. 1972; LM.bs, 1973i Po'.;r1er, 1967; :3telm-~.d·11 Kel::.o ~ 

t·l.'1.l lace1 1975), ~ la inve·sti·::J.:i.dón -;.obr·e- distJ.ncia ha sido rr1Llcho 

menos consistente CDiewert ~ Ro~· 1978>. 

Pi:1r e J·~·rr1P l ·:1, .;i.u:l'1 no -=~<i::.te .~ .• :u.::·rdo -~. l re:::.Pec:to di;:- 1:or•·10 se co1:li f ir.:.;. 

1.1 i 1·1f.:1r·,-,.' :i .• <,; '1-•Jbre i:li.; t,.;:1~c i .;i.. E~dst.;:"n q1.d1?nes sost i;:·nen ·~ue l <.i. 

distancia ~stí rePr~sentada en memoria de forma lo suficientemente 

i ·,·,,:J.:: i:· er:d i >?l'1te 1:•:W1•:i P .;¡_r.J. ..:.i:r re1:uP.-:·r.:;i.d.:1. 1:on Pr-.:·ci s i1:Í-r1 sin Li. n.;·co:·'."- ir.hd 

·:.lo? r.::1:vrrir ~ •:l~'1e,;. de loc.3liz:i.ció1·1 (Ashb~.· St·1ea ~ H1:i~.1ard1 1980). LJ. 

c:.esiundil. 1:i:1ncePci•{r, den1:mi·11.;,d.~. 1:1:>r111::1 "vi=..i,:i\; d.:· i·nti:·rP1:il.a1;i1{n 11
, ::;.1.i·:iiere 

.11.1e l.:i inf•:·rr11.3.•:io'n .:r.c.::r..:a de la dist..:i.nd.3. PL1.ede- ;:er E")<1:.r3.Íd.3. ·"" P.3.r-1:.ir 

de l.::i. rel:i.d1::i)·1 e·nt..re· la. loc3.liudÓ'n i·nici.~l Y l.3. loca.liu•:iÓ'r1 fi"iHl 

de 1. rr1i:Mir1ü ento cri teri 1:.. ~-3. q1.1.e .;i.mbas 1:l a.ves :;.o·¡, Proi:es.3.diJ.5 

centralMente, aunque 'l. diferentes niveles CStelmach ~ McCracken, 

t 97:3). Y .au·n otri::is, ProPont?n qu.e t .. ;.nt.:1 l.3. i nforr11a.d•:(r, ·sobre t..ierr1P i::•. 

'coMo la tasa riel movimiento son utilizados Para codificar la 

d is t: anci<1 .. 

L-3. cl-3.s;;- d.:· :;:xP-=·rir11i:nto:::. que h<1.n est.3.do in1,.,:;lucr·~.do~. e·.-1 >?1 sr.:1Porte 

de >?·~.t.;'"· .:iPr1:1;( ir1·1.3i:ioi1es.. e-n te'rrr1 i nos ·:::iener.:i. les, 1:orqPrende"t'1 l,1 . 

. ~ lti:r.~·:ii::n 1J.:· t.:i. infc1rrqy:i•:(-n ·;:i:1bri::· di·;t,a.-r1•:i.:i.. rr1edi.1·r1te •::trüsiones, 

disruPci~nes o aumentos de la fase din~qica del Movimiento .. 

. 1.1:1:i;1,p.J.fi'3.•:k1s Pc•r la alti:?r.3di:í'r1 di? la. i·hforrr1.::i.d1{1) sobre loc<1.1izacii:fo, 

11~riando Por eJ&mPlo, el tieroPo Permanecido en los Puntos límites del 

movi~iento (Stelmach Y McCr4cken, 1978), o vari~nclo los Puntos de 

i'í1icio rnshb::I• Sr1ea ::! How<1.rcl> 1980); 'J '"'· 1\'13.niPuhciÓn de-t tiemPo 

err1P te,;.clo e·n el rooviroie·nto, sa- hac:11r r11..-di.¡¡,nte >:::.trate9ia:a. de co·r1teo 



t1armo te jo, LÓP ezi Atv<1.rez. 

(Die1 .. 1ert '.:I Ro::i, 1978) o ir1d1Jcid" Por vari.;.1:ione:;; . .: .. n e·t Pe:;;.r.:1 de· 

Palancas soPorte <Bizzi, Polit !:! Morasso1 1976). 

Diewert '.:I Ro'.:I (1978) SIJ9ieren. ~ Partir de sus hallaz9os. que lo 

o:i1.1.e sucede con la reF·rese·nt.3.ciot1 de \.9. dL;.t;i.nci.~ ·~·:::. 'l11e ·11c1 1ii: i l i :-:-.'1 un 

cod i 90 f i .. 1 o.• ::. i no ~u e :;:.i::· cc•d í f i c<i. ele· roa ne·r.3. f' l e::d b l.;:-.. de P e"r1°:.l i e n•:Jo de 

vari.3.b 1 e·s t.~. le::. 1:0~10 la. i nf1::.rrr13.cic0·1 ·~ue· se encu..;; .. 1,tre di f.P 1:ird b lE 

<ki'r1e:::t:.efsic:i..0 vL;.1.1.3.1 c1 auditiv<1.>. do:::· l.3,S i::hw12.nd¿:1;:. dE" l.;; t~.t"•"""· i";: .o. 

r110•./iri'lientos rÍPick1::. o 1,;·ntc15), ·~ dE· J.~:;: i:.~pa.:1da.df;·$. :i.t.:nti··.o'-'"·' ::.• .:;1_1o2 

su::. 1:.¡1.r.;i.cti:-rístic.;.s '•i.:i.rÍ.3.n .. dE·Pendie·ndc1 do::· l 3. ·:·:;:.t.r.st.•,·.:i1.;: ·:iu~ "'°' 
utilice·. Por e.JE·P'1Plo .. si 1'·E· 11tiliz.3. u.n.:i. e·str<1:tE·9ü d.-.: li::c.3.li::.?.•:io''.·,. 

entonces su recuerdo dePenderi de la disPonlbilid~d d• 1~ r~P~rid~d 

de Procesamiento, no ~:::{cuando se utilice una est~:i.te9ia di cont~o. 

Esta flexibilidad de que se habla, constituwe tal vez, un~ 

•:<1.r3.•:toS-rÍ::.tic.3 no ::.•:~1.:1 de l.3. c1::.dit'icRdÓ-ri de l.:1;. P.~.r"Ú,.1E·tr<:•E do:' l 

Movimiento, sino que es crucial en e1 entendimiento de los Proceso~ 

reP re::.E:-·11t .. ;tc i on.3. les Y rrinerr1Ó'n i 1:c1::: e .. r, ·::iener.:1. l • 

El h.;-chc• de r.iue· h.3.'.:1.3. u:ri<i. rr1er1c•r ~·rer.:i::ii:~r1 .:: .. ,.1 e·l re 0:ui::·rdc:• ele 

su.b~~<1.cen .~. la codific.:i.dc:'n de lo•:3.1iz3.doÍ-1, e .. r, lc:•E- que ::.>.=· reqtdPre 

del 1.1so de Pro1:es.:1s .H1alÍtii:os. €"í1 1:on .. iu.ncid'n 1:c1n inf":oi-·r•1·3.ci1:)r1 

k i no:·::. t..ú. i co. d..:-r i v.3.d<1. y·•· :::.e·.:1. de- l <'. Pos i e i 1::.'n d~ l .g .::i rt. i 1-:u 1.::i •'." i (1'!\>;·:' ,., .-1~ 

h dur.~.ciifn de·l r~o11i~'li,:;.11ti:•'(Die1.o.1ert ::i Ro::i. 1978>. T1::i•:•le· ::i L1.1.•:.:i.riEdl•::i 

0984) :;;.1.1.9ie·r·en ·~1.1.e lJ. ·;:,r.3.n rique·z3. de 1:la.11es ~s~·.3.ci.;iles. ·1u.e rode·_;i.n 

'"'· li::ic.3. l iz.3.dÓn en c.:\da Pu·nto, es la re::Pons . .:i.ble· d.;:· 1.1.n i:orcice·s.~mi i:::·r,t.o 

rr1/s P rof'1.w1do de h l.:ic 3. l i z ~.e i Ó'n. Otr.;1. Po-si b l ;;· e·}'.P l ic.:i.c i Ó'J"1 .:-::. l <'. q ~'·" 

h.¡i,ce s.lu.si1:fn a la econorní.a de- i·nf·orr11a.ciÓ'n %e Pre-::.emta.n lo::. f'e·nóroe\10~. 
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r.:;Pr··0·:3t?nt .. :i.c i .:in~ tes, en 1:lO'i1de h loc<t. 1 i Z3.1:i1:(i1 s..-a c.aP az di? co·r1t..;-ner 

rr,.:i.yor c,;i:r1t:. i dad de i nforn)<1•:id'n condens.~da.. Porq1.1e so l.>.rrier1te r~u1e.ie 

Punb:is si9\iificativos en la eJecuciÓn 111otor.:i. de los ir1dividl1os .• ~. 

difere11ci.a de las ·=l ~11es dP. dtstanci.;1., 'lrJ.e ,:i.Porten err sí r1iisr11as r11enos 

Aho~~ bi~n .. qu' han fuerte ser{ la influencia de Procesos 
" :o·,.~ l ÍtlCQ::. -::.uPerior€·s Y qu,e' t3.nti:1 l.:1. dt?l r":-Port:.e ·:iue P1.1.6·de-n dar los 

A Partir de los hallazgos de Sebel Y Wilsoncroft (1983), se sabe 

q1Je h i nforrnac ic/n esP.:ici.:i. l ti end6· a se-r r11a·r1ehda Priroordi a 1 r1·1er1te co·r1 

1-~. Par·tidP.3.ci1)Í·1 de l.~ visi1i\·,, Del rliismo rr1odo, el interesante estu.dio 

de l~ i l ber9 y iJ i r1:ru.;i.rd (1976) w.1.i:·s tra q u.e I.::1 i ·nf 11.1.enc:i a de \ .3, \,'is i orr 

es t.~.1 .. ·11.1.e ir~Prim6· su. sel lo en h e11.alu3,ció\1 de 1.;i.s dist.:rncía.::. 

durante el rnovimiento, Así, cuando las distancias se calculan en base 

.,· h i-r1f'orft1.3.ció·11 kinestÍ-sica au.>::iliJ.d.:i. d6' ".dsi1::i)1 .. 1.3.s dista.ncüs r11.{:= 

cortas (entre 0.01 ~ 5 cm> tienden a ;obrestimarse Y las distancias 

cual esta de ~~uerdo con los hallaz9os de Ellson Y Whe~ler (1949), 

Helson C1949)~ Laabs (1970), PePPer ~ Herman. 1970), Sla~k (1953), w 

1 i t..o-ra.tur;;., es un fenórneno Peri:.:1?Ptua t vL;ua 1 1:r Producto de la 

i ·rit.r;racci Ó'r1 de a.mbos1 r1ds qu.,¡- Pur.:ir;h?'Ot€· rnotor, y.:i que c1.1<1:r1do .;- l 

1:Ík1J.l1:1 s.., realiz.~. só\o .;-·n b.~.:'!·P. :i la. i·1·1forwi.ci1)n del mo11irriient.i::1 

r11isrnc1, lo ·~IJ.í:i' se obsiO"r111 es Prec:isarne·nte- lo 1:ontr;i.rio: un.:i tendis·nch. 

1 subestimar 1~.s di:.tt.;.nci;:s cortas ~ a sobtestifflar la::. 1.:i.r9.;.s. 

Por ti,·oto, a1.m<1Ut? estos fe·nóMe11os de sub Y sobrestir11.1ciór1 
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.Pig. J •. 1. E•timaoi6n de distancia• con 1D:tormaoi6D visual e mo­
vimiento• de brazo. (Tomado de Wilberg y Girouard, 1976) 

Jig~ 3.2. Repreaentaci6n global de la direooionalidad de la meta 
al caminar, en dibujo• ~echos por lo• aujeto• de•puéa de su deapla-
zamien to. \Tomado de Yi-Pu Tuan, 1977) · 
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u.na 9ril.'f'l re-L1.vancia debido .1 que han Probado ::.er Persi::t.e-ntE>~ ,, 

t.r<i.vés de· otr;¡,s c\av.;-s e·stu.diada.'.? ... ta te=. i:or110 la. veloo:id.:>.d '.4 1 '-1 

f'uerz.~. d€.'l rqovirqie·nto (::.e sube-stir•1ar1 los. t(ltir11os' E de· b se·rié;·, ¡,.,_,, 

ni.is l~.r9os .. lo;:. fq.Ú;. le.i<1.i1i::1s. ~ -:.e· s.obre·sti~ian los Prir•'•E·ro:: 1.;i.;:; 

dista11cias más corta::,, l:!.:=. fuerzas w:f.s li9erois) .. e:. n.::-ce!'.~.rit• 

subr~.~ar dc•s co11sider~.1:iori1?s. ü1Porta.ntes: a.) 1 ;;. "'isici\-i jue9.::; ur1 

PaPel Pr1?Ponderante· .;;··¡, la tencl.::nr.:i.;i qui;- ::i9~ e-1 u,.:i·r,.;:·.ir.:, d" b 

t·11fc1r1Y1i1.cir.:~il :•Jbr.::· rroo11ír•1ient.o <Marti:?'ílitJ.k.· 1975); :::1 b.) .:-·,·, r11u.ch"1.;;'· 

sit.u~.·:ii:rr,e:;; ... el 'J-~.li:·r r.;l.3.ti110 de·l E o P.:isicioí·, '=IUE· oct.tr·a €'nr••o?ciir.:• do:· 

otr•:•s E es m.ú iMP•:•rtanto? que· su "Ja.lor absoluto <Ellsor1 :• IJf1,-:.;;·lo?r· 

1949; P1:iu.ll:.r.:111• 1973'i, 

Lo q 1.1.i=· :" ( P ¡¡re.:: e· ni,;i ntt:"1'1erse cons t<1.nte· es u ·n.;i. t12mh:·n1: i a. h.:i.c í .;i un 

.:!.ttr11e11to cu.a::.i li·.v:al r:-n 1.a desvi.;.ci6n de· la ciistH1:::i<1. r>?cord<1.da con 

ri:-sPo:·ct. 0:i • t.;. dist.:i.ncia ori9inaL a r<1edid.:i. qu.e .;i.m1u2nl:: .. 3 l<' 1c1·;19it.11,·l 

del movimiento .. es decir• qu~ a ma~or dist~ncia, ma':lor error absoluto 

i"EA) 1'.Ffd.~ms :::1 Dí.ikst.r~ .. 1966.; Po2:i1er .. 196?; Pc·s·rier ::i Koiück:, 191)6; 

McCli:·me·nts, 1$172, IJi lbl?r9 ':! Gir•:ouz.rd· 1976). (Si se l.::fe-s.E·a una fll·3.':l·:ir 

~.daraciÓ'n .acerca de- lo ·lo.e· es ~l EA ::1 ccirrio se- ol::•tiene.'. -~.::Í 1:1:or110 .:lt:­

t.~. dif.;r.:mr.:i;¡. :entrt? 4'·~.te Y ot.r.~.s ros·dicic.i'•)es de e·rror, t.::.lt:·::. c•::ir•1•::i El 

EC ':I _..l E'./ .. diri9írse· a.1 aPé1)dice A;1 • 

T·:•dC•S· -?$tos "?studios., si·n o:Mbar9o, comParten ta característica do;; 

i?St.ar l'?sencia.lo1ent.e did9ir.fos ~ o?s.tud~~r ProPieda.di:-,:. d;· rt?.::•tPer-.:Jción 

de 1 ~ i nf('lrmad ,:(.1 o?n t,a.ri;-.3.$ de MMCP, :::1 E"S· s6lo de· u,~..-,.;:·ra i 11c.li r<:-d.a. 

'lLti:- Puedt?n -:-xtraerse de el\.:.::;. ProP ieda.de-s ; . .::.:-rea do;:· la reP,..es.:-t1tar.:i ÓJ·, 

oli:;ro.; •. Esto.:·;;. al9o riiu::i delicado .• lla que la inte9r<r.ciÓn ·~i:-

inf•:irr11.:i.ci1{;, vi!:.u.;.1 con kit1,:;·st:.efüc;,1 P;,rece d.lirse ~.nte-s d,;;·l 

.~ l W!l".:i<'l1~m i e-tito C'i-:- h i r1forr11aci Ó\1, ll ·no 1.m e· l momento de $U 
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secuencias .. motoras no son ateMPorales CConrad Y Brooks; Shaff•r1 

198Z, 1978i Su.mmers, 1975; Win91 19771 1978), Y qu>? Pi::1r lo rnenos .:-n 

Jl9unas condiciones. el tieMPo Parece ser una Parte inte9ral de los 

Prr:i9r:i.nias r•1ot.::ires O~eele·; 1981), .;i..:tuando P.'11 u·na esP.:-!=ie de rrietr•:)Í-1ow:i 

interno rconr~d ~ Bron~s. 1974), se han hecho muy Pocas 

durante el Movimiento. 

Uno de ellos es el de Shaffer (1982), el cual realiz~estudios 

c~ntrad0s en el ritmo como una ProPiedad sub~acerite a todas las 

como.un alistador de tiel'l'IPO o Jue: temPoral CreloJ), que Provee las 

'refe.;e·11i:i .~.s temPor<:i. le:=. n>?c'?s . .::i.ri .. ~ s p.1r.~ l ~. re.a 1iz.,ci1{\1 de a.et i vid.3.d&s 

encentro que el movimiento subyacente a diferentes habilidad~s tiene 

l~. Pr•:•Pi.;;-,·.hd d'1 s>?r- t.P.l.:-i:1lÓO;;iii:•:i1 dP.bido a. '-11.L.:- t lev.a a19Ú'n si:-ntido, 

re::.Pi:cto .1 .:ieti:?rMin.~.dos PJJ.ntos ~·,·, >?l tiemPo ~ >?(1 >?l esP.3.C-io, :.i 

enfatizef '-lue la b~s~ de dicho sistema 'se encontraba en el Pro9rama 

interno de eventos motore,. As{, Podríamos P~nJar en los eventos 

r•1oi:.or~·:; i:•~Jr•·r·:i 1Jn.a -;.1~ce::.iÓ'r1 de ob.íetivos de r11ovir1dento, los cu,;i.tes · 

r~orñentos discretos en tiemP01 iroP t ir.:ando '-lue sólo. JJ.YIS. teor(a. di?.l 



Desde este Punto de· vis.ta (e"r1 form<1. r.:·sur1'1id~.,. i:.no b~orí.; de 

habi lid.~.di:·s mot..or.;i.s '-11J.e Presuw? de ::.e·r t.::·lioi:•l·:~=ii.~:i ... ¡~ PC>E.tubr l.:; 

Productor de movimientos es ~l recur~o cornPutacion~l 

situaciones mu~ control!das Pero un tanto artificiosas con re~P¡cto 

(,Tohr1son, P~rlml\tti:-r ::1 Trabasso, 1979; Merc.ldo. Lc~p.:·::. Mwrr,,~.1,-:..io ~ 

Alvor.rez, 1984). P•:ir otro lado, cuu1dc• se· aborr.bn tar.:-H motor·.:i: r.·,fs 

9lob;.i.1es ::J ::.i9nific~.tivas .. t~.les como i?l h<thl.~ .. l.~ io·::;.crit1.Ar~., €'t..c., 

BI 



•:IJ..ll.les el Punto PrinciPal P~.sa a. ser el estudio ele los Procesos de 

c•:•ordi nad ,{n <Kei? le, 1981). 

Ta.l vez, u·M. oPciÓ'n viable- Pueda ser el u·nir los beneficios de­

v.;i.ria.s ho~rr.;.ritie1;;t::i.s •:c.ncePt1J.<'.les !l r•1e·todolÓ-:Jicas, de forri1a. civ.e en 

11L\eVas t.¡i,re.ls r11ás 9lobal1:1s .. ~·::itidio.na::. !l :::.i9'riif'icat.i'.la:;, PA-ro 

c:l~.1/J?::. re-Pr&;;e·nt.acior1al~·::. corno la dist.-<':nc:ia !l el tiemPo, sin 

nece:i.d.;.d de h3.cer .~.l1.1.siÓ'r1 ni c. retenciÓ'i1 !l MMCP, ni a la. 

c:oord i nac:'i Ó'f1 er1tre- h sec1J.enc: h di? subl't!OI! i Mi ".:mtos suci:·::.1 vos, 

3.4.UT.ILIZACIOM DE PARAMETRIJS ESPACIO-TEMPORALES 

Et~ EL DESPLP.ZAMIEtffO AL CAMINAR 

Conduct .. :¡,s .;i.Par.:-·ntal'Jlente tar1 senci 1 \.::1s coMo el c.afl'linar en lc•.s 

i ndi "'idu.os, se PrP.sent.:l:n Cf'.lMC:• un.;i. 9rar1 fuente de i nforroa.ciÓr1 en la 

obtenciÓ'n do:· datos '110 sólo re:=.Pect.:i a la 9enera.ción de mo1dr11ient,r:i, 

SÍ'ilO a 1.:i. rePr~senta.ciÓn "?r1 •:te·n¡:·ral > debido a '1ul? tos indiVidU.C•$. 

·ne··=i:·.sitan di:·: a.) 1.ma re-PresentaciÓ'n esP¿¡.cio-t.eroP".'.'.lral !<I b.) una 

Prc•9Nr•·1.~.dÓn root.'.'lr3. qui? les Permita desPlazarse i:.e9tÍn lo::. 

Es bie·ri sabido q1_1e Mientr.'Js las Persc•nas ca.1Tiinan, :se ~.sta 1 levando 

loc~.l iz.¡1.r.:i1::í'·r1 de lo!"- objet.o:!: .. • h:s r.hsta:nciaZ· 11 el tie1T1Po que va 

tr:i.Mr.:l•.rriéndo. PP.ro .'-!ué el ~.si: de rnane-fo h.acer1 de e:;tas c1a.11es? Dt? 
' los Pocos e:S.t..urHos q1J.e ~;dsts'í1 .al resPecto, 1.a 1T1a!tloría se ha cent.rack! 

~·n J?l PaPel que· ·Jv.e9an lo:E. dif'er"!·ntes sistemas sP.ns'oriales (J1.1.urma, 
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1961!7; Juurma ~ Su 0: 1rnio.• 197'5.: Ross, Dick i nson !'4 .JuPP, 1970; Yoshimura 

~~ Ohk1.,1.r~... t 983) ·~ sÓl1) •AMS cu3:ritos h.in centNr.:fo su .a.t.enr.:iÓ'ri l?n la::. 

c.:i.N.ctu· í s ti cas d.: 1 P roces.aro i .:-rito de i nt'or-w~c: i Ón .:i ue ::..;- 1 leva a c<1.bo 

( B;;¡;y, 1J Gar t i ·ri9, 1980cl) • 

De· est.a forr~.11., 13s 'v'aria.cii::mes <lue en u·n r~or~ent.o dado 1::11::urr.;;-n e\) 

l ;i. r-:·Pre::.ent .. ldÓn de·l 1;-sP.3.cio en el traz¿¡.d1::i de uri P 1.:;i,\"1 de ~.cdc)r,, 

3obre ci-:r~~s r•laci~ne~ de la dt~~ancia, ta direccionatidad ~ la 

•".lri1?·nf:.,1bi 1 idad de 1 r.:uerP•::i .:n e 1 i::·::.P.::i.cii::i d•.1.r.;i:nt..- t,:i.re.:i.s d>? rot:i.d1:~), 

Así. Bo;:,k :.' G~rl iw=1 (1981Jb) Probaron 1.a hiPÓte$iS de <llle el 

íf1.1nter11rl'li•:rnto de la ol"ie-ntacir5n durant.1? 1.:i. locomoción rP.<IUi~re i;.¡i:rito 

de Procl?:t..amiento r.:entrat. r.:orrio de Procesamitrnto Preate11tivo (o 



de h¿!.bfl'r 1:ar11i"i1ado dos distancias Une.al&·::::. c•:r11 un ín~uli::i 1:l.;-t:.~r~1i"indo 

e·~t.re ~l l.~.:. 1?11 •xn •:::1nrto obs.:1.•.r 1:i .. e::.timará:ri nu1'11éricaMentie tanto 

ad&cu1da que tos S que se dt~Ptazaron sin •l conteo. En otr1s 

H. l.• br~.:;.. l.1. orientad Ó1) so? r11.¡1;ntení a '3r.:i.ci.n .al Pr•::t•:e-s.:i.IYli'2"1)t-1".1 d~ 

·:i Pr.:•r t: .. rnt.o~ u·,·,.a tar..,..a adici•::mal s.iri1ultine·<1. .:i.l desPl-~zar•li>?nt.o que 

ri:q1.1.iri1r~. •::iP~i:id;d de Pro.:e:s.a1Y1iento ci:?ntra.1.. intert'er{a con .:-l 

Pr•::ic.-:::;.~nli-=nto de- dist.mc:i~. ·~ di,..·e-cci•{)'). Mo obst .. i·1)i:.>?, Bo•:ik ~ Oarli119 

(1980b) 1?nc1:intr.;1.ron que 1.1 tarea co·oc:urre"i'1te ( e·11 unión •:on e i ..-rtos 

Procedi~ientos exPeriMenta1es esPtcÍficos), no afecta el 

~·r•".1co:;-::: . .;1rü;?nto •:or11Pleto, sirio q1.ti:1 Produce una. codif'i•:acil{n i11comP1e~.~ 

(es decir, q1.1.e r10 Pr•'.lducl? ·ni·····~<if.,, ret.;.rdo en Ll decodificació11 ~ 

.•:oeirdi'1H.ciÓr1 ciu.e Pudier;i. ProP iciar >:?1 olvido). 

'r'i-Fu Tu;1:11 <1977) J.Í"1'.il.di? .~ . .;:;tos h<i.1 la::·3o:S sobre Pri:ice:s.amient.o 

' i::<rnt.r<1.1 • •H1 in·:irediente- l'flÚ,, que relaciona ta 11 conr.:iP.nr.:h 11 o el ' 

''d~.rg.t? •:•Jo?\~+' . .;. dP." r.:on l~. dir>?ccioM. l idad 91oba l. A Partir de sus 

6b~erv.a.cio11~s .. ~l encue1)tra que cu.:i.ndo. las PP.rsonas se desP hz.rn, 

·solar~ente MbP.n o t?$til.n r.:onscientu de una .. s.1..lc~siÓY"1 de i11ovil'flientos 

aP roP i ado.; P .1.rt ro?c:onoc>ir h :3 eh 11P.s •:o·,.,tP.xtu.9.1.rs. n 3.'t'ldrtlark s) i sol •:i 

necesi t..:rn tP.Mr IJ.n sentido 9e'l'lftr.f. t ·de l.i r~eta1 cor.10 Por eJemP lo, su 

direccion -aloba.L " sab1otr (w.lf es lo que <>i9ue hacer e·n c.ada H9~\-:-nto. 

de la. tr1.~ectoria. .. En otro~ térMi nos, las P er::.omi.s so11 r.:aP .tces de 
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cotidianas Cal caminar. maneJar1 1?tc.>, como ~n laberintos 

qM ius r•H0 rt?.:St?nt.acio1w::. P.~1'ci.id.:-:. <'!r:erc.!\ .:Is- lo·:dtud !<4 ~r1"41.1lacic1)·, \¡¡¿ 

lleva\) .~ i\;currir en e-rrore-s. cu.ando se- \.,;-s P idE· un rP.Pc11't.i;· (~1··~'til':i:1:0 

cu.,;-rP•::i e il;t . .;-rv<1. la::1s, Il.;- 1Y1.!l.1;e-r,:; rt;'S.lUllid.\1..1 ::.us ri:-su l t..!l.dc:c. Mostr.~.ror1 ·~1l~ 

las P<:·r:s.on.~s ::.obr::<stir•1aban l.:1.$. dir.;-r.:cionF.'s cl.!1.11e'!. <P ~r{m¡;:t.ri:• d,:1.cici ~. 

l.~ PP.r:: .• :rn.a':I. \1 '=lllE' a ma~or rotaciÓ\) de-1 cui:rP01 hab{~. rti.!wor 

estio1ación. En otro de- $US .;:s.tudios., B.ook ~ Oarli119 0981a) PidiE'·r·or1 

a hs Pers•:inas. que e:stio1aru1 la clirt?cc:iÓl) ~ la dist."nci.:l.· c1bt . .;.1;i..,,1.:k1 

cc-mo re::.ultado qui:- i;-1 01.11nt.emhlieonto dt? la Ol"'ientac:iór1 ie-ra r11ucho mi.s. 

Prie1:i so Cll.!1.ndo e 1 S rotaba Sl\ cuerP•::i qllt? cuando e ami n.ii.b<1 ~·n 1 {M .. • 

r.:-ct.a.. Pero ql1e ~ 1 EC se i ncrt?o\e\)t.aba 1 i nea lrn&nte con el l.n9u 1 o de 

rohc:iÓn del cut?rPo .. su9irie-1)do uí .. •J.n rna11~Jo dif'i'>r~i)t..;- d!· 1.ii. 

ori>?'l'\tac:iÓ't"l.o dl'l'P•rndi~nclo de- si e-xist& rotJ.ciór1 <:s.obrecoo1Pe11!.acir.ír1) e• 

no (::nlbC:OO\PE'\)SU:iÓn). 

Au \"I fa 1 ta Por r.leterm i na r entr~ otl"'u muchu c:oi; .. !l.:.i, 1 a~ 

caracter{sticas esPi'CÍt'icu .que PreHi1t$. la rePrHent .. !1.ciÓ'l"I do;. l ~ 

di:sh:ncia ii deol t.iie-111Po tr.'J.nsr.:llrriclo l'llilf'ntru lu. Perso\"IU st 

de:sPtnan, lil 'la forrt1.a. cor.io i\1t'lu!:le •·.1 su l'l'l1.rteJo, 1..\1. ir1r.:ll11oión cit? ol:.t'O 

ti Po de ¡:.,!N'rnt!t..r1:ill> .:i 1.tiP i nvo l uc:re-n P roc:H<lfl'I i en to de Íl)formac i r.í'n 

verbiL ign irná9ttnu ~ Perc:e-Ptua \, a.derni':!! dtl c:l.Ísir.:ei P1-1•írnet.ro 

hrnPor.!1.l .o lill qu~ c:orrio H h• visto .a· lo ¡t1r9o de la itxPosición de \c;0. 
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,' •:.a.P f tul o:: .. :ir1teri c1ri:::::., .:· l cor11Pi:w·t .. :1rrii .:;nto rrioteir e·st{ l i 9ai::b 3 c·fr·os. 

Pro•:e·s1::is. co·:n"ii ti "iC•E. Pc•rque a tc11:fo;. ,:.ub':!.~.cen f',::·r1c~;.,,,·,)•>~ 

re~·r.:; .. ;:.~nt.ai::io·,·,.:i\e:::. ':I d,:: Pro.-:1=·:;: .. :i.r;,i,::·nt.o r::li:· infc1rr1,.;cii:ír1.· ':! •?1 1:ÚcL1lc• de 

dist.~.n.::i<'l.:::. 'í1C• e::: l.~. i::::-c.ce·Pc:icfi·,, Pru.t-ba de le. r.:.1.1.:l\ ::; .• : • .,., 1.E t.:ir,::.~:s de· 

fin~za discrimirGti18 de lon9itudes. en las que se~~ hallado l? 

ir1fl1.1..:n•:i-~. d·~· F·r•:•r:e-~; . .:1:=. c.::·ni:.r .. :il,::.:;:. d,:;· ir1fr.•rm:iciÓ'r1 (FiQ11,::·1 .. c·~·' C?r·r~s.r.:.c• !:I 

Sarml~nto. 1982). 



e A p I T u L o rv 

DIJ.r~:nte 1000 .:i}i'os hi:-mos luchado 
Por las cabezas de los Pec~s. 
Pero .3.hora i:.e·ne-rrros r.:i.zón p.~.r.:i. vivir, 
Par:i. aPrender, Para descubrir ••• 
D.:i.dme r .. rr·r·"- •:iPc•rtunícJ.:i,ci, 
deJad que os mues~re 
lo qrJ.e he- e·ocontrado. 

Rich.:i.rd Bach 
"JIJ.-3.n :3a l 11.a•:klr Gavi•:ita" 

Si tr1 ~·re dor~e.:.ti·::~.s 
(fli 1Jida estar .. f. i leM. de sol 
::l •::ono:1•::aroi al r•wror ele P ~.sos ci ifi:rerrtes 
~. t.:idos li::is de-¡11á:s 
L•n •:.i~r·n P.:i.::.os r111:- h~rá"n esco·nder ba.io la. ti1?rrai 
los tU::lOS me t l.:i.rnará1·1 fueN de la Madri9uera 
como r.ma mtís k~ .. 

Anto i ne de Sa i nt:.-E~uP r:?r:::i 
"El Prí ndP i to" 



IV,SECC!ON EMPER!MINTAL 

El inter9a principal d• ••ta ••cclón coneistió •n dar una 

prl111era aproMinacién al ••tudla d• 1• r•pr•••ntación d• las 

distancia• y d•l tl•111po empl•ado durant• •1 d••plazami•nto al 

ca111tnar1 ••ta baja una posición teórica int•9rativa 1 ubicabl• 

d•ntro dol PHI y eapec{flcament• 1 d•ntro del ••tudia de la 

repr9Hnta.ción de infar111actón Hpacia·t•111poral en •l campartami•nta 

motor hu•ano, y a trav•• de una m•todolog{a paicof(aica, con •1 

procediml•nto cláaico de producción a 9•neración d• magnitud•• 

P•icaf!stcas CSt•v•n• 1 19S61 1 y •l proc•dlmi•nto.d• •cross-modal 

· matchin9• o •mpalma•i•nta int•r•modal CFigu•roa, Hernánd•z y Ortiz, 

Tal v•z 1 d•bido • qu~ nu••tro d••••P•~a eapaclal ti•nd• a 

man•Jar más algunas distancias qu• atraa 1 ••ta •• v•a r•fl•Jado •n 

la forma cama •• r•pr•s•nt•n Cproc•duralm•nt•> la• distancias •n 

•••orla, o coMo ••utilicen la• r•pr•••ntacton•• d• ••tas durant• 

la loco•oc:ión. D• Hta forma, .. d• crucial. i111portancia d•hr1111nar 

qu9' tan P"•cisas son ••tas "•Pr•••ntacion•• 1 p•ra no aólo ••ta, 

sino qutt' functdn al9u•n a lo· larga d• dU•rHtH distancias, y al 

•l•Mo tl••po 1 cómo •• v•n af•ctada• cuando participan otros 

f•nóm•nos cognitivos, o bi•n cuando ••tan au••nt••· 

Reta111ando un poco al9~nc:I• plant••Mientas anterior••• se Hb• qu.• 

aún cuando •1 cálculo d• la• distancia• noraalm•nt• no ••• 
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niv•l pueden manejarse tambi&n repr•sentacion•• y procesos d• 

c~t.gorización y d• gen•rali:ación CRaib•rt 1' 1978S Wt•neck• 1 19741 1 

incluy•ndo los de distancia <Ashby 1 Shea y Howard 1 19801. Pero 

.cómo es que •• manifiesta esta representación de las distancias en 
~ . 

un prac•dimi•nto que lleve a la a·ccién de caminar?: . Será 
' proporcional a la distancia f {sica como ocurre en la estimación 

perceptual de longitudes CGuirao, 1980>, y de acuerdo a la función 

de potencia de Stevens 119371? .O •xistirá una relación lineal 
' entre la distancia recorrida y el error que •• va obteniendo, de 

tal manera que a mayor distancia haya mayor ..,.rar o desviación con 

resp1tcto a la di'sta~c:ia física requerida CDR>? Un resultada como 

tal podría ser extrapolado de. hallazgo• tanto en psic:of!sica con 

diferent•• intensidades de E la mayar intensidad, menor 

discriminación> 1Pi9ron, 1963>, como d• ••tudtos de olvido por 

decaimiento Ca mayor DR, mayor EA> CAdams y Dijkstra, 1966J Posner 

·Y Konick, 1966r Pasner, 19671 Hc:Clements, 1972>, o mayor 

variabilidad CLaabs,. 1973>. Si· na es así, se comprobará entone•• el 

·efecto de rango, sálo que ahora en el desplazamiento'?, ••decir, 

h
0

abrá una sobrestimación de distancias cortas y una subesth1ación 

de distancias largas, como postulan Ellson y Wheeler 11949>, Helson 

. 11949!~ Laabs 119701 1 Pepper y Herman 11970> Slack 119331,y Wei& 

119SS!?J o 
6
se dará el efecto contrario, reportada por Wtlb•rg y 

Girouard 11976)'?J o bi•n, el efecto cua~rático de loa •xtremcs 

· <•nd-anchortn9>., •n el que las distancias lnt•rmedtas prcptci•n 

m•nor •xacti tud qu• ·las •><tremas? C•xtrapolandolo de ••tudio• scbr• 

r'•pr•••ntac:ián de parte• d•I cu•rpo como los d• Fr•e11an, '19771 y 

.Johnson, P•r'l•utt•r ·y Trabasao, 1919>. 



Harmolejo 1 LÓpez 1 Alvarez. 

Ahora bien, .. es. posible que e.stos efectos se vean alterados 

dependiendo de si se r.eal iza el desplazamiento con el sistema 

completo o de si. se manejan .exclusivamente claves de m6vimiento¡ 
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sin la influencia de la visión. En este Último caso, si la 

prec:is.ión en la ·ejec~ción d_~crementa, etsto hablará d•·. que la. 

integr!!c:ión de. la lnf_ormac:l,Ón visual y la klnestési.ca se da ·aún 

antes del almacenamiento ICornelly y Janes, 1970>~ y de que c:o~o· la 

visión se _apoya prlnc:ip~lmente en Información espacial· ·(Sebel· y 

Wi lsonc:roft 1 _, 1983) 1 l~ eliminación de retroalimentación visual 

decrementa la posibilidad de corregir Y· elimina~ errores en el· 

cálculo de J.as distancias, y ,por tanto, propicia menor precisión 

!Craske, 1975; Glencross, 1977J Kchler, 19471 Plck, Warreh y ·Hay, 

1968). . . 
Por otra parte,. cabe la pos~billdad de que estos·efectos puedan 

ser c:ontrarre.stados. con la utl l lzacl.ón .de imagenes y mapas mentalés· 

del medio ambiente IAdams, 1977; Kosslyn, et al., 1978>¡ 'debido a 

una equivalencia funcional relativa entre -la visión durante 'el 

.caminar y' la visión .antes de, caminar !imaginer!al CStelmach,:.-1994¡, 

Sin em_barg~, como l¡¡ nece~id~d'_ de ret.roal.lmentación pu•de 

considerarse como inversamente proporcional· .a 'la capacidad de-1 
\;' 

sist.ema.. par_a p,redecir .. les aspectos· ttsenciale& de' los •actos' 

subsiguientes. lf'.lac Neila9e y Mac Neilage, J977l, podría ser que la 

fal t" de· visión no. afecte la estimación· de distani:ias. 

Ot~o de los factores que podrla intervenir en el tipo de m•nejo 

que se haga .de las representac'ioneos sobre di.stancia, eis la ate·nción 

que ponga el S a la realización de- la tarea motera. Si hay un 

~éficit. en la codificación·de movimiento con atención dividida, se 
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apoyarían los hallazgos d• Bcak y Girling 1198(»} en desplazamiento, 

y d• Boulter 119,7), Trumbo y Hilone 11971> en movimiento de 

miembros sup•riores. Pero si una tarea de interferencia que impida 

la Intervención de proc•sos at•ntlvos y la recirculación de la 

información, no afecta la manipulación d• las distancias, •ntonces 

••apoyarla a Diewert 11975>, Harteniuk 11973>, Norman y Shallic• 

11990>, Shiffrin C1975>, St•l•ach y Kelso 11973>, y Toole y 

Lucartello 11984) 1 y tal vez indicarla que existió gran cantidad de 

preprograniación, ya que a mayor progr1U11ación, menor nec•sidad de 

atención !Ells, 1973>, o bi•n que el movimiento no r•quer(a de 

mucha precisién, porque a menor precisión, ••nor requerimiento de 

atención IElls, 19731 Po•n•r y Ke•l•, 1969>. 

Con respecto a la participación d•l paráia•tro temporal, se sabe 

que 9ste es parte integral d• las programas motores !Ke•le, 1981> y 

qu• actúa co•a un metrónomo interno !Conrad y Brooks, 1974>; pero 

~u9 papel jugará en la ••timacién de distancia• y en la 

representación de 9stas para el d••?lazamienta? Si una alt•racién 

del ti•mpo ••Pl•ado •n r•corr•r !as distancias <TR> alt•ra 

igualemente la estimación d• éstas o hac• qu• •l error IECD o EAD> 

•• manif lest• d• diferent• ••n•ra !recurrir al apendic• A para una 

mayor referencia acerca de estos dos tipos d• •rrorJ, enlonc•• tal 

vez ••to quiera decir que al r••lizar una ruta para •sti•ar 

distancias, el S activa un proc••o o r•loj int•rno, el cual indica 

el lapso d• la bÚsqu•da, • indir•ctaa•nt•, la distancia ac:u•uladaJ 

•l tiempo transcurrido (según •J S> •• cDMpara •ntonc•• con el 

tiempo buscado, y •st•'tie•po qu• el S can•id•r• qu• ha 

transcurrido CTS», •• canviilrt• •ntanc•s •n una •sti••ción de 

'11 



a.> Determinar qu9 tan precisa•• la representación procedural o 

manifestación de la represent•ción de distancia• cortas, medianas y 

lar9as durante el desplazamiento, y del tiempo empleado en 

recorrerlas. 

b. > Que' función si9uen· los recorridos CDS> y las desviaciones 

con respecto a la distancia f{slca real <EAD y ECDl, y cómo se 

manifiesta este error, 

c.> Qué dife'rencias y se11tttjanzas e)(i&ten entre la estimacioñ de 

distancias CDS> y de tiempo CTS> cuando se involucra el 

desplazamianto de todo el cuerpo, con respecto a los hallaz9oa 

sobre movimiento de un solo miembro, y sobre la pura estimación 

perceptual. 

d.> cómo actúa la presencia o ausencia de otros parametros 

co9noscitivos tal•• coma la visión, la atención, la ima9inación, el 

tiempo, y la or9anizaclÓn del movimiento, en el cálculo de la• 

diferente• distancia• y del tiempo empleado. 
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distancia CDS> IThorndyke, 19811. ~sto hablaría a favor de la 

existencia de una jerarquía conceptual, en la que el tiempo. 

determina al espacio <Navon, 1978), o bien de la existencla·de un 

cádi9a Único en el que estén involucrados aspectos temporales, 
'• ., . :~ .. ' 

sensoriale~ y posiblement• otros lfigueroa et al., 1979) 1 como•los 

espaciales de distancia. 

Po~ Último, debido a que el conocimiento espacial está dado ·por 

una sucesión de patrones perceptuales del medio ambiente 

organizados •n memoria como repre~entaciones internas que sir.ven, 

como referencia IDowns y Sten, 199731 Sle9el, Kiraaic y Kail, .. 

1978>, tal vez lo importante sea que independiente•ente de Jos 

factores y procesos que est9n accesibles para el c•lculo de 

distancias durante el despla:zuiento, la forma como se organice y 

ordene la secuencia, dese11peñe un _papel en la codif icacián del 

movimiento, porque contribuya a pr•••rvar sus caracter(stica• 

•senciales <Nacson, Jaeg•r y Gentlle, 197211 y si dentro d• éstas 

se encuentra la distancia, un orden •ecuencial <Diewert y Stelmach, 

1978>, constante <Nacson, 19731, significativo y atendido 

IStelmach, 1984>, co110 el que podr{a darse-si el S se911enta la 

distancia total en. distancias aas cortas y 11anejabl•• lde 11•tro •n 

metro, por ejemplo>, probale11•nte contribuya a que la estimación de 

las distancias sea 11ás precisa, o par lo menos diferente. 

De esta forma, con el objeto de re~ponder a algunas de estas 

interrogantes y de plantear la• pri11•ras aalucion.- tentativas a 

al9unas de las controversias, •• di••~aron dos experi11entos, de los 

generales: 

.,, 

<.'., 
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4.1.EXPERIMENTO 1 

A.Descripcio'n general 

El .Primer experimento tuvo como -finalidad •><plorar la 

representación y el manejo de las distancias a traves del 

desplazamiento en forma directa, y del tiempo en forma indirecta, 

con la aus~ncia y la influencia de·diversas fenómenos cognitivos, y 

se dividió •n dos fases cama una ap~icÍn para evitar contaminación 

par efectos de experiencia y/o habituación. 

B.Me'todo 

Sujetos, .Participaron voluntariamente 20 estudiantes de la 

facultad de Psicolog{a de la U.N.A.M., de ambos sexos, sin· 
' . 

experiencia previa en experimentos de desplazamiento ni de 

psicof{sica. 

Material y escenario~ Se emplearon unos 'gogle• forrados par.a 

tapar los ajas, unÓa audífonos para aminorar el ruido y un 

croncimetra. El experimento se corrió en un pasillo de la Facultad, 

de 19.~7 m de larga lrecorriblel, y de 1.~1 m de ancho. 

Diseña. Se utilizaron dos dtse~os factoriales. de 4x3 de medidas 

repetidas d• todo• lÓs factor•• para todos las s, uno para cada 



Marmolejo,Lápez,Alvarez. 

El primer Yactor para la• dos fases, estuvo compuesta de 4 

distancia& a recorrer, que fueron d• 2, 6 1 10 1 y 14 mi ••tas 

medidas fueran ele9idas can el propósito de cubrir distancias 

cortas lpero mayares que el lar90 de un paso>, medianas y lar9as 

lpero restr1n9idas al ran90 del largo de un pasillo común>. El 

segunda factor estuvo compuesta por tres condlclones diferentes 

para cada fase del experim•nta. La primera faae camprendiÓtres 

condicion•• IC1, C2 y·c31, y la se9unda fase estuvo constituida por 

las condiciones 4,5 y 6. 

Procedimiento. Una vez privadas de visión para evitar la previa 

visualización del pasillo, cada una de la mitad de las personas 

'caminó en l{nea recta hacia adelante las cuatro distancia• len 

orden aleatortal baja las tres primeras condiciones, en un total de 

dos sesiones y de manera individual. Las. otras diez personas 

caminaron bajo las otras tres condiciones, las mismas cuatro 

distancias. A todas se 1•• hizo 9nf~sis en que no d•b{an 

preocuparse en la posibilidad de chocar a desviarse, porqu• Jos 

experimentadores lo evitarí'an. Los puntos de irdcir.1 fueron v•riados 

para evitar la Influencia de infor111acián aabr• localización. La• 

seis condiciones fueron la• siguientes: 

Para la fase 1: 

Cl: DHplaza11ittnto en ausencia de'visiÓn IDAV>, El S deb(a 

caminar •n l{nea recta con los ojos t3p&dos 1 una distancia 

equivalente a la indicada <se9Ún •1 'juicio del suj•to: 

procedimiento clásico de producción de magnitud•• psicof (sicas d• 

Stevens (1936) > y ••timar el t'le111po e11pleado lprocitdhniento d• 
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•crosa-modal-matchin9•1. 

C2: DAV con interferencia cognitiva. Lo mismo que en la C1, pero 

al mismo tiempo el S deb(a ir contando en voz alta una secuencia 

num.rica creciente de 2 en 2 Cindependíent• de la distancia 

rec:'arri'dal; ccimo tar•a de interferencia <no muy complicada para na 

propiC:iar un descontrol excesi.vo al caminar>. 

C3: DAV con imagen mental. El S caminaba como en la Cl, pera con 

la prttvia visualización d•l pasillo, para formar una "imagen 

mental• de él. 

Para 1 a fase 2: 

C4: DAV co~ arganfzaciÓn del movimiento. Lo mismo que •n la C1, 

pera esta vez 'organizando la distancia total en segmentos de metro 

por metra, y verbal izándola• •imul t.áneament• al recorrida. 

es: DAV can manipulación temporal. Igual que en la C2, pero 

además el S deb(a seguir contando durante las cinca seg que se l.e 

deten(a la las 2 m recorridos>, como una manipulación para aumentar 

el tiempo del recorrido. 

C6: DesplaiaMiento normal. El S caminaba igual que en la C1, 

sólo que ·ar~· ten.er las ojos tapadas, es ditcir, con el siste11a 

completo eolia •• desplaza nar111al111ente. 

'El experimentador registró en cada desplazamiento, la distancia 

pedida o real CDR>, la di•tancia recorrida o di•tancia estimada o 

distancia subjetiva CDS>, el tiempo e11pleadc o real (TR> y el 

tiempo estimado o subjetiva CTSIJ entendiendo por DS, el larga 

total del d
0

esplaza111iento medida en c111 par. TR el número d• seg 

transcurridas 9ritr• la iniciación de la tar•• y su cul11inacian1 y 

por TS, el repart• dado por •1 S respecto a •u juicio del ti•mpa 
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empleado para el desarrolle de la tarea. 

C. Resu ltadcs 

Además d• hab•r registrado la DS, el TR y el TS, en cada une de 

les desplazamientos de ambas fases del experimento, se obtuvo el 

error absoluto de distancia CEADl, el error constante de distancia 

IECDl, el error absoluto d• tiempo !EATl, y el error constante d• 

tiempo !ECTl. Este se hizo a partir de una sustraccion de la DS 

menos la D~ sin signe <para la obtención del EAD>J de la DS meno• 

la DR con signe (para la.obtencion del ECDll del TS menes el TR sin 

signe !para la obtencion del EATI; y del TS menos el TR con signo 

<para la obtención del ECT>. As{, se conformóun total de siete VD: 

DS, éAD, ECD, TR, TS, EAT y ECT, para cada una de las combinaciones 

de distancia por condición, come puede apreciarse con mayor 

clarl~ad en la figura 4.1. 

Respecto a cada una de las variables de la fas• 1, se conforme' 

una tabla.de 3 condiciones <columnas>, por 4 distancias 

lren9lonesl. De aqu( se obtuvieron tanto promedios <PI, como 

desviaciones standard <DEIS cada P y cada DE se calculó conform• a 

los diez datos d• cada casilla, es decir, d• ~os diez S que pasaron 

por cada ccmbinacion de tratamiento experimental. En seguida, •• 

obtuvieron el P general para cada distancia por separado, a traves 

de las diversas condiciones, y el P general para cada condicion por . 
separado, a lo largo de todas las distancia• <cont•nidos en el 

ap•ndice B> 1 y en bH• & Hto, •• 1lust.1•aron gra'Ucam•nte las 

configuraciones obtenida• en 7 gráficas, en la~ qu• el •Je de las 

.,_;; 

91 
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VI 

DISTANCIAS 

2 m 
G·m 

10 m 

14 m 

1 . r 
CONDICIONES EXPERIM. 

Pase 1 

e 1: DAV 

02: DAV e in terferee, 
Oi& 

CJ: DAV e im1&gen 
bien tal 

am-

Pase 2 

C4: DAV y aegmen ta-
aión 

05: DAV y aumento de 
tiempo 

C6: con via16n 

/
•·;,.. 

. . 

/'~ 
' 

·,· 

J
. i;,i 

'18 

VD 

distancia recorrida (DS) 
error absoluto de diatanoia(EAD 
error constante de dietanaia(IDD 

tiempo real (TR) 

tiempo subjetivo (TS) 
error absoluto de tiempo(EAT) 
error constante de tiempo{ECT) 

Pig. 4.1. E~quematizaÓi6n de la• variables que intervinieron en_ 
el experimento 1, faaes 1 y 2. l 
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abcisas repre~enta la DR, y el eje de las ordenadas, la variable en 

cuestitin !fl9uras de la 4.2 a la 4,8), 

A partir de este, se realizaron cinco anÍli•ls de varianza 

IAVARI univariadcs, de acuerdo al •modelo de clasif icaciÓn doble de 

efectos fijos, aleatorizadc en bloques, con n observaciones por 

celda" !Yamane, 1919 >, o en otras palabras, AVAR de dos factores 

<condiciones experimentales y distancias>, con doce medidas 

repetidas para cada uno de los 10 s. <Un AVAR para cada VD, excepto 

para el EAD y el EAT, por ser medidas directamente derivadas de la 

DS y el TS, respectivamente, cuyos resultados estan contenidos 

tamb i e'n en .e 1 ape'Íld ice Bl, 

Posteriormente, se realizó un ajuste a la mejer función dentro 

de los tres siguientes modelos: ecuación dtt la 1 (nea rttcta <y • 

ax+bl, función de potencia o •power• (y• ax~bl, y ecuación 

cuadrática <yª a+bx+cx~21, cuyos valores resultantes estañen el 

ape'nd ice e. 

Por Último, stt sacaron correlaci~nes de Pearson para hallar el 

grade de relación entre la DS y ~l TS a trave• de las diferentes 

distancias y condiciones. 

Respecto a la DS en la fase 11 resultó que, en tlf'rNinos 

generales, a mayor DR, mayor DS, es decir, que a Medida qu• •• le• 

p•d(a a los S una mayar distancia a recorrer, estos realm•nt• 

rec:arría.n 111Á• m•t.rosl hubo, sin embar~a, una t•ndenc:ia d• los dat.os 

a ajustar•• mas a la funcion ~e pot•ncia, qu• a una puramente 

lln•al (r2•0.99,, 1.00, 0,99; F•265.09 1 41f.01 1 139.65, para las 

.condiciones 1 1 2 'f 3, resp•c:tivamente>, como •• ve •n la +i9ura 
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4.2, en donde la l(nea inclinada a 45. grados que atraviesa la 

grafica, marca lo que ser(a una relacion exacta hipotética entre la 

DR y la DS. Aqu{, la distancia de 6 m pareció jugar un papel 

importante, debido a que a partir de ésta se aprecia un doblez de 

las curvas hacia un mayor error (ver la figura 4.31. Los promedios, 

de las distancias fueron: 2.762 m recorridos para la distancia de 2 

m solicitados; 6.497 m para la distancia de 6 mi 9.961 m para 10 

m; y 12.371 m para 14 m; con una Fl2,3>=84.97 1 p<0.001 para el 

factor distancia. 

El tratamiento del ECD muestra que la tendencia general de este 

error es cuadrática lr2=0.98, o.98 1 0.97J F=28.76, 24.85 1 19.15>, 

ya que el error aumentó de 2m <P=17.56 cm> a 6 m <P=32.56 cm>, pero 

disminuyó luego en 10 m IP=7.50 cml y tendió a aumentar más en los 

14 m, sólo que ahora, con signo negativo IP=-196.167 cml, La 

diferencia entre las distancias fue significativa IF12,3l=6,69 1 

p<0.001>, aunque sus DE fueron considerables !todas ellas mayores 

que el P r-espectivol. La inclinacio'n general de los datos fue hacia 

sobrestimar ligeramente la distancia más corta de 2 m, y a 

subestimar las distancias mayores, de 10 y 14 m, excepto cuando 

hubo una visualización previa d•l pasillo, ya qu• entonces, se 

subestimaron las distancias extremas 12 y 14 ml y se sobrestimaron 

las medias 16 y 10 ml 1 para conformar as( una •u• Invertida !ver la 

Flg.4.41. 

En cuanto al TR, se tiene Igualmente, que, en general, a mayor 

distancia requerida, se empleó mas t.lempo en el .recorrido la mayor 

DR, mayor TRI <v•r la fi9ura 4.511 qu• las dif•rencias entre las 

distan~••• fu•ron significativas <F<2,3l•48.15, p<0.0011 y P•~.20, 

100 
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9.16, 15.23 y 19.06 seg, para las distancias de 2,6,10 y 14 m 

resp•ctivamentell y que la mejor función ajustada fue la de 

potencia, e~ las tres condiciones (r2=0.92, 0.99 1 0.971 F•21.66 1 

138. 31, 6,. 07). 

10"1 

El TS mostró los mismos resultados significativos respecto 11 Ja 

Influencia de la distancia solicitada, ya que a mayor DR, mayor TSI 

los promedios fueron deª·'ª• 15.6,, 21.10 y 3/.50 seg, para cada 

una de las distancias ya mencionadas, para una F<2,3lc7.03, 

p<0.001.· Sin embargo, esta vez los datos siguieron una t&ndencia 

cuadrática ( r2=0. 98 1 O. 99, 0•99J F=21. 36 1 19. 5' 1 69, 851, como podra' 

apreciarse en la figura 4.6. Lo mismo puede decirse del EAT 

CP=3.58 1 6.50, 5.8/1 18.43 segl, como puede verse al comparar la 

figura 4.6 con la 4,/, 

En el ECT no se encontró ninguna infl·uencia significativa de la 

distancia pedida (Fl2,3l•1.69,p•0.11,3l, peros{ se obs•rvóuna 

tendencia marcada y clara a sub•stimar el tiempo empleado, ya que 

todos los P fueron negativos IP•-3,517, -6.801 -5.83 y 1/.16 segl~ 

aunque las DE son mayores que las P. Nuevamente, la función que 

mejor los describió fue la cuadrática lr2•0.9/ 1 0.93, 1.001 

F•13.85 1 6.93, 1235.651 1 qui. adquirió forma de •u•. invertida en la 

Cl y en la C3 1 y for.ma de •u• •n la C2 lv•r la Fig.4.81, 

No hubo influencia significativa de las condiciones 

experimentales manejadas !correspondientes a desplazamiento •n 

ausencia d• v
0

isión lDAV> (Cll, DAV con int•rfer•ncia <C21 y DAV 

influida par una imagen m•ntal d•l a•bient• IC311 1 en ninguna de 

las VD IF12 1 31•1.93 1 p•0,164 para la DSI F92,31•1.9l5, p•0,14!5 para 

•l TRJ F12 1 31•1.64, p•0.198 para el ·TSI Fl2,3>• 0.73, p•0.511 para 
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Fig. 4.5. Relación dis~. pedido y tiempo empleado 
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Fig.4.'1. Relación dist. padida ·y tiempo estimado 
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el ECD y Fl2 1 31•1,06, p•0,350 para el ECT>. Además, los exponentes 

d• la función d• potencia relacionados con la fineza dlscriminativa 

d• la DS casi no difirieron entre condiciones lb~0.79 1 0.84, 0.71 1 

para la C1, C2 y C3, resp•ctivamente>. Tampoco hubo una diferencia 

"'19nlficatlva respecto a una posible interaccion de las distancias 

~on laa condiciones, •n DS IF12,31a0.95, p•0,5351 en TR 

IFl2 1 3l•1,50, pa0,1SSlJ y.en ECD !FC21 3l•1,14, p•0,344>1 p•ro sí . 
hubo tnteraccton de estos dos factores en TS IF 12 1 3)•3,35, p•0,05> 

y en ECT IFl2,3>•2,96 1 p•0,011), 

No se halló correlación entr• la DS y el TS, ni por condiciones 

<Cl•0.37 1 C2•0.47 1 C3•0,36l, ni por distancias <2m•0,25 1 6m•0.24 1. 

1om•o.sa, 14m•o.021. 

En la fase 2 del experimento, el procesamien~o de lo?: datos ~u• 

el mismo. que el de la fas• 1, a eicc:epclón de qu& se considero' una 
-~ distancia 111enas <tuvo que eli11inarae la distancia de 2 m en todas 

iaa condiciones, porque la celda d• ce· quedaba vac:{al •. P.'i'r ende, 

cad& una de la• tablas correspandio11.tes a cada una de las VD fueron 

de 3 !condiciones> x 3 !distancias>, con 10 Sen cada casilla, y 

cada AVAR tuvo 9 medidas repetidas para cada uno de los 10 s .. 

En cuanto a la DS, •• ob••rvá que a mayor DR, mayor DS <P•7.951 1 

12,961 y 17,074 m, para 6 1 10 y 14 mi, con una diferencia 

.significativa •ntr• las distancias IF12,2>•S6.30, p<0.001) 1 pero 

nin9una lnf luencia signlfl~ativa de las condiciones experimentales 

ni en la DS misma <F<2,2>•2.78 1 p•0.067>, ni en la fineza 

dlscrlmlnativa dada por el exponente b (b•.086, 0.98, o.ea, para 

las condiclione• 4, 5 y 6 respectlvamente),ni tampoco de la 

IO'l 
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Interacción entre los dos factores <Fl2,2l•0,541 ps0,708). Las 

funciones que mejor describieron estos datas fueron: la lineal para 

la C4 y la C5 lr2=LOO, 1.001 F= .541 497.07> y la de potencia , 

para la C6 lr2•0,971 F=35.60l 1 aunque en realidad la diferencia e~ 

mínima, come puede observarse en la figura 4.9. La observación del 

EAD en la figtJra 4.10 permite .apreciar ccn más claridad esta 

desviación de la DS con respecte a la DR. 

Centrando la atención especffic:amente en el ECD, se encentro~ que 

sí hubo diferencias si9nif icativas entre las diversas distancias, 

con F12 12l=14.95 1 p<0.001 1 y entre las condiciones IFl2 12i•9,98, 

p<0,0011 1 y una tendencia hacia la sobrestimacicn1 ya que come 

puede apreciarse en la figura 4.11, todas las P fueron positivas, 

siendo la C4 dende se presentó el mayor error 1Pm389.70 cm> y en la 

C51 donde se presentó el menor IP=103,67 cm>. Ne se encentre' 

ninguna interacción entre los factores CFl2,2la1,72 1 p•0,55), 

Tampoco hubo un buen ajuste a nunguna de las tres funciones 

manejadas, excepto de la lineal para la es <r2u0.941 F•15.33). 

En el TR hubo influencia si9n!ficatlva de las condiciones~. 5 y 

6 IFl2 1 2l=11.15, p<0.0011 1 pues las personas tendieron a eaplear 

más tiempo cuando se9mentaban la distancia total de metro en . .;i•t..rG 

•n la C4 !P•32. 30 se9> 1 y •l m•nor tiempo, c:uando •• auxil ia.ba .d• 

su visión en condiciones normal•• •n la C6 IP•17.~0 seg>. Ad••Á&; a 

mayor ns, hubo mayor TR <P•i2.00 1 17.833 y 2S.60 ••91 para 6, 10 y 

14 ml 1 siendo significativas ••tas diferenciüs <Fl2 12l•29.621 

p<0.001>. Sin embar901 no•• dio interacción •ntre los dos factor•a 

IFl2,2l•2.091 p .. 0.991. Respecto d ajust• d• funcionH, t.anto Ja d• 

pot•ncia como la llneal ~e ad•c:uaron • lo• datos (r2•1.00, 0.96, 
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l.001 F=326.12, 24.47 1 433.32, para la de potencia; y Fm265.09, 27, 

para la lineal> <ver la fi9ura 4.121. 

En el TS sólo hubo diferencias significativas entre las 

condiciones experimentales <F<2,2>=8.60, p<0.001>, t•niendo que les 

S estimaban que transcurr{a más tiempo cuando se les deten{a 

durante su desplazamiento en la C5 CP=54.31 seg> y el menor tiempo 

en la C6 <P=20.91 seg>, pero no entre las distancias <F<2,2l=3.65, 

p=0.0301, ni entre las interacciones de ambos factores 

IFl2,2>=0.66, p=0.626>, aunque se esboza que a mayor DR mayor TS 

<P=27.90, 41.95 y 50.05 se9I, siguiendo una función de potencia 

lr2=1.00, 0.91, 1.00; F=18723, 1064,. 

@l TS, y la Fig. 4.14 para el EATl. 

(ver la Fíg. 4.13 para 

Finalmente, en el ECT sólo se encentro una influencia 

significativa de las condiciones experimentales <F<2,2l•7.62, 

p=0.001>1 en la C6, los S calcularon mejer el tiempo empleado 

CP=-.05 seg de diferencia con respecto al TRI y en la C5 lo 

calcularon con mayor ECT CP=-36.33 seg de error>, pero en general 

los S subestimaron sustancialmte el ti•mpo de recorrido <todos los 

P fueron ne9ativos> <ver la figura 4.151. No hubo diferencia 

significativas entre las distancias IFC2,2>•0.39, pm0,8171, se 

observó una DE mayor que el P en todas las cas~llas, y Ja función 

que me j ar !HP ajustó a 1 a C4 fue la lJ neal C r2•1 I F•233. 701, pero no 

hubo un ajuste adecuado d• nín9una ecuación e la C5 ni a la C6. 

No se encentró correlación entre la DS y el TS ni por condición 

(C4=0.32, CSa0,42, C6=0.37l, ni por distancia <6m•0.44, lOm•0,32, 

14m .. 0.32>. 
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Una sumarizaciÓn de todos los resultado& obtenidos en ambas 

fases, es el que se representa en la tabla 1. 

Por otra parte, los P, las DE, y los resultados del AVAR de 

ambas fases, s& podran consultar en el aptt'ndice B, y los valores 

del ajuste a la mejor función, en el apendice c. 

D.Discuaio'n 

La interpretación y discusión de los resultados obtenidos, se 

real izó principalmente en base al marco te.Órico int•grat'ivo 

subyacente al estudio del manejo y representacion de parámetros 

espacio-temporales, &obre todo en el comportamiento motorJ pera 

tambiÓn se hicieron consideraciones respecto a ciertos postulados 

psicofÍsicos, por.haber sido la metodolog(a empleada para abordar 

el fenómeno. 

As{, se tuvo que primeramente, el hecho de que tanto en Ja fase 

como en la fase 2 se haya encontrado que a 11ayor DR,· Mayor DS, 

significa que los S tienen una representación ba•tante precisa y. 

funcional de las distancias que recorren con respecto a las que 

desean, aunque obviamente esta DS no sea completam9nte exacta a la 

DR física. Esto habla de que las personas no manejan, como es 

sabido, las distancias f{sicas como tales, sino una representación 

de estas IF!gueroa et al,, 19791. 

El papel de la visión fue important• ya que delineó la forma de 

•end-anchorin9• <o efecto d•l extr•mo: Freeman 1 19771 Johnson et 

al., 19791 que adoptó e•ta repr•sentación. As{•• tuvo que cuando 

las p•rsonas se desplazaron utilizando la vista IC6l o habi.ndola 

f 11/ 



Tw.bla 1 
Reau111en de rtt11ultadoa por vi.triable, de cu.dlil faoe del experiwento 1 

P'MH 1 

DS .Diferencias entre di•tanoi&ur a>DR>DS 
.Mejor 14juate1 func16n de poteuoia 

ECD .Di!erencbe eu tre diatancilla 
.Tend11ncia & aob1·eotimllo16n 
.Gran variabllid~d: DE>P 
.Mejor ajuote1 funoi6n ouadrátioa, fo~ 
ma de 11U11 invertida 

TR • Dif e reno iaa entre di a ti.u1c huu a:> llR >TR 
.Jdejor ajuat1u funoi6n de potenob 

TS .Dife:renoias entre diatunoiaa1 rt.>DR>TS 
.Inter1Woi6n entre diet1W.ai111a y oondi-­
oionea 

,Mejor 11juate1 ·runci6n cuadrátioll 
ECT .Diferencias entre dietanoiao 

.Tendenai~ a aubeotimaoión 

.Oriw variabilidad: DE>P 

.Interaooi6n entre diatanoiaa y oondi­
oionea 

.Mejor ajuate: funoi6n ouadrátioa 
-No oonelaci6n importante entre DS y TS. 

li'lilUe 2 
DS .Diferencias entre diatimciae: a>DR>OO 

.Mejor ajuste: funci6n de potencia y -
liué&Al 

ECD .Dif~renoiatJ entre dietunobs 
.Diferenciaa entre oondioionee: mayor 
ECD en C4 y meilOr ECD en 05 

.Mejor ajuute de U5: funoi6n liner..l 
• .Porma de "U" invertidi& en 04 y 06 

TR .Diferenoiau entre diatanoiaa: a>DR>TR 
.Diferenoii¿u entre oondicione1u mw.yor 
TR en C4 y menor TR en C6 -

.Mejor ajuate s .funoi6n de potencia y -
li.Deal 

TS .Di.ferenoias entre 0011dioione1u mayor_ 
TS ~n C5 y menor TS en 06 

.Mejor ajuste: funo16n de potenoia y -
l1t1eal 

JiXJT .Diferenoillu entre oondioionesi mayo1· 
EUT en 05 y menor EOT en C6 

.Tendenota a eubeatimao16n 

.Grwn variabilidadz D~ P 

.Mejor ajuate de C4z funoi6n line~l 
-No oorrelao16n importante entre DS y TS 
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utilizado previamente <C3J, se obtuvo menor precision en las 

distancias medias que en las extremas (las cortas y las largas>. 

Además, se tendió a subestimar las distancias mas cortas de la 

serie y a sobrestimar las distancias medias <comparar la Fl9. 4.4 

con 1 a 4. 11 l • 

Sin embargo, no se logró una equivalencia total entre la 

ejecución con la percepción visual misma del medio ambiente y la 

12 1 

ejecución con la imagen mental de este medio ambiente, debido a que 

mientras que la utilización de la imagen llevo a una subestimación 

de la distancia de 14 m y a la ausencia de diferencias 

significativas con las condiciones 1, 2 y 3 1 la presencia de la 

visión conllevó a una sobrestimación de ésta. Por ende, la 

equivalencia mencionada por Thorndyke (19811 entre estimación de 

distancia con apoyo de la visio'n y con apoyo de la ima9iner(a 1 so1o 

se sostuvo hasta la distancia de 10 m, y no se pudo hablar de que 

la precisión aumentara en ninguna de las dos situaciones como 

jugeria Adama <1977) y Kosslyn et al. 119781 respecto a la pura 

estimación perceptual sin desplazamiento, sino mas bien, de una 

influencia ligeramente diferencial al utilizar representaciones 

analógicas del medio ambiente. 

Por otra parte, cuando se realizaron desplazamientos en ausencia 

de la visión, bajo las condiciones 1 y 2 1 se comprobó 

sorpreslvament• el efecto de rango reportado por Ellson y Wheeler 

(1949) 1 Helson 119491 1 Laabs (1970) 1 Pepper y Herman <1970l, Slack 

!19531 1 y Weiss !19551 <en tareas de movimiento de brazos>, a 

saber, una ligera sobrestimaclon de la distancia de 2 m y una 

subestimación notoria creciente a los 10 y a los 14 mJ y se obtuvo 

. ~ 

! ¡ 
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el efecto contrario al efecto de rango en la C5 y la C6, ya que sa 

subestimó la distancia de 6 m y se sobrestimaron las distancias de 

10 y 14 m Cver las mismas figuras 4.4 y 4.1ll. 

Wilberg y Girouard 11976J hab{an sugerido que el efecto de rango 

tan postulado y defendido en la literatura sobre movimiento de los 

miembros superiores, era producto de la integracion de la 

información kinestésica con la visual, mas que un fenomeno 

puramente motor, ya que al aislar el movimiento de la visión se 

obtenía el efecto contrario. No obstante, los presentes resultados 

parecen señalar que el proceso subyacente al manejo de 

representaciones sobre distancia, por lo menos en el caso del 

desplazamiento, es mucho más complejo e involucra más elementos de 

los que se hab{an considerado en el estudio de movimientos más 

locales y de mayor fineza, de tal forma que ni siemprP se mantiene 

el efecto de rango, ni siempre el contrario, ni siempre el efecto 

del extremo lend-anchorin9>. Durant& la locomoción de todo el 

cuerpo, la intervención de la visión hizo que las condiciones 3 y 6 

adoptaran formas ••mejantes, mier.traa que la manipulaciá'n temporal 

de la C5 induje resultados ne del todo dlfersntes con respecto a la 

caminata con visión de la C6. 

Por su parte, el ECD en la C1 fu• caai igual al de la C2, 

indicando con esto que una int~rferencia cognitiva no afectó el 

cilculc de las distancias (Diewert, 19,~J Marteniuk, 19,3; St•lmach 

y Kelso, 19,3, en cuanto a recup•r•ciá'n1 y ShHfrin, 19n11 Toole y 

Lucariello, 1984, en cuanto a codificación>, tal vez debido a que 

cuando la repr•••ntaciÓn o esqu•m• lo programa! de más alto nivel 

ha sido especi+i.c11do, los esqu•mas de niv•l 111as bajo colllPl•tan la. 
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secuencia de accio'n casi automáticamente, sin la necesidad extr·a de 

participacio'n de procesos atentivos superiores, o bien, que la 

interferencia manejada no tuvo el grado suficiente de complejidad 

como para ocupar toda la capacidad atentiva del s, y por ~nde, no 

indujo a mayor error, ya que de hecho, fue menor que la que 

generalmente esta reportada en la literatura <tiende a usarse un 

conteo regresivo de tres en tres>. 

Una condición que se aparté de todas las otras en cuanto al ECD 

fue la C4 1 en la que el ir organizando la distancia total de metro 

en metro, indujo una tendencia a sobrestimar en todas las 

distancias. Por ende, tal vez· esta segmentación, ni resaltó puntos 

de referencia en un espacio a gran escala <Downs y Sten, 1973; 

Siegen, Kirasic y Kail, 1978>, ni preservócaracter(sticas 

esenciales para la codif icaciÓn del movimiento <Nacson, Jaeger y 

Genti le, 19721, aún a pes.ar de ser secuencial <Diewert y Stelmach, 

1978>, const.ante INacson, 19731 y atendida <Stel111ach, 1984) 1 quizás 

por no ser muy significativa para el desenvolvi•i•nto espacial 

motor de las personas. !Ninguna persona•• desplaza por la calle 

tomando como parámetro los ••tras que lleva recorridos, sino mas 

bien, las localizaciones o los lugar•• por donde pasa y hacia donde' 

••dirige.> O bien, podría ser que s{ se logro enfatizar cierta 

org.anización h1portante y ci.ertos puntos d• referencia, pero no 

usando coNo un (ndic• df mayor eficiencia la Mayor precl,iÓn, sino 

una configuración dif•r•nt• en •l ••n•JD de l•s dist.ancias, cesa 

que par el mom•nto no •• posible det•r•i111ar. Otra opcion ea que ttl 

efecto abaervado pu•de hab•r•• debido a la influencia de la 

información verbal letlqu•tacian d• cada pequeña secuencia de 
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movimientos de las piernas con nombres ligados al conocimiento del 

S !Hoy Shea, 19771 1 en este caso, con metros>, más que a la 

organización por sí misma !ver la Fl9. 4.111. 

IZ!I 

Hay un hecho, sin embargo, que habla del fenomeno de 

representación que subyace a la estimación de las distancias a 

través del desplazamiento, independientemente de la estrategia 

cognitiva Inducida: se mantuvo un Cndice relativamente constante de 

estlmaclon, dado a partir de valores muy cercanos en el exponente 

de la función de potencia de Stevens 119571, de los cuales ninguno 

llegó a uno. 

Una especulación al respecto de todo lo anteriormente dicho, que 

abarca a la ausencia y la participación de los diversos procesos 

cognitivos, podr(a ser que a ciertas distancias, los S pierdan la 

representación inicial de la distancia requerida, a causa de una 

especie de efecto de decaimiento, y por tanto, sea necesario que 

vuelvan a repro9ramarse para recorrer la distancia faltante, esto, 

dependiendo de la situacion particular y de los procesos 

cognoscitivos disponibles, en este caso, de las condiciones 

experimentales. Pero puede ser que mas bien, los diferentes efectos 

de trabajar con diferentes distancias se deban a la lnf luencla de 

informacion especÍf lca y significativa, relacionada por •J•mplo, 

con vivencias y asociaciones de objetos, caminos y espacios, con 

las distancias particular••· 

Pasando al párametro temporal, est• parece hab•r actuado como un 

(ndlce de la complejidad de la tarea en cada sltuaclo'n 

experim•ntal, ya que aunque ~l TR fue equivalente en las tres 

primera• condicione• CC1, C2 y C3>, fue significativamente mayor al 
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segmentar las distancias IC4l 1 tal vez porque involucro' un mayor 

procesamiento cognitivo de diversas fuentes¡ y fue menor en la C6, 

en la que el sistema contó con todas sus capacidades completas para 

estimar las distancias <Fig. 4.5 y 4.12>. 

La mejor estimación del tiempo empleado se dio precisamente en 

o:te condicion 6 y en la C3 1 en las que tal vez la influencia de la 

retroalimentación visual ya sea perceptual o imaginaria, contribuyó 

curiosamente a que el hipotético metrónomo interno CConrad y 

Brooks, 19,4) 1 que actúa como parte integral de los programas 

motores (keele, 1981) 1 calculara el tiempo con mayor precislo~. Por 

su parte, el mayor error de cálculo temporal se dio precisamente en 

la es, de manera nada extra~a, pues los S deben haber añadido el 

tiempo que se les detuvo, al tiempo de 114 d·esplazamlento <Fig. 4.6 

y 4.13>. Sin embargo, el grado de diferencia del TS con respecto al 

TR IEADl dependió también de la distancia en cuestión, ya que sobre 

todo en las condiciones 2 1 4 y 6 se observo'el efecto del extremo. 

Sin embargo, los análisis aplicados a los datos no revelaron 

ninguna relacio"n importante entre el TS y el DS, por lo que se hace 

dif{cil sostener el modelo de •tiempo analógico• de Thorndyke 

<1981) 1 referent• a la utilización del TS en el cálculo de la DS 1 

al menos en su forma pura y directa, el cual parecía cont•ner •n 

tan sólo dos elementos, •l secreto del ••n•jo de distancias, y por 

ende, ~• hace obvia la participación de mas elementos, y de 

procesos lnte9ratlvos mas complejos d• Ja información r•presentada 

•n memoria. Esto no quiere decir que no haya habido ninguna 

relación entre ambos parámetros <ya que la• correlacione• 

fluctuaron entre o.3:.i! y o.47 y ni.nguna llegó a cero>, sino que lt'sta 
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se dio a partir de una e varias transfarma~iones hasta ahora 

ignoradas. Lo unico que puede decirse es que el valor del exponente 

de la función de potencia, fue menor respecto a la estimación del 

tiempo que de las distancias, en todas las condiciones, lo cual 

está relacionado con el hecho de que mientras la funcion de 

potencia pudo ajustarse adecuadamente a los datos de la DS en todas 

las condiciones, la estimación del tiempo siguió claramente una 

funcion cuadratlca en las condiciones !, 2 y 3, y de potencia en 

C4, C3 y C6. Además, hab{a una especie de relación en la que cuando 

la DS seguía una función de potencia CC1, C2, C3, C6> 1 el TS seguía 

una función cuadrática, y cuando la DS se ajustaba mejor a una 

función lineal específicamente !C4, C5>, el TS se ajustaba a una 

función de potencia. Pero aún se ignora el si9nif icado que esto 

pueda tener ccn respecto al la organización de la información 

re+erida o relacionada ccn la representación de distancias en 

memoria, y es aún uno de los puntas que requerirán de más 

.investigación previa para llegar siquiera a esbozar respuestas al90 

concretas y claras. 

Sin embar90, a partir de las consideraciones anteriores, es 

notorio que existen algunas cuestiones que quedan por responder y 

que es pasible abordar respecte a procesos, información y 

parámetros determinantes en la representación y estimación de las 

distancias durante el des~lazamienta. Por ejemplo: 

a.> Imprimirá al~Ún sello realmente especial el calculo de las 

distancias mediante la locomoción, con respecte a la estimación 

p~_ramente perceptual en el misma esp~cio ambiental?, es decir, ¿l• 

representacidn de la• distancias •• manejará de manera diferente si 
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se hace con la participación de la locomocion? 

b.l Tendrán que ver fenomenos de centración y de ubicacion en 

el ~spacio en la estimación de las distancias, de manera que 

121-

difiera si en vez de caminar hacia adelante, se camine hacia atrás? 

c.I Será mas importante la programación previa?, esto es 1 ¿se 

activará la representación de las distancias aún antes de caminar, 

de manera que ya no importe si el S puede o no puede prestar 
\ 

atención a la tarea?, y .qué diferencia hay entre el cálculo de 
G 

distancias con y sin programacicl'n pr1tvia, entre el movimiento 

deseado y el ejecutado? 

d.I .Será nece&ario hacer uso de la reprogramacion para calcular 
~ 

distancias largas?, esto es, .habrá una tendencia a calcular parte 
(, 

de la d.i stanc i a y después a repro9ramarse para cal c:u 1 ar 1 a parte 

faltan te? 

e.I .Podrá aportar más datos el considerar un ran90 de 
¿ 

distancias l i9eramente mas ampl io?I .se observará con mayor 
(, 

. precisión' el efecto de ran90, el efecto contrario, el efecto 

•end-anchorin9•, y/o la existencia de distancias cr(ticas en la DS, 

el EAD y el ECD? 

f, I .Actuará de igual forma la manipulación temporal con 
G 

lntererferencia hecha en este experimento, que la pu~a manipulación 

temporal? 

Con el objeto de ayudaP a esclarecer estas pre9untas, se realizó 

un se9undo experimento en el que se centró la atención en la 

representación de las distancias CDSI y ya no del tiempo <TS>, por 

~~haber hallado ninguna relación i~portante y directa entre ambos, 

y por considerar que en cambio, el pre9untar el TS a los S después 
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de cada desplazamiento, s{ pudo haber ejercido al9un efecto. 

Además, se hicieron a un lado consideraciones acerca de la 

influencia de diversos procesos co9nitivos y estrategias inducidas 

como amd 1 lares en el cálculo de las distancias, con el objeto de 

limitars~ a profundizar un poco más en el pl'oc&so que llevan a cabo 

los S para calcular distancias bajo circunstancias nol'males !aunque 

obviamente, pl'ivados ~e visión>, y la relación que existe entl'e 

estos y los procesos que los S consideran que utilizan. 

De acuel'do a Rumelhart y Norman 11993J, se sabe que las 

representaciones subyacentes a la acción son dif(c:ilmente 

accesibles al s, introsp11c:tivamente hablando, de modo que tal vez 

esto sea lo que sucede con respecto a los contenidos y procesos que 

subyacen al cálculo de distancias durante el desplazamiento; o por 

el contrario, los reportes puedan dar indicios acerca de los 

procesos representacionales, y en este expel'imento, se pretende 

esclarecerlo. 
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4.2.EXPERIMENTO 2 

A.Descripción 9.nera1· 

El segundo experimento tuvo como finalidad centrarse en la 

manifestación de la representacion de las distancias. Para ello, se 

utilizaron los proced~mientos clásicos de producción y estimación 

de ma9nitudes psicof Ísicas, se abarcaron más distancia y un rango 

m¿s amplio de éstas, y se incluyeron las condiciones de interes, de 

acuerdo a los puntos mencionados, en una sola faae experimental. 

B. Método 

Sujetos. Participaron 10 estudiantes de ~sicolog{a de la U.A.M., 

de ambos sexoa, sin ninguna experiencia pr.Via en experimentos de 

'· ~ este tipo, en cumplimiento de requisitos academices. 

Materiales y escenario. Se emplearon 909les forrados para tapar 
~ 

loa ojos y un cronómetro, y el experi•ento se llevó a cabo' en un 

paail lo de la universidad, más lar90 que el .. e11pleado en el 
• 

experimento 1 lpor estar involucradas distancias •Á• grandes>, de 

4S m d• largo lrecorribl•) por 2.20 • d• ancho. 

Diseño. Se utilizó un diseño factorial d• 7x6 de ••didaa 

~•petidaa de todo• los factor•• para todos loa s. El primer factor 

estuvo compuesto de 7 distancia• a recorrer, comprendidas entre 2 y . .. 
20 • y elegida• de acuerdo a un modelo d• et9ctoa aleatorio•! éstas 

,. 
¡, 

. 
:. . 

,• 
? 
·' .. . 

'" 
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fueron: 2,4,7,10,12,16 y 17 m. El segundo factor estuvo compueto 

por 6 condicion'eos diferentes, que fueron: 

C1: DAV: caminar en l{n~a recta con loa ojos tapados, una 

distancia equivalente a la indicada !procedimiento clásico de 

producción de magnitude& psicof(sicaa, de Stevens, 19561. 
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C2: Estimación perceptual de la distancia: por medio de la 

visión y sin desplazamiento (procedimiento clásico de. estimación de 

magnitudes psicofÍsicas, de Stevens 1 19561. Solamente se requirió a 

los S que se desplazaran, despues de haber hecho la estimacion, con 

el objeto de poder registrar el TR y as{ completar el llenado de la 

tabla correspondiente !ver seccion D, referente a los resultadosl. 

C3: DAV sin programación previa: caminar sin saber la distancia 

a recorrer, y estimarla cuando se les detuviese de manera 

imprevista. 

C4: D·Av hacia atras. 

es: DAV con manipulación temporal: dejando de caminar cuando se 

les detuviese duran~• 5 seg Cal m , al pedirles 2 m, o a los 2 m 

recorridos, para las de~ás distancias> y continuando hasta 

completar la distancia estimada. 

C6: DAV con reprogramacion: recorrido d• dos distancias 

consecutivas, que juntas sumaban la distancia r•querlda total <2m 

fu& Igual a 1111 + lml 4m 1 igual a 2m + 2ml 7m, igual a 4m + 3mJ 10m, 

Igual a 3m + 3ml 12m, lgua.l • 6m + 6mJ 16m, Igual a Sm + Sml 'I 17m, 

igual a 10m + 7ml. 

Procedhti•nto. El total d• 42 recorrido• qu• debía r&al izar cada 

s (la• 7 dtetancl••. a trave'e de las 6 condiciones>, fue dividida en 
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tres s1n1ipnes de 12 desplazamientos cada una, y tanto .las 

distancias como las condiciones y los puntos de salida, fueron 

aleatorizados, con el objeto de evitar de manera más estricta, 

efectos de ordenamiento, de habituación, de experiencia, y de 

información sobre la localizacion, externos a la manipulación de 

las variables de interés. 
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En cada una de las sesiones, lo primero que se hac(a era privar 

de visión a los S para que no tuvieran la posibilidad de visualizar 

el pasillo por el que debían caminar, y adaptarlos a esta 

situación, haciéndolos caminar durante dos o tres minutos, por otro 

pasillo adyacente <sujetados por el experimentador>. A 

continu~ción, se instru{a a los S acerca de las caracterú1ticas de 

cada desplazamiento volviendo a hacer énfasis en que no debían 

preocuparse en la posibilidad de chocar o desviarse, por que los 

experimentadores lo prevendr!an, y que en cambio debían poner 

atencion en la realización de la tarea. Después de cada 

.desplazamiento se preguntaba a cada Sen qu¿ se.hab(a basado o qué 

parámetros había utilizado para estimar la distancia. Los 

experimentadores registraban la DR, la DS y el TR al final de.cada 

sesión. 

.C, Resultado• 

Además del registro d• la DS y el TR, se obtuvo el EAD. y el ECD .. 

para conformar as{ cuatro VD, Respecto a cada una de ellas •• 

conformó una tabla similar .a las elaborad•• •n el E>ep~ 1 1 sólo. qu• 

••t• vez de 6 colu•n•~ (condiciones) por ? r•n9lon•• (dist~nciaa>,. 



y los cálculos realizados fueron los mismos, para la extracción de 

los P y las DE ldlsponibl•• en el apendic• D>, y para la 

9laboracicin' de laa fi9ura9 4.16 a 4.20. 

Una vez hecho este, se aplicaron tres AVAR de dos factores 

<condiciones experim•ntales y ·distancias>, para la DS, el ECD y el 

TR,con el mismo modelo que en el experimento 1, y con 42 medidas 

r1•pet.idu <apéndice DI., y s11 realizaron ajust•s a la me-jor de las 

mismas tres funcianes manejadas en el Exp. 1 <apéndice E>. 
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Respecto a la DS so mantuvo la tendencia d• que a mayor DR, 

111ayor DS <ver las Flgs. 4.16 y 4.19) J los P fueron: <en ord•n 

ascendente, para 2, 4, 7, 10, 12, 16 y 17 •> 290,58 cm, 505.70 cm, 

881.90 cm, 1313.10 cm, 1510.63 cm, 1984.27 cm y 2159,52 cm, can una 

Fl5,61•132.10, p<0.001. As{ mismo, el AVAR reveló diferencias 

si9nlficativas respecto a las condiciones: F<5,6>•21.50, p<0.001, 

observando que cuando los S car•ecieron do una pro9ramac:ión previa 

CC3>, tendl•ron a recorr•r m•nos dl~tancias, y que la mayar DS •e 

dio cuando los S recorrían su diatancia dividida en dos partes 

cons•cutivas IC6l. La función que describió ••Jor las condiciones 

do la 2 a la 5 fue la d• pot•ncia <r2•1,00, 0.99, 0.99, 0,99J 

F•1814.42, 359.06, 354.3~, ~,9,93>, pero la C1 y Ja C6 se ajustaron 

más a la ecuac:iórt de l• l(n•a recta °lr2•0.99, 1.001 F•943,32, 

22~0.891 y a la cuadrática lr2•1,00, 1.001 F-499.24, 1111.69>. Sin 

embarga, •l expon•nt• b d• la función de pct•r.cia r•f•ront• a le 

Hneza dlscriminat.iva, varió 14UY paco do condición a condtciÓn 

lb•0.90, 0,9,, 1.01, 0.9S, 0.98, o.e21. La deaviacid'n d• la DS con 

resp•cto a la DR •• pued• obs•rvar mé'1 clara11ont• •n. la figurli · 

4, 1,, 

'' i 

. ·: .. :_,_ . .,,. 
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En cuanto al ECD, se vio que existía un~ tendencia a la 

sobrestimación, la cual incrementaba a medida que aumentaba el 

parámetro pedido !F!5 1 6l=5.29, p<0.001, con P=90.58 cm, 107.37 cm, 

206 cm, 313.10 cm, 308,97 cm, 377.70 cm, y 476,12 cml, La mayor 

sobrest!maciÓn se dio en las condiciones 6 <P=507.91 cm>, 5 

<P=478.83 cm> y 1 <P=420.27 cm>, y una marcada diferencia con 

respecto a todas las otras condiciones se dio cuando los S no se 

programaban IC3>, en la que se observó una clara subestimación 

IP=-192.13 cm) <F<5,61=21.82, p<0.0011 <ver las Figs. 4.18 y 

4.191. Las funciones que describieron mejur estos datos sobre ECD 

fueron: la lineal para las condiciones 1,3 y 6 lr2•0.92, 0.84, 

0.98; F= > y la de potencia para las condiciones 2,4 y 5 

lr2=0.76 1 0.49, 0.931 F= 1. 

Respecto al TR, tambi&n se mantuvo que a mayor DR, mayor era el 

tiempo empleado en completar.el recorrido IP=4.59 seg, 6.64 seg, 

10.47 seg, 15.03 seg, 17.94 seg, 20.991 seg y 22.02 seg, con 

F!5 1 6l~86;29, p<0,0011. Taffibie'n se obtuvieran diferencias 

significativas entre las condiciones IF!5,61•23.37, p<0.001) 1 en 

las que el menor tiempo •• dio en el desplazamiento sin 

programación <C3l fP•l0.34 seg>, y el mayor, en el desplazamiento 

hacia atrás de la C4 <P=17.39 seg>. Sin embargo, hubo también una 

interacción Importante entre distancias y condiciones <F<5,6)•1.62 1 

p=0,0231. La función que más se adecuó a los dates d• las 

condiciones 1 a la 5 fue la de potencia <r2•0.97, 1.00, 0,99 1 0.98, 

0.921 F•196.51, 2731.41 1 37~.27, 328.24, 56.411, y la función 

lineal se adoptó mejor a la C3 y a la C6 <r2•0,99, 0.98f F•648.87, 

) Cv•r laflgura 4.20>. No obstante, el exponente b de la función 
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de potencia no mostrd9randes variaciones entre cohdici~n~s 

<b=0.86, o.so, 0.84, o.so, 0.70, 0.6ó). 

Los resultados de este experimento hasta aqu{ descritos, se 

encuentran condensados en la tabla 2. 

139 

En lo referente al reporte verbal pedido a los S respecto al 

parámetro o parámetros que pensaban haber utilizado durante su 

desplazamiento, se observó que las tres estrategias m<Ús 

frecuentemente mencionadas a través de las 6 condiciones fueron: en 

primer luger, el promedio de los pasos, entendido como un cálculo 

de la equivalencia de los pasos en m1 por ejem¡:lo, consideraban que 

un m podía ser equivalente a dos o tres pasos; en se9undo lugar, 

estaban los pasos por sí mismos, o bien, el tomar ciertos 

movimientos discretos del cuerpo como parámetro; y oo~ Último, la 

distancia o espacio recorrido, lo cual hace alusidn al uso del 

parámetro corporal con respecto al parámetro espacial. 

La Única excepción la constituyó la C2, la cual se alejó de las 

consideraciones anteriores, y enmarcó, en cambio, ciertas 

características propias, que mencionadas en orden de frecuencia, 

fueron: la división del espacio visto en metros, la visualización 

de 1 espacio total, e 1 uso de un patro'n mero tal como una especie de 

•regla", y el uso de algunas claves existentes en el contexto, 

todas estas con una tendencia a remitirse a claves 

medio-ambientales, básicamente perceptuale,s. Por otra parte, por lo 

que respecta al desplazamiento hacia atrás de la C4, puede 

apreciarse un mayor predominio que en las otras condiciones, de la 

utilización d• mov.imientos discretos del cuerpo, como parámetro 

consciente para llevar a cabo el desplazamiento (pasos y sus 
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Tabla 2 
Resumen ·de resultados por variable del experimento 2 

DS • Diferencias entre diatanoiasi a>DR >Ds 
• Diferencia3 entre oondioionea: mayor DS en_ 

C6 y menor DS en CJ 
• Mejor ajuste de 02, CJ, C4 y C5: fUDoi6n de 

potencia 
Mejor ajuste de 01 y C6: función lineal 

ECD • Diferencias entre distancias 
• Tendencia a sobr~stimaoi6n 
• Diferencias enlre oondioiones: mayor ECD en_ 

C6 y en C1, y menor :ECD en C2 
• Aparente marcada subestimación en C3 
• Mejor ajuste de 02, C4 y C5: funci6n de po­

tencia 
Mejor ajuste de C1, C3 y C6: función lineal 

TR • Diferencias entre distruioiae: a>DR >TR 
• Diferencias entre oondioionee: mayor TR en_ 

C4 y menor TR en C3 
• M~jor ajuste de C1, C2, 03, 04 y C5: tun-~ 

oión de potencia 
Mejor ajuste de C3 y C6: tunoi6n lineal 

l'tO 
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múltiples variantes). Además, en el desplazamiento sin programación 

previa <C3>, se manifesto una leve tendencia a considerar el tiempo 

transcurrido y l~ intuición (como se llamó a los reportes 

indefinidos en los que los S sólo •sentían• 0·•1es sonabaª la 

distancia>. 

Una condensación de los resultados respecto al reporte verbal, 

se encuentran en la tabla 3. 

D. Discusión 

Retomando las cuestiones que llevaron a la realización de este 

experimento, se tuvo que: 

El haber incluÍdo un rango más ampllo de distancias, reflejó en 

términos generales, una tendencia más clara a recorrer más metros 

conforme aumentaba la distancia <Fig. 4.16>, pero a acumular 

igualmente mayor error <Fi9. 4.17>, manifiestó hacia una 

~obrestim~cidn, al menos cuando existió locomoción, o.existió la 

posibilidad de que el S se programara previamente a su 

desplazamiento <Cl, C4, C5 y C6, Figs. 4.19 y 4.191. 

De aqu{ se posibilitan comentarios al respecto de la influencia 

del caminar y de la pro9ramacidn en la estimación de distancias. 

Primeramente, pareciera ser que la representación de distancias 

manejada a través del puro.juicio psicof{sico perceptual visual de 

las longitudes sigue, en efecto, un comportamiento ajustable a la 

función de potencia, como se ha reportado en la literatura con 

r~~pecto a longitudes menores IFi9ueroa, Carrasco y Sarmiento, 

19921, donde a ciertas proporciones en el E fÍaico 1 corresponden 
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Tabla 3 
Frecuencia de reporte de estrategias utilizadas en el desplazamiento 

durante el experimento 2 

Estrategias 
Frecuencia de reporte 

en cada oondici6n experimental 
C1 C2 C3 C4 C5 C6 

promedio de loa pasos: un paso 21 ú 26 19 26 
= .x metros 
pasos 24 21 14 25 22 

.di9tanoia o espacio recorrido 15 15 9 9 14 
espacio visto dividido en m 15 

, espacio visto 10 
• uso de una "regla' o pa tr6n mea 10 
tal -

i.uso de claves significativas_ 9 
del medio ambiente · 

,distancia o espacio que cami- 7 
nó el experimentador 

.pasos del experimentador 7 
•in tuio ión 2 4 4 3 4 1 

.. espacio 2 4 
~por tramos o partee 1 4 2 

1o tiempo 3 1 ~ 

' 
1o espacio y tiempo 3 
.espacio recorrido por partes 2 
,por la medida de los brazos 2 1 1 1 
,basándose en una distancia m~ 2 
yor: sustracción 

.por lo corto del desplazamien 2 
to -

• por me troa, a partir de una - 2 
distancia 

.por pasos y medida de los br~ 1 
ZOB 

• upacio vacío que va quedando 1 1 
atrás 
~por paeo• y sinoronizao i6n -- 1 1 
del caninar 

.por imaginar loe pasos 1 1 

.tiempo por tramos 1 

.comparando e imaginando 1 , . 

.por voces y pasos 1 

.por desplazamiento anterior y 1 
espacio caminado 

.por paso• en un tiempo 1 
• por las voo ea 1 
.por deeplazamiento anterior y 1 
paeoa 

• por paeoa 1 espacio de a trá11 1 
.por desplazamiento anterior 1 

.por dietancia 1 paao1 ' 1 
, por me troe ¡ puo• 1 

, o on loa piee 1 
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'proporciones iguales en la estimaci6n, es decir, un expon~nte b lde 

/ 
i 

l.· 

la función de potencial muy cercano a la unidad <Gvíra.o, 19801, o 

;sea, con una desviación muy leve, y relativamente constante con 

i: respecto a la DR, a través de distancias cortas, medianas y largas 

lde 2 a 17 mi IFig. 4.191. 

Esto fue sustancialmente diferente a lo encontrado cuando la 

estimación de distancias involucró desplazamiento corporal, ya que 

en este caso, podr(a hablarse de un aumento en el error a medida 

que aumentaba la DR, es decir, de que globalmente, a mayor 

distancia, mayor error Icen sus respectivas altas y bajas, sin 

embargo) IFig. 4.171 1 tal vez por una menor discriminación IPiéron, 

19631. De lo que aqu{ se está hablando, entonces, es de que en 

efecto, el que el S Involucre su propio movimiento, imprime un 

sello my especial al menos a la manifestación de la representacibn 

de distancias, el cual hace que haya un mayor alejamiento del 

~ recorrido de la distancia con respecto a la distancia física, que 

en la pura estimación perceptual, sobre todo conforme aumenta ésta. 

Otra diferencia importante la ejerce el proceso de programación 

previa (Schmidt 1 19751. 

Pareciera ser que en condiciones normales en las que los S 

sabían anticipadamente que distancia debian recorrer, la tendencia 

se dirigió hacia' la sobrestimacién en todas las distancias, siendo 

aún mayor en las distancias largas. Estos resultados difieren 

sustancialmente de lo que se hubiera esperado conforme al efecto de 

rango !Ellson y Wheeler, 19491 Helson, 19491 Laabs, 1970; Pepper y 

H•rman, 19701 Slack, 19531 Weiss, 19551, al efecto contrario 

> (Wi lb•rg y Gtrouard, 19761 1 al efecto "•nd-anchorin9• !Johnson et 
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al., 19791, o a al9unos resultados del experimento 1 con respecto a 

otras manipulaciones experimentales diferentes. A pesar de esto, se 

acerca mas al efecto reportado por Wilberg y Girouard 119761 en 

base a la siguiente observación: debido a que el d6'splazamiento en 

un pasillo más largo parece haber propiciado una mayor 

sobrestimación que la observada en el Exp. 1, una compensación de 

esta influencia por una reubicación más abajo, del punte cero de 

EAD en la figura 4.17, l)evaría a encontrar que las distancias 

cortas se subestiman y las distancias largas se sobrestiman. 

Por el contrarie, la falta de programación !de la C3l llevé a 

los S a subestimar en todas las distancias, y más aún en las más 

largas <Fig. 4.181, le cual serla si no i9ual, sí parecido, 

aparentemente, al efecto de rango. Y decimos aparentemente porque 

la supuesta subestimación encontrada parece ser, paradójicamente, 

efecto de la sobresimación general que se dio i9ualmente en todas 

las condiciones. Un ejemplo que ayudará a aclarar esta aseveración, 

.es el siguiente: Supongamos que se pide a un S que recorra una DR 

de 16 m con les ojos tapado91 debido a que hay una tendencia hacia 

la sobrestimación, el S recorrerá 23.22 m aproximadamente, porque 

juzgará que una DS de 23.22 m = DR de 16 m. Por tanto, si en otra 

ocasión se le detiene a los 16 m y se le pide que estime esa 

distancia !sin programación>, éste juzgará que todavía no ha 

lle9ado a los 16 m porque de hecho no lleva todavía 23.22 m 

recorridos, y as{, juzgará esta DR de 16 m, como una DS < 16 m, en 

este caso, DS • 11.25 m • 

. . De.cualquier forma, aún a pesar de esto, es posible apreciar que 

la mayor. d••viaclÓn con respecte a la DR expresada como EAD, •• dá · 

.. · .. ( 
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en la presencia de una programación previa, por lo que en la C3, el 

EAD fue menor. Además, la mayor diferencia en el valor del 

exponente b se dio en esta condición con respecto a las d~más !y en 

especial la Cll, por lo que la programación podría jugar un papel 

importante en la forma de manej~r las representaciones de distancia 

durante el desplazamiento, 

De acuerdo a esto, primeramente los S activan su representación 

de más alto nivel de lo que consideran que es la DRI después se 

programan motoramente de acuerdo a esta representación para 

establecer sus parámetros !Adams, 197111 y por Último, los esquemas 

de nivel mas bajo completan la secuencia de acción casi 

autónomamente !Norman y Shallice, 19801 1 añadiendo además durante 

"" el desplazamiento, una desviación !EADI que se va acumulando 

conforme se incrementa la distancia que el S lleva recorrida, en 

forma de subestimación para las distancias cortas, y de 
. , 

sobrestimacion para las distancias largas IECDI, tal vez por alguna 

influencia diferencial de mecanismos reguladores de errores. !Esto, 

para la caminata sin visión.> 

De aquí que como postula van Dijk 119781 dentro del enfoque 

cibernético, el movimiento deseado no es, ni podría ser idéntico al 

movimiento que en realidad es ejecutado, porque entre ellos existen 

procesos intermedios y transformaciones que los llg,~.Y hacen 

diferentes a la vez. Tampoco hay un efecto de sumacf puro del 

error a medida que se aumenta la dlstanci~ recorrida de manera que 

a mayor ns hubiera mayor EAD 1 porque ademas de los e uemas motores 
.'f 

de. bajo nivel, tiene que ver la repr~sentaciÓn de máa"\a1to nivel 

que se tenga de la distancia particular, la información relacionada 
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con ella, y la influencia del programa motor y sus autocorre~clones. 

El resultado final del que se habla, varía ligeramente, sin 

embargo, si la caminata se hace hacia atrás en vez de hacia 

adelante como ordinariamente suele hacerse, ya que en este caso, no 

puede decirse tan fácilmente que el error aumante con la distancia, 

ni tampoco que se mantenga constante, sino que fluctúa fuertemente, 

siendo grande en distancias como 10 y 17 m, y menor en las otra•. 

Pareciera ser que los individuos poseen un sistema de referencia 

egocéntrico !Stelmach y Larish, 1990) en el cual, como dijera 

Bartenleff 11990) dentro del Análisis de Movimiento, el manejo del 

espacio corporal clrcundant~ o kinesfera no es 19u~1 en todos sus 

puntos, siendo más accesible en la parte de adelant~. y por ende, 
. 6 

tienda a imprimir ciertas características diferentes al 

desplazamiento hacia adelante, que es el que se realiza 

cotidianamente y posee un altísimo grado de automatización CYi-Fu 

Tuan, 1979>, con respecto a la caml~ata hacia atrás, muy raramente 

ejecutada. En este Último caso, tal vez, el sistema no estaba 

preparado para recibir tan fuertement• la lnf luencia de cierta 

Información !por estar en una posición y dirección poco usuall, 

como por ejemplo, la \del pasillo largo que llevaba a una fuerte 

sobrestimación en el desplazamiento hacia adelante, y por tanto, en 

esta condición, la sobrestimaciÓn fue menor. 

Otra de. las ct:tlones que llevaron a la realización de este 

experimento fue posibillda~ de probar la hipótesis de la 

•repro9ramaclón• ara el recorriño de ciertas distancias, en 
" 

especial, las la/~as. Al respecto, si existiera realmente una 
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reprogramación, se encontrarla que no habría gran diferencia ni ~n 

el EAD, ni en el exponente b lde la función de potencia> cuando se 

real izan los recorridos con reprogramación impl Íci ta IC11 1 y cuando 

se hacen con reprogramación explícitamente inducida <C6>. Sin 

embargo, los resultados al respecto son un poco confusos, ya que 

mientras los exponentes son muy cercanos entre sí lb•0,90 en.la C1 1 

y b=0,92 en la C61, los EAD son semejantes en ciertas distancias, 

pero más alejados en las de 12 y 17 m, Por .tanto, a manera de 

especulación, tal vez la repro9ramación no se dé precisam•nte en el 

rec~rHdo de las distancias largas, sino más b.ien en las cortas y 

en algunas otras, dependiendp de otras circunstancias !~predecible~ 

por el momento. 

Con respecto al parámetro. temporal, no. se obtuvo mucho realmente 

nu•vo e importante, debido a que, como ya se sabía, a mayor DR, 91· 

TR fue igualmente mayor, mostrándose además, un TR más grande en la 

tarea que involucró desplazami•nto hacia atrás, quizás por. su mayor 

complejidad o poca frecuen1? .. ia de realización, y un TR más pequeA'o 

en la C3 1 tal vez por la ausencia d• prog~am~ción y •l consecuente 

gasto ·de tie111po en la activación del es.quema de alto nivel para 
>.1 • •• ·' ··,'' '. ~. ::: . r, ;. , 

completar la distancia durante el desplazamiento <Fig, 4.20> •. Lo 

~u;, ~í 'es: d~ tomar •n cuenta H el hecho d• qu• la 111anipulaciÓn 

~xp•rlm•ntal d• la C5, de aumentar •l tiempo d•l r•corrido_ sin usar 

int•rfereni~a ~o~nitiva, no ejerció efectos importantes en el .. , 
:::Álcuio d9·' fas cÚ•tancias, ni l levÓ a ninguna manif•GtaciÓn 

'~ ; .· "".' '_., ·.: .. 
Por ultimo, aunqu• se ••b• qu• el conociml.ento proc•duran tiend• 

a ••r in~c~Ít•.ible al e>eam•n intro•pectivo <Rumelhart ·y Norman, 

f"' 



1983>, y dD hecho lo fue también de alguna manera durante ~•te 

experimento Cpues fue difícil para los S dar un repo~t• verbal de 

las estrategias que cre(an haber usada>, las claves reportadas 

pueden dar indicios de al9~n proceso a de parte de al9Ún proceso 

que se utilizó realmente para extraer la representación de las 

distancias. 

1118 

Por ejempla, parece ser que uno de loa parámetros de los cuales 

se auxiliaron lo• s, fue un referente corporal e9océntric:o que 

utiliza· el cuerpo y a sus partes, como una especie de código 

espacial fiJo CStelmach y Lariah, 1980>, sea este a trav!Ís de pasos 

o sus val'iantes, en los que cada metro •• equiparaba con un númer·o 

determinado d& pa11os, o por la 11edida de los brazos, o por los 

piesl y mas aún cuando el desplazamiento era hacía atrás, en el que 

hubo un mayor predominio de reportes de la utilización de 

movimientos discretos del cuerpo. 

Otro dato interesante fue que en el desplazamiento sin 

.programación pr-evia, hubo una. 1 igera tendencia a c:onsid•rar• •l TR y 

la •1ntuicién•, tal v•z 1 d•tido a qu• •n realidad el sl•t•ma tenla 

qu• recurr-ir- a la con•iderac·ián de otras clav•• co111a la tempor•l, 

par-a en base a ella, hacer el cálculo d• la dtatancia q~• se hab(a 

rttcorrido, ant• la carencia d• un par_.'metro de distancia pr-•vio que 

p•rmiti•ra la progr~macién. 

Y tal como ••ría de suponerse, es pos.ible que •xista un .. 

variación en las clav•• u•adaa cuando •1 Juicio de distancias •• 

puram•nt• percQptual visual •in d••plazani•nto, ya que en este 

c:aao, ••muy posibl~ qu• •••n mas bi•n de tipo medio ambiental, ya 

sea par divtaion•• del ••P•cio en m•tro•, o por •l uso de una 

•regla a patrón mental" equivalente• una .diatanc:ia 11111.s corta, 

::omo.por •Jempla1 un metra, entr• atraa. 

I 
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V.SECCION SIMULAC?ONAL 

Adem'• de la opción experimental para abordar la representación 

espacio- temporal subyacente al desplazamiento, se elaboré un 

programa computacional que se denominó MOVI, el cual simula la 

ejecución de las personas bajo algunas de- la& condicior1et1 

experimentales manejadas, de acuerde a los resultado• obtenidos 

emplricaménte. 

El propésitc que llevó a su cons~rucciÓn fue el de aportar un 

primer intente de un sistema que contuviera las posibilidades de 

maneja,, predicción, búsqueda y autccorreccicÍn dentro de esta l(nea 

de investigacién sobre la representacicn espacio-tempo~al en el 

desplazaraiento, 

Ne obstante, el inter•s principal de esta sección ne es sólo el 

de explicar el estado actual del programad• simulación HOVI y sus· 

implicaciones en nuesTra investigación, sine también el de comunicar 

algunas consideraciones de la s!Mulacián ccMputarizada en 

Psicolcgía, que ti~nen como objetivo el prevenir al investigador 

del tipo de ilusiones en las que se puede incurrir al usar esta 

herra111ienta en una ciencia r,ecien nacida como la Psicolo9{a 

~.1,tA GIHULACION COMPUTARIZADA 

La Idea mecánica de simular algún fenómeno en una computadora es 

en tórmtnos general•• relativamente sencillaJ dicha mecanica •• 
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llamada en ámbitos cibernéticos "la técnica del ingeniero" CWJenner 

y Schadé,19681. En dicha técnica intervienen dos procesos: el de 

modelar y el de modelamiento, -

En el ámbito de la simulación, el modelar se refiee a crear 

modelos del fenómeno que interesa o se está estudiando, y existen 

cuando menos tres tipos de modelos cuando se simula: el modelo 

concepfual <MCI ,el modelo computacional general CMCGl, y el modelo 

computacional específico <MCEl. 

El MC es muy parecido o es en sí la teor{a del fenómeno que se 

estudia; el MCG se refiere a un programa computacional, hecho 

específicamente para un MC. De esta forma, para simular es 

necesario tener .Pr.i_mero un MC, como por_ ejemplo la descripción 

operacionilizada_ d~l comportamiento de una neurona, y 

posteriormente un programa computacional que realice algun punto o 

puntos del MC •. 

La justificacion para esto es que en gran parte de los casos, 

los progr·amas computacionales nos dicen algo más acerca del MC, lo 

que nos lleva a un mejor MC. De esta forma, uno arriba a la 

aparente paradÓjica verdad de que el mejor MC por simular 1 .es el 

que conlleva más pronto a su propia autocorrección. Es este proceso . . ~ . 

de autocorrección lo que se denomina modelamiento en simulación 

CHac Gregor y Lewis, 19?/), La diferencia aunque sutil, es 

Importante para posteriores puntos que se tocarán. 

Claro está que es absurdo decir que todo HC necesita ser 

simulado para llegar a una autocorrección; lo más usual es que este 

~9todo computacional se use cuando un MC utiliza una c~ntidad de 

variables o pun~o• que son dif{cil•a de lograr o de observar en 
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modelos estáticos, como par ejempla, en modelas matemáticos •n 

papel. Ahora bien, también es necesario aclarar que simular no 
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necesariamente implica el use ~e una computadora, ya que existen 

modelos físicos como las neurominas 1 Mitchell y Friesen, 1901), 

las cuales tienen come objetivo el simular parcialmente al9unos 

aspectos de las ne~ronas reales; incluso las maquetas usadas por 

les in9enieros son'en cierto modo, una especie de simulación. 

5.2.LA·SIMULACION EN PSICOLOGIA 
·, ... 

Supongamos que se escoge uno, de los tantos ,libros que existen 

sobre simulación en diversas disciplinas cient;!ficas; lo más 

probable es que en sus primeras p.Í9inas.encont'remos algún tipo de 

justificación como la de Bremer (197)> e~ su 6bra "Mundos 

Simulados•: 
.... 1 '; 

I" .1 ... 
"Trasladar una tecr'ía ~entro de un pro9r.ama. computacional 

demanda que la teoría•.sea/'Í!'kpl (ci:ta 'e inamblguamente especif icadai 
representar una teoría '4e~.tro de un 1modelo computacional nos 
permite observar la' t.eor!a-i&~.:acc,~·,ón' y 'd~licubrir las lmpl icaciones 
de formulaciones teóricas ·alteri'at'ivas, ignoran~o la complejidad del 
modelo, y f lnalmentiP, el modelo es capaz de pri'edecil" o de deducir 
qué es lo que debe 'ser obse .. vado en el mundo referente, si este 
programa es una válida representAción de ese mundo.• <pág.3). 

Estas asevel"acidnes_ sonal"Ían ¡)~ara ;varios .c:renti'fic:os como una 

especie de •truco• public:ital"io; el cual otro~• Investigadores 

estarían dispuestos a aceptar c~~·~ l.J1,Úij:.iTicaci¿n, sobre todo poi" el 
r .._1 ' 

tone semi-positivista usado por Br•m•~· La demanda de una 
~I ': ~' 

opera! i zaci ón e una :formal rz.acióti/'pi~~teada. par· Bremer, a la que 

. está_ 'obl iga~o el investigador al trasladar la. teoría al programa 

computacional, puede ser una ventaja para unos y una gran 

de~ventaja para otros, Así por ejemplo, si observamos la fi9ura 5.1 



1!53 

• 

• 

Pig. 5.1. Stcuu.oia de tonaal.1aaoi6A de una cua. (!oaado de -
Plktli•, 1980) .. . . . · ·· .. 
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<Pékelis, 19771 en donde•• observa la formalización de un dibujo 

de una cas~, el producto final puede servir para algunos 

dise~adores; pero para otros la pérdida de información durante la 

formalizaci6n resulta perju,icial. 

Ext~apolando este ejemplo a la Psicología, podría decirse que 

algunos psicólogos hallarían irritante perder tanta riqueza.de 

información intentando simular al9un MC •'Un ejemplo extremo de 

esto, fue la ~eaccidn de algunos psicoanalistas a la propuesta de 

Lohel in < 19681 ''.de e;otudiar las posibles reacciones de un neurótico 

a ciertas estimu.C\lcionets en un programa simulacional de un 

neur¿tico, Dich~~. reacciones fu~ron en realid•d malas. 

interpretacio,nes ~el ~ra~é\)9 de Lohelin, quien en realidad sólo 

estaba postulando un recurso alternativo en la solución de 

problemas clínicos, y que como el mismo Lohelin menciona: 

· •supongamos que usted es un psicoterapeuta considerando la 
.posibilidad de una intervención terapéutica drástica con un 
paciente. Inténtelo primero 'Sobre un modelo computacional del 
paciente. Si el modelo responde desfavorablemente, usted dese~rá 
entonces ·pensarlo dos veces antes de intentarlo sobre el paciente 

·actual" ·1'.pag. S-71. · 
Sin -=-mbargo, es cierto que la pérdida de i·nfor'!lac.ión en dichos 

modelos los mantiene adn como herramientas alternativas dud~sas, 
•. ·. ·f,."t 

sobre todo. coryio el!?mentos de predicción, como· lo postual' Bremer. 

Se9ún la justificación de Bremer, los modelos· computacionales son. 

capaces de predecir o deducir lo que debe ser observado en el mundo 

ref>?rente, si este modelo.es una. válida representación de es~ 

mundo. Esto sugerirla que de alguna forma, teorías como la 

psicoanalítica son incapaces de producir correctos modelos 

operacionalizabl&s que representen el mundo que estudian. Esto .. 
har(a pensar, claro e!iltAl felizmente equivocados a algunos 
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paicólo9os, qu• la simulación pued• s•r •ntonces un filtro para 

validar t•ar(as, ya qu• •• bi•n sabido qu• a p•sar d• las 

limitacian•a d• la forma •n como •nfaca al hombr•, •l psicoanálisis 

cantien• conocimi•ntas válidos •n nu•atros ti•mpas. 

Aa{ d• •ata forma, la si•ulacián computarizada •• una 

h•rr .. i•nta y aÓlo una h•rra•i•nta qu• para al9unas t•ar{aa 

palcolÓ9lcaa, resulta ••r una camiaa d• fu•rza na muy usada, p•ro 

que para otras, ••el motiva de exquisitas ••p•culacian•• 

int•l•ctual•a, y la qu• •• más, ha motivado la cr•ación d• aún na 

bi•n d•lin•adas disciplinas cama por •J•mplo la ci•ncia ca9nltlva 

S.3. NIVELES DE INTERPRETACION 

E• •UY usual •n nu•stras t•ar!aa psicológica• usar canc•pto• 

para f•námenas canductual•• aún na •nt•ndidoa, co•a par •J••Plo, •1 

san conc•ptos ind•f inidoa 1 han Mostrado ••r •n •l conr..:i•i•nto 

P•lcolÓglca, •l•••ntas qu• p•r•it•n.a alguna• ••nt•• &bt•rtaa y 

cr•ativas, reaUzar HpKulác:lon••• d• l•• cual•• al9unas Uor•c•n 

•n fructÍf•ros •Xp•ri••ntos d• int•r9a para ci•rtos grupos d• 

psicálo9os. 

Supongamos por •j•mpla qu• el l•ctor d• ~•t• trabajo •• 

cognaacitiviata y qu• •n alguna ocasión un apasionado d• Ja 

neuro+laiolog{a i. hac• una pr•gunta ca.o esta: ,cuál n •1 

m•canls1110 neurofhlolÓ9ic:o •qutv•l•nt• al f•nc:t..no d• rot.ac:ión 

•Hntal d• 11•tzl•,. y Sh•pard C19741?. ObviaHnt•, •l l•ctor ni;>··. · 



LÓpez,Harmal•jo,Alvar•z. 15(, 

podría responder, y trataría de explicarle al neurofisiÓlogo, que 

aunque se desconoce cual sea la fisiología de' fenómeno, y aún 

falta mucha 'para poder llegar a una definición de lo que es una 

Imagen Cpsico!Ógic:am.hablanda>, es posible identificar el fenómeno, 

hacer algunas aseveracior¡es de este, y concluir que se ha 

contribuido al conocimiento cient(f ico. El neurofis~Óloga por otra 

parte, si poslife un buen criterio, comprenderá que lÓs psicólogos 

han creado ciertos niveles .de explicación de los fenómenos que 

observan. 

Ahora bien, supongamos también que.el lector de este trabajo es 

lnvi tado por un c'ientf f leo simulador 'en computadoras a una 

exhibición de un programa computacional.que por medio,.de·un·rabot: 

!simulado en pantalla> simula la conducta de kinesis, y que lo 

primero que observa el leé:f6,. en pa,ntalla de T.V. de la computadora, 

es algo par'eci'do a los trabajos de H&isser'man 11981, 1982) y que se 

ilustra en la figu,.a 5.2.A.Aqu{, el EAMI lrcbotl se desplaza 

azarosamente en &l interior del bcird& cuadrado, en donde tanto el 

borde como el :inter'ior de éste¡ representan el medio ambiente del 

EAMI 1 con la d.i ferenc i a de que· cada vez .. ~ue el EAMI choque con el 
i borde, computa: azarosamente una dirección; si esta dirección lleva 

1 

al EAMI a evit~r el choque, entonces la usará, y si no, entonces 

computará otra. 

Obviamente t¡!J• podría. ar,9umen~arsele al,simulador 1
1que la 

conducta presentada por' el EAMI· dista 'de se'r lÍi'"de una ldnesls ya 

que la klnesis es mas bien un proceso de adaptación, en el cual la 

conducta azarosa disminuye si el organismo encuentra indicias de 

mejores gradientes ambientales, inici,ndcse as( mas bien, un 
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Pig~ 5.2.A. Sia111laoi6n del desplazamiento dt Wl robot (EAMI). -
(Tomado de Hei••erman, 1981) 

• 

. . ... . . . . . . . . .. ··. . . . . . 
••• • ;1.i.,-!:. •• • 
•••• ::,,,,.i·:·... • • • . . ... 
. . 

lig. 5.3.1. SiaQJ.aoic5a de ll:illeaie. 
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d&splazamiento diri9ido y rectilÍn&o hacia la fu&nto de donde 

provienen esos indicios <Staddon, 198~). 

Ahora bien,supÓngase entonces que el simulador decide suspender 

esta sesión, y que de~pues de un período de carta tiempo, el lector 

es invitado otra vez, pero en esta ocasión, observa en la pantalla 

de T.V. al90 igual a. la figuraSci.8 1 en donde.una mayor 

concentración de puntos significa un mejor estado ambiental, y el 

borde significa un estado aversivo para el robot. As{ de esta. 

forma, cuando el EAMI es colocado en un lugar sin mucha 

concentración de puntos, su conducta sera azarosa, pero conforme 

estos aumentan en su gradiente de concentración, su conducta será 

más dirigida hacia la fuente central de puntos, rectil(neamente. 

Obviamente, el lector podría argumentar al43unos puntos más por 

los cuales el comportamiento del EAMI no es aún una kinésts; aunque 

no· se podrfa negar al S'imulador que el pro43rama computacional se 

acerca cada vez mas a su propósito. Sin embar9o,' para 

investigadores de otras disciplinas, la conducta del EAMI les puede 

p•rece~ solamente el ~reducto de un conjunto de tr~~os 
. . 

computacionales y nada más, y que el· hecho de atribuir conceptos 

como el de kinesis a dichos mecanismos computacionale~, es.una 

equivocación. Estos investi43adores estar(an en lo correcto, si 

tanto el simulador como el lector tra~aran de afirmar que dichos· 

mecanismos computac:ionale~, son los que usan los organismos cuando 

presentan la klnesis, pero estarán equivocados, si af lrman que 

dicho rnecanismo na sirv• como un modelo teórico para la descripción 

'"'· lnvestigaclon del feno'maono. De igual forma ••ria absurdo afirmar 
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neurofisioló9ico que usamos los humanos para la rotación m•ntal de 

ima9enes. Como dijera Pylishyn <1979>: 

"Para los p1sicÓlo9os 1 los sistemas computacionales deben sel' 
vistos como modelos funcionales bastante independientes de <y 
pl'obablemente no reducibles al sistemas neurofisiolÓgicos, y 
guardar un nivel de abstracción apropiado pal'a captura!' 
9enfu•al izacionru11 ·cognitivas• .<pag. 3L 

5.4.LIMITANTES DE LA SIMULACION 

Cuando se crea un pl'ograma computacional para simular algún 

fenómeno, es usual crear un conjunto de artificios computacionales 

específicamente para realizar dicha simulación. Este programa por 

lo tanto, está limitado para hacer una tarea. Si alguien quisiera 

convertir dicho programa computacional en uno que realizara mas 

tareas, encontraría que este nueva programa < más 9enerall ha 

perdido algo de su antigua capacidad ?ara realizar tareas 

espec!ficas, aún cuando no lo hubiese querido as(. Esta es quizá 

una d~ las grandes desv•ntaja• que pre••ntan las computadoras para 

su progra~acián, S•gun Krutch <19911: 

•EJ rango de tareas que realiza un programa computacional es 
inverso a su eficiencia• <pág.41. 

Esta liMitante tiene un efecto dramático, sobre todo cuando se 

simula •n Psicolag!a. Si por •Jemplo, el l•ctcr d•••• ha~er la 

simulación d• algun prcc••o que •• supone int•rvien• •n la 

inteligencia para observar .algun aspecto de •sta, •ncontrará que •l 

Único inconv•ni•nt• •• •l tiempo, el cual por lo re,ul.;ar •• 

bastant• largo. D• ••ta forma, tratar de simular otro u otros 

procesos, implica cr•ar casi d••d• el principio otro program& o 

pro9r•••• computacional••• d•bido a qu• la e•p•cif idad· de ••toa les 

lmpid• formar part• d• otr-os. As{, el inv•atlgador s• v• •n muchas 
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ocasiones ante la problemática de qua si él quisiera simular todos 

los procesos que le interesan en un PCE lo MCE>, tendría que 

dedicar gran parto de su vida científica a ello. 

El tomar la decisión de cuando se debe simular con MCEe 

dependerá, por ende, tanto del aspecto intuitivo del !nveati9ad~r 

como de cuanto se contribuye al desarrollo de una investigación. 

Afortunadamente queda la alternativa de usar pro9aramas 

computacionales generales, los cuales son mucho menos tarda~os y 

permiten crear al investigador programas de simulación qu~ esten 

referidos a situaciones más generales de lo que pretende 

investigar. El programa de computación MOVI del que se hablará más 

tarde es un ejemplo de esta opción. 

~.3.INTELIGENCIA ARTIFICIAL Y PSICOLOGIA 

Existe· dentro de las teorías computacionales un área en 

particular que es considerada por muchos científicos como una de 

las más exquisitas en computación, denominada Inteligencia 

Artificial IIA>. 

Los científicos de esta área están dados a la tarea de intentar 

lograr, a través de laboric11oso e ingenioaos pro9rU1as 

computacionales, que las ccmputadcras realicen tareas conaideradas 

como inteli9entes. El criterio usado por ellos para.afirmar a negar 

que un programa computacional reali%a una tarea inteligente, es un 

tema de controversia 9ntre ellos miamos. El hecho de que tanto •n 

Psicología como en otras disciplinas afines al ••tudio de la 

lntel igencia, •• est9 aún muy.'' lejos de aclarar los proc••o• que 



LÓp•z,Harmol•Jo,Alvarez. 

conll•van • l~• or9ani••o• bialÓ9icae y no biolÓgicoa a ••r 

intellg•ntes <Figueraa, 19701 Sagan, 1981>, permit• •ntr•v•r a 

Mucha• cient{ficoa que dicho criterio d• de•arcacton entre la 

inteligente y lo no inteligente •• aun muy intuitivo IPyliahyn, 

1978>. !Consultar a LÓpez, H&rmolejo, Arce y Alvarez, 1983, para 

mayores detalles al r•specto>. 

,., 

Si suponemos un rango en el cual fluctúa este criterio de la que 

•• inteligencia, se encontrará en un extremo de este rango, a 

aquellos inve•ti9adore• que crean modelas computacionales basado• 

en mod•lc:ja .abatractoa for111ales, loe cuales en realldad, son cr•ados 

primero can' la finalidad de cr•ar una tarea ·inteligente, y deapués 

de elaborado •l programa computacional, ••busca alguna teor{a de 

las ya existentes usada• p¡lra explicar conducta lnte11gente 

biológica, que •• adapte bien a la descripción de dicho prograJ1a. 

Un eje11plo de esto H el progrllllla co•putacional LUNAR d• Woods 

<19771, qu• tenía como propósito el de wer un PC que per•lttera el 

análi•i• d• sustancia• química• a un robot •xplarador ••pacial,.en 

.·.un proy•ct.o d• la NASA. El pr09rua fue elaborado prl•ero •n base a 

n•c••idad•• próc•duralee, eato ••, la elaboración d• un •i•t••• d• 

análisis quÍ•lcoa, y hasta de•pu•• ae preocuparan .par 'alguna t•o~(a 
que describiera •u conducta en t•r•inoa r•feridos a la 

En el otra extre•a del rango de criterio•• encuentran aquella• 

1nvewti9ador••que· •i•ulan lnt•ltgencia •n ba••,• •odeloa 

biolÓ9tcas. El ~azan .. lento ~u• Motiva a ••toa cient(ficoa puede 

parecer•• a e•t•: •91 la• arganiUKJ• blolÓglco• poaeen 

h1t•llgencia, ., .. el· int•r ... en IA •• º•1114.llar int•llgenc:ia,, entone" 

::--
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hay que realizar PCs que asemeJ•n los procesos usadas por dichos 

organismos•. 

Aunque dicho razonamiento es cat'alagada por muchas de ingenuo y 

superficial, la cierto es que ha creado discusión académica muy 

interesante Cver Crosson, 197SI, además de que loa programas 

computacionales que se realizan por esto.s cient{ficoa son, ante lo• 

ojos de varios psicólogos cognitivos, posibles candidatos para ver 

actuar algunos de sus conceptos ~n .acción, o son instrumentos que 

fácilitan el desarrollo·d• alguna simulación de un PCE !un ejemplo 

de esto son los trabajos de Lenhert, 19781, y que permiten ahorrar 

tiempo a los psicólogos en la elaboración de programas. Pero tal 

vez, '10· más importante para dichos cient{ficos en Psicología, es la 

forma como ••tos trabajadores de la IA han influido.en las teorías 

psicológicas y en la forma de.investigación. 

Desde·•l a~o de 1961, Newel'y Simon postularon al hombre como un 

procesador d~ símbolo• en analog{a a' las.computadoras <sin que esto 

qui•i•ra .decir que el hombr• es una computadora> CLachman et al., 

19791, se crearon nuevas disciplinilis como la del Procesamiento 
' . 

Humano de Información CPHil, la ciencia cognitiva, etc. Y como 

afirma Este• !197SI con respectc,:i a la Jntroduccion de teor{as 

computacionales a la Psicolog{a: 

• La introducción de la teor{a.de la información, las 
computadoras y la cib9rn9tica a la Psicolo9{a 1 llevaron • los 
psicólogos a: 

A.> Nuevos desarrollos •n la metodolog(a que ayudan al problema 
de la veraficabilidad. · 

B.> Una ampliación en el cue~po teóric~ que ayuda al prabl9ma d• 
la interconectitud de la Psicalog{a con otras areas cient{ficas. 

C.I Nuevas fuentes de an,lisis conceptual,. especialmente 
aquel la• de Jos sistemas de proceaam·iento de información, las 
cual•• hacen parecer a las aperactonea mental•• meno• subJ9tivaa y 

i 



111ás factibl•• d• •i•ular •n cmputadar••·· 
E•t•• continua dlcl•nda: 

•en la• d{aa pr•••nt•m, •1 inv•stigador d9l aprendizaJ• y la 
cognición tl•nd• a ••cog•r •ntr• apraKiftlacian•• canductlstas a 
cognitivas,- no sobr• su• fondas psicaláglcos, aino •n las b•••• d• 
la for11a •n que. cada una de ••tas pru•ban en 1 a préctic•, au valar 
ca11a gu{as a la inv•atigación. • (pa9J·s , • ··• ·· 

De ••ta forma, la• tear{as computacional•• y la IA han sida tan 

cantund•nt•• •n las lnvestigacian•• de varias psicólogo• cognitivas 

qu• incluso algunas optan par •xtr•111ar aata situacian. Un •Jemplo 

d• esta ••rían laa apinilln•• dtt Ander•an <1~:16): 

•El.h•cho d• quo na•• pcsibl• d•termiHr estl'uctura11 y proc••c• 
cognitivos Únicos, nos de•u•atra una clara li11ttacián •n nu••tl'a 
habilidad para •nt•nd•r la naturaleza d• la lnt•l19encia hu111ana. El 
percatar•• de ••t• h•cho ha p•r111itido un c .. bio •n •1• 111eta• 
p•r•anal••· Estay ••nos interesada •n d•f•nd•r las presupasician•• 
•xactas d• una t•arla, y más int•r••ado •n .•valucianar algul'la 
t•orta qu• pueda dal' cuenta de fenaaenoa e111p{ricas 
1111partant••·•tpá9.lS>. 

And•rsan continua dici•nda: 

•Esto refleja 111 ·cr••ncia d• que •l arbitro final de una t•orÍa 
cognitiva •• su utilidad .n aplfcaciol'I•• práctica•. A•(, ya ••tay 
proponiendo un cambia en nuestra int•rpr•tación d• lo que sl-,nifica 
•ntend•r la 11atural•za d• la intelf9•ncla hu•ana. Ya una v9z p•n•I( 
•n lo qu• padr{a significar ·1a id•11tl.ficac:idn d• pl'D&:••o• y 
Htructura• tÍnic•• que subyac.n a la conducta cognitiva •. Ya que 
••to no es paaibl•, yo proponga que to1Ht11Gs •1 •nt•ndl•l•nto·d• la 
naturaleza de la int•llgencia hu•ana, ca•a la pcae1ián d• una 
t•a,.{a que nas per•ita •l ••joraai•nto de la int•li9•ncia hu••na.• 
Cpá9.16>. · 

Así .para And•r•on, la far•• •n qu• la utilidad de una t•or{a 
\ . . 
pu•d• ob .. rva,. .. , •• .ya •e• que ••ta teoría prediga PG•ibl•• 

ca•parta•i•nta• •n lo• Individuos, a qu• pel'•H• la •labaración d• 

pragr .. aa ca11putacianal•• lnt•llC)ltnt••, •n 1• lnvesti9&Cián 

P•icalÓgica. • 

Esta pa•lci¿n ,.adical pu•d• hacer pttn•ar, qu• •• l• ha dada •'• 

i•portancla d• la debida a la •i11Ulación ~ a la• PC• d• la IAt sin 

•llbar90, •n una ciencia· tan nueva CDl90 la P•ic:al09la (hac• •á• a 

•ltno• 40 &~as d• •u apa~l.c:tán) • •l tamar dlchu pa•ictanea, r..Ulta · 

·' .. 

. \ ... 
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más que un obstáculo, un beneficio, debido a que la fntensif icación 

de una posición teórica junto con una herramienta nueva como lo es 

la computadora resulta en conocimientos de valor científico. 

Po~ Último, una anécdota ilustrativa al respecto de aquellos que 

dudan de la utilidad de los nuevos inventos, es la respuesta que 

dio Franklin en la ocasión del ascenso del primer globo de 

hidrÓ9Emo en Par{s, 1783: • ... y .qué utilidad tiene un niño recién 
ú 

nacido?• <Bronowsky, 1979>, respuesta que también es aplicable a la 

introducción de las computadoras a la Psicología. 

5.6.DESCRIPCION DEL PROGRAMA MOVI 

Esta sección tiene como objetivo, el describir el estado actual 

del programa de simulación HOVI, 

Este programa computacional pretende ser uno de los denominados 

sistemas híbridos inteligentes (se dice que son híbridos debido a 

que el éxito en los resultados de alguna tarea descansa en la buena 

interacción que exista en el intercambio de información 

hom.bre-máqui n~l. 

Dos son loa factores más relevantes de.estos sistemas: 

A. l Que el poder de la computadora permita la aplicación de 

técnicas heurísticas. de IA. · 

B.> Que el programador posea la capacidad suficiente para 

dirigir una estrategia de interacción científica. 

La diferencia entre los siste~as híbridos y no híbridos, es que 

los primeros no tratan de realizar sus tareas basados solamente en 

el conocimiento 9ue poseen acerca de la tarea por realizar, aino 
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que tratan también de obtener información del programador, 

optimizarla, y lograr así su correcta aplicación a la tarea por 

realizar. 

Tal vez uno de los proyetos más ambiciosos en sistemas híbridos 

inteligentes sea el denominado GUHA80 IHajek y Havranek, 19841 

Pokorny, 1978>, el cual es una aplicación de la IA al análisis de 

datos obtenidos en situaciones experimentales, y que en 

contraposición al tradicional análisis estadístico confirmatorio, 

busca ser mas bien un análisis estadístico exploratorio. De esta 

forma y baj~ el diálogo que mantiene GUHABO con el usuario, este 

puede generar hipótesis automáticamente de los datos, las cuales 

pueden 'resultar de interés en la evolución del experimento que 

realiza el investigador. Tal vez, sus excepcionales cualidades 

hacen de este proyecto uno de los más importantes en el mundo 

·dentro de su género. 

En México, quizás el sistema híbrido más impol'tante y de mayor 

poder, sea el sistema deno~inado LISREL5 que esta a punto d• 

echarse a andar en las instalaciones de la U.A.M Iztapalapa. Este 

tiene como objetivo ayudar al investigador a encontrar variables 

faltantes dentro d• sus modelos, por lo que llega a denaminársele 

cama •conatructor de modelos•. 

Como se podrá notar, el inter9s principal de los sist•Na• 

híbridos de los que •• ha.estado hablando es el modelamiento, Y na 

el modelar como usualmente •• hace en los no h
0

(brido11, as{ que p'ara 

aquellos investigador•• •n las que su principal interés sea una 

evolución dirigida en sus invetltlg•cion•• C11od•lHiento), rná• que 

·,.a d• cr••r un 11od•lo para poder ver 1• contribucion d•· alguna• 



variables en la realización de una tarea por dicha modela, la mejor 

opción es un sistema híbrido. 

Es en este sentida que se procedió a la elaboración del pro9rama 

MOVI, esta es, no pretende ser un programa experta que simula los 

procesos por los cuales los humanas se pueden desplazar en el 

espacio, sino mas bien trata de ser una herramienta computacional 

híbrida con técnicas de IA que nos permita realizar experimentos 

imaginarios a formales. 

Con .experimentos imaginarios, se qul~re dar a entender aquellas 

variaciones.sobre MOVI que permitan observar'detalles que no pueden 

ser observados a simple vista en gráficas o modelas estáticos'. 

HOVI pretende ser un PC que simula situaciones experimentales de 

desplazamiento. A t'ravés de un robot simulado en pantalla (llamado 

DESPI>, el investi9ador puede observar el efecto. que tienen sus 

manipulaciones experimentales en los recorridas que DESPI realiza 

en 1 a pantal 1 a. 

La forma en que DESPI realiza sus desplazamientos siempre estará 

re9ida por una funcic:i'n matemática que es la encargada de dar los 

valores de las coordenada• usadas por el robot para desplazár.se. 

Esta función matemática puede ser variable, esto ea, MOVI posee una 

base de datos, en donde los datos son un conjunto de funciones 
' 

matemáticas. Dicho rep~rtorio d• funciones matemáticas, na es 

arbltrario, sino que mas bien se va nutriendo de las funciones 

resultantes que describen las resultados de lo• S en algunas de las 

situaclon•• ·ttllperim•ntal•• man•jadas en la Sección Experi,mental. De 

~~ta forma, •I el usuario :d•••a simular en pantalla lo que los S 

hicieron •n c:ier't•• condlc:iones elCperim•ntal••• sólo tiene que 
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especificarselo a MOVI, y éste se valdrá de DESPI para Mostrar a 

través de sus desplazamientos, el comportamiento de la función 

matemática correspondiente a esas especificaciones. 

La mezcla o interjue90 de ciertas funciones con ciertas 

distancias puede r111nntar de i·nterés para el investigador. De 

hecho, con unas pocas modificaciones que se le hagan a MOVI, se 

pueden estudiar variaciones experimentales de inter,s. 

Supongamos por ejemplo, que se quiere hacer una variacion 

imaginaria de las situ~ciones experimentales de esta tesis, en la 

que en vez de pedirle a los S que recorran distancias en l{nea 

recta, ahora se les pide que recorran un grupo de distancias, con 

el objeto de formar f i9uras imaginarias al deplazarse, tales como 

una •A• con segmento• de 2m por cada trazo. 

ter 

Un ejemplo de una variable que puede ser estudiada bajo esta 

variación experimental en una simulación co•putacional, ser{a el 

proceso de orlentacion de las perso~as en el espacio. Aunque es 

obvio que el proceso de orientación en en s{ muy co•plejo como para 

simularlo en computadora, •• posible ingeniÁrselas para lograr, a 

travvs de trucos computacional•• co•o el uso d• l• instrucción 

IF ••• THEN, que un robot ai•ulado realice algo MUY par•cida a dicho 

proceso. Estos comparadores, par su •isma caract•rlstica d• lógicos 

condicionales, per•iten to•ar decision•• sobr• un input. D• esta 

for••• un condicional •n el robot DESPI podría parec•r•• a un 

condicional como el si9ui•nte: 

IF A D D THEN GOTO z 
donde A significa •1nput•, D significa direccián d•r•cha, .y Z 

indica ir a la part• d•l pro9rama.dond• ••realiza •l c••bia. d• 
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dirección de la que actualmente se está siguiendo dentro de las 

coordenadas x, y, a los nuevos valores x, y que dan la ruta 

deseada. 

El lector notará que las decisiones están a cargo de los 

IF ••• THEN, y que según la instrucción que A contenga, se realizará 

cierta rutina Z !GOTO Z>. Pero .qué relevancia teórica tiene la 
G 

utillz~ción de un proceso computacional como este? 

Pues bien, supóngase que se tiene un DESPI en pantalla como el 

de la figura 5.3, y que a este se le pide que recorra una distancia 

de 2 m hacia adelante. Si el robot realizara sus desplazamientos 

conforme a unas coordenadas fijas, entonces DESPI se comportaría 

como se muestra en la figura 5.4, debido a que adelante siempre 

significaría un aumento en la coordenada y, y derecha, un aumento 

en x. Sin embargo, por medio de los condicionales antes 

mencionados, el resultado es como el de la figura S.S. Aqu{, las 

dos primeras distancias son semejantes a las de la figura 5.4J pero 

antes de recorrer la tercera distancia, el robot analiza la Última 

instrucción contenida dentro de su variable A. Si se quiere que 

antes de la tercera distancia, el robot escoja la dirección 

conforme a la dirección actual en la que se desplaza, entonces 

ahora derecha = adelante, lo qu• antes era atrás, ahora es· derecha, 

etc., lo cual nos puede permitir hablar en cierta forma, de un 

cambio de coordenadas. 

De esta forma, y con un grupo de condicionales IF ••• THENi se 

puede simular un sistema de orientación en MOVI, y si a este se le 

a9re9a una función matemática <por ejemplo, la función d• potencia 

y • axAb d• la• condicion•• experim•ntal•• 1, 2 y 3 del experi••nto 
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arriba 

._ 1zq uierda derecbá..-., 

abajo • ¡ 
Fig. 5.3. Esquemat1zao16:o de la ubicación inicial de DESPI 1 la. 

cuatro posible• direcciones a seguir • 

• "' : adelante 
1 

-----' derecha t 
: adelante 
1 
1 

Pig. 5.4. Uonfieur.ai6n del desplazamiento de DESPI si utilizara 
ooordenadas ambieutales fijas: adela.Dte, derecha, adelante. 

-----------· l derecha adelante 
l adelante 

' 
. 11¡. 5•5· OOllt'iguraoi6n del deaplazamiento de DESPI al utilinr_ 

una.. orie11tac16ia egcOÍAtrtoa: adelante, derecha, adelante. 

'.,.;. 
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11 fase 1> que rija lo lar90 de los desplazamientos, s1t puede. decir 

entonces, que se tiene la primera variación experimental. 

Si al lector le interesa, en el apéndice F de esta tifsis existe 

una versión de demostración del programa computacional MOVI escrita 

en lenguaje BASIC, para Commodore 64. Este ejemplo computacional 

tiene como objetivo solo ilustrar como se ir(a conformando MOVII 

pero en realidad, HOVI pretende ser mucho más que este ejemplo, ya 

que en un futuro deberá cumplir con los siguientes puntos: 

A.J Ser un sistema que permita la automatización de la obtención 

de datos experimentales. En el caso del presente trabajo, esto esta 

aún en proceso de construcción, pero por lo p~ontc se puede deci~ 

que para dicho sistema se esta utilizando una computadora Commodore 

64 con sus periféricos básicos !monitor, disk drive e impresora>, 

Además, para los usual"ios de esta máquina, existe una lntu•fase 

(Schnedler System model 64IF22 dual 6522 interface adapter !VIAJ 

board) que permite la obtención de datos del exterior y que en este 

caso será· 1 a encargada de obten&r los datos proporc 1 onados por un 

radar que registre los desplazamientos de los S lver la figura 

5.61. 

B.l Un sistema de aprendizaje capaz de estructurar conocimiento 

procedural <también en proceso de construcción>. Es bien sabido que 

el aprendizaje requiere que la inforrnaclon por usar <base de datosl 

esté organizada y estructurada d• acuerdo a una semántica 

' d'eterminada. En el programa computacional de d•mostración, .MOVI, 

posee lo que se llama una base d• datos. Dicha ba•• d• datos•• 

solam•nte una lista d• Ínformación d• f'uncionH matttmátic:as sin 

••tructuración ni la 01"9anizactón n•c•••rla para pod•r constituir 
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A omputadora 

~· l .... 
' 
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1 
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1 
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,.---1----

sujeto __ _ 

Fig. 5.6. Siatema de autollljlti~aoión .dt obt,nci6n de datos aobr~ -
duplazamien to. . ' 



la base de un sistema de aprendizaje. Sin embargo, se esta 

trabajando para lograr que esta base de datos pueda convertirse en 

un sistema capaz de aprender acerca de: 

a.> La información nueva obtenida a través del radar. 

b.) La información de variaciones experimentales ideadas por el 

investigador, 

Dicho sistema usa como soporte teorice para su construcción, las 

teor!as de redes de información postuladas en el PHI ILachman, 

Lachman y Butterfield, 19791 Lindsay y Norman, 1977>, en 

espec{flco, .la teor{a de redes de conocimiento procedural postulada 

por Norman et al. 11975>. A este respecto, existe lo que se 

denomin~ en computacion •técnicas de listados•, las cuales permiten 

manejar la mayoría de los postulados de Norman et al 119751 en 

programas computacionales. Las técnicas computacionales para lograr 

dichos propósitos pueden ser estudiadas ampliamente en el trabajo 

de Bundy, Burstal, Wier y Young 11980), 

En realidad, este sistema de aprendizaje no pretende ser un 

•experto• !sobre este tema, consultar a Gutiérrez, 1985) sobre 

desplazamiento, sino mas bien una base de datos que pueda 

estructurar conocimiento según la semántica del investigador, esto 

es, segun los intereses del investigador o de la investigación. 

C,) Procesador estadístico de datos. El objeto de este 

procesador estadístico ea .el convel'tir los datos crudos obtenidos 

del radar o del investigador, en funciones matemáticas 

descripti~as, que sean capaces de ser integradas al conocimiento 

erocedural de MOVI. 

Aunqu• son más las puntas plan•ados pal'a HOVI, estas san lo• · 
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tres principales en los que los autores de esta tesis estan 

dedicando su esfuerzo. Tal vez un dato adicional es el hecho de que 

dicho slstama está planeado para construirse en SUPERFORTH 64 1 y no 

en BASIC como el pro9rama de demostración, debido a que el 

SUPERFORTH permite el manejo de redes de información, con mucha 

mayor facilidad y poder que el BASIC, con el cual~ de hecho, hay 

manejos de redes que resultan casi imposibles de realizar. 
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IMPLI CAC I Oi~ES PF:ACTI CAS 
DE LOS ESTUDIOS SOBRc RcPRESEtHACIOt-i ItEL MOVIMIENTO 

Er~ F'SICOL.OIJIA 

A rüs Pies sedientos de ciar1:za 
lanzaste una mirada ••• 
•• • So 1 amente dos veces a 9 itas te tus cróta 1 os 
con tus manos l i 9er a= 
ii iia mi.s Pies est.aban ebrios de danza. 
Se erllP i naron fll is t<i. l ones, · 
los· d•?dos de mis Pie:» escuchaban 
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VI.IMPLICACIONES PRACTICAS DE LOS ESTUDIOS 

SOBRE REPRESENTACION MOTORA EN PSICOLOGIA 

Además de la relevancia teórica impl{cita en los estudios sobre 

movimiento Cy su manejo espacio-temporal subyacente> que hacen 

énfasis· en los procesos de representación, existen consideraciones 

Importantes respecto al impacto que estos pueden tener en ciertos 

campos en los que existe una preocupación por el mejoramiento de la 

actividad f {sica motora, tales como el deporte, la danza, y el 

desplazamiento de los invidentes. 

Aunque existe una idea general acerca de la d'ivisión entre 

ciencia básica y ciencia aplicada, el surgimiento del concepto de 

representación ha permitido abrir un puente de comunicación entre 

los investigadores básicos interesados en la búsqueda de principios 

y relaciones entre variables, y entre los investigadores aplicados 

y aquellas personas dedicadas a la ense~anza y al entrenamiento 

motor. Como dijera Stelm~ch (1979>, mientras que la teoría ha 

comenzado a proporcionar una ••t.ructura organizacional sólida sobre· 

la cual basar estrategias, métodos lnstruccionales e 

interpretaciones, y un lenguaje con el cual discutir los problemas 

de las habilidades motoras, la lnvestiga~ián aplicada ha comenzado 

a aportar pautas acerca de las tareas motoras de int•r•• qu~ 

deberán estudiarse, y una. retroal l1n.ntacién a las teorías y modelos 

propuestaa. · 
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6,1,IMPLICACIONES EN LA DANZA Y EL DEPORTE 

Dentro del campo del deporte y de la danza, es bien sabido que 

existen estudios y esfuerzos continuos por desarrollar las 

capacidades físicas de atletas y bailarines, prueba de lo cual son 

las majestuosas metas y avances alcanzados, pero estos generalmente 

se han quedado dentro de un nivel tradicional en el que se 

enfatizan aspectos anatómicos y si acaso, biomecánicos, 

configuracionales y de re9istro le.g. Calvert, ,chapman y Patla, 

1982>, per~ se ha descuidado casi por completo el tomar en cuenta 

que, como ya se vio a lo largo del desarrollo de esta tests, la 

repres~ntactón juega un papel preponderante en la producción del 

movimiento. 

Para nadie resulta extra~o el hecho de que dos personas con una 

configuración anatómica apropiada y similar, y un tiempo de 

entrenamiento diario equivalente, pueden mostrar logros 

sustancialmente diferentes en el desempeño artístico o deportivo. 

El estudio de la organización de los patrones de movimia•nto que 

caracteriza a los individuos más hábiles, ágiles, rápidos y 

precisos, podrá ayudar por una parte,a descubrir el grado y la 

forma como influyen las representacione• en el movimiento, y por 

otra, a buscar el desarrollo y fortalecimiento de repre•entaciones 

más integradas, sólidas ~ precisas, pero flexibles, adaptables Y 

expresivas, t(picas de atletas y bailarines consumados. 

Por ejemplo, a partir d• la teor(a de Adams 11971>, la 

.~•Pr•sentacfÓn de los movimientos puede ser acelerada •n su 

d•••rra11o y fort•l•ctda, haci•ndo constante• y preci••• 

': -·~-, ·.: :- . 
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evaluaciones verbales acerca de la ejecución del alumno rstelmach, 

1983) 1 o diri9iendo la atención hacia las clave& de 

retroalimentación pertinentes, especialmente las visuales IStelmach 

y Kelso, 1975>. Además, es posible valerse de la asociación de las 

secuencias de movimiento con pautas organizacionales significativas 

IShea, 19771 Stelmach, 1984!, o con nombres relacionados con el 

conocimiento almacenado en memoria IHo y Shea, 197811 o bien, el 

utilizar la "práctica mental", en la que el alumno imagine los 

patrones de movimiento o algunas de sus aspectos IPosner, 1967>, 

con el objeto de operar sobre sus rep~esentaciones cognoscitivas 

superiores y los procesos mnemónicos asociados con la habilidad 

IKohl y Roenker, 19831 Mac Kay,1981). 

Un estudio más concreto en el campo de la danza bajo esta 

perspectiva es el de Lasher (1981>, quien se ha abocado a la forma 

como las personas perciben y representan una secuencia de pasos de 

ballet clásica, lo cual de alguna manera, se ve reflejado en la 

forma como los aprenden y ejecutan. Lo que Lasher ha encontrado es 

que los S extraen una estructura esquemática de la. secuencia de 

pasas, esto es, fraccionan el continuo de pasos en partes d~scretas 
.,1~ • 

formadas por un conjunto de pasos preparatorios relativamente 

estables, y uh conjunto de pasos consumatarios inestables y más 

dif(ciles, en los que se in~olucra tanto desplazamiento como 

despegue simultáneo de una o ambas piernas con respecto al suelo 

<remitirse a la figura 6.1>. En otras palabras, como toda secuencia 

debe co•enzar y t•rminar con una posición estable con respecto a la 

grav!dad, tal necesidad kinética tiene •l efecto de hac•r que estos 

1110111•ntos no •• perciban co1110 •1 el {max d•l •ov.imiento, sino que se 
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PASO 1 

movimientos 
preparatorios 

·establea 

PASO 2 

movimien toa 
e onsuma. torioe 
inestables 

118 

Fig. 6.1. Represen taoión e onfigurao ion al de paeoa en ballet olás! 
co. (Tomado de Lasber, 1981) 

lig. 6.2. Looalizaoión de objetos en el espacio por ondas ultras,2 
·nioaa en niflo• invidentes. (!romado de :Bower, · 1977) 



espere al90 más complejo como la parte principal, cuestión que 

debera enfatizarse tanto en la observación, como en la reproducción 1 

y producción de los movimientos. 

6.2.IMPLICACIONES EN EL DESPLAZAMIENTO DE LOS INVIDENTES 

Las implicaciones de la línea de investigación que se propone en 

esta tesis, tienen sus alcances principales en la solucion al 

problema de la invidencia. 

La forma como se representan su espacio los invidentes, aunque 

resulta ser muy peculiar debido a su impedimento visual, no escapa 

a los principios básicos por los cuales se rige la representación 

del movimiento, y además, tal vez permita observar más claramente 

la participación de los parámetros de espacio y tiempo. La 

motricidad de los invidentes, además, constituye una de las vías 

más próximas que relacionan su mundo interno con el entorno, y de 

ahí que para dar auge a su intelecto, su sentir y su actuar, es 

importante favorecer un desplazamiento diri9ido 1 seguro, preciso y 

con al9Ún sentido, 

Al respecto, cuatro han sido las formas más usuales que se han 

manejado para apoyar el desplazamiento de los invidentes: a.l los 

humanos como 9uía1 b,l los perros lazarillosl c.l la utilización 

del bastÓnl y d.I el uso d• artefactos electrónicos <Hallahan y 

Kauffman 1 1978>. Sin embar90 1 en el caso de las tres primeras, en 

primer lugar, carecen d• una con•xián o un soport• de inv•stigación 

básica qutt los dirija, y •• •ncu•ntran por •nd• 1 a exp•n••• d• un 

d•••rrallo por •nsaya y error a par "•xperi•ncia•1 •n segundo 
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lugar, es evidente que aún cuando existan estudios al respecto, 

estos guardan una perspectiva muy conservadora que obstaculiza, de 

al9una manera, la visualización de otras opciones teé:nicas y 

cient{ftcas alternativas. Todo esto ha llevado a un avance 

sumamente lento, que dista mucho tanto de satisfacer los 

requerimientos de la población de los Invidentes, como de seguir 

los pasos de los avances de la ciencia. 

Respecto a la cuarta opción, la situación es sustancialmente 

diferente, debido a que existen estudios como el de Bach-y-Rita 

11979>, en los cuales se describen al9unos de los instrumentos 

·producto del avance tecnológico, desarrollados para que los 

invidentes puedan desplazarse por sí mismos y evitar obstáculos 

peligrosos, haciendo uso de información extra(da a partir de sus 

otros sentidos. Así, está el sistema ultrasónico de Kay 11970) 1 el 

cual montado en unos anteojos, re9istra la distancia a la que están 

situados los objetos, y proporciona cierta informacion sobre su 

textura, a través de sonidos. Otros artefactos han prometido mucho 

en cuanto a proporcionar información "visual" al ciego, utilizando 

a la piel como receptor de información, una matriz de 

fotorreceptores artificiales, un transductor, y la correspondiente 

matriz de estimuladores de la piel, tales como el dispositivo de 

lectura de Linvill-Bllss Optacon, de Ltnvtll y Bliss 119661 1 y el 

sistema tactil para sustituir la visión ISTSVI d• Bach-y-Rita 

119791 1 que a parte de ser liviano, portátil y •conÓmico, P•rmite 

al invidente una mayor conci•ncía del mundo tridimensional •n 

movimiento. 

Sin •mbar90 1 a pesar d•l cúmulo d• esfu•rzos r•alizadcs y de les 
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logros específicos en esta área, aun no ha sido descubierta la 

clave del problema de la ubicacidn e identificación de los objetes 

en el espacio en el que se mueve la persona invidente <Bach-y-Rita, 

19791. 

Un ejemplo de esto es la investigación de Bower 11976), en la 

que a niños invidentes de naci~iento se les colocaba una especie de 

brazaletes sobre sus cabezas, los cuales generaban ondas 

ultrasónicas que permitían a los niños no sólo reconocer patrones 

del ambiente en el que estaban,· sino desplazarse ca~i normalmente, 

sin chocar ni una sola vez (sin el uso del bastón, claro está>. 

Adem~s, podían reconocer figuras a larga distancia, como pelotas 

que se les lanzaran y jugar con ellas, y agarrar objetos de acuerdo 

a su forma y tama~o <como en la figura 6.2>. Esto implicaba la 

posibilidad de la extracción y manejo .de claves espaciales como la 

profundidad, la direccionalidad 1 etc., por medio de otros canales 

diferentes al visual, esto es, auditivamente. Sin embargo, cuando 

Bower intentó extrapolar esta técnica a personas adultas o aún 

adolescentes, no le funcionó. El por qu9 de esto es un problema de 

cómo evoluciona la representación espacial en los individuos y no 

tanto un problema de ingeniería, pero para desgracia de casi todas 

las instituciones de invidentes en el mundo, esta investigación no 

se prosiguió, debido a que ~l autor no tenla como propósito 

estudiar la invidencia, sino otros factores de la representación en 

los humanos. Por otra parte, el hecho d• que ••ta fuera una 

investigación básica y un tanto abstracta, hizo que se pasara por 

alto ese hallazgo de tan gran magnitud. 

Esto habla d• la necesidad de. ahondar •n el ••tudf o del manejo 
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de los parámetros de espacio y tiempo en los invidentes, a traves 

de un basamento de investigación cognoscitiva sÓlidA que enfatice 

la participación de la representación de estos en el 

desplazamiento, la cual, a pesar de lo que podr(a pensarse, se 

extrae no solamente a partir de las imágenes visuales, 'sino de la 

participación de diferentes sistemas sensoriales y co9nascitlvos. 

Como ejemplos tenemos a Byrne y Salter (1983>, quienes 

considerando que el conocimiento acerca de la localización espacial 

de puntos familiares, es normalmente derivado de una variedad de 

recursos como la exploración guiada visualmente, y el uso de •mapas 

impresos•, se preguntaban si tales recursos son limitaciones para 
1 

las personas invidentes, y cómo se dá y organiza la Información 

sobre localización ·en ellos. Lo que ellos encontraron fueron 

diferencias en la localización entre los videntes y los invidentes, 

y una similitud entre ellos al estimar la distancia. Este resultado 

se atribuyó al hecho de que la ceguera propicia dificultad en 

tareas que implican el manejo de la habilidad de orden, dlstorción 

en la dirección, desorientación local <puntos situados respecto a 

su propio cuerpo), y por ende, tal Impedimento determina un tJpo 

espec(fico de represntación. 

Por su parte, Landau, Spelke y Gleitman (1984> han hallado que 

aún las personas con ceguera congénita, manifiestan capacidades 

constituyentes de un siste~a de conocimiento espacial, que incluye 

reglas geométricas <subyacentes a una representación geométrica) Y 

el uso de inferencias para detectar pautas nuevas de información. 

De estos hallazgos, ellos desprenden varios puntos Importantes 

respecto a la repres•ntación ••paclal: 



A.> El conocimiento espacial es generativo, ya que el conocimiento 

del espacio es un atributo que forma parte de un sistema de 

conocimiento más general. 

B.l El conocimiento espacial es abstracto y amodal, debido a que 

es capturado por representaciones que son independientes de la 

entrada de información y de la modalidad utilizada, y por tanto, no 

depende exclusivamente de la visión. 

C.l El pensamiento tiene un matiz logico, y por tanto, una vía 

posible para describir el conocimiento espacial, sería el plantear 

un sistema de re9las y principios geométricos y una inferencia 

!Ógica en la cual, las propiedades geométricas del sistema 

<premisas, axiomas y postulados> sirven como una premisa mayor¡ las 

propiedades espaciales de las pautas familiares sirven como la 

premisa menor! y la conclusión de estas premisaas son las 

propiedades de la nueva pauta. Las reglas espaciales relevantes y 

ias propiedades, estan contenidas en la métrica geométrica 

euclidiana, las cuales pueden ser codificadas como líneas rectas de 

longitud particular, intersectando como puntos singulares y 

espacialmente relacionados con otros, por desviaciones angulares 

particulares, y posibilitando la deducción de pautas nuevas. 

6.3.APORTACIONES PRACTICAS 

DE ESTA LINEA DE INVESTIGACION EN PARTICULAR 

Muy en especial, las consideraciones prácticas que un estudio 

como el present• pu•d• t•n•r, •• ubican aún dentro d•l terreno del 

valor potencial, más que de· una aplicación inmediata. 
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Sln embargo, en términos generales, existen varias 

contribuciones importantes de la l{nea ae investigación propuesta, 

dentro de la danza, el deporte y los invidentes, y estas son: 

A.l Proveer de una metodología en el estudio y manejo del 

movimiento en el espacio, en bailarines y deportistas, basada en la 

evidencia del manejo de representaciones espaciales y temporales 

como parte del conocimiento sub~acente al desplazamiento de todo 

individuo, 

B.l Proveer a los S de una cultura o conocimiento sobre los 

desplazamientos en ciertos contextos Ce.g. una tendencia a 

sobrestimar las distancias en lugares largos>, y bajo ciertos 

procesos cognitivos <e.9. subestimación de· las distancias cortas de 

una serie y sobrestimaciÓn de las largas, en presencia de la 

visión>, 

C.l Proporcionar un modelo conceptual que tenga como una de sus 

consecuencias, un aparato físico el~ctroma9nético guiado por 

computadora, que aún cuando todav{a está a nivel de proyecto 

(presentado por López, Marmolejo y Alvarez, 1995>, pretende ayudar 

al desplazamiento de los invidentes por medio de un sonar~ 

evitándoles así la dependencia de usar bastones, perros o personas 

como 9uías, y posibilitando en cambio un desarrollo de sus propias 

capacidades, tales como la de crear ilusiones del espacio 1Frisby 1 

19791, a partir del ser1tido e1uditivo. 

Cabe aclarar, por Últiroc, qu• a pes•r de que estas 

consideracion•s pu•d•n tener alcances hasta áreas como la ergonomía 

y los factores humanos, el nivel d• análisis que subyace a ••te 

trabajo se adecúa 111ás directame.nt• a los campos tr.atados. 
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VII.CONCLUSIONES 

En b~se a la revisión de la literatura y a los estudios 

experimentales de esta tesis, se ha podido observar que aún un 

aspecto de los individuos largamente considerado como automático, 

como es el motor, está impre9nado de procesos •inteligentes• o 

cognoscitivos, y que antes y durante la realización del 

desplazamiento en específico, se están llevando a cabo complejos 

manejos de formación y activación de representaciones ligadas a 

aspectos espaciales y temporales del mundo externo, aún cuando 

generalmente no sean fácilmente accesibles a un análisis 

introspectivo. 

Es por esto, que si los estudios sobre representa~iÓn pretenden 

dar cuenta de la forma como los humanos introyectan objetos, 

fenómenos y pautas de su entorno en forma de símbolos, será 

necesario que en lo sucesivo se dé un virage dentro de la 

concepción subyacente, en la que si bien no se dejen los aspectos 

lingüísticos, y perceptuales, sí comience a darse,. la importancia 

requerida a los procesos representaclonales y de organización de 

información en la conducta motora. 

En la presente tesis, los dos expe~imentos realizados, 

analizados en conjunto, muestran que el juicio d• distancias 

durante el desplazamiento no sigue una función lineal exacta, ni la 

distancia subjetiva es identica a la distancia f (sica del mundo 

ext.•rno, sino que •• •n9laba 111•• bien en una función de pot•ncia, 'I 
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tiende a condensarse Cya que el exponente b es generalmente menor 

que uno>. Todo esto sugiere, que en efecto, "lo que se representa 

no es exactamente igual a lo representado". 

Al respecto, podr{a argumentarse que lo que sucede es que los 

individuos son poco capaces de manejar distancias, porque su 

precisión durante el desplazamiento, es cuestionable. Sin embargo, 

aunque este Índice de precisión ha tendido a enfatizarse en algunos 

estudios sobre comportamiento motor, e~ probable que el sistema de 

represent~ción humano, y en especial el motor, más que pretender un 

perfeccionismo, opte por el éxito en el desenvolvimiento dentro de 

su medio, en el cual un manejo aproximado de las distancias sea 

suficiente, para de esta forma, peder dar pie a una mayor 

adaptabilidad a situaciones cambiantes, a una flexibilidad y a una 

posibilidad de producir gran variedad de secuencias motoras, por 

medio de un manejo y una organización peculiar. Si esta hipótesis 

es correcta, entonces lo importante se convierte en buscar esta o 

€:·stas fol"mas adaptables y flexibles, cómo es que se organiza la 
I 

i r.formaciÓn en· memoria para 109rarlo, qué elementos están 

presentes, cómo se relacionan, y en qué basan su eficiencia ~ cómo 

la logran. 

Como primeras aproximaciones, se ha encontrado que en efecto, la 

organización d& la información •s impartant•, porque cuando s• 

maneja explícitamente par~ estimar distancias, su manifestación es 

diferente, tendiente hacia una mayor sobrestimación. Dentro de esta 

información, uno de los recursos qu• ha probado jugar un papel 

relevante !aunque no Único ni determinante> en la conf iguracián de 

'la N•presentación de dist:anéias, •• 1• percepción visual presente 
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ya sea antes o durante el d•splazamiento, con la cual, el efecto 

•end-anchorin9• se hac• manifiesto, es decir, las distancias medias 

de una serie tienden a presentar un mayor errar qu• las distancias 

ext~emas flas mas cortas y las mas lar9asl, 

Pera tal vez, dos de los aspectos más relevantes aún sean la 

influencia del desplazamiento del cuerpo en la estimación de las 

distancias y de la programación: El puro juicio psicof(sico de la 

distancia a través de la visión logra un mayor acercamiento a la 

distancia física, mientras que Ja estimaci1fo con locomoción implica 

la influencia de varios procesos más, a parte de la activación de 

representaciones generales acerca de la distancia, enmedio de redes 

de información organizadas, tales como los programas motores con 

tendencia hacia una lig•ra sobrestimación, y los esquemas motores 

·de nive} m~s bajo con sus respectivas desviaciones acumulativas. 

Aquí; la programación· posibilita el automatizar una parte de la 

~ecuencia motora del caminar y por ende, el requerir de una mínima 

capacidad. atentiva para regularla. 

Otros Índices de referencia de los cuales se valen loa s, son 

los referentes corporales, preponderantemente, los pasos y su 

~quivalencia con una distancia física por un nÚm•ro de pasos dado, 

y la sen~acicin kinest,sica de lo que sienten haberse movido o el 

espacio que creen hab•r atravesado • 

. Lo qu• no queda muy cl~ro es la influencia del parám•tro 

tempo~al, ya que parece no involucrarse de manera cruda, sino bajo 

algun.procesamiento o transformación previa, lya qu• su 

manifestación siguio una función cuadrática, can paca r•lación 

conform• a la DS, d• +unción d• pot•ncial, o aún ••tar suJ•to a una 
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Jerarquía dada por las características semánticas de la información 

de las personas. A manera de especulación, en el caso de las 

poblaciones estudiadas en esta tesis, parece ser que culturalmente, 

el tiempo no es tan determinante como en otros paises, en los que 

la puntualidad, por ejemplo, es uno de los primeros principios y 

valores, y en los que el tiempo constituye la base para muchas 

actividades, y por tanto, aún al nivel de juicios de longitud, se 

vea la Influencia de procesos centrales de información. 

De esta forma, tal vez convendría hablar de una especie de 

"Jerarqu{a en la organización de la información del 

desplazamiento•, en la que se bus~uen los elementos y los pesos de 

estos elementos al conformar las redes de Información. 

Esta es la dirección que se sugiere seguir a partir del presente 

trabajo, en Ja que un primer paso podría darlo la utilización de 

estos mismos datos experimentales, sólo que ahora procesados con la 

ayuda de alguna prueba estadística multivariada (como el AVAR· 

multivariado, o aún el análisis de factores>, que proporcione el 

peso o importancia relativa de cada variable participante de 

interés, en la estimación de las distancias. 

Como sugerencias, cabría mencionar, en primer lugar, el tratar 

de evitar un posible error metodológico cometido en este estudio, 

consistente en haber induci'do a estimar las distancias sólo en 

números •nteros cerrados, expresados en metros, y a no considerar 

números fraccionarios, punto ,que aún cuando pueda parec•r simple 

<ya qu• el desplazamiento es má• una tare• motara gruesa, que 

final, puede arrujar diferencias •n la pr•cisión, sobre todo, en •1 

juicio de los dHplazami•ntos sin pro9ramacio'n. Otra d• ell••• 
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seria el inda9ar y manipular claves más significativas, y observar 

sus efectos, ya sea a través de situaciones experimentales o bien, 

heurísticamente, por medio de experimentos formales a través de 

sistemas computacionales híbridos como el de MOVI. Y por Último, 

recurrir a ciertas comparaciones entre la precisión y la 

or9anlzacidn de la información sobro distancias en personas tanto 

entrenadas <deportistas, bailarines>, como no entrenadas, as{ como 

en aquellas que se valen de otros medios perceptuales para 

estimarlas <invidentes>. 

Como podrá verse, en fin, las posibilidades son múltiples, cada 

una de ellas, en potencia, como una puerta hacia la aportación de 

conocimiento fructífero en un campo todavía muy virgen, y como 

indicios de la potencialidad que posee la visión integrativa en la 

que se reconozca la presencia de los procesos cognoscitivos, que 

hacen de la actividad motora, una de las manifestaciones 

inteligentes del ser humano. 
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Apéndic• A 
Descripción del EC, el EA y el EV 

El error constante IEC>, el error absoluto <EA> y •l error 
variable IEV> son tres medidas para cuantificar la precisión de los 
movimientos. 

Aunque preponderantemente han sido manejadas en estudios aobre 
memoria motora a corto plazo IMMCP>, relacionando la distancia 
recorrida durante un movimiento inicial, y la distancia recordada 
de la fase de reproducción le.g. Ashby, Shea y Howard, 19801 Book y 
Garlin9, 1981al Wilber9 y Girouard, 19761 1 su uso se extiende al 
estudio de la codificación y el reconocimiento de información sobre 
distancias le.9, Book y Garling, 1980as Toole y Lucariello,· 1984) 1 
donde se definen como sigue: 

El EC es la diferencia algebraica entre el valor estimado de la 
distancia recorrida y la distancia f Ísica correcta. Su signo indica 
la dirección hacia la cual se desvió el juicio: si es negativo, 
esto quiere decir que la estimacidn fue menor que la distancia 
física real <subestimación>s y si es positivo, indica que la 
estiNación fue mayor lsosbrestimaciónl. 

El EA •• la diferencia absoluta entre esas dos mismas 
distancias, y proporciona un Índice total de la cantidad de 
desviación en el juicio, sin importar su dirección, donde un EA•O 
equivale a que DS•DR. 

El EV es la desviación standard· de la media del error 
algebraico, y proporciona la cantidad de variabilidad d•l EC. 

En la presente tesis, estos conceptos ae han ext•ndido para 
abarcar también al parámetro temporal, d• aquí que s• hac• una 
distinc;.idn •ntr• el EC y el EA d• distancia CECD y EAD>, y •l EC y 
el EA de tiempo IECT y EAT> J ade1111ís,: •• hace linfasi• en su 
conceptualización como índic•• qu• aportan datos acerca de una 
forma como se manifiestan las r9presentaciones ••pacio-temporal•s, 
más que como •rrores o equivocacion•• en la •jecución. 
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Apéndice B 
Tabla de loe análisis de vari:inza del Exp. 1, !asea 1 y 2 

FUENTF.S DE VARIANZA s.c. G.L. M.C. p p(P') 
DS 
Bloque• (Sujetos) 2612990.0 9 290332.0 4.68 0.001 

2839100.0 9 315456.0 4.35 0.001 
Tratamiontoa 16370400.0 11 

13085100.0 8 
Dis tanc iri.e (A) 15790200.0 3 5263410.0 84.87 0.001 

12523700.0 2 6261860.0 86.30 0.001 
Condicione• (B) 226928.0 2 113464.0 1.8~ =0.164 

403744.0 2 201812.0 2.7 =0.067 
In teracc i6n AxB 353304.0 6 58884.0 0.95 =0.535 

157664.0 4 39416.0 0.54 =0.708 
Varianza reaidual 6139530.0 99 62015.4 

5224370.0 72 72560.7 
ECD 
Bloques (Sujetos) 2808560.0 9 312063.0 5.95 0.001 

1815550.0 9 201728.0 2.30 =0.024 
Tra tamien toa 1488790.0 11 

4776320.0 8 
Diatanciaa (A) 1053270.0 3 351089.0 6.69 0.001 

2601880.0 2 1300940.0 14.85 0.001 
Condicion11i (B) 76509.5 2 38254.8 0.73 =0.511 

1573330.0 2 786667.0 8.98 0.001 
In teracc i6n AxB 359017.0 6 59836.1 1.14 =0.344 

601109.0 4 150277.0 1. 72 =0.155 
Varianza residual 5194200.0 99 52466.7 

6306660.0 72 87592.5 
TR 
Bloquee (Sujeto•) 2843.8 9 316.0 13.28 0.001 

1538.7 9 111.1 3.63 =0.001 
Tra tamien toa 3743.7 11 

4239.6 8 
Dbtanciaa (A) 3436.5 3 1145.5 48.15 0.001 

2793.1 2 1396.5 29.62 0.001 
Condiciones (B) 92.9 2 46.5 1.95 =0.145 

1051.6 2 525.8 11. 15 0.001 
Interacci6n AxB 214.3 6 35.7 1.50 0.185 

394.8 4. 98.7 2.09 =0.089 
Varianza residual 2355.2 99 23.8 

3394.2 72 47.1 
TS 

22183.6 Bloques (Sajetoe) 9 2464.9 3.85 0.001 
80622.5 9 8958.1 8.69 0.001 

Distancias (A) 13491.8 3 4497.3 7.03 0.001 
7536.4 2 3768.2 3.65 0.030 

Coucliciones (B) 2096.1 2 1048.7 1.64 0.198 
17727.5 2 8863.7 8.60 0.001 

In t. ne e i6A AsB 12868.6 ·6 2144.8 3.35 0.005 
2716.9 4 679.2 o.66 0.626 
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Varianza residual 63316.9 99 639.6 
74241.1 72 1031.1 

ECT 
Bloques (Sujetos) 20746.6 9 2305.2 3.54 =0.001 

51901.6 9 5766.8 6.38 0.001 
Tratamientos 16242.6 11 

Distancia:i (A) 
16553.4 8 
3294.9 3 1098.3 1.69 .. 0.173 
1377.1 2 688.5 o. 76 =0.525 

Condiciones (B) 1384.5 2 692.2 1.06 .. 0.350 
13770.4 2 6865.2 7.62 ..0.001 

Interacci6n AxB 11563.J 6 1927.2 2.96 =0.011 
1406.0 ... 351.5 0.39 =0.817 

Varianza residual 64426.5 99 650.8 
65075. 7 72 

Nota: Lo• valores superiores de cada reng16n corresponden a la fase 
t• y los interiores a la ase 2, en cinco de las variables de 
pendientes: DS, ECD, TR, :! ECT. -
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Apéndice C 

Valorea del ajuet~ a la funoi6n de pctencia o a la 111el-0r ~c16n 
Exp. 11 fa~•s 1 y 2 

CONDICIONE~ DS ECD TR TS :EC!l' 

01 funo16n potencia c ue.drá tic a potencia cuadrhir.• cuadrática 
a 2.94 ·81.56 3.56 31.09 - 25.11 
b 0.90 - 0.01 0.64 - 9.24 9.18 
roq 0.99 0.98 0•92 0,98 0,97 
p 453.63 28,76 21.66 21.36 13.85 

C2 funoi6n potencia cuadrática potencia CUA.drática cuadrática 
'lil 1,36 27,99 2.86 - 11. 75 12.41 
b 0.97 0.11 0.12 9,53 - 8.01 
raq 1.00 0.98 0,99 0,98 0.93 
p 1814.42 24.85 138,39 19,57 6.93 

03 f1moi6n potencia cuadrática potencia cuadrática cuadrática 
w. 0.73 - 264,69 2.92 7,63 - 6,44 
b 1.01 1.10 0.66 - 0.55 2.20 
raq 0.99 0.97 0.97 0.99 1.00 
p 359.06 11.15 67.07 69.85 1235.65 

04 funoi6n potencia pot11Dcia :pottoncia potencia potencia 
a 3,54 6.39 2,14 3.37 1. J4 
b o.86 0,60 1.02 1.12 1.21 
req 1.00 0,65 1.00 1.00 0.99 
p 52600.43 1.86 326.12 25636.81 160,38 

05 f'unci6n potencia potencia potencia potencia -
a 1.37 0.36 2.57 19.45 
b 0.98 0.90 0.93 0.45 
rsq 1.00 0,91 0,96 0.96 
p 506.)7 10.76 24.47 21.62 

C6 f'unci6n potflnoia - potencia potfllncia -
• 2.81 3,56 1.85 
b o,88 0.61 - o.a1 
rsq 0.97 1.00 o.59 
p 35.60 433,32 2.92 

Notas El criterio pRra inoluit'.l.o• valbr"• d11 la t1mó16n de potencia 
fue que raq>0,80 y 1>5; de lo contrario, ee inoluy6 el ajuste 
• la m~jor funo16n ~troe la ouad~tioa y la lineal, siempre -­
que r.q> o. 80 ¡ .P> 5. 
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Ap,adice D 
Tablas de loa análisis de varianza del experi.IJen to 2 

POENTES DE VARIANZA s.c. G.L. M.C. 7 p(l') 

DS 
Bloques (Sujetos) 30.342000.0 9 3371330.0 14.62 0.001 
Tratamientos 216235000.0 41 
Dilltanciaa (A) 182801000.0 6 ,30466900.0 132.10 0.001 
COAdicic.ae• (B) 24793500.0 5 4958690.0 21.50 0.001 
la teraoc icSia. AxB 8640320.0 30 2eeo11.o 1.25 :0.177 
Varianza residual 85101200.0 369 230627.0 

ECD 
Bloquea (Sujetoa) 29868200.0 9 3318690.0 14.62 0.001 
Tra tamiea toa 40605700.0 41 
D19tmciaa (A) 7209530.0 6 1201590.0 5.29 0.001 
COAdiOionea (B) 24759500.0 5 4951890.0 21.82 0.001 
ID. teraoo 1611 .AxB 8636690.0 30 287890.0 1.27 -0.161 
Varianza reaidaal 83740600.0 369 226939.0 

TB 
Bloquea (Sujetoa) .. 7414.2 g 823.8 25.04 0.001 
Tra taaien toa 22472.) .41 
Diatamoiu (.l) 17031.) 6 2838.6 86.28 0.001 
CODdiO iODH (B) 3844.0 5 768.8 23.37 0.001 
ID. ten.oc 16D. .uB 1597.1 30 53.2 1.62 0.023 
YariaDS& rea14ual 12140.2 3~9 32.9 



Apéndice B 
Valor~• del ajuste a la tunoi&l de potftnoia, experimento 2 

CONDICIONES DS TR 

1 a 2.94 2.23 
b 0.90 o.86 
raq 0.99 0.97 
? 453,63 186.51-

2~ 1.)6 1.56 
b 0.97 º·ªº raq , ·ºº 1.00 ., 1814,42 2731.41 

3 a. 0.73 1.56 
b 1.01 o.84 
req 0.99 0.99 
11'. 359.06. 375.27 

4a 1. 79 2.87 
b 0,95 º·ªº rsq 0,99 0.98 ., 354.35 328.24 

5a 1.12 3,26 
b 0.98 0.10 
req 0.99 0.92 ., 578.93 56.41 

6a 2.69 3,61 
b 0.92 0,66 
raq 0.99 0,95 

. 1!' 934.45 89.18' 

'' ' ',· 



Apéndice F 
Listado del programa computacional de ilustracién de MOVI 

El pro9rama computacional que a continuación se muestra, es una 
parte de un pro9rama mayor, y más elaborado. Esta es la razón por 
la cual pudiera parecer más complejo de lo que en realidad se 
necesita para ilustrar una parte de esta tesis. De hecho, alguien 
que sepa programación, encontrará subrutinas que no son usadas a su 
máximo, y esto se debe a que en realidad, eran usadas por un 
programa central. De esta forma, el programa deberi correrse sdlc 
con fine• ilustrativos, y no de manejo de variaciones 
experimentales, aún y cuando esto parezca posible. <Para mayor 
información, consultar a los autores de esta tesis>. 

Los.pasos de operación para observar el proceso de orientacidn 
mencionado en el capítulo 3 apartado 6, son los siguientes: 

A.l Cuando la computadora pregunte la fecha, se podrán meter 
datos como el ·siguiente: 01-29-93 1 en donde el primer dato 
corresponde al mes, el segundo al d(a, y el ter~ero al a~o; y 
cuand~ pregunte la hora, se podrá meter en horas, minutos y 
segu~dos lpor ejemplo, 021236) 1 después despues de lo cual mostrará 
cómo fue inicial izado el tiempo, el cual es usado e.n el programa 
principal para otros propósitos. 

B.> D•spulÍs de la. presentación de los autores, procederá a 
preguntar el tipo de territorio a recorrer, a lo cual se deberá 
respond•r <obligatoriamente> con •l número 2. 

C.l A continuación, v•ndrán una serie de preguntas acerca de las 
d·istancias, las condiciones y el número de DESPIS que se quieran, 
ante las cuales se podrán responder ios siguientes números: 
cuántas áistancias? 3 
"cu~ntas condi¿iones? 1 
Na. de DESPIS? 1 

D.I D•spu•s de estu, el programa pedirá las datos, en el 
siguiente orden y formato: 
ESTIMACION? 
CONDICION? 
DIRECCION? 
DISTANCIA? 
en donde ••timación •• r•fier• al tipo.de cálculo que realizaron 
los suj•to• <comportamiento g•neral•GENI sobrestimaciÓn• SOBJ 
susbestimacion• SUB>I condición se r•fiere a cualquiera de las 6 
condicion•• •xperimentales manejadas en el Experimento lf dirección 
&lude a la orientación que dttb• tomar DESPI •n sus d•plazami•nt.os 
!adelante• ADJ derecha• Df izquierda• IJ y atrás• ATll y distancia, 
a 1011 metros por recorrer <DRI 1. Para reproducir •l •jemplo de · 
si1nulaclón del apartado :5.6 1 se deb•rÁ responder GEN, 1 1 AD, 4 (al 
primer cuadro d• preguntasll GEN, 1, D1. 4 lal segunda cuadro de· 
pr•guntaslf y GEN, 1, I, 4 lal tercero>. 
· •' D. 1 Por Últh10, ante la pregunta·d• si se usará o no la 
i•presor•r deberá responder•• con una N y apretar la barra d• 



espaciado. 

Después de esto, el usuario podrá ver la simulación mencionada, 
a cuyo término, bastará con sólo aparetar la barra de espaciado 
para poder volver a empezar. 

10 REl1 EJECUTIVO 
12 PRINT"CSC>" 
15 GOSUB20S6:REN INICIALIZACION 
20 GOSUB2000:REN PRESENTACION 
25 GOSUB2036:REM INTERROGATORIO 
30 GOSUB2440:GOSUB2210:GOSUB232S 
40 IFK=<<TC*TB>-t>THEN 
1000 PRINT"<SC>":STOP 
1900 REM USO DE LA BARRA 
1905 GETXS:IFX$=""THEN1905 
1910 RETURN 
1920 FORZ=1T01400:NEXT 
1925 RETURN 
2000 REM PRESENTACION 
2005 PRINT"CSC>• 
2010 CH•O:Y=O:M•102:P=1:C=O:D•39:0•129:A•50:B•60:3•0:GOSUB2200:Y=24 
2011 P=l:GOSUB2200 
2012 D=24:X=O:Pa1:GOSUB2205:X•39:P•l:GOSUB2205 
2015 PRINT"<CD><CD>":PRINTTAB<31;"LA SIMULACION EN EL DESPLAZAMIENTO" 
2020 PRINTTAB<191J"EN":PRINTTAB<8lJ"EL ESPACIO Y EL TIEMPO.• 
2022 GOSUB2300:GOSUB1920 
2025 PRINT"<CD><CD>":PRINTTABCSl.;"PROGRAMA ELABORADO POR:":GOSUB2300:GOSUB1920 
2026 PRINT"CCDJ•. 
2027 PRINTTABl5>1"LOPEZ RAMIREZ ERNESTO OCTAVIO.•:GOSUB2300:GOSUB1920:PRINT 
2028 PRINTTAB<5>J"MARNOLEJO ESTRADA GLORIA.":GOSUB2300:GOSUB1920:PRINT 
2029 PRINTTAB<5l;"ALVAREZ TORRES MIGUEL ANGEL.":GOSUB2300:GOSUB1920:PRINT"<CD>• 
2030 PRINTTAB!13ll"ABRIL DE I985.•:GOSUB2300:CH•4:A•7:B•12:GOSUB2300:CH=O:A=50 
2031 B=60:GOSUB1920:GOSUB1920:GOSUB1920:PRINT•csc>• 
2032 RETURN 
2036 REM INTERROGATORIO 
2037 PRINT•QUE TIPO DE RUTINA VAS A SEGUIR?":GOSUB2300 
2038 INPUT"PASILL0=-1,DOS DIMENSIONES•2:"JTA:GOSUB2300 
2040 INPUT"CUANTAS· DISTANCIAS POR CONDICION SON?"JTC:GOSUB2300:IFTA•1THEN2055 
2041 INPUT"CUANTAS CONDICIONES VAS A PEDIR?"JTB:GOSU82300 . 
2043 INPUT"CUANTOS MOVIS SIMULTANEOS?"JMU 
2045 GOSUB2300:PRINT"<SC>•:IFCTC*TB>>11THEN2054 
2046 PRINT"ESCRIBE TUS VALORES EN SU CORRESPONDIENTE CASILLA.":PRINT:GOSUB1920 
2047 FORK•OTO!!TC*TBl-11:L .. "ESTIMACION:":FORJ•OT03 
2048 PRINT"CRV>"IL•J:PRINT"CRO>"J:INPUTZ•<K,JI 
2049 ONJ+1GOT02050,20~1,20,2,2052 
2050 L••"CONDICION:":NEXTJ 
2051 L••"DIRECCION:":NEXTJ 
2052 L••"DISTANCIA:":NEXTJ:PRINt:GOSU82300:NEXTK:PRINT•CRO>" 
2053 PR1NT"CSC>":GOT02064 
2054 DIMZ•CCTC*TB>,4l:GOT02046 
2055 PRINT"<SC><CD>":INPUT"CUANTAS DISTANCIAS QUIERES PEDIR",TB:GOSU82300 
2056 PRINT"CSC>CCDlESCRIBE TUS VALORES EN SU CORRESPONDIENTE COLUMNA•:PRINT:GOSfJ 
.B2300 . . 



2058 FORE= 1 TOTC: INPUT" DI STAt·lCIA"; G: GOSUB2300: Ylt <E) =G: l~E:<T: FRrr:-": se). 
2060 FORK~1TOTC:INPUTEXP,CNS,F:R•O:ZSCK,R>•EXP:R=l:ZsC~,R>•CNS:P=2:Zs<K,Rl•F 
2064 PRINT"CCD>':GOSUB2300:INPUT"VAS A USAR LA IHPRESORA?CS/Nl";Hs:GOSUB2300 
2067 RETURN 
2068 PR=O:RETURN 
2086 REM INICIALIZACION 
2090 CLR:POKE52,126:POKE56,128:CLR:POKE64B,132 
2091 POKE56576 1 !PEEK!S6576lAND252lORl 
2092 FORI=32832T032894:READPI:POKEI,Pl:NEXT:FORI•32895T032957:READPI:POKEI 1 Pl 
2093 NEXT . 
2094 Y=O:H•102:P=l:C=O:D=39:CH=0:0=129:A•50:B=60:J=O:CN=24:G•O:GI=O:K=O 
2096 DIM DAl24>,DB!24l 1 DC!24l,DD<24J,DE!24l,DF!24l,QA!24l 1 GB<24l,GCl24l,GD<24> 
2097 DIMGE!24l 1 GF!24l,RP!8,4l 
2098 FORV=ITOCN:READPI!DA!Vl•PI:NEXT:FORV•lTOCN:READPI:DB<Vl•PI:NEXT 
2099 FORV=lTOCN:READPI:DC!Vl•PI:NEXT 
2100 FORV=lTOCN:READPI!DD!V>=PI:NEXT:FORV=lTOCN:READPI:DE!Vl•PI:NEXT 
2101 FORV=lTOCN:READPI:VF!V)=PI:NEXT 
2102 FOR V•OT07:READPI:YA!Vl•Pl:NEXT 
2106 DATA 255,255,255,128,0,l,191,255,253,160,0,5,163,24 1 197,163,24 1 197 
2108 DATA 163,24,197,163,24,197,163 1 24,197,163,24,197,163,l53,197,163,255,197 
2109 DATA 161,231,133 
2110 DATA 160,255,5,160,24 1 5 1 160,24,S,160,24,S,160,0,S,191,255,253,128,0,1,255 
2112 DATA 255,255,0,255,0,o,205,0,16,20,,128,40,255,o,4,60,0,2,60,0,3,255,0,2 
2114 DATA 101,o,2,101,o,2,1s1,o,2,2s3,o,2,49,o,3,103,o,3,255,o,o,124,o,o,124 
2115 DATA 0,15 1 255 
2116 DATA 192,S,0,64,11,207,64,10,121,64,3,207 1 0 
2118 DATA 1.52,2.95,4.97 1 5,40,6,07,8.37 1 8.42,10.14,3.04 1 5.96 1 7.61 1 10.19,11.14 
2120 DATA 12.56 1 16.70,18,96 1 2,59 1 5.04,6.03,S.28,8.10,9,62,12.55,12.78 1 1.73 
2122 DATA 2.85,4.61 1 5.30,6.23,6.92,9.60,9.20,2.57,5.75,7,92,11.03,11.64,15.02 
2123 DATA 15.48 1 19.57,2.48,5.17,5.93,9.32,7.31,10.21,10.78,11.24,0,3.69 1 4.94 
2124 DATA 5.73,5,86,8.88 1 9,16,11.25 1 3.21,5.16,7.89,8.59,10,58,12.74,16.65,19.57 
2125 DATA 3.22 1 4,75,7.0l,7.45,9.16,11.19,l4,38,12.08,1.97,3.09,0,5.14,6.12,º.60 
2126 DATA 10.01,0,3.41,5.29,8.75 1 9.75,11.0l,14.62,15.79,18.20,3.26,3.97,S.75 
2127 DATA 7.44,8.57,14.11,12.32,18.21,0,3.32,5.13,6.39,5.70,S.82,6.71,13.01,0 
2129 DATA 7.18,8.04 1 10.72 1 10,70,10.18,14.23,17.65,0,5.63,7.16,8.98 1 7.70, 0 .64 
2130 DATA 11.22,16.72,0,3.49,4.18,5.96,7.30,8.07,10,21,11.08,3.27,5.44,9.75 
2131 DATA 9.17,10.Sl,16,16 1 1,,66 1 3.27,4,66,7.84,8.53 1 9.06,13,63,13~78,16.34 
2132 DATA 31 1 31,24,255,255,24,31,31 
2170 PRINT' CSCHCDlESCRIBE LA FECHA POR FAVOR:" :PRINT" <CD>HM-DD-AA" 
2172 PRINT'CRV> {RO)/(RV> <ROl/CRV> CROl'ICHRS!l3ll"(CUl";:CH=5:A=5:B=71:GOSU 
B2300:CH=O 
2173 A=50:B=60 
2174 GOSUB2188:IFCS=CHRS!13lORCCS=CHRS!13lTHEN2172 
2177 DTS=DTS+"/"+TCS:MH•=TCS:PRINTTAB<31 
2178 M%•VALITCSl:IFM%ClORH%>12THEN2172 
2180 D%=31!IFH%=2THEND%=28:IFM%=40RM%=60RM%=90RM%•11THEND%=30 
2182 GOSUB2188:IFCS=CHRS!13lORCCS=CHRSl13lTHEN2172 
2183 DTS•DTS+'/"+TCS:DYS•TCS:PRINTTAB!6) 
2184 lFVAL!TCSl<IORVAL<TCS) >D%THEN2172 
2185 GOSUB2188:DTS=DTS+"/"+TCS:YYS=TCS 
2186 IFCs=CHRS!13lORCCssCHRS!13lTHEN2172 
2197 GOT02197 
2188 REM SUBRUTINA DE INPUT DE DOS CARACTERES 
2190 GETCS:IFCS11''THEN2190 
2192 IFVALIBSl)lOOTHENPRINT"T":IFCS11CHRS!13lTHEN2196:IFC•<·o·oRCS>"9"THEN2190 
2193 PRINTCS¡ 
2194 GETCCs:IFCCS=''THEN2194:IFCCS<"O'ORCCs~·9•THEN2194 
2195 PRINTCCSI 
2196 TCS•CS+CCS:GOSUB2300!RETURN 
2197 PRINTCHRS!13lJ!PRINT"CCDlDAME TU HORA POR FAVOR!'!GOSUB2300 
2198 INPUTTIHES!GOSUB2300!PRINT"CCD>CCD>ES ESTA TU HORA?:•:PRINT"<CDlTIEMPO REAL .. . 
2199 r-oRI•1T0200:PRINT•<cU>ºITAB<13)1TIME•:FORJ 0 1T060STEP2:NEXT:NEXT:GOT020 



2200 REN SUBRUTINA DE DIBUJO 
2202 FC~X=CTOD:POKE33792+X+404Y,H:POKE55296+~+401Y,P!NEXTX:GOSUB2300:RETURN 
2205 FORY•CTOD:POKE33792+X+401Y,M:POKESS296•X+401Y,P!NEXTY:GOSUB2300!RETURN 
2210 REM S~BRUTINA DE DIBUJO DE SPRiTES 
22J2 PR!NT°CSCJ"!D=39:Y•O:GOSUB2200:Y=24!GOSUB2200 
2213 D=24!X=O!GOSUB2205:~=3º:00SUB2205:R•1 
2214 FORU=CTOINU-1> 
2219 ONU+JGOT02226 1 222S,2230 
2220 NEXT 
2221 PO~E53269,PEEK<S3269lOR7 
2222 :O:ETURrl 
2226 PQ~E34808 1 l!GOT02220 
2223 PO~E348CS,1:GOT02220 
2230 POKE34803,J:GOT02220 
2234 REH APAGADO DE SPRITES 
2236 J!"ORl_1=0TCQ 
2239 8U=34808•U:POKEBU,1 
224d 01~•1GOT02246,2248,22SO 
2242 NE:~T 

2244 RETURN 
2246 POKE53269,PEEKC53269)AND254 GOT02242 
2248 POKES3269,PEEKCS3269>AND2S3 GOT02242 
2250 POV.E53269,PEEKCS3269lAND251 GOT02242 
2300 ~EM scrHDO 
2302 FORI=OTOCH:FORL=S4272T054296:POKEL,O:NEXTL 
2305 POKE54296,15!POKE54277,9:POKE54276,0:FORY•OT03!NEXT 
2310 PCKE54273,A:POKE54272,B 
2315 POKE54276,33!FORT=1TOJ:NEXT:POKES4276 1 32:FORP=1TOSO:NEXTP 
2320 NZXTI 
2i?.2 RETURN 
2328 RE~! UNIDAD DE REALIZACION 
232º DIMP'fi<MUl:A=34:B=175:0=17!CH=O!XA:s30:FORV=OTOCMU-ll!P$CVl="AD•:NEXT 
2330 FORV•OTOIMU-1l:XACVl•60:YPIVl•220:ZI!Vi=220:ZJCV>•60!NEXT:ZI=l80!ZJ•40 
233! FORK=OTOCTC-l>:WA=O:WB=O:WC=O 
2332 FORGlcOTO!MU-1> 
2?'34 GN=Q!XD=INTCOP<K,Gll*13l :DI$=0KSCK,Gll :GOT02346 
2338 IFOP!K,Ol=OANDOPCK,11~0ANDOPCK,2l=OTHEN2342 
2340 NEXTQ 
7.341 GOT02332 
2:42 FORV•OTOCMU-ll:ZI!V>=YPCVl:iJCV>=XACV>:NEXTV:NEXTK 
2343 A=!7:B=37!CH=10:GOSUB2300!A=34:B=175:0=17:CH=O 
2344 GOSUB1900:GOSUB2234:RETURN 
2346 XL•53248•2•SN:YL•XL+l 
2348 WA•WA+ l: !FWA/ 13=INT !WA/ 13) THENGOSUB2300 
2350 !F!XACGll+ll >25STHEN2356 
2352 E9=PEEKCS3264>ANDNOTC2•SNl 
2?54 GOT0'.2386 
235~ P~=PEEKC53264JORt2•SNJ 

235a GOT02386 
2360 IFXD=OTHEN2339 
2361 :<A!Ql=<~AC9l+1>AND2S5!POKEXL, CXACGl>+C301SN>> !POKEYL,YPCGIJ:POKE53264 1 B9 
2362 IFXA!Ell=CZHXO>THENOPIK,Gl>=O:IFOPCK,Q>=OTHEN2402 
2363 GOT02338 
2364 IFXDQOTHEN2338 
236~ XAIOl•CXAf0>-1JAND255:POKEXL, CXACQl+C30*SNll :POKEYL,YP!81 
2366 POKES3264,B9:IFXACO>=CZJCQl-XD>THEMOPCK,gJ•O:IFOPCK,Gll=OTHEN2404 
2367 GOT02'338 
2369 IFXD=OTHEN2338 
2369 YPCQ)=YPCS>+l:POKEXL, CXACQl+!30*SN>>:POKEYL,YPCGI> 
2370 POKE53264 1 B9:IFYPCQJaCZICQl+XDlTHENOP!K,Gll=O:IFOP!K,Gl>=OTHEN2406 
2371 GOT02339 



2380 IFXD•OTHEN2338 
2381 YPCQ>=<YPCQ>-ll:POKEXL, CXA<Ql+l30*SNll:POKEYL,YP<Q> 
2382 POKE53264,B9:IFYPIGl=<ZI<Ql-XD>THENOP<K,Q>=O:IFOPIK,Ql•OTHEN2408 
2384 GOT02338 
2386 IFDIS•ºAD"ANDPSCQl="ADºTHEN2380 
2387 IFDIS•"0"ANDPS(Q)•"AD"THEN2360 
2388 IFDIS="AD"ANDPSCGl=ºATºTHEN2368 
2389 IFOIS•"D"ANDPSIQ)•"AT"THEN2364 
2390 IFDIS="AD"ANDPSCG>="D"THEN2360 
2391 IFDIS="D"ANDPSCQ)•"D"THEN2369 
2392 !FDJ$=ºAD"ANDPSCQl="l"THEN2364 
2393 IFDIS•"D"ANDPS1Ql•"I"THEN2380 
2394 IFDIS='AT'ANDPS(Ql="AD"THEN2368 
2395 IFDI$•"l"ANDPS(Ql•ºAD'THEN2364 
2396 IFOIS='ATªANDPSCQ)=ºATºTHEN2380 
2397 IFDIS•ºI"ANDPS(Q)•"AT'THEN2360 
2398 IFDIS="AT"ANDPSCQ>="D"THEN2364 
2399 IFDIS•"I'ANDPS<Gl•"D"THEN2380 
2400 IFDIS•"AT"ANDPSCG>="IºTHEN23ó0 
2401 IFDIS•'I"ANDPSIQ)•'IºTHEN2369 
2402 Ps<G>='Dº:GOT02338 
2404 PSCQ)•'I':GOT0233S 
2406 PS(Q)•"AT":GOT02338 
2409 PS(Q)•"AD":GOT02339 
2410 REM CHEQUEO DE CONTACTO 
2412 IFPEEK<53278lAND6•6THEN2418:IFPEEK<53278lAND5=5THEN2420 
2413 IFPEEK<53278lAND3•3THEN2422 
2414 IF<PEEKl54279lAND2ASNl<>OTHEN2424 
2416 GOT02336 
2419 DU=53278:0P<K,ll=O:OPCK,2l•O:GOSUB2426:GOT02336 
2420 DU=53278:0PIK,Ol=O:OPIK,2l=O:GOSUB2426:GOT02336 
2422 DU=53274:0PIK,Gl=O:GOSUB2426:GOT02336 
2426 A=7:B•12:0=129 
2427 FORI=1T05 
2428 POKE5~284 1 14:GOSUB2300:FORFI=1T0500:NEXT 
2430 POKE53284,7:FORFI•lT0500:NEXT 
2432 NEXT 
2434 A•34;B=l75:CH=O 
2436 RETURN 
2440 REM SUBSTITUCION 
2445 K=O:Q=O 
2446 FORS=OTOIMU-1> 
2447 BWS:sZS<K,O> 
2450 IFBWS="SUB"THENBE=l:IFBWS•"SOB'THENBE=9 
2452 IFBWS="GEN"THENBE•17 
2455 GOT02490 
2460 K=K+TC 
2480 OZ=O:NEXT 
2483 GOSUB1900 
2485 RETURN 
2490 OZ=O:TU=K 
2495 FORXE=TUTOITU+<TC-lll 
2499 BRS•ZSIXE,3l:BR=VAL<BR•> 
2500 IFBR=2THENBI•O:IFBR=4THENBI•1 
2501 IFBR•4THENBI•l 
2502 IFBR=6THENBI•2:IFBR•7THENBI•3 
2504 IFBR•8THENBI=4:IFBR•10THENBI=5 
2503 IFBR•7THENBI•3:IFBR•8THENBI•4:IFBR•10THENBI•5 
2510 IFBR•12THENBI•6:IFBR•14THENBI•7 
2515 V•BE+BIIBPS•ZSIK,1):BP•VALCBP•> 
2520 ONBPGOT02525 1 2530 1 2535,2540,2545,2550 
2525 OP<OZ 1 Ql•DA<V>:RP<OZ 1 Ql•DAIVl:GOT02575 
2530 OPCOZ,Ql•DB<Vl:RPIOZ,Ql=DRIVl :GOT02575 
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READY. 
2535 OP<OZ,Sl=DC<Vl:RP<OZ,Q>=DC!V>:GOT02575 
2540 OPCOZ,Q>=ODIVl :RP<OZ,Q>=DOIV>:GOT02575 
2545 OP<OZ,Ql=DE1Vl:RP!OZ,Ql=DEIV>:GOT02575 
2550 OPIOZ,Ql=DF<V>:RP!OZ,Ql=OF<V>:GOT02575 
2575 OK$COZ,Q)=Z•<XE,2l:OZ=OZ+1:NEXT:Q=Q+1 
2~80 GOT02460 

READY. 
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Apéndice G 
Abreviaturas 

DAV = desplazamiento en ausencia de visidn 
DE = desviacldn standard 
DR = distancia real, física o solicitada 
DS = distancia subjetiva, estimada o recorrida 
E = estímulo-s 
EA = error absoluto 
EAD = error absoluto de distancia 
EAT = error absoluto de tiempo 
EC = error constante 
ECO = error constante de distancia 
ECT =error constante de tiempo· 
EV = error variable 
IA = Inteligencia Artificial 
MC = modelo conceptual 
MCE = modelo computacional específico 
MCG = modelo computacional general 
MCP = memoria a corto plazo 
MMCP = memoria motora a corto plazo 
O = objeto-s 
P = promedio 
PHI = Procesamiento Humano de Informaci6n 
R = respuesta-s 
S = sujeto-s 
SNC a sistema nervioso central 
TR = tiempo real o tiempo empleado 
TS = tiempo subjetivo o estimado 
VD ~ variable-s dependlente-s 
VI = variable-s independiente-• 
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