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Il!TRODUCCION. 

El trabajo empirico y teórico dentro del Análisis de la 

Conducta ha descansado, durante mucho tiempo, en la investigación 

sobre programas de reforzamiento. Parte de la investigación se ha 

centrado en tratar de explicar de que manera las restricciones 

impuestas por dichos programas llegan a producir las propiedades 

observadas con respecto a la respuesta y su distribución temporal. 

Como ya es sabido, los programas de reforzamiento manipulan, 

básicamente, dos requisitos para disponer la entrega del 

reforzador: el paso de cierto intervalo de tiempo, o la ejecución 

de un determinado número de respuestas; los cuales, a su vez, 

pueden mantenerse fijOs o variar. 

En los programas de Razón Fija se requiere que el organismo 

emita un número fijo de respuestas antes de ser reforzado; en los 

de Interv.-:110 Fije .:;;e ~Xl.ye que transcurra un tiempo fijo, al 

término del cual el sujeto debe emitir una respuesta para obtener 

el reforzador. Un hecho que ha llamado la atención en la ejecución 

bajo estos programas, es l·a aparición de una pausa posreforzamiento 

que es seguida de una tasa de respuesta alta y relativam2nte 

constante, que se mantiene hasta el momento de recibir el 

reforzamiento. Esta característica ha llevado a pensar que la 

duración de la pausa posreforzamiento pudiera estar controlada por 

las mismas variables en ambos tipos de programa. 



>.lgunas de :as t?:-:pl icaciones formuladas para dar cuenta de los 

determinantes de la e)ecución en estos ;irogramas se basan en 

argumentos acerca de la fortaleza de la respuesta (ponderaciones 

entrada-salida do reforzamiento-respuestas) y las propiedades 

discriminativas e inhibidoras del reforzador (Ferster y Skinner, 

1957; Dews, 1970; Harzem y Harzem, 1981; Schneider, 1969). 

En los programas de IF, los trabajos se han encaminado a la 

búsqueda de modelos formales para dar cuenta del pat~ón conductual, 

considerándolo básicamente en términos de un proceso de estimación 

o discriminación temporal, resaltando la importancia del IER como 

el factor deter~inante de las ejecuciones. Algunas investigaciones 

dan como resultado que las funciones de poder, con exponente menor 

a uno, son las que mejor describen la relación IER-peo.usa (Lowe, 

Harzem y Spencer, 1979), en tanto que otras sugieren que las 

funciones proporcionales caracterizan mejor el control temporal de 

la conducta {Gibbon, 1977; Shull, 1979; Killeen, 1991; Staddon y 

Higa, 1991). otros hallazgos se centran en el análisis de las 

distribuciones de densidad de probabilidad, derivadas de la 

distribución de las pausas obtenidas en ejecución estable bajo 

estos programas; en IF la probabilidad de concluir la pausa (o 

iniciar el periodo de responder) se va incrementando como una 

función del tiempo transcurrido. Estos datos parecen apoyar una 

hipótesis de estimación temporal como el proceso que subyace a la 

ejecución en este tipo de programa. Sin embargo, una hipótesis 



alterna asume que un análisis en términos de demoras al 

reforzamiento, es capaz da dar cuenta de los datos encontrados 

hasta ahora. 

Respecto a los programas de RF, el trabajo ha sido menos 

extenso, Mazur (1991) por ejemplo, en un modelo sobre la ejecución 

en programas de razón fija, basa la posibilidad de inicio de la 

respuesta, y la duración de la pausa, en una regla de decisión 

probabilística dol organismo (1gualac1ón momentánea), que toma como 

base la cantidad de respuestas que separan el momento de inicio de 

la respuesta, de la entrega del reforzador. Existe también la 

formulación acerca de la función que describe la relación 

IER-pausa, que de acuerdo con Capehart et al(1980), es lineal. 

Basándose en un análisis de las distribuciones de la proporción de 

pausas mayores que un valor t, estos autores afirman que la 

probabilidad de terminar la pausa se mantiene constante a lo largo 

del tiempo, lo cual significa que la ejecución en estos programas 

no está determi~ada temporalmente, sino que deriva óel proceso ya 

seHalado, basado en demoras al reforzamiento. 

El presente trabajo se propone analizar la relación entre el 

IER y la PPR, para los programas de razón fija e intervalo fijo, y 

comparar las distribuciones de pausas generadas por ambos programas 

cuando alternan en un programa múltiple, con el fin de analizar 

sus propiedades temporales. 



LA PAUSA POSREFORZAMIEifTO. 

La explicación más socorrida acerca de la pausa 

posreforzamiento se basa en la noción de control temporal, sin 

embargo eY.isten otras argumentaciones que no necesariamente se han 

centrado en el proceso de estimación temporal como determinante 

principal de la pausa, sino que han recurrido a planteamientos 

molares o moleculares acerca de la relación respuesta-reforzador 

como los posibles deterr..inantes. A fin de. presentar un panorama 

general del problema, en la siguiente sección ~e abordarán estos 

enfoques. 

ANA.LISIS CUANTITATIVO DB LA BJBCUCióll BAJO PROGR.'\liAS DB IKTBRVALO 

FIJO, BK TERMIKOS DB DOS ESTADOS. 

En un análisis de los programas de intervalo fijo, Schneider 

{1969) afirma que varias caracter1sticas del patrón de respuesta 

pausa-carrera sugieren que un programa de intervalo fijo pueda ser 

considerado como un programa múltiple extinción-intervalo variable, 

es decir, que está compuesto de dos estados. El primer estado as el 

periodo de extinción posreforzamiento, temporalmente discriminado, 

al que sigue un segundo componente, o segundo estado, caracterizado 

por una elevación en la tasa de respuesta, que finaliza con la 

presentación del reforzador. En principio, este argumento es 

congruente con la formulación de que la pausa es un fenómeno 



derivado de un proceso de control, discriminación o estimación 

temporal. 

Una condición necesaria para cuantificar estos estados o 

componentes, consiste en determinar los parámetros del patrón 

característico de pausa-carrera y, con base en ellos, determinar el 

punto de transición. 

El primer parámetro que se tomó para este fin, fue el tiempo 

transcurrido desde lR. entrega del reforzamiento hasta la ocurrencia 

de la primera respuesta. Sin embargo, al efectuarse una inspección 

visual de los registros acumulados, se detectó que la primera 

respuesta no siempre era un indicador del punto donde existía un 

cambio (transición) a Una tasa rápida de respuesta. con frecuencia 

ocurrían una o más respuestas distribuidas de manera azarosa, antes 

de que la tasa se acelerara a su valor terminal. Además, promediar 

las tasas locales de respuesta en los diferentes intervalos podría 

traer como resultado una distribución no representativa dA los 

intervalos individuales. Para resolver este problema se utilizó el 

siguiente procedimiento: 

Ajustar una recta que represente la tasa de respuestas 

comprendida por el periodo anterior a ese punto (Estado 1). 

Ajustar otra linea recta la porción del intervalo 

posterior a dicho punto (Estado 2). 



El pu11to donde t!StJs dos rectas sa cruzan representa el punto 

de corte. 

Schneider (1969} empleó un proceso repetitivo en el cual el 

punto de inters1':!cc1ón de esas dos lineas se variaba 

sistemáticamente hasta que la suma de las desviaciones cuadradas da 

las dos lineas ajustadas se minimizara. Una vez que se determinaba 

el punto de corte para c~da intervalo, se procedia a calcular la 

tasa promedio momentánea antes y después de dicho punto, de la 

siguiente manera: para los diferentes valores del programa de 

intervalo fijo (64, 120, 256 y 512 seg), se estimaba el número de 

respuestas contenidas en los primeros subperiodos de cuatro 

segundos a partir del punto de transición. Enseguida, se sumaron 

los valores obtenidos en los subintervalos correspondientes y 

posteriormente se dividió este valor entre- el número de intervalos, 

para obtener asi la tasa promedío momentánea {respuestas/segundo), 

para los subperiodos de 4 segundos posteriores al punto de corte. 

Esto se repitió para el segundo segmento de 4 s~9un~cs Jespués del 

punto d~ =crL~, y asi, hasta agotarse todos los segmentos 

subsecuentes. Postexiormente se aplicó el mismo procedimiento para 

los subperiodos de 4 segundos que precedian al punto de corte. Una 

desventaja de esta técnica fue que el número de intervalos 

representados en cada periodo de 4 segundos decrementaba conforme 

incrementaba la distancia al punto de corte en cualquier dirección. 

En vista de esta, se optó por incluir sólo aquellos seqmentos de 

tiempo para los cuales existieron 20 o más ocurrencias, evitándose 
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de esta manera, estimaciones inadecuadas en análisi~ subsecuentes. 

El análisis de la tasa de respuesta en el segundo estado 

resultó ser una función creciente, negativamente acelerada, de la 

tasa de reforzamiento en el segundo estado, lo cual es congruente 

con lo observado en programas de intervalo variable ( Catania y 

Reynolds, 1968). La tasa de respuesta reportada en el primer estado 

se mantuvo relativamente constante. 

Schneider (op. cit) informa que el valor del IF determinó, de 

manera casi exclusiva, el punto de transición. Al graficar el punto 

de transición como una función de la longitud del intervalo fijo, 

obtiene una función lineal con una pendiente de O. 67. Un dato 

interesante es que la 'desviación estándar del punto de transición 

fue una función aproximadamente lineal respecto a su media. Esto 

resulta congruente con el argumento postulado por Gibbon (1977) en 

su teoría de estimación escalar. Estos resultados proporcionan 

apoyo a la afirmación de que el primer estado, correspondiente al 

periodo de la PPR, es un estado temporalmente discriminado. 

En resumen, este modelo permitió describir la conducta 

asintótica en programas de intervalo fijo como una primera 

aproximación cuantitativa consistente en dos estados. Un estado, 

que empieza inmediatamente después de la entrega del reforzamiento, 

que presenta una tasa de respuestas baja y aproximadamente 

constante, con un punto de transición en alguna parte del intervalo 



donde ocurr~ unr. aceleración rápida {segundo astado), a una tasa 

alta y ~0~3tante de respuestas. Como se indicó, el razonamiento de 

Schneider depende de que el primer estado corresponda a un estado 

de extinción, donde la seftal asociada es propuesta como 

temporalmente discriminada. No obstante, existe al menos otra 

propuesta respecto a la determinación de la pousa o primer estado. 

LA PAUSA POSRRFORZAHIRHTO COMO RRSULTADO DR IHHIBICIOH. 

Una de las nociones más difundidaa acerca de la causa de la 

aparición de la pausa posreforzamiento en los patrones de respuesta 

de los distintos programas de reforzamiento, es la propuesta por 

Harzem y Harzem {1981). El argumento principal de este tratamiento 

sefiala que la pausa posreforzamiento es producto de inhibición. 

Harzem y Harzem (1981) llevaron a cabo un análisis teórico del 

reforzamiento que explica la pausa posref orzamiento en términos de 

supuestos efectos inhibitorios del reforzador. Mencionan que 

existen dos tipos de inhibición: la incondicionada la 

condicionadu. Respecto a la primera. Harzem y Harzem ~osticnon qu~ 

cualquier estimulo que funcione como reforzador es asimismo un 

estimulo inh1bitor10 incondicionado, que tiene un efecto específico 

sobre la respuesta a la que se asocia. Así, la cantidad de 

inhibición producida por su presentación está en función de su 

magnitud, se acumula durante presentaciones sucesivas y varía con 

el tiempo que ha transcurrido entre los reforzadores. Al utilizar 

a 



el término de inhibición incondicion~da enfatizan al hecho de que 

el estimulo particular posee una propiedad inhibitoria que no se 

debe a un procedimiento de condicionamiento precede:nte:. Esta 

caracteristica del reforzador explicaría la aparición de la pausa 

(o periodo refractario} en las ejecuciones bajo cualquier programa 

de reforzamiento. 

Estas afirmaciones acerca de las propiedades inhibitorias del 

reforzador dan lugar al supuesto de que ocurrirán fenómenos de 

des inhibición y acumulación, detectables y analizables en las 

ejecuciones bajo los distintos programas. 

Como apoyo del planteamiento de que el aumento de la magnitud 

del reforzador es equiv.alente a un incremento en la intensidad del 

estimulo, que resultaria en el aumento de la inhibición, Harzem, 

Lowe y Priddle-Higson {1978), quienes utilizando ratas como 

sujetos, manipulan la magnitud del reforzador (grado de 

concentración de leche condensada diluida en agua), baje u11 

programa de Intcrv.;,,lo variable de probabilidad constante. Bajo 

estas condiciones, la duración de la pausa posreforzamiento 

incrementó en función de la magnitud del reforzador. Esta evidencia 

favorece la afirmación de que el reforzador funcionó como un 

estímulo inhibidor incondicionado, que produjo incrementos en la 

duración de la pausa debidos a los incrementos en la intensidad del 

estímulo. 

9 



Dasafortunadamente, esta evidencia no es concluyente, pues en 

el programa IV utilizado, las pausas más breves correspondieron con 

el valor del subintervalo más corto (4 seg) program~do, de manera 

que, a pesar de que la probabilidad de reforzamiento fue constante 

más allá de 4 seg después del reforzamiento, por abajo de los 4 

seg. fue de cero. Debido a ello no es posible descartar la 

posibilidad de que el reforzador funcionase como estimulo delta, 

sef'ialando un periodo de no reforzamiento, o un intervalo entre 

reforzadores mínimo, lo que a su vez determinaria la pausa 

posreforzamiento obtenida. 

A fin de desechar la posibilidad del desarrollo de control 

discriminativo, y considerando que el único programa en que el 

reforzamiento carece de una función de estimulo delta, es el de 

reforzamiento continuo, donde la probabilidad del reforzamiento 

permanece constante (1.0) en todo momento. Harzem y Harzem (1981), 

sometieron a ratas a dicho programa, utilizando como reforzador una 

solución azucarada de O. 05 ml al 40%. En sesiones de prueba, 

presentaban al azar diferentes variaciones de la concentración de 

ld solución ( 10, 20, 30, 40, 50 jº €0't). Lo::: !'c:::ultados indicaron 

que a mayor concentración del reforzador, mayor la duración de la 

pausa posreforzamiento promedio. Estos resultados proporcionaron 

apoyo a su hipótesis. 

Para fortalecer la idea de procesos inhibidores implicados, 

trataron de probar si la manipulación de los efectos inhibitorios 

10 



del reforzador podia dar lugar al fenómeno de desinhibición. 

Considerando que el efecto de la magnitud del reforzador sobre la 

duración de la PPR es acumulativo, entonces la introducción de un 

cambio en la situación reforzante, debería actuar como un 

desinhibidor produciendo una disminución de la inhibición. 

Trabajando con dos grupos de ratas que respondían a un programa de 

reforzamiento continuo, se utilizaron dos reforzadores distintos; 

uno fue una solución de leche conde:-isada (O. 05 ml) al 6 0%, y el 

otro, una solución de agua azucarada (O.OS ml) al 60%. Después de 

nueve sesiones diarias bajo estas condiciones, se procedió a 

presentar 6 sesiones más en las cuales se omitían, al azar, el 50% 

de las presentaciones de los reforzamientos. Se procedió a comparar 

la primera y segunda pausas posreforzamiento consecutivas que 

ocurrían después ele una omisión. Los resulta dos confirmaron la 

predicción: en casi todas las ocasiones, la segunda pausa 

posreforzamiento fue más larga que la primera, es decir, cuando se 

omitió el reforzador, las respuestas siguientes incrementaron en 

velocidad, o la pausa siguiente decreció en duración, lo que 

pcrrni ti6 af .l.rmar que los cambios en estas dos medidas (velocidad de 

respuesta y duración de la pausa) reflejaban el mismo fenómeno de 

desinhibición. Esta manipulación demostró que la omisión del 

reforzador afecta de manera diferenciada la pausa 

posreforzamiento y a la tasa o velocidad de respuesta, una vez que 

ésta se ha iniciado. 

11 



Por c.tr .l parte, sobre el segundo tipo de inhibición. la 

inhib1r1ón condicionada. se ha considerado que en aquellas 

situaciones en QU<:! el :.-eforzamiento posee una función 

discriminJtiva, sefialando un periodo durante el cual no estará 

disponible el reforzador, éste puede funcionar como un estimulo 

inhibitorio condicionado que óa lugar a la pausa (Cruse. Vitulli y 

Oerke, 1966: Ferster y Skinner, 1957; Harzem, Lowe y Spencer, 

1978). La noción de inhibición condicionada se ajusta a la 

definición de estimulo inhibidor, propuesta por Hearst, Besley y 

Farthing (1978), para quienes un estimulo inhibidor es aquél que 

durante el condicionamiento, desarrolla la capacidad para 

decrementar la fortaleza de la respuesta, por abajo del nivel al 

que ocurre cuando este estimulo no está presente. De aqlli la 

afirmación de que ~iempre que se ha aceptado la existencia de un 

efecto inhibitorio del reforzador, se ha supuesto que debe ser de 

carácter condicionado, es decir, que es una propiedad que adquiero 

a través de su función d1scrim1nat1va (de estimulo delta). 

1Jn'3 mane::. d.:: &UJot:Ler a prueba la hipótesis de inhibición 

condicionada es suponer que si otros estimules son presentados 

exactamente en la misma forma que el reforzador, deben funcionar 

como estimulas d1scriminativos y adquirir de igual manera 

propiedades inhibidoras en la misma magnitud. Kello ( 1972), Staddon 

(1974), Staddon e Innis (1966, 1968) y Staddon (1972) estudiaron 

esta posibilidad al omitir ocasionalmente la presentación del 

reforzador, dentro de cada sesión experimental, reemplazádolo por 

12 



otro estimulo, presumiblemente neutral. De esta man~ra, t3nto este 

estimulo como el reforzador, sefialarían un período duranto el cual 

el reforzador no está disponible, manteniendo la regularidad 

temporal y por consiguiente. posibilitando el desarrollo de control 

discriminativo. De ser esto ciarlo, las pausas que ocurrieran 

después de la presentnción del estimulo (pausas pos-estimulo), 

debieran ser similares en durac~ón a las pausas posreforzamiento. 

Sin embargo, se encontró que las pausas pos-estímulo fueron más 

cortas. 

Todos estos hallazgos parecieron apoyar la afirmación de 

Harzem y Harzem (1981) de que el reforzador posee propiedades 

inhibitorias incondic1onadas, sin embargo, los supuestos acerca de 

la función delta del reforzador, as! como la noción de inhibición 

condicionada, permanecieron sin confirmación. 

En el caso de los dos enfoques anteriormente pr~sentados se 

observa que su explicación de la PPR se reducfi a af!..rm.J.ciones 

cualitativas respecto a su aparición y determinación. Otras lineas 

de razonamiento se inclinan por análisis molares y cuantitativos de 

la relación entre la PPR y sus determinantes, a fin de desarrollar 

una descripción formal y predictiva. 
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UNA EXPLICACióN DB LA PPR Eff TERllINOS DE DEMORA AL REFORZADOR. 

En un análisis molar de las variables responsables del tamaño 

de la pausa posreforzamiento, Shull (1979) presenta dos ideas 

parcialmente separables. La primera toma a la pausa como un indice 

del valor recompensante de la situación que sigue inmediatamente a 

su terminación. Esta idea mantiene que la pausa es explicable si se 

supone que el valor del reforzador se incrementa en función de la 

tasa de reforzamiento y decrementa en función del nivel de 

respuestas emitidas por reforzador. Por tanto, en el caso de los 

programas de Intervalo Fijo, el valor máximo del reforzador estaría 

asociado con una pausa que durase exactamente lo que dura el 

intervalo, para aproximar asi la tasa de reforzamiento a su máximo 

posible, con un nivel de producción total de respuestas minimo, 

esto es, una sola respuesta. No obstante, si la pausa 

posreforzamiento obtenida igualara al intervalo programado, las 

desviaciones aleatorias provocarían, suponiendo una distribución de 

pausas simétrica alrededor de la media, que la mitad de las pau5as 

excediera el tamafio del intervalo fijo y por tanto, decrementase la 

frecuencia de reforzamiento por abajo del máximo nivel posible, ya 

que provocaría el alargamiento del IER. Si el animal fuese sensible 

a esta relación, la distribución de las pausas debería desplazarse 

hacia valores más pequefios. De esta manera, la pausa 

posref orzamiento promedio 

equilibrio, en el que la 

podría representar 

disminución en la 

un punto de 

frecuencia del 

reforzamiento es mínima y el control por el valor del reforzador es 
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máximo (Shull, 1979). 

El argumento anterior concu0rda con el hecho de que, en la 

mayoría de los casos, la pausa posreforzamiento reportada ocurre, 

aproximadamente, entre uno y dos tercios del valor del intervalo 

(Dukich y Lee, 1973; Gibbon, 1977; Schneider, 1969; Shull, 1971). 

Bajo estas condiciones, si la distribución de frecuencias de 

las pausas generadas por un programa de intervalo fijo es 

aproximadamente normal, una proporción insignificante de pausas 

podria exceder el intervalo fijo, si la pausa promedio es menor a 

tres unidades de desviación estándar por abajo del valor del 

intervalo. Algunos datos han indicado que con procedimientos de 

estimación temporal, la desviación estándar es proporcional al 

intervalo promedia producido liebre un amplio rango de valores, 

donde una constante de proporcionalidad de 0.3 no resulta atípica 

(Gibbon, 1977; Platt, 1979; Stubbs, 1979). Lo anterior puede ser 

expresado en la siguiente ecuación: 

P • I - 3 (0.3P) •••••••••••••••••••••••••••••••••••••••• (1) 

Donde P es la pausa promedio; I es la duración del intervalo fijo; 

3 es el número de unidades de desviación estándar por abajo del 

valor del intervalo y los términos que se encuentran dentro el 

paréntesis corresponden a la desviación ya mencionada y a la pausa. 
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Al solucionar paril P, se tiene: 

P • _L._ • 0.53 I •.••..•..••.•••••.•••••.•••••••••••••••• (2) 
1.9 

Esto predice que la pausa promedio incrementa linealmente en 

función del intervalo fijo, con una pendiente aproximada de 0.5 

(Dukich y Lee, 1973; Schneider, 1969; Shull, 1971). 

En vista de que la pausa posreforzamiento no ocurre 

exclusivamente en los programas de intervalo fijo, sino que de 

hecho se ha tomado como una característica de los programas de 

razón fija y de aquellos en los que el intervalo es iniciado por 

una respuesta, como es el caso de los programas encadenados o 

Tándem RF1 TF, Shull amplió este análisis. 

En estos programas, se dijo, existe una clara ~~l~=ión aut~ti 

la tasa de respuesta y el tamaño de la pausa, con la frecuencia de 

reforzamiento. En los programas de razón, el IER incrementa 

proporcionalmente con aumentos en la pausa y la tasa de respuesta. 

Por lo anterior, una frecuencia máxima de reforzamiento ocurriria 

cuando el sujeto en cuestión inicia la respuesta inmediatamente 

después de la presentación del reforzamiento. Sin embargo, lo 

anterio!" no ocurre, ya que en estos programas se han observado 

pausas sustanciales, lo que parece indicar que el sujeto no se 

comporta en forma adaptativa. Esto resulta más claro, si se 

considera que la proximidad de la primera respuesta con respecto al 
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reforzamiento es relativamente indcpendients del tamafic de la 

pausa. 

Dada esta relación entre el tamafio de la pausa y el valor del 

Intervalo fijo en programas Tándem o Encadenados RFl IF, o el 

tiempo de trabajo en el caso de los programas de razón, se sugiere 

que la duración de la pausa posref orzami~nto depend~ directamenle 

de la cantidad de tiempo anticipado de respuestas, en el periodo 

iniciado por la primera respuesta hasta la entrega del 

reforzamiento (el tiempo de trabajo), es decir, a mayor tiempo 

anticipado, mayor la pausa. 

Debido a lo anterior, en los dos tipos de programa 

considerados, la pausa' reduce la tasa de reforzamiento por abajo 

del máximo posible. 

En estos casos, se considera que la pausa puede reflejar el 

tiempo invertido en actividades qu<:! ~C:-l refoL·zadas por una clase de 

reforzamiento diferente del que se programa para la conducta 

terminal (Staddon y Simmelhag, 1971), y ya que es improbable que 

estas actividades, llamadas interinas, ocurran al mismo tiempo que 

las conductas terminales y dado que estas últimas predominan 

después de finalizada la pausa posreforzamiento, las actividades 

interinas deben limitarse al periodo de tiempo inmediatamente 

anterior al inicio de la conducta terminal. De esta manera, 

cualquier valor reforzante que se derive de tales actividades, 
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¡:c;d::1a producir una tendencia a dlargar la duración de la pausa, 

contrar rf::star.do asi el efecto de la asociación entre la duración de 

la pausa y la tasa de reforzamiento terminal, que tender1a a 

acortar su duración. Por lo tanto, la pausa re:sultante podría tener 

una duración asociada al mayor valor reforzante; es decir, el 

organismo podría tolerar algunas reducciones en la tasa terminal de 

refcrzam1ento, ocupando un tiempo suficiente para las otras 

actividades {las interinas). Si este tiempo es proporcionalmente 

considerable respecto al tiempo total del intervalo, la duración de 

la pausa podria incrementar en función del número de respuestas, 

para los programas de razón fija, o en función de la longitud del 

intervalo fijo, en el caso de los programas encadenados RFl IF 

{ Shull, 1979), hecho que ha sido reportado en varias 

investigaciones. 

Por lo anterior, Shull {1979) sugirió que la relación entre la 

PPP. y el IER, está mediada por los "tiempos di:- trabajo pravi.:amenr.e 

experimentados" o el tiempo transcurrido desde la primera respuesta 

hasta la entrega del reforzador, en un ciclo inter-reforzamiento. 

De esta manera, la duración del IER regula la duración del tiempo 

de trabajo, el cual a su vez, controla la duración de la PPR. 

Shull representó la relación propuesta como sigue: 

pe a "'· •••••••.••.•..•••••••••••••..•.•••.•.••••••••••• (J) 
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Donde P representa a la PPR, We el ºtiempo de trabajo previamente 

experimentado", y a es un parámetro libre que quizás refleje los 

efectos de variables mot1vacionales. 

Por otra parte, es posible demostrar que la propuesta de 

control de la duración de la pausa por el tiempo de trabajo es 

aplicable a la ejecución bajo programas de IF. Si el IF se 

incrementa, el tiempo de trabajo que sigue a cualquier pausa 

particular se incrementará de manera correspondiente. Estos cambios 

en el tiempo de trabajo producirán que la pausa promedio cambie en 

la dirección correspondiente. 

De acuerdo con Shull, se r~quieren dos supuestos para 

desarrollar una ecuación que demuestre que el valor en equilibrio 

de la pausa sigue una función creciente y lineal respecto al valor 

del IF. El primero es que cuando el tiempo de trabajo es 

independiente de la pausa {como es el caso en los programas de RF 

y RFlIF), la pausa es una función lineal creciente del tiempo de 

trabajo, con una ordenada al origen cercana a cero. El otro 

supuesto es el ya mencionado, esto es, que la pausa actual está 

determinada por los tiempos de trabajo previamente experimentados. 

Dado qua al tiempo tlt! trabajo es el tiempo que resta posterior a la 

terminación de la pausa, podemos sustituir a We en la ecuación 

anterior: 

P•a(I-P0 ) ••••••••••••••••••••••••••••••••••••••••••• (4) 
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donde I es la duración del IF y P1 se refiere a las pausas 

previamente experimentadas. Bn equilibrio, las pausas previamente 

experimentadas generan tiempos de trabajo que producen de nuevo la 

misma pausa promedio. Bn equilibrio, P = P,, p por lo tanto la 

ecuación puede reescribirse como: 

P • a (I - P) •••••••••••••••••••••••••••••••••••••••••••• (5) 

con solución para P: 

P• ( 
1 
~a ) I ..•••••••••••••••..••.•••••.•...•.•.•....• (6) 

La ecuación de Shull predice una relación lineal entre la 

Pausa Posreforzamiento y el Intervalo entre reforzadores, en 

programas de intervalo fijo. 

De las dos ideas planteadas, esta tll tima ha sid~ ,Ji! que ha 

generado menos controversia, dado que el tiempo de trabajo es 

similar a otra clase de variables que se supone reducen el valor 

del reforzador o la fuerza de la respuesta: demora del 

reforzamiento; el tiempo al eslabón terminal, en programas 

encadenados; esf~erzo en la respuesta y distancia psicológica. 

Respecto a la primera afirmación, no ha sido bien establecida y 

aunque parece muy simple, actualmente no existen datos suficientes 

para rechazarla (Shull, 1979). 

Debe safialarse que aunque ambas ecuaciones predican relaciones 

lineales entre la PPR y el IER en programas de intervalo fijo, la 
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ecuación 2 predice una pendiente particular, en tanto que en la 

ecuación 6 la pendiente depende del parám;;tro a. Resultaria 

conveniente, entonces, cotejar la evidencia existente repecto a la 

linealidad de la relación y acerca del valor de la pendiente. 

LA PAUSA EN LOS PROGRAMAS DR INTRRVALO FIJO. 

Como ya se mencionó {Shull, 1979), uno de los efectos más 

consistentes en los p4ogramas de intervalo fijo, es que la pausa 

posreforzamiento incrementa en función de los incrementos en el 

valor del intervalo entre reforzadores. Esto despertó el interés 

por encontrar la función que relaciona el tamaño de la pausa con el 

valor del intervalo. En algunas investigaciones se ha sugerido que 

la forma de la relación es lineal, es decir, que la pausa 

posreforzamiento ocupa una proporción constante del intervalo fijo 

(Lowe, Harzem y Spencer, 1979; Shull, Guilkey y Witty, 1972; 

Schneider 1969; y Neuringer y Schneider, 1968; Gibbon, 1977; Platt, 

citado en Lowe, et al., 1979). Sin embargo, otros estudios han 

sefialado que la relación entre las propiedades temporales del medio 

amLienLe y la conducta se pueden describir de una manera más 

adecua.da por una función de potencia con exponente menor a uno 

(Catania, 1970; De Casper y Zeiler, 1974, 1977; Kuch, 1974; Platt, 

Kutch y Bitgood, 1973). 

Esta discrepancia dió lugar a que otros investigadores 

estudiaran las ventajas relativas de esas dos funciones para 
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describir dicha r~lación. Por ejemplo, Lowe, Harzem y Spencer 

{1979} reportan evidencia que favorece a la función de potencia. 

Su argumento se fundamentó en estudios que trataron de 

demostrar que la función de potencia reflejaba una relación causal 

directa entre los parámetros temporales del programa de 

reforzamiento y la conducta (Catania, 1970; De Casper y Zeiler, 

1974, 1977; Kuch, 1974; Platt, Kutch y Bitgood, 1973). Además de 

esto, ya se había mencionado que la similaridad entre las funciones 

de potencia y las leyes planteadas en Psicof1sica (Stevens, 1957), 

sugerían la existencia de procesos temporales similares en las 

ejecuciones bajo programas de reforzamiento diferenciado con 

animales y las ejecuciones con humanos en psicofisica. 

En el caso de los pro!'.)'rama~ de difarenc.ictción temporal donde 

se refuerzan duraciones de respuesta o tiempos entre 

respuestas(TER's} especificas, al analizar las ejecuciones de los 

animales, se encontró que éstas eran congruentes con las leyes de 

psicofisica y se propuso la siguiente ecuación (Platt, 1979) para 

representarlo: 

M • k t• ................................................ (7) 

Donde, H es la media obtenida de la duración de la respuesta, t es 

el valor del requisito temporal, k y x son constantes; con la 

caracteristica de que estos parámetros son respectivamente, mayor 

que y menor que, 1.0. 
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En vista de que la ecuación 7, es matemáticamente idéntica a 

la ley de potencia con la que se han ajustado datos psicofisicos en 

humanos (Eisler, 1976; Staddon, 1977; Stevens, 1957}, se han 

considerado ambos procedimientos como equivalentes (De Casper y 

Zeiler, 1977). 

Otros autores como Gibbon (1977), Y Platt (1979), han 

considerado necesario tomar en cuenta la dispersión de los TER' s an 

estos programas de reforzamiento diferenciado, llegando a una 

formulación adicional. Su modelo se distingue por sus predicciones 

acerca de la variabilidad en la duración de la respuesta bajo estos 

programas proponiéndose asi otra ecuación: 

S • bM +a .............................................. (8) 

donde S, representa la desviación estándar en la duración de la 

respuesta, M la dur.ación promedio de la respuesta, a y b son 

constantes. En muchos casos a tiene un valor aproximado a cero de 

tal manera que la desviación estandar de la dur.:ición d~ la 

respuesta es una fracción constante de la media {Platt, 1979). 

Con base en la ecuación 8, que formalmente representa la ley 

de Weber, se han ajustado las ejecuciones obtenidas en programas de 

diferenciación temporal y se ha manifestado su semejanza con las 

tareas de estimación temporal en psicofisica. 
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Ho cbst~nte, se han identificado dos diferencias básicas que 

se dicP dificultan el análisis de los datos y hasta cierto punto 

cuestionan la similitud de los procesos. La primera es de orden 

metodológico: en los estudios de psicof isica con tareas de 

estimación temporal, por lo regular se presenta un estimulo de 

duración regular (un intervalo de tiempo t), al sujeto, quien debe 

dar su estimación de éste. Con programas de diferenciación temporal 

también se cuenta con un requisito tempo=al, pero a diferencia del 

procedimiento anterior, tanto las duraciones de las respuestas que 

cumplan como mínimo con este tiempo como aquéllas que lo exceden, 

son reforzadas. Esto trajo a colación diferencias sustanciales en 

las duraciones de las respuestas reforzadas, que se traducen en 

problemas en el momento de estimar las relaciones de potencia entre 

estas duraciones y el requisito temporal del programa. 

La segunda dificultad hace referencia a aspectos especificas 

de la operación del reforzamiento: a diferencia de las situaciones 

con humanos, donde la retroalimentación recibida ocurre a voluntad 

dál experimentador, en los programas de diferenci:Jción temporal las 

respuestas correctas siempre son reforzadas y las incorrectas no lo 

son. El resultado conductual de esto no refleja solamente la 

eficacia del proceso de estimación temporal, sino que podría ser el 

producto de factores que se relacionan con el resultado final de 

diferentes duraciones de las respuestas (Platt, 1979). 
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En el caso concreto del análisis de ejecuciones bajo programas 

de intervalo fijo, las dificultades arriba mencionadas no tienen 

lugar, en vista de que hay una concordancia elevada entre los 

tiempos entre reforzamientos programados y los obtenidos, además de 

que no se refuerzan expl1citamente, respuestas con una duración 

determinada (towe, Harzem y Spencer, 1979; Lowe y Wearden, 1981). 

Además, la respuesta que da fin a la pausa rara vez es reforzada y, 

por consiguiente, rara vez excede el valor del intervalo 

programado, por lo que l.:i frecuencia de reforzamient.o no 

decrementa. Por lo anterior, resulta válido el uso de la Ley de 

Potencia psi.cofisica para describir las ejecuciones en programas de 

intervalo fijo (Lowe y Wearden, 1981), considerándose para este 

análisis, a la duración media de la pausa po3reforzamiento como la 

variable pertinente. ta ecuación empleada, aunque representada por 

diferentes simbolos en varios estudios, denotaria lo mismo: 

Y• R X" ••••.....•••.•.•.•••.•••••.••••••..•••••••..•.• (9} 

Donde Y representa la media de la duración de la 

pausaposreforzamiento, X el valor del ?rograma, R y n son 

constantes empiricas. Usualmente n es menor que 1.0 ( con valores 

entre 0.46 y 0.73}. 

Para poder aplicar adecuadamente los argumentos psicofisicos 

a los resultados obtenidos en estudios con programas de Intervalo 

Fijo, se han asumido los siguientes supuestos: 
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1.- Los programas de Intervalo Fijo dan lugar a que los sujetos 

estimen el tiempo programado entre reforzadores. 

2 .- Se considera que. bajo estos programas, la duración de la 

pausa posreforzami.ento es un indicador de la estimación 

temporal. 

3.- Las variaciones en la duración de la pausa posreforzamiento 

con uno o varios valores de un programa de intervalo fijo, 

reflejan, principalmente, ajustes temporales que realiza el 

sujeto, más que algún otro factor no relacionado con ello 

(Lowe y Wearden, 1981). 

Trabajar bajo estos supuestos permitió empezar a considerar 

los resultados obtenidos con programas de intervalo fijo como 

análogos a los obtenidos con métodos de reproducción en Psicofisica 

(Guilford, 1954). El intervalo entre reforzadores constituye un 

estimulo normal y los suJet.os J.ntenLa.11 r~producirlo ha.c1cndo una 

pausa acorde a su duración o a alguna fracción de ésta. Estudios 

recientes han demostrado que, en distintas especies, la duración 

media de las pausas posreforzamiento bajo programas de intervalo 

fijo, se ajusta a la ley de potencia, y resulta en exponentes 

similares: utilizando ratas (Catania, 1970; Lowe, Harzem y Spencer, 

1979), con cuervos (Kelley y Powell, 1977) y en humanos (Lowe, 

1979). 
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Los datos generados por estas investigaciones se han 

reanalizado en trabajos posteriores, extendiendo el análisis 

psicofisico de la conducta baJo programas de intervalo fiJo y 

examinándose su concordancia con la Ley de Weber (Lowe y Wearden, 

1981). Estos estudios han demostrado que, para un amplio rango de 

valores del programa de intervalo fijo, la relación entre la media 

y la desviación estándar de la pausa posreforzamiento, concuerda 

con la Ley de Weber. No obstante, se encontró que los valores 

fraccionarios de la ley de Weber, fueron mayores a los reportados 

en experimentos de diferenciación temporal (De Casper y Zeiler, 

1977). Esta diferencia no es importante si se consideran los 

reportes de variabilidad en los valores de las fracciones de Weber, 

mencionados en diferentes experimentos sobre control temporal {De 

Casper y Zeiler, 1974;' 1977). 

Lo anterior sugiere que la desviación estándar de la pausa 

posrefor?amiento o duración de las res~uestas no es la única medida 

existente de la sensibilidad del proceso de estimación temporal de 

los sujetos, sino que también se reconoce la influencia de otros 

factores no temporales, como pueden ser las diferencias entre 

condiciones de estimulación o las características de los sujetos 

(Lowe y Wearden, 1981}. 

SegUn esto, parece razonable concluir que, la relación entre 

la media y la desviación estándar de la ·pausa posreforzamiento con 

diferentes valores de los programas de intervalo fijo, sugieren una 
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AXplicación de ~st1mación temporal congruente con la Ley de Weber. 

No ob~tante, existe una proposición alternativa para dar cuenta de 

esta posible estimación temporal. 

TEORIA ESCALAR DE ESTIMACION TEMPORAL. 

Gibbon (1977) afirma que cuando la periodicidad en la 

presentación de los eventos reforzantes es la regla, más que la 

excepción, el tiempo se convierte en la variable controladora y los 

suJetos derivan discriminaciones temporales a partir de eventos 

relevantes. Propone una explicación teórica acerca de la forma en 

que dicho control temporal modula la ejecución de los sujetos en 

una variedad de situaciones. La teoria se fundamenta en una 

propiedad relativamente simple del proceso de estimación temporal: 

la estimación escalar del tiempo. Ejemplos de dicha propiedad se 

encuentran en estudios con programas de intervalo fijo (Dews, 

1970), con programas de IV. con presentación de choques a 

intervalos fijos de tiempo (LaBarbera y Church, 1974). e incluso en 

procedimientos de evitación (Gibbon, 19711. 

La hipótesis de est1mac1ón-escalar 1Gibbon, 1971, 1972} 

propone que la conducta está directamente relacionada a los 

estimados del tiempo al retorzamiento. Los estimados. a su v~z. son 

transformaciones escalares de un "unit timer" apropiado a la 

estimación de una unidad de tiempo determinada. En los estudios 
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mencionados, los sujetos difirieron en la exactitud con la que 

estimaron el tiempo, pero se semejaron en el sentido de que sus 

estimadores resultaron ser transformaciones escalares simples del 

unit timer. Hasta ese momento, la teoria no habia especificado cómo 

se traducen los estimados de tiempo en conducta, sino solamente que 

esta traducción mantiene la propiedad escalar. El mecanismo 

especifico de traducción que propone Gibbon ( 1977) considera que la 

conducta en paradigmas experimentales correlacionados con tiempo. 

refleja expectativas de recompensa basadas en estimados escalares 

del momento en que se espera el reforzador. 

La respuesta en programas simples de reforzamiento es vista 

como el resultado de una discriminación entre la expectancia de 

reforzamiento local, O momentánea, y la ex:pectancia total de 

reforzamiento. Por lo tanto, la teoria es descrita apropiadamente 

como una teoria discriminativa de control temporal. 

El núcleo de la 111.pótc:::is di:! estimación-escalar es que la 

varianza de los estimados de tiempo incrementa con el cuadrado de 

la media, y por tanto, la explicación se centra en estos dos 

primeros momentos del fenómeno distribucional de los estimados. Lo 

anterior puede ser expresado en la siguiente relación: 

CV • 4 • K •••••••••••••••••••••••••••••••••••••••••••• (10) 
X 

donde CV es el coeficiente de variación, el numerador representa la 

desviación estándar, el denominador la media de los estimados y K 
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una fracción constante. 

La expectancia de retorzamiento está inversamente relacionada 

al tiempo al reforzamiento estimado. y puede ser considerada como 

un estimado de la tasa de reforzamiento instantánea. La 

discr1m1nación de la mejora en la expectancia es afectada al tomar 

la razón de la expectancia local o '1 inmed1ata 11
• a la expectancia 

total o 11 no discriminada". La respuesta emerge solamente cuando se 

alcanza una mejora discr1m1nable. 

Una forma de apreciar la proposición escalar, es comparándola 

con otros dos modelos, por ejemplo: registro de tiempo absoluto, y 

registro de tiempo suponiendo un proceso generador de estimados 

tipo Poisson. 

Estas opciones difieren en la manera en la cual loz mom~nto~ 

de la distribución de estimación cambian con cambios en el tamaño 

del intervalo a ser estimado. De hecho, solamente pueden ser 

diferenciados cuando se consideran las desviaciones estándar y las 

medias de las distribuciones de los estimados. 

Estas alternativas hacen predicciones muy distintas respecto 

a cambios en los momentos de las distribuciones con cambios en T. 

Los procesos Po1sson y Escalar de estimación temporal son 

alternativas más realistas para valores relativamente grandes de T, 

y no difieren en sus predicciones para el valor medio. Sin embargo, 
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sf difieren de manera critica respecto a sus predicciones para la 

desviación estándar y el coeficiente de variación. La relación de 

raiz cuadrada para el coeficiente de variación en el proceso de 

timing Poisson, significa que la "sensibilidad" o eticiencia del 

proceso de estimación se incrementa con T. En contraste, para el 

proceso de estimación escalar, el CV permanece constante y 

representa el parámetro fundamental de sensibilidad del proceso de 

estimación, comparable a la fracción de Weber (Treisman, 1963}. 

Este parámetro indica la eficacia de las capacidades de resolución 

temporal. 

En el proceso registrador temporal unitario de tie~po 

absoluto, el valor medio incrementa linealmente respecto a T 

{intervalo a estimar), 'dado que los estimados son simplemente x 

u + T - 1, donde u es la unidad de estimación. La función para la 

media, por lo tanto, tiene una pendiente de 1 y la ordenada al 

origen es igual a la media para el registrador 11nito.rio menos 1. La 

varianza no c~mbla, por lo que el Coeficiente de varíación, cambia 

inversamente con T. 

El proceso Poisson genera estimados medios que son 

proporcionales a T, puesto que la tasa de pulsos permanece 

constante, pero el conteo requerido para un estimado incrementa 

proporcionalmente a T. Sin embargo, la desvia:-ión estándar se 

incrementa proporcionalmente respecto a la raiz cuadrada de T, de 

modo que el coeficiente da variación decrementa inversamente 
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respecto d 'l'. 

En el proceso de estimación temporal escalar, la media y la 

desviacion estándar son proporcionales al intervalo a ser estimado, 

de modo que el coeiiciente de variación permanece constante. 

La invarianza en la relación entre la desviación estándar y la 

media de los estimados (como ya habia sido reportada por Shull, en 

1969) bajo distintos valores del intervalo a ser estimado (IF}. 

resulta congruente con la función lineal que relaciona la PPR con 

el IER. 

La teoria escalar de Gibbon, propuesta como una teoria 

discriminativa de control temporal, proporciona evidencia a favor 

de la hipótesis que basa la ejecución bajo programas de intervalo 

fij~ en un proceso de estimación temporal. Ambos modelos, Weber y 

escalar, se oponen a las afirmaciones de Shull (1979). pero, dada 

la relación de interdependencia que existe entre la PPR y el tiempo 

da tr~ba:Q ~n programas de intervalo fijo. su presentación puede 

evaluarse con mayor precisión en programas donde pausa 

posreforzam1ento y tiempo de trabaJo son independientes. 
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LA PAUSA Bll PROGRAMAS DB RAZOll FIJA. 

Un programa de reforzamiento de razón fija genera un patrón de 

conducta típicamente bimodal (Ferster y Skinner, 1957). El patrón 

de respuesta muestra una tasa de respuestas alta o cero respuestas. 

Bl periodo de cero respuestas ocurre, generalmente, inmediatamente 

después dE- que se presenta un reforzador y es lo que se define como 

la Pausa posreforzamiento. La pausa posreforzamiento incrementa y 

la tasa de respuesta tiende a decrementar ligeramente, conforme el 

requisito de razón aumenta. Ferster y Skinner (1957} proponen que 

la pausa posreforzamiento observada en programas de RF ocurre 

porque la presentación del reforzador actúa como un estimulo 

discriminativo de la ausencia de otro reforzamiento en el futuro 

cercano. 

En análisis posteriores se ha sugerido que el tiempo de 

trabajo y el intervalo entre reforzadores son las variables que 

controlan la longitud de la pausa post-reforzamiento en los 

programas de RF. De acuerdo con Crossman, Heaps, Nunes y Alferink 

( 1974). un camb10 en el valor del programa. es decir, en el 

requisito de respuestas a emitir, involucra un cambio simultáneo 

tanto en el tiempo de trabajo, como en el intervalo entre 

reforzadores. 

Como ya se mencionó, Shull (1979) ofreció una explicación de 

la pausa posreforzamiento en programas de razón fija e intervalo 
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fijo, que enfatiza el requisito de respuesta restante o el tiempo 

al rnforzador que sigue a la pausa, como la variable controladora. 

Afirma que la duración de la pausa no esta controlada por el 

intervalo entre reforzadores en su totalidad, sino solamente por la 

porción del intervalo ocupado por la conducta terminal, o tiempo de 

trabajo. Su propuesta se basa en el supuesto de que el tiempo de 

trabaJO y la pausa posreforzamiento son independientes, como 

resulta serlo en el caso de los programas de razón. Como ya se 

mencionó, esto no ocurre en los programas de intervalo fijo, sin 

embargo Shull desarrolló una ecuación de equilibrio que sortea esta 

aparente dificultad, y permite mantener la afirmación inicial de 

control de la pausa por tiempo de trabajo previamente 

experimentado, para ambos tipos de programa. 

Dentro de la misma línea de razonamiento, Rider y Kametani 

(1984), argumentan que en programas de reforzamiento estándar, es 

difícil di~tinguir entre el tiempo dedicado a la conducta terminal 

Y el tiempo dedicado a la conducta no-terminal, dado que la 

conducta terminal consiste de respuestas registradas. pero cabe la 

posibilidad de que los periodos entre respuesta estén constituidos 

por conducta terminal no medida. La ejecución de dichas respuestas 

consume una cantidad de tiempo relativamente pequeña, de modo que 

el supuesto de que el tiempo entre respuestas está uniformemente 

dedicado a la conducta terminal es arbitrario. Pese a ello, el 

tiempo de trabajo se estima sustrayendo la duración de la pausa 

posreforzamiento del intervalo entre reforzadores completo 1 lo cual 
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hace prácticamente imposible separar los efectos potenciales de la 

conducta terminal no medida sobre la pausa. Por ello investigaron 

la relación que hay entre tiempo de trabajo e intervalo entre 

reforzadores y la pausa, en programas de razón fija. asumiendo que 

se puede conseguir una determinación menos ambigua de la relación 

entre duración de la pausa y el tiempo de trabajo. si el estimado 

del tiempo de trabajo no se deriva del tiempo entre reforzadores. 

Dichos investigadores utilizaron un programa de RF que les 

permitió evaluar dichos efectos por separado. Para ello 1 definen a 

la conducta terminal en términos de una respuesta que puede ser 

medida de manera continua 1 en este caso, refuerzan duraciones 

especificas en que se mantiene oprimida la palanca de respuesta. 

Encuentran que la durac'ión de la pausa pos-reforzamiento incrementa 

linealmente conforme se incrementa el requisito de la respuesta. 

Sin embargo, reportan que el tiempo d~ trabajo 1 m~<lido de manera 

más precisa por medio de una respuesta continua, no es tan buen 

predictor de la duración de la pausa como lo es el tiempo entre 

reforzadores. Esto deja la posibilidad de que la pausa en programas 

de RF esté determinada por el IER, al igual que ocurre en los 

programas de IF (Rider, 1980; Nevin, 1973; y Killen, 1969). 

Aunque el hallazgo de Rider y Rametani (1984) es incongruente 

con la afirmación de Shull (1979), queda el problema de distinguir 

si son las condiciones antecedentes o las consecuentes las que 

están determinando la duración de la pausa posreforzamiento. 
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Al igual que Shull, Mazur (1991) afirma que existen varios 

indicios: de que la probabilidad de la conducta instrumental en 

programas de razón es altamente dependiente de la proximidad en el 

tiempo al siguiente reforzador. 

Un tipo de evidencia proviene de los programas mllltiples RF 

(mult). En estos, el sujeto es expuesto a dos o más valores 

diferentes del programa de razón, con cada programa señalado por 

su propio estimulo discriminativo. Crossman (1968), por ejemplo, 

presentó a palomas un programa múltiple RFlO RFlOO, en el cual los 

componentes alternaron después de cada reforzador. Crossman 

encontró que la duración de la pausa posref orzamiento dependió del 

tamaño del requisito por venir. no del tamaño del requisito 

precedente. Resultados similares han sido reportados por Davison y 

Over (1966); Hintz, Hourer y Gofseyeff (1967) y Schuster (1959). 

Otra fuente de evidencia viene de los patrones de conducta 

observados en programas RF mezclados, en los cuales ningún estimulo 

discriminat1vo externo indica cuál programa de RF esta en efecto. 

Si la secuencia de componentes es regular, la conducta es similar 

a la observada en programas mlllt1ples -grandes pausas preceden al 

inicio de la respuesta cuando el programa RF mayor esta en efecto 

(Crossman, 1971; Findley, 1962; Keehn, 1971. citados en Hazur). Sin 

embargo, si los componentes alternan aleatoriamente, después de 

cada reforzador el sujeto no puede saber cual componente esta en 

efecto, sino hasta completar la razón. En tales programas, Ferster 
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y Skinner ( 1957) y Crossman y Silverman ( 1973) observaron un 

fenómeno llamado preparación ( "priming11
). Después de una pausa 

posreforzamiento pequefia, el organismo emite un estallido de 

respuestas aproximadamente igual al valor del RF más pequeiio; si no 

ocurre la entrega del reforzador, se observa una pausa cuya 

longitud está determinada por el valor del programa RF más grande. 

La ausencia de reforzador, una vez cubierto el requisito de razón 

más pequeño, indica que el programa con requisito más grande está 

vigente. Este patrón de conducta sugiere que siempre que sea 

posible, el organismo predecirá el nllmero de respuestas que deben 

emitirse antes de la entrega del siguiente reforzador, y por 

consiguiente, que la longitud de la pausa estará determinada por 

dicho requisito instr~mental. 

Evidencia adicional proviene del examen de lo que se ha 

llamado las pau::a::: dcntro-dc-1.::.-r.:i::én. H.J.7l intorrupcior..cs da 1'1 

respuesta dentro de una sola carrera, otras pausas además de las 

pausas posreforzamiento. Powell (1970) dividió en cinco partes la 

carrera de respuestas, y contó el número de pausas 

dentro-de-la-razón con duración mayor de 5 seg. Encontró el mayor 

número de pausas en el primer quinto, con las pausas decrementando 

cada vez ~ás en los bins restantes. 

Todos esos hallazgos apoyan la afirmación de que la 

probabilidad de la respuesta instrumental depende del número de 

respuestas que deben ser emitidas antes de que se entregue el 
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siguiente reforzador, fundamentando la afirmación de que la 

probabilidad de la conducta instrumental está inversamente 

relacionada al tamafio del requisito instrumental restante. 

En consideración de los hallazgos anteriores, Hazur ( 1991) 

propone un modelo. que prueba con el método de simulación por 

computadora, el cual consiste en un programa que incorpora las 

ecuaciones del modelo, utilizando un generador de nümeros 

aleatorios para introducir la variabilidad que permitiera simular 

la conducta momento-a-momento de un organismo bajo un programa de 

razón. Para cada segundo de tiempo de sesión simulada, la 

computadora eligió una de tres categorias conductuales: conducta 

instrumental, contingente u otra. La regla básica de elección se 

basa en un principio de igualación momentánea: se asume que para 

cada segunto t, se puede asignar un valar efectivo no negativo a 

cada categoria conductual i, vi,t• por lo que la probabilídad P(i,t) 

de que la conducta i ocurrirá en el tiempo t., iguala el valor 

efectivo relativo de todas las conductas posibles en el tiempo t: 

p (i, t) V¡ 'C • • •. •. • •. • • •. • • •• • ••• •. • •• • • • • • • • • • • • (11) 

t v, 't 
l 

para todas las posibles conductas desde i hasta n. Esta clase de 

regla de decisión probabilistica tiene varios precedentes (como en 

Herrnstein, 1961: Luce. 1959: Tversky, 1972), pero en este modelo 

se enfatizan los cambios momento-a-momento que pueden ocurrir en 
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los valores conductuales. 

En un programa de reforzamiento, tan pronto como el reforzador 

ya no está disponible, la conducta contingente ya no puede ocurrir, 

de modo que la Ecuación (11) se reduce a: 

p (I, t) .. __ v~r~•-t __ 
VI 

1 
t + Vo 

1 
t • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • • (12) 

donde I se refiere a la conducta instrumental y O se refiere a 

otras conductas. Para completar el modelo se deben especificar los 

procedimientos para calcular los valores efectivos de la conducta 

instrumental y de otras conductas. 

El valor efectivo de la conducta en el tiempo t depende, en 

parte, d~ cuál conduct.:i :;e eligió en el mom'3nto t-1, pues la 

computadora está sesgada por un parámetro de inercia hacia la 

selección de cualquier conducta que haya sido elegida en el segundo 

previo. Sin dicho parámetro, el modelo predeciría oscilaciones 

rápidas entre las conductas. El modelo de Mazur adopta una solución 

sencilla al problema de obtener estallidos de conducta: asume que 

cada conducta i tiene un valor absoluto Vi, que no depende de la 

conducta que ocurrió al último, pero que el valor efectivo si se ve 

afectado. Para todas las conductas el valor efectivo es igual al 

valor absoluto, excepto para la última conducta que haya ocurrido, 

ya que el parámetro de inercia S amplifica su valor efectivo: 
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v.11 e = V1 si la conducta i no ocurrió en el momento t - 1 ••• (13) 

v1 , e • sV1 si la conducta i ocurrió en el momento t - 1 ••• (14) 

Dado que la escala de valores no tiene unidades absolutas, v0 fue 

determinado arbitrariamente en l. Al calcular v1, el modelo asume 

que la conducta instrumental típica, como picar la tecla u oprimir 

la palanca, tiene un valor de cero en linea base, y que deriva todo 

su valor del hecho de que lleva a la conducta contingente. Por esta 

razón, el valor absoluto de la conducta instrumental no puede ser 

mayor que el valor de la conducta contingente, pero se puede 

aproximar a él con requisitos de razón muy pequeños. La ecuación 

para v1 tiene en cuenta c~atro factores que se sabe afectan la 

respuesta instrumental: (1) valor de la conducta contingente (que 

refleja el nivel de privación subjetivo dal ~uj~to ~on r~sr@~to ~ 

ese reforzador en particular), (2) la magnitud del reforzador. (3) 

el tamafio del requisito instrumental restante, y (4) el esfuerzo de 

la respuesta instrumental. Dado que el modelo mide todas las 

conductas por su duración, tanto la magnitud del reforzador como e1 

tamaño de la razón se traducen a unidades de tiempo. Cada uno de 

esos requisitos restringe las formas admisibles para una ecuación 

del vaior de la conducta instrumental; la siguiente se eligió 

porque es una de las ecuaciones más simples que cubre todos los 

requisitos: 
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Vz = Ve ( Te ) ••••. • ••••. • •• • ••• • ••••• • •. • •• (15) 
Te+ ( T.r, e )R 

donde Ve es el valor absoluto de la conducta contingente, Te es la 

duración del reforzador, y R es una medida del esfuerzo de la 

respuesta. Tl,t es la cantidad de respuesta instrumental (medida en 

segundos) que debe ser ejecutada en el momento antes de la 

entrega del siguiente reforzador. Note que T¡,t no refleja los 

requisitos totales del programa sino el requisito que está en 

efecto en un momento particular. 

Como en la Ecuación (15}, v1 no es sensible a los cambios en 

R si la conducta instrumental tiene una duración de un segundo, se 

corrigió este proble,ma sustituyendo la expresión {Ti,t> 1 por 

(Tr,t + 1)1 - 1, lo que lleva a: 

Te ) ••••...••...•••..••••...•••••. (16) 
Te+ (T.r, c•l)R-1 

Independientemente del tamafio de Ti,t su efecto sobre v1 se 

incrementa si R > 1 y se decrementa si R < 1. 

Como resultado de ello, la función que relaciona TJ,t y v1 , 

muestra cómo el valor hipotético de la conducta instrumental 

declina profundamente como función del incremento del requisito 

instrumental. En estudios previos se han propuesto funciones de 

forma similar para describir la relación entre la fortaleza o valor 
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de una conducta instrumental y la cantidad de tiempo que separa al 

sujeto del siguiente reforzador (e. q. Ainslie, 1975; Chung Y 

Herrnstein, 1967; Hull, 1943; Logan, 1965). 

La operación del modelo cuando simula la ejecución en 

programas de RF simples es como sigue: al término de cada periodo 

de reforzamiento, puesto que la conducta contingente ya no se puede 

presentar, la simulación regresa momentáneamente a la categoría de 

otras conductas, y el parámetro de inercia favorece su permanencia 

( v0,t = sv0 y Vz.t = v1). En tanto que la categoría otras conductas 

es elegida por la simulación, los valores de v0,1 y vl.t no cambian, 

dado que el parámetro de inercia continúa favoreciendo otras 

conductas, y Tz,t no se ve reducido. En otras palabras, la 

prob~bilidad de cambiar a la conducta instrumental es constante 

durante cada segundo de la PPR. cuando la primera respuesta 

instrumental ocurre, el parámetro de inercia favorece la 

cont1nuac16n de la respuesta instrumental (ahora v0,1 y Vr.t = sv1). 

La probabilidad de cambiar a otra conducta disminuye cada vez que 

ocurre la conducta instrumental dado que el decremento en el tamaño 

de Tr.t• incrementa el valor de la respuesta instrumental V¡· En la 

práctica, cada vez que la PPR simulada finaliza por la elección de 

la conducta instrumental, ésta continua hasta que se presenta el 

reforzador. 

Cuando esto ocurre, se utiliza la ecuación 11 para simular una 

elección entre conducta contingente y otra conducta. En la 
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simulación v1 es igual a cero siempre que la conducta contingente 

esté disponible, y el parámetro de inercia favorece a la conducta 

contingente sobre otras conductas al inicio de cada periodo de 

reforzamiento ( vc,t = SVc y v0,t = v0 ). El parámetro de inercia 

favorece inicialmente a la conducta contingente por la siguiente 

razón: la conducta instrumental ocurre siempre justo antes de un 

periodo de reforzamiento. Dado que la conducta instrumental 

presumiblemente ocurre solamente porque hace posible a la conducta 

contingente, puede ser considerada como parte de una categoría más 

amplia de conductas .. relacionadas al reforzador, y la simulación 

favorece la continuación de esta categoría (vía la conducta 

contingente). En cualquier caso, la predicción del modelo acerca de 

la conducta durante los periodos de reforzamiento no puede ser 

probada sobre la base de estudios publicados, puesto que la 

conducta durante los periodos de reforzamiento no ha sido 

registrada. La creencia tácita de muchos investigadores parece ser 

que, excepto por el tiempo necesario para alcanzar el reforzador, 

el sujeto lleva a cabo solamente conducta contingenl~ durante el 

periodo de reforzamiento. 

A fin de simular la ejecución en estos programas, para 

trasladar el requisito de RF en segundos de respuesta instrumental, 

fue necesario estimar la tasa de respuesta local promedio, es 

decir, la tasa cuando tanto la pausa posreforzamiento como las 

pausas dentro de la razón se excluyen de la base temporal, lo que 

resulta en tasas de respuesta virtualmente constantes {Powell, 
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1970). Tanto este valor como el de Te se determinan a partir las 

duraciones reportadas en otros estudios. Los valores de Ve y R, se 

trataron como ;iarámetros libres, con la única restricción de 

mantenerlos constantes en cada réplica de estudios que manipulasen 

el mismo tipo de sujetos y de respuesta instrumental (primer 

criterio para la simulación). 

Como segundo criterio, se estipuló que cuando una variable 

independiente se cambia de estudio a estudio, o de condición a 

condición, se debería hacer un cambio en el parámetro 

correspondiente. 

El tercer criterio fue determinar cuántas distintas 

caracteristicas de los datos pueden ser explicadas por el modelo, 

una vez que se han estimado los dos parámetros libres. 

Dada la reola de elección probabilistica del modelo. se 

predicen duraciones de la PPP. con una distribución exponencial. 

Cuando un programa de reforzamiento permite el acceso libre a 

la conducta contingente, se observan grandes decrementos en la 

respuesta instrumental. Un decremento en la respuesta instrumental 

también se puede obtener al dar libre acceso a los sujetos al 

reforzador antes de la sesión. Dar cuenta de los efectos de 

saciedad sobre las probabilidades de las conductas instrumental y 

contingente, continúa siendo un reto para un modelo molecular. 
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Al respecto, después de examinar la conducta de ratas, gatos 

y un mono bajo programas de RF, Sidman y Stebbins (1954} redujeron 

los niveles de privación con alimentación previa a la sesión. Esto 

resultó en pausas posreforzamiento mucho más largas, pero una vez 

que los sujetos empezaron a responder, sus tasas de respuesta 

permanecieron sin cambio a pesar de sus niveles de privación. Este 

estudio proporcionó más apoyo al supuesto del modelo acerca de la 

constancia de las tasas locales en programas de RF. Con sus 

programas de razón relativamente pequefios (RF 20 a RF 25}, Sidman 

y Stebbins casi no observaron pausas-dentro-de-la-razón, 

independientemente de los niveles de privación de los sujetos. 

Halott (1966) obtuvo resultados distintos con pichones bajo un 

programa RF 64. Al igual que Sidman y Stebb1ns, Halott observó 

pausas posreforzamiento más largas cuando los sujetos fueron 

alimcntajo~ pr-?vi:i.m?.nte. pero encontró que las tasas de carrera 

fueron menores, especialmente al inicio de una carrera. Para 

determinar si el modelo puede reconciliar los hallazgos de estos 

dos estudios, se corrieron simulaciones con R igual a 1.27 y ~ 

variando entre 200 y 8, para representar grandes cambios en el 

nivel de privación. En la simulación del programa mayor (P.F 64), 

las PPR se alargaron conforme el valor de Ve fue disminuyendo hacia 

8, y aparecieron numerosas pausas dentro-de-la-razón (ocupando 

alrededor del 25% del tiempo total de sesión simulada). Para 

igualar el análisis de Halott, se calcularon las tasas de respuesta 

de manera separada para bloques sucesivos de 16-respuestas, de cada 

carrera. Al igual que en los resultados de Malott, las tasas de 
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carrera fueron más bajas durante el prime·r bloque de 16-respuestas, 

y los bloques sucesivos tuvieron tasas de carrera crecientes. En 

la simulación del programa más pequefio de Sidman y Stebbins (RF 

25), ocurrieron muy pocas pausas-dentro-de la razón con Ve = 8, que 

comprendieron menos del 5% del tiempo de sesión simulada. 

Por lo tanto el modelo puede dar cuenta de las principales 

caracteristicas cualitativas de la ejecución en RF con niveles 

reducidos de privación: {l) Con razones pequeñas las PPR se vuelven 

más grandes, pero a causa del parámetro de inercia y los valores 

pequeños de Tl.t, hubo pocas pausas-dentro-de-la-razón. ( 2) Debido 

a los grandes valores de Tt,t asociados con las razones mayores, 

las duracion~s de las PPR se incrementaron mucho, y aparecieron las 

pausas-dentro-de-la-razón. (3) Esas pausas-dentro-de-la-razón son 

mayores y más numerosas cerca del inicio de la carrera. Como 

consecuencia, las tasas de carrera son más bajas al inicio, y se 

incrementa de manera estable en porciones sucesivas de una carrera 

promedio. 

Resumiendo. los supuestos básicos del modelo son: En cada 

segundo la probabilidad de una conducta depende de su valor 

efectivo relativo a los valores efectivos de todas las otras 

posibles conductas. El parámetro de inercia s incrementa el valor 

efectivo de la conducta que ocurrió en el segundo previo. El valor 

absoluto de la conducta instrumental depende del valor absoluto de 

la conducta contingente, la duración del reforzador, la duración de 
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la conducta instrumental restante antes del reforzamiento, Y el 

esfuerzo involucrado en la respuesta instrumental. 

El modelo propuesto por Hazur fue capaz de simular la conducta 

bajo programas de razón fija, probando los efectos del tamafio de la 

razón, de la magnitud del reforzador, del esfuerzo de la respuesta, 

prediciendo de manera exitosa las duraciones promedio de las pausas 

posreforzamiento, la forma de las distribuciones de frecuencia de 

la pausa posreforzamiento, la probabilidad de las pausas dentro de 

la razón, y las duración total de conducta instrumental y 

contingente. Respecto a las aplicaciones a otros programas de 

razón, también fue capaz de reproducir las ejecuciones de programas 

como los mixtos, los RV; y los cambios en el valor del reforzador. 

Lo anterior parece aportar evidencia de que la conducta bajo 

programas de razón está bajo el control del requisito instrumental 

restante, y que esto, a su vez, determina la duración de la pausa 

posreforzamiento, y no necesariamente de factores temporales 

vinculados con el IER. 

LA BJBCUCION BN PROGRAMAS DE REFORZAMIENTO DE IF Y RP Y LA PAUSA 

POSRBFORZAMIBNTO. 

Como ya se mencionó, los programas de reforzamiento de 

Intervalo Fijo ( IF) y de Razón Fija ( RF), producen patrones de 

comportamiento semejantes: en ambos programas, el animal divide el 
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intervalo entre reforzadores (IER) en dos periodos sucesivos de 

pausa y trabajo (López, 1991). En ambos casos, también, la pausa 

posreforzamiento (PPR) incrementa como función de incrementos en el 

IER ( Rider y Kametani, 1984; Lowe, Harzem y Spencer, 1979; Powell, 

1968; Lyon, 1968). 

Otras propiedades que caracterizan a estos programas se 

refieren a la relación PPR, tiempo de carrera e IER {López, 1991). 

Los programas IF mantienen un IER constante sobre amplias 

variaciones en el tamaño de la pausa y en la tasa de carrera, 

mientras que en los programas RF las variaciones en estos índices 

conductuales están directamente relacionadas con cambios en el 

valor del IER (Capehart, et al., 1980; Shull, 1979). 

Se deben señalar las distintas propiedades de programación en 

estos programas: en los programas de IF, el IER mínimo es fijado 

por el experimentador y es aproximado de manera muy cercana por el 

sujeto, que generalmente empieza a responder antes del fin del 

intervalo. Existe una relación inversa entre la PPR y el tiempo 

invertido en responder, porque el IER es relativamente constante. 

En contraste, en los programas de RF no existe un IER minimo, 

a no ser el requerido para cumplir con el requisito de número,por 

lo que la PPR y el tiempo de trabajo son independientes. La suma de 

estos dos periodos es lo que determina el limite inferior del IER. 

Por tanto, el incremento en el requisito de razón, que implica un 
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incremento correspondiente en el tiempo de trabajo, se asocia con 

el alargamiento del intervalo entre reforzadores. 

Bn IF se afirma que la conducta está controlada por la 

relación temporal entre un evento pasado (la entrega del 

reforzador) y la siguiente entrega del reforzador, es decir, por el 

intervalo entre reforzadores, a lo que se le ha denominado control 

temporal. Una manera de describir este control temporal por la 

recompensa alimenticia consiste en decir que la comida reinicia el 

"reloj interno" del animal, y que la respuesta se inicia cuando el 

reloj alcanza un valor que es una proporción, aproximadamente 

constante, de T (valor del IF). De acuerdo con esta postura, el 

intervalo entre reforzadores impone un limite, que es el valor 

mismo del intervalo, ~l cual a su vez es el determinante dE la 

duración de la pausa. 

En los programas de RF se asume que la conducta del organismo 

está controlada por un estimulo presente en el momento de 

responder, la propia respuesta del organismo o el tiempo al 

reforzador (Shull, 1979). De acuerdo con Mazur (1991) el organismo 

evalúa cuán lejos se halla de ser reforzado, transformando el 

requisito de razón a esfuerzo y a distancia temporal, mediante una 

regla de elección probabilística de maximización momentánea, la 

cual determina en qué momento dará inicio la respuesta 

instrumental. 
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La evidencia experimental parece llevar a la conclusión de que 

la ejecución bajo cada uno de estos programas se debe a dos 

procesos distintos. 

Por una parte, hay hallazgos que sugieren que la asignación de 

tiempo a uno y otro periodo sigue diferentes reglas. Por ejemplo, 

existen informes de que la función que relaciona PPR/IER es lineal. 

en el caso de los programas de Razón Fija y negativamente acelerada 

en los programas de Intervalo Fijo. La curva de densidad de 

probabilidades de la PPR tiende a crecer conforme transcurre el 

tiempo desde la entrega del reforzador en los programas de IF 

(Capehart, Eckerman, Guilkey y Shull; 1980), en tanto que en los 

programas de RF, se mantiene relativamente constante. 

Por otra parte,, la PPR promedio en programas de Intervalo Fijo 

es altamente insensible a manipulaciones tales como magnitud de 

reforzamiento (Lowe, Davey y Harzem, 1974) y a la acción de 

diferentes fármacos, en tanto que en los programas de Razón Fija, 

la PPR promedio se muestra altamente sensible a dichas 

manipulaciones (Lowe, Davey y Harzem, 1974; Shull, 1979). 

De lo anterior surge la interrogante de qué variables están 

determiriando la pausa posreforzamiento en estos programas: factores 

de tipo temporal o probabilístico. 
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DBTBRMIXAllTBS DB lJ\ PAUSA EH IF Y RF. 

En un estudio Capehart, Eckerman, Guilkey y Shull (1980), 

comparan de manera directa los programas de razón fija y de 

intervalo fijo para evaluar, primero, si la pausa está controlada 

de igual manera por el tiempo entre reforzadores en estos 

programas, como proponen Killeen (1969) y Nevin (1973). Para tener 

IERs comparables, ajustaron los IER del Intervalo FiJO para que 

igualaran al IER promedio obtenido previamente en programas de 

Razón Fija; sus resultados indican que si bien la mediana de la 

pausa estuvo directamente relacionada a la mediana del IER 

(intervalo o tiempo entre reforzadores), en ambos programas, 

también es cierto que ocupó una proporción más pequeña del 

intervalo para RF cortos, que para IF cortos con intervalos entre 

reforzadores comparables. Asimismo, mencionan que la pausa ocupó 

una proporción creciente mayor del tiempo entre reforzadores para 

RF mayores, que para los programas de intervalo con IER 

comparables. 

Lo anterior parece confirmar que el tiempo entre reforzadores 

no controla de igual manera la pausa en los dos tipos de programa, 

porque la pausa tiene una relación al reforzador diferente en cada 

caso. 

Posteriormente llevan a cabo un análisis de las distribuciones 

de pausas. Realizan una transformación para obtener una 
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distribución de pausas mayores que un valor t particular (pausas 

por oportunidad). La razón de este análisis es que a diferencia de 

la tasa de respuesta, la distribución de frecuencias de las pausas 

proporciona una posible medida de la probabilidad de iniciar la 

conducta terminal que no presenta las dif1cultades asociadas a la 

medición del número de respuestas terminales previas o del tiempo 

transcurrido desde el inicio de la conducta terminal. 

Esta distribuc1ón representa la Probabilidad Condicional de 

term1nac1ón de la pausa para cada momento en el IER. Utilizan 

logaritmos para graf1car las funciones, pues el logaritmo será: (a) 

una función lineal decreciente cuando la probabilidad sea constante 

a lo largo del tiempo; {b) una funció11 cóncava hacia abaJo cuando 

haya una probab1l1dad creciente de terminación de la pausa; y (e} 

una función cor.vi:>;a cuando haya una probabilidad decrec1ent¿ de 

terminar la pausa. Encuentrar1 que la probabilidad condicional de 

term1nac16n de la pausa fue constante a lo largo del tiempo para el 

programa RF: L=1s f11~~io::.c:: fu.~iun J.1neales. en algunos casos 

después de una breve demora. Po= el c0ntrar10. ~n los programas IF 

la probabilidad de terminación de la pausa se incrementó a lo largo 

del tiempo; la funcion fue cóncava hacia aba10. Concluyen que se 

debe rechaz~r la h1pótes1s de que la pausa está controlada de igual 

manera por el tiempo promedio entre reforzadores y que por lo tanto 

es comparable entre RF e IF. Quizás la pausa promedio esté 

controlada por alguna caracteristica de la d1str1buc1ón d~ lER, 

distinta de su valor promedio. 
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Su segundo objetivo fue probar si la var.iabilidad en la 

distribución de los reforzadores en el tiempo controla a la pausa 

en ambos tipos de programa. Una manera en que la variabilidad 

podria operar es afectando la densidad local de reforzamiento. en 

diferentes momentos desde el Ultimo reforzador. En los programas de 

IF casi todos los reforzadores ocurren dentro de una porción de 

tiempo relativamente pequefia, después del final del IF, de modo que 

la densidad local de reforzamiento es alta al final del IF y baja 

o cero en otros momentos. En los programas de RF, en contraste, los 

reforzadores están más ampliamente distribuidos en el tiempo. De 

hecho, como función del tiempo desde el último reforzador, la 

densidad local de reforzadores permanece en cero por un momento. se 

incrementa por un breve periodo y permanece más o menos constante 

para una gran.porción del rango de IERs. 

i:;n los prr;igrama~ de intcr·:.:..lo. la to..::.ci üt: rttspuesta en un 

momento particular. desde el último reforzador. está corroL.icionada 

con la densidad local de reforzadores en ese momento ( Catania y 

Reynolds, 1968). Por lo tanto. la tendencia a re.in1c.iar la 

respuesta después de una pausa en programas RF e IF, está 

controlada de manera similar. La probabilidad continuamente 

creciente de terminación de la pausa en IF. y la probal>ilidad 

relativamente constante después de un elevamiento inicial en los 

programas de RF, son congruentes con esta interpretación. 
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Si las densidades de reforzamiento en diferentes momentos 

desde el último reforzador, controlaran la probabilidad de 

terminación de la pausa de manera similar en programas de IF y RF, 

debería ser posible generar una distribución de pausas parecida a 

una de RF, utilizando un programa de IV que proporcione una 

distribución similar de intervalos entre reforzadores. Para ello 

Capehart et. al. (1980}, utilizan un procedimiento de IV-acoplado. 

Reportan que la mediana de la pausa incrementó como una función del 

IER mediano, para los programas RF tanto como para los IV­

acoplados. Respecto a la distribución de pausas mayores que 

cualquier valor particular de tiempo desde el último reforzador, 

encuentran que en los programas de RF esas funciones fueron. con 

frecuencia, descritas de manera razonable por una linea recta, 

mientras que la funciones de los IV-acoplados fueron cóncavas hacia 

abajo. De nuevo, si, a partir de estas funciones, se determina la 

probabilidad de finalizar la pausa como función del tiempo 

transcurrido desde el último reforzador, se observa que para los RF 

esa probabilidad ~s baja dc:::;pués del L:eiorzador, se incrementa 

durante un breve periodo, y luego permanece más o menos constante 

por el resto del IER. Para los IV-acoplados, en contraste, la 

probabilidad de terminar la pausa generalmente se incrementa de 

manera continua. como función del tiempo transcurrido. Esto 

demuestra que una vez controlada la densidad local de 

reforzamiento. los programas de RF e IF determinan la terminación 

de la pausa debido a distintos factores. 
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ta pregunta que dirigió los experimentos íue si los programas 

de RF e IF controlan la pausa posreforzamiento de manera comparable 

cuando estos programas generan IERs similares. Este podría ser el 

resultado si, por ejemplo, el momento desde el Ultimo reforzador 

actuara como un estimulo para inducir la respuesta, como función de 

(a) la frecuencia relativa de reforzadores asociados previamente 

con ese tiempo, y (b) la similitud de ese tiempo a otros tiempos 

previamente asociados con los reforzadores; los resultados 

sugieren, sin embargo, que los programas RF e IF no controlan la 

pausa de manera similar aún cuando sus IERs sean similares. 

Sin embargo, los datos derivados de ambos programas son 

congruentes con una explicación alternativa que enfatiza el tiempo 

o número de respuestas 'restante como determinante de la pausa. Esta 

variable podr ia ser vista como una demora de reforzamiento que 

sigue a la transición de la pausa a la respuesta terminal o a un 

costo por reforzador. 

No existe consenso aún sobre cómo esas variables pueden 

controlar la respuesta y la pausa. Existen precedentes para el 

punto de vista de que demoras de reforzamiento o costo de respuesta 

crecientes, decrementan la probabilidad durante cualquier intervalo 

pequeño de tiempo de iniciar la respuesta terminal (Shull, 1979; 

Staddon y Simmelhag, 1971). Por lo tanto, la duración de la pausa 

podría representar el número de pequeños intervalos consecutivos 

durante los cuales no se inicia la respuesta terminal, más 
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cualquier tiempo adicional que sigue a la iniciación de la 

respuesta terminal hasta la primer respuesta terminal registrada. 

Dada la naturaleza probabilística del procesa, el nómero de 

pequeños intervalos sucesivos sin transición a la conducta terminal 

podr1a variar bajo condiciones constantes del programa, y las 

pausas también deberian de variar. La relación entre la pausa 

posreforzamiento promedio y el tamafio del RF, puede ser un ejemplo 

de una relación más general entre demora de reforzamiento o costo 

de respuesta y la probabilidad de iniciar la conducta terminal. 

Con una contingencia de razón, la cantidad promedio de tiempo de 

trabajo hasta el reforzamiento impone un limite inferior (que 

depende de la velocidad con la que el animal responde} 

independientemente del tiempo de pausa, de modo que no puede ser 

reforzado de forma diferenciada. Si esto es asi. el tiempo restante 

al reforzamiento o la cantidad de respuesta ter~inal es ~a 

principal variable controladora, y la iniciación de la conducta 

terminal deberia ser independiente del tiempo de pausa 

transcurrido. En los programas de IF, como en le.: de PF. interviene 

alquna cantidad de tiempo y conducta entre el final de la pausa y 

el contacto con el siguiente reforzador. Este tiempo restante de 

respuesta podria controlar la probabilidad de iniciar la respuesta 

terminal en lf de lJ. misma manera que en programas RP e IF 

iniciados con ·respuesta. A diferencia de los programas RF e IF 

iniciado por respuesta, en los programas de IF el tiempo y el 

trabajo hasta el reforzador, son funciones decrecientes de la 
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pausa, y se aproximan a cero cuando la pausa excede el valor del 

IF. 

Para afrontar esta complicación se han propuesto dos 

aproximaciones. La primera se basa en el supuesto de que la pausa 

actúa como un estímulo que controla diferenciadamente la 

probabilidad de iniciar la respuesta terminal debido a asociaciones 

pasadas entr.e duraciones de la pausa y las demcr3s que se siguen. 

La segunda se basa en el supuesto de que las asociaciones pasadas 

entre duraciones de las pausas y las demoras que les siguen no son 

efectivas para controlar dif erencialmente a partir del tiempo de 

pausa transcurrido, sino únicamente que las diferentes demoras 

entran dentro de una ecuación de equilibrio. 

La primera aproximación es la más convencional ( Dews, 1962 .. 

1970; Gibbon, 1977). La idea es, simplemente, que en el curso del 

ajuste al programa de IF, el sujeto inicia la respuesta terminal en 

diferentes momentos de pausa y experimenta las diferentes demoras 

asociadas con los diferentes ti~mpos de inicio. Por lo tanto, si el 

tiempo de la pausa es susceptible de reforzamiento diferenciado, la 

probabilidad de iniciar la conducta terminal debería incrementarse 

como función de tiempo de pausa. Las funciones cóncavas hacia abajo 

de los IF e IV-acoplados demuestran que la probabilidad de iniciar 

la respuesta incrementa con el tiempo de pausa. Esta observación es 

consistente con una explicación de discriminación temporal. de 

igual manera que resulta consistente el que la pausa promedio 
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incremente como función del IF. Cambiar el IP debería provocar un 

cambio correspondiente en el tiempo o respuesta restante que siga 

a cualquier duración de pausa dada. También la probabilidad de 

iniciar la conducta terminal. en cualquier intervalo pequefio 

durante la pausa deberia cambiar inversamente con el IF. Una 

predicción más exacta requeriría una descripción precisa de la 

relación entre demora z• probabilidad de iniciar la conducta 

terffiinal. Si, por ejemplo, esa relación es invariante cuando todos 

los intervalos de tiempo se expresan relativos a la duración del IF 

(Dews, 1969; Gibbon. 1977; Killeen, 1975), la pausa promedio 

debería variar como una proporción constante del IF. El que las 

pausas no ocupen una proporción constante no contradice esta 

explicación, sino que implica que la demor~ no puede 3er descrita 

únicamente como una proporción del IF. 

La segunda explicación de la pausa en IF también se ajusta a 

los datos disponibl¿s. La idea básica es que las demoras de 

reforzamiento previamente es t.ablecen una 

probabilidad de iniciar la conducta terminal que es independiente 

de la duración de la pausa. 

Para desarrollar esta aproximación es necesario deriva4 una 

solución de equil1brio dado que las demoras previamente 

experimentadas en IF son determ1nadas conjuntamente por la duración 

del IF y por la duración de las pausas previas. En otras palabras, 

cuando las pausas son mayores que un valor de equilibrio, las 
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demoras cortas resultantes elevarán uniformemente la probabilidad 

de iniciar la conducta terminal, y causarán que la pausa promedio 

se acorte. De igual manera, si las pausas son más cortas que el 

valor de equilibrio, las demoras largas resultantes disminuirán la 

probabilidad de iniciar la conducte terminal y causarán que la 

pausa promedio se alargue. Cuando las pausas igualan el valor de 

equilibrio, las demoras resultantes producirán un nivel de 

probabilidad que, en promedio, generará a su vez las mismas 

duraciones de la pausa, de nuevo. se dice "en promedio" porque se 

asume que la naturaleza probabilística del proceso generará 

variabilidad. La solución de equilibrio muestra que la pausa varia 

proporcionalmente con el IF, o el IER, aunque se asume que la 

variable controladora es la duración absoluta de las demoras 

previamente experimentadas, que siguieron a la iniciación de la 

conducta terminal. Mientras que la explicación de discriminaci6n 

temporal descansa en un mecanismo parecido a la ley de Weber para 

representar el "tiempo relativo" como la dimensión estimulo 

efectiva, la segunda explicación es capaz de dar cuenta de la 

relación entre tiempo relativo y pausa, por la duración absoluta de 

la demora. 

El problema principal de esta aproximación de discriminación 

no temporal es reconciliar el supuesto de independencia entre la 

probabilidad de iniciación y la duración de la pausa, con las 

funciones obviamente crecientes que relacionan la probabilidad de 

responder con la duración de la pausa, obtenidas en programas de IF 
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e IV. en este experimento. Una posible solución se basa en la idea 

expresada anteriormente de que entre la iniciación de la respuesta 

terminal la primera respuesta terminal registrada podria 

intervenir algur. tiempo. Recordemos la sugerencia de que la 

probabilidad elevada de la respuesta sobre duraciones de la pausa 

tempranas par-a programas RF podría representar un tiempo de 

conducta terminal ne medida Cesto es. tiempo desd@ la 1ni=iac1ón de 

la conducta terminal hasta la emis1on y registro de un picotazo 

suficientemente fuerte y dirigido). Las contingencias inherentes a 

los programas de RF podr ian operar para mantener este tiempo corto, 

ya que cualquier tiempo gastado en conducta terminal no medida 

ante.s del primer picotazo efectivo, tiene poco efecto respecto a la 

duración la conducta terminal o a la duracion de las respuestas por 

reforzador. En contraste, en los programas de intervalo fiJo. se 

podría esperar de manera razonable que este tiempo fuera mayor y 

más variable, dado que el tiempo a la entrega del reforzador está 

determinado por el valor mismo del programa y no por el tiempo de 

trabajo. Sl así fuPra. e::t.c periu<lo cie conducta terminal no medida, 

de duración variable. podria producir la concavidad hacia abaJo en 

las distribuciones acumulativas. Si una secuencia de act1v1dades no 

medidas finaliza con una respuesta medida. la probabilidad de 

observar la respuesta medida podria incrementar con el tiempo aún 

si la probabilidad de terminar cada miembro de la secuencia es 

independiente del tiempo íHcGill. 1963; McG1ll y Gibbon, 1965). El 

que las tasas de carrera sean mayores en programas de RF que en lF, 

es consistente con la idea de que los programas de Razón FiJa 
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seleccionan más fuertemente conducta terminal medida que no medida, 

que los programas de Intervalo Fijo. 

Los datos de Capehart et al. { 1980) sugieren que la 

formulación de Shull ( 1980 l describe adecuadamente la relación 

entre PPR e IER en ambos tipos de programa, RF e IF. Sin embargo, 

Capehart et al. obtuvieron pendientes menos prcnunciadds para los 

ZF que para los RF en dos de tres sujetos, quizá porque el !ER 

depende de la ejecución del organismo en los programas de RF 

(Aparicio, C. F., López, F. y Nevin, J. A., 1993). 

Dados los anteriores resultados? que cuestionan la 

determinación puramente temporal de la PPR en programas de !F y de 

RF, y el control por el requisito instrumental restante después de 

finalizada la pausa, el presente experimento propone una 

comparación intrasujeto directa, de las propiedades temporales de 

la PPR en programas RF e IF. empleando para ello programas 

múltiples. con el fin de d~te~mina1 (a) cuales son las propiedades 

temporales de la pausa en cada tipo de programa, {b) qué ocurre con 

la pausa cuando dichos programas están alternando. 
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METO DO 

Sujetos 

Se ut1l1=aron ocho ratas 3lbinas. ma~hc. de la cepa W1star. criadas 

en el b1oter10 de la Facultad de Psicologia de la U.N.A.M., 

experimentalmente ingenuas, con una edad aproximada de tres meses 

al inicio del estudio. Se trabajó con un ciclo de privación de 

alimento a fin de mantener a los sujetos al 80% de su peso ad 

libitum a lo largo de la investigación. Los suJetos estuvieron 

alojados en jaulas individuales, con acceso libre a agua. 

Aparatos 

Se utilizó una caja de condicionamiento operante para ratas 

(BRS, Modelo RG002), provista con un comedero y una palanca. La 

caja se mantuvo aislada del ruido en una cabina de 72 cm x 42 cm x 

48 cm. Las medidas de la caja de condicionamiento son 25.5 cm x 33 

cm x 31 cm. En la pared frontal se encuentran, situadas a 23 cm del 

piso de la caja, y separadas entre si 7 cm, tres luces estimulo de 

6 watts. ninguna ª"" las cualc:; eztuvv vperdndo durante el 

experimento; la palanca, se encontraba ~ituada a 4 cm del boI"de 

derecho de la pared. a una altura de 9 cm de la reJ1lla-p1so de la 

caja y debajo de la correspondiente luz estimulo; el comedero de 

cm X 3 cm, estaba ubicado en la parte central de la misma pared, a 

1.5 cm de la rejilla y 2.8 cm debajo del nivel de las luces 

estimulo. En el interior del orificio del comedero se encuentra una 

luz-estimulo de 6 watts, que se enciende para señalar la entrega 

del reforzador. La luz general de la cámara la proporc!onó un foco 
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de 6 watts. situado en la pared opuesta. aproximadamente a 28 cm 

del piso de la caja. El ruido exterior permaneció enmascarado con 

una fuente de ruido blanco. El experimento se programó con equipo 

de estado sólido y los datos fueron recogidos en contadores 

electromecánicos y en un impresor digital. 

La entrega del reforzador fue señalada por un cambio de 

estímulos por un periodo de 3 segundos, durante el que se apagó la 

luz general de la cámara experimental y se encendió la luz-estimulo 

en el comedero, al mismo tiempo que se presentó la cucharilla con 

el reforzador, que consistió en 0.2 ml de leche condensada diluida 

en agua. en proporción de 1:2. 

Para un grupo de cuatro sujetos (FL l, 2. 3 y 4), el estimulo 

discriminativo del programa IF fue la luz general junto con sonido, 

presentados de manera continua, y el discrimina~ivo para el 

programa RF fue la luz general y el sonido presentados de manera 

intermitente. Para el otro grupo de sUJetos (FL 5. 6, 7 y 8) estas 

condiciones fueron invertidas. El requisito de alternación de los 

componentes fue la entrega del reforzador programado para cada 

componente. 
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Procedimiento. 

FASE DE MOLDEO. 

Se moldeó manualmente la respues~3 d~ opr1m1r la palanca, Y 

enseguida se mantuvo al animal bajo un programa de reforzamiento 

continuo {RFC). durante cinco sesiones. Cada sesión finalizó a la 

entreqa del reforzador nümero 36. 

FASES EXPERIMENTALES. 

El arreglo experimental consistió en un programa múltiple 

IF - RF. Para un grupo de cuatro sujetos ( FL 1-4), el programa 

consistió en la combinación de dos valores extremos del componente 

de Intervalo Fijo ( 30 y 180 segundos), y cinco valores del 

componente alterno, R~:ón Fi1a (5, 15, 25, 35 y 45 respuestas), 

dando lugar a 10 fases. las cuales se presentaron en orden 

aleatorio a cada sujeto (ver Tabla lJ. 

Para los cuatro suíetos restantes (PL S-9), se manipularon 

dos valores e~<tremos d"°"l componente de Razon F.:.1a i 15 y 35 

respuestas¡ y ~Lnco valores del componente alterno de Intervalo 

Fijo (15. 60. !20, lEú, y 240 segundos). que generaron diez fases, 

presentadas aleacor1arnente a cada suieto iver Tabla :1. Cada tase 

o condición concluyó al cubrirse el criterio de no tener una 

variación supet"ior 3:1 lói de la media en la tasa terminal de 
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respuestas; cubierto este criterio se pasó a la siguiente fase, y 

así sucesivamente, hasta completar la secuencia predeterminada de 

diez condiciones. 

Las sesiones iniciaron con la presentación del componente de 

razón y terminaron a la entrega del 360. reforzador o transcurridos 

6000 segundos. lo que hubiese ocurrido primero. En los contadores 

electromecánicos se obtuvieron datos acumulados para los totales de 

respuestas. duración de los componentes. y tiempo de trabajo. La 

pausa posreforzamiento se obtuvo restando a la duración de cada 

componente el tiempo de trabajo. Además, se contó con el registro 

impreso de las pausas individuales, tomado por medio de un impresor 

digital. En los conteos se omitieron los datos anteriores a la 

entrega del primer reforzador. 
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RESULTADOS. 

En esta sección se describirán los resultados con base en los tres 

apartados que se señal3n a continuacion. y en la secuencia 

expresada: 

I. Ajustes de poder para la relación intervalo entre 

reforzadores-pausa posreforzamiento, estimados a partir de 

valores promedio. logari tmizados. obtenidos en cada uno de los 

cinco valores de los programas de Razón Fija e Intervalo Fijo 

manipulados. 

I!. Distribución temporal de la pausa posreforzamiento a partir de 

la distribución de probabilidad condicional de terminación de 

la pausa, respecto a un tiempo particular del IER obtenido 

(esto es, la proporción de pausas mayores que un tiempo t 

particular). 

III. Coeficiente de variación, calculado a partir de las medias y 

desviaciones estándar de las pausas. Se grafica la relación 

entre el coeficiente de variación y el intervalo entre 

reforzadores promedio, para todos los SUJetos. 

Con estos análisis se hacen comparaciones del valor constante 

1 (IF30 y RFlS, respectivamente} vs el valor constante 2 (IF180 y 

RF35, respectivamente) de los programas que alternaron con los 

distintos componentes de RF e IF correspondientes; finalmente, se 

hace la comparación entre los programas RF e IF. 
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I- Ajustes de poder para la relación IER-PPR. 

Se estimaron los ajustes lineales para la relación !ER-PPR. a 

partir de los valores promedio dal intervalo entre reforzadores y 

de la pausa, calculados sobre las últimas cinco sesiones de cada 

condición. Los datos se trabajaron en segundos. 

En la Figura l se muestran los ajustes para los !SR obtenidos 

de los cinco valores de RF alternante con los componentes de IF. 

Para cada gráfica de la Figura 1, en el eje de las abcisas se 

grafica el logaritmo del IER promedio, en tanto que en el eje de 

las ordenadas se muestra el logaritmo de la pausa posreforzamiento 

promedio; ambas medidas fueron obtenidas para cada uno de los 

distintos componentes del programa de Razón Fija (5, 15, 25, 35 o 

45 respuestas). Cada par ordenado representa, por lo tanto, el 

logaritmo del valor promedio obtenido, tanto en la pausa como en el 

IER, en cada valor especifico del componente de Razón. 

Bn la columna izquierda de la figura se presentan los ajustes 

para los datos de los programas de razón fija, cuando el valor del 

programa rF alternante fue de 30 segundos. Sn todos los casos se 

observa una tendencia de la PPR a incrementar a medida que 

incrementa el IER. 

Recuérdese que los ejes se presentan en unidades logarítmicas. 

Los ajustes de la función de poder arrojan valores del exponente 
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antre O.SO y 0.90. Al menos tres de los exponentes resultaron no 

significativamente distintos de 1 (p < 0.025; sujetos FL-1, FL-3 Y 

FL-4)(ver Tabla 3). 

cuando el valor del !F alternante es de 180 segs (la columna 

derecha de la figura), se puede observar que se mantiene la 

tendencia lineal creciente entre !ER-PPR. para todos los sujetos. 

Loa ajustes mostraron valores del exponente entre 0.28 y 1.07. 

Unicamente para el sujeto FL 4, el exponente de la función de 

poder resultó significativamente distinto de 1 (p > 0.025) (ver 

Tabla 3 J. 

Cabe señalar que la función de poder se aproxima a la lineal 

cuando el valor del exponente tiende a 1. Dado que en este 

experimento los valores obtenidos para los exponen~es en el ajuste 

de poder resultaron ser no significativamente distintos de 1.00 

(exceptuando a los sujetos FL-2, condición IF30-RF
1 

y FL-4, 

condición IF180-RF1 ), los ajustes de poder obtenidos, realmente se 

aproximan a la lineal, por lo que se puede afirmar que la función 

lineal resulta ser la más adecuada para describir la relación IER­

PPR. en el caso de los programas de razón fija. 

Con respecto a la cantidad de varianza explicada, todos los 

valores de R2 resultan estar por arriba del 90%. 
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En la Figura 2 se muestran los ajustes para los datos 

obtenidos de los cinco valores de IF alternante con los dos 

componentes de RF. 

En estas gráficas. nuevamente el eje de las abe isas representa 

el logaritmo del IER promedio obtenido para cada valor del 

componente de Intervalo manipulado y el eje de las ordenadas 

representa el logaritmo de la pausa promedio correspondiente. Cada 

par ordenado en las gráficas representa, entonces, el logaritmo del 

valor promedio obtenido, para la pausa y para el IER, en un valor 

especifico de IF. 

En la columna izquierda de la figura, se presentan los ajustes 

para los datos de intervalo fijo, cuando el valor del RF alternante 

fue 15 respuestas. Los datos del sujeto FL-5 se omitieron de esta 

pa.rta d~l análl.s.l.s debido a que sólo se contó con das puntos a 

graf icar, insuficientes para ensayar el ajuste. La tendencia en 

todos los casos fue mostrar incrementos en la PPR conforme se 

incrementa el IER, en programas de intervalo fijo. 

Se recuerda que los ejes de las gráficas se encuentran en 

unidades logarítmicas. Los ajustes de poder arrojaron valores del 

exponente entre 0.67 y 0.92. Exceptuando el caso del sujeto FL-8, 

los restantes exponentes no difirieron significativamente de l. 

(ver Tabla 3), 
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Los datos correspondientes a la columna derecha de la figura, 

cuando el valor alternante del RF fue 35 respuestas, mantienen la 

tendencia lineal creciente entre PPR-IER. 

Los ajustes indicaron que los valores del exponente estuvieron 

cercanos a 1. O eq tres casos y fue de O. il en el restantG. 

Unicamente el e:.:ponGnte del dJUSte de poder correspondiente al 

sujeto FL-8. resultó significat1varnente diferente de 1. (Tabla 3). 

Como es posible ver en la tabla 3, en cinco de los siete 

ajustes a la función de poder, los valores del exponente no 

difieren significativamente de l. En los dos casos restantes, 

correspondientes al mismo sujeto (FLS, en las condiciones IF1-RF15 

e IF
1
-RF35), el valor del exponente está cercano a 0.70. En 

términos generales, aqu1 también se puede afirmar que la función 

lineal describe apropiadamente la relación IER-?PR en programas de 

Intervalo Fijo. En lo referente a la canr1d~d cie varianza 

explicada. 1~5 R: drroJaron valores por arriba del 90%. 

Respecto a la comparación entre los programas de razón fija e 

intervalo fijo, podemos concluir que, en ambos casos, la relación 

PPR-IER promedio. resulta adecuadamente descrita por una función 

lineal. 

Como algunos autores señalan valores particulares para la 
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pendiente en la regresión lineal, en este experimento también se 

ensayó el ajuste lineal de los datos para todos los casos. tos 

valores para las pendientes variaron en un rango de 0.20 a 0.46. En 

dos casos (sujetos FL-6 y FL-8) las pendientes no difirieron 

significativamente de cero. (ver Tabla Ja). 

II. EFECTOS SOBRE LA DISTRIBUCIOH TEMPORAL. 

Análisis de las distribuciones de probabilidad condicional de 

terminación de la pausa. 

Las distribuciones probabilisticas de las pausas, se derivaron 

a partir de los registros impresos de las pausas individuales 

correspondientes a los últimos cinco dias de cada condición. r.os 

datos originales se calcularon con una aproximación a la décima de 

segundo. 

Estas distribuciones se obtienen a partir de la transformación 

de las distribuciones de frecuencia de las pausas, para mostrar la 

proporción de pausas mayores que un valor de tiempo particular. 

Esta distribución representa la probabilidad condicional de 

terminación de una pausa, para cada instante en el intervalo entre 

reforzadores. Las proporciones {eje de las ordenadas) se muestran 

en logaritmos. Se escogió esta representación porque el logaritmo 

es: 

(a) Una función de tiempo lineal decreciente cuando esta 
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probabilidad es constante a lo largo del tiempo. 

{b) Una función cóncava hacia abajo cuando hay una probabilidad 

creciente de terminación de la pausa, y 

(c} Una función convexa cuando hay una probabilidad decreciente de 

terminación de la pausa. 

Esta reP.restnr.ac1on permite decidir de manera visual y rápida, 

que relación existe entre el fin de la pausa y el transcurso dol 

tiempo en cada uno de los programas manipulados. 

Para estas distribuciones, el tiempo desde el reforzamiento 

{ abcisas) se normalizó, tomando como unidad el !ER promedio 

obtenido. 

En la Figura 3 se grafica la distribución de probabilidad 

condicional de terminación de la pausa, obtenida en los programas 

de razón cuando el valor del !F alternante Ps iaual ~ JC &~gs., 

para los sujetos FL-1. FL-2, FL-3 y FL-4. 

En el eje de las ordenadas se grafica la proporción de pausas 

mayores que un tiempo t,en logaritmos, mientras que en el eJe de 

las abcisas se graflCd el tiempo transcurrido desde el 

reforzamiento. 
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En esta figura es posible identificar tres tipos de 

distribución: 

(1) Aquéllas en que se observa una función decreciente lineal. 

asociada a una probabilidad. relativamente constante de finalización 

de la pausa (Sujeto FL-1, condiciones IF30-RF5. IF30-RF35 e :F3ü­

RF;5; suJeto FL-2. condiciones IF30-RF25 e !F30-RF35; sujeto FL-3, 

condiciones IF30-RFS e !F30-RF35). 

{ 2) Aquéllas en que se observan funciones cóncavas hacia 

abajo, asociadas a una probabilidad creciente de terminación de la 

pausa. Existen distribuciones en las que el abombamiento es muy 

claro (por ejemplo, Sujeto FL-1, condiciones IF30-RF15 e 1F30-RF25; 

sujeto FL-2, condiciones 1F30-RFS e IF30-RF45; sujeto FL-4, 

condición l!'30-RF5), si bien en et.ras esta tendencia está menos 

marcada (Sujeto FL-2 condiciones IF30-RF15; sujeto FL-3 IFJ0-45, y 

sujeto FL-4, condiciones IF30-RF15 e !P3C-RF~5i. Y 

( 3) Distribuciones mixtas, en las que, sobre una pequeña 

porción del intervalo entre reforzadores que comprende a la mayoría 

de las pausas, las pausas de valores pequeños tienden a caer d~ 

manera pronu:i=iada y linealmente, mientras que algunas pausas 

mayores en proporción al !ER y que se presentan con mucha menor 

frecuencia, decrecen a un ritmo más lento y no lineal, lo que 

genera un ligero abombamiento en la función, el cual abarca la 

mayor porción del resto del !ER. {SUJeto FL-3, condición IF30-RF15: 
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s11jeto FL-4, condiciones IF30-RF25 e IF30-RF35). 

En general, los programas de razón que alternan con un IF 30 11
, 

generaron funciones lineales o mixtas en su mayoría, si bien se 

observaron algunas funciones cóncavas hacia abaJO. Además, no se 

observó un patrón asociado al incremento en el valor del programa 

de razón fiJa manipulado . 

.En la Figura 4, se grafican las distribuciones de probabilidad 

condicional de terminación de las pausas obtenidas bajo los 

distintos programas de razón, cuando el programa alternante fue un 

IF de 180 segs., para los mismos suJetos que en la figura anterior. 

Estas distribuciones se pueden agrupar de acuerdo con los 

siguientes patrones: 

( 1) Lineales {Sujeto FL-1, condiciones IF180-RF15 e IF180-

RF45; sujeto FL-2, condiciones IF180- RF15, -RF25, -RF35 y -RF45; 

sujeto FL-3, condición !F180-RF15; sujeto FL-4. condiciones IFS0-35 

e IF180-RF45) 

(2) Cóncavas hacia abajo (principalmente Sujeto FL-1, en la 

condición !Fl80-RF35, y menos pronunciada en IF180-RF 5 e IF180-

RF25; sujeto FL-2. cond1c1ón IF180-RF5: suJeto FL-3, condición 

!F180-RF35; sujeto FL-4. condiciones IF180-RF5 e IF180-RF15J. 

(3) Con caida negativamente acelerada. un decremento creciente 
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de la probabilidad de emisión de pausas de valor mayor (Sujeto FL-

4, condición IF180-RF25). Y 

(4} Distribución mixta, como las ya mencionadas en la figura 

anterior: en la que después de una caída con tendencia lineal, que 

abarca aproximadamente dos quintas partes del IER promedio, con 

gran cantidad de pausas pequeñas en proporción al mismo, se observa 

un ligero abombamiento en la función, generado poi· pausas de valor 

mayor, que se presentan con menor frecuencia. (Sujeto FL-3, 

condición IF180-RF5}. 

En términos generales, se puede afirmar que las distribuciones 

de ,probabilidad de terminación de la pausa en los programas de 

razón manipulados, tendieron a producir, en su rnayoria, funciones 

lineales y mixtas. Este efecto se vió acentuado por el valor del 

programa da IF alternante, esto es, cuando el programa de intervalo 

fijo fue de 180 segs., las distribuciones tendieron a ser descritas 

más bien por un3 función lineal, que se manifiesta después de una 

breve pausa, que por funciones cóncavas hacia abajo. 

Bn la Figura 5 se grafican las distribuciones de probabilidad 

de terminación de pausa para los distintos valores del programa de 

intervalo fijo manipulado, cuando alterna con un RF de 15 

respuestas, para los sujetos FL-5, FL-6, FL-7 y FL-8. Nuevamente 

los ejes representan las medidas mencionadas en las figuras 3 y 4. 

75 



Prácticamente todas las distribuciones son funciones cóncavas 

hacia dbajo, con excepción del Sujeto FL-7, en la condición IF15-

RF15, en la que se observa una función lineal. 

Ne se observan cambios asociados con el incremento en el valor 

del IF programado. 

En la Figura 6. <londé se qrafican los mismos sujetos, para la 

situación en que el programa alternante es un RF 35 respuestas. se 

repite de nuevo la situación ya mencionada: con excepción del 

Sujeto FL-5 (condición IF15-RF35), en todos los casos se observan 

funciones cóncavas hacia abajo, cuyo abombamiento abarca la mayor 

parte de la distribución. 

No se observan efectos debidos al incremento en el valor del 

programa de interval~ fijo. aunque si se puede observar que la 

distribución lineal se asoció al valor más pequeño de IF. 

E::. gen.eral se puede concluir que las distribuciones de 

probabilidad condicional de terminación de la pausa en programas de 

intervalo fijo siguen una curva cóncava hacia abajo, con una 

ex~epción (asociada al valor mas pequeño del intervalo programado}. 

y en las que. aparentemente, no influye el valor del programa de 

razón fija con el cual alternan. 

Respecto a la comparación entre los programas de RF e tF, se 

puede afirmar que en los programas de intervalo, la probabilidad de 
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dar fin a la pausa se va incrementando conforme transcurre el 

tiempo desde el reforzamiento, en tanto que en los programas de 

razón, se observaron tanto funciones lineales, después de una breve 

demora, asociadas a una probabilidad constante de finalización de 

la pausa como funciones mixtas, y en menor cantidad, funciones 

cóncavas hacia abajo. 

A fin de tener otro indice que permita indagar sobre la 

naturaleza de los anteriores resultados, se procedió a analizar el 

coeficiente de variación que produjeron ambos tipos de programa. 

Esto se debe a que diversos modelos de estimación temporal predicen 

relaciones distintas entre desviación estándar y media (CV). 

III. Análisis del coeficiente de variación (CV). 

El coeficiente de variación (CV) es la razón entre la 

desviación estándar y la media de la distribución de frecuencias de 

la pausa posreforzam1ento. Los datos Utilizados para calcularlo, 

provienen de los registros impresos de las pausas individuales, 

correspondientes a los últimos cinco días de cada condición. 

En la Figura 7, se grafican media, desviación estándar y 

coeficiente de variación contra el valor medio del IER obtenido, 

para todos los sujetos. El coeficiente de variación está 

multiplicado por 100. 
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En dicha figura se grafican también las líneas de mejor ajuste 

para la relación CV-IER. Para llevar a cabo los ajustes lineales se 

tomó come criterio el contar, por lo menos. con cuatro condiciones 

a graficar. En la Tabla 4 se presentan los valores obtenidos para 

pendiente y ordenada al origen, así como el valor de t y 

probabilidad. para la pendiente. 

Nótese las distintas escalas en el eje de las abcisas en los 

datos correspondientes a los sujetos FL-1, FL-2, FL-3 y FL-4. 

En la parte izquierda de la figura se graf ican los 

estadisticos ya mencionados en función del IER promedio, cuando los 

programas de razón alternan con los dos valores extremos del 

programa de IF manipulado {Sujetos FL-1, FL-2, FL-3 y FL-4). Cuando 

el valor del IF fue de 30 segs., para dos de los sujetos los CV no 

muestran tendencia alguna a crecer o decrecer, {Sujetos FL-1 y FL-

2), en tanto que para los dos sujetos restantes la tendencia del CV 

pareció ser decreciente (los valores de las pendientes fueron 

negativos), sin embargo, en los ajustes lineales. ninguno de dichos 

valores resultó ser significativamente distinto de cero {ver Tabla 

4). 

De igual manera, cuando el valor alternante del programa de IF 

fue de 180 segs., en dos sujetos (FL-1 y FL-2) la tendencia de los 

coeficientes de variación pareció ser decrecient~. en tanto que 

para el suJeto restante CFL-4), la tendencia fue creciente 
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positiva. Sin embargo. los datos para el aJuste lineal indicaron 

que las pendientes de las rectas no dif ieron significativamente de 

cero, es decir, no se observa tendencia alguna al crecimiento o 

decremento en los CV, a lo largo de las condiciones. En lo que 

respecta a los valores de los errores estándar, éstos fueron muy 

altos, lo que indica la gran variabilidad en los CV generados bajo 

estos program~s. las R~. en la mayoría de los casos explican menos 

del 20% de la varianza. 

En lo que respecta a las medias y desviaciones estándar, en la 

mayoría de los casos el valor de la media se localizó por encima 

del valor de la desviación estándar, sin embargo. al menos en siete 

de las treinta y cuatro condiciones analizadas, ocurrió lo inverso 

(ver tabla 5). 

En general, se puede afirmar que Jos '.'<!lores de los 

coeficientes de variación fueron muy erráticos, pero no mostraron 

tendencia creciente o decreciente alguna, en ninguno de los valores 

de programas de razón manipulados. ni cambios atribuibles al valor 

del programa IF alternante. 

En la parte derecha de la figura se graf1can los coefic1entes 

de variación contra el IER promedio obtenido. en los d1st1ntos 

programas de intervalo fijo manipulados. así como la lineas de 

mejor ajuste para los mismos datos (Sujetos FL-5, FL-6, FL-7 y FL-
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8). Los valores de CV, media y desviación estándar. se estimaron a 

partir de las distribuciones de frecuencia de las pausas obtenidas 

en los programas de intervalo fijo, en los últimos cinco días de 

cada condición. 

No se observa tendencia alguna en los coeficientes de 

variación, como lo indican los ajustes lineales realizados sobre 

estos datos, ya que en ningún caso las pendientes difieren 

significativamente de cero. únicamente en dos casos (Sujetos FL-7 

y FL-8, condición IF1-RF15) los valores de las pendientes resultan 

negativos, pero como ya se indicó, no son significativamente 

distintos de cero. En lo que respecta a los valores del error 

estándar del estimado, estos son comparativamente manares que los 

obtenidos para programas de razón, aunque las R2 sólo alcanzan a 

explicar el 60% o menos, de la varianza de los datos. 

En lo tocante a las medias y desviaciones estándar, se observa 

que las medias siempre se sitúan en valores mayores que los 

correspondientes a las desviaciones estándar, para todos los 

sujetos. 

Se puede concluir que, en el caso de los programas de 

intervalo fijo, los coeficientes de variación no muestran tendencia 

alguna, ni cambios asociados al incremento en el valor del 

intervalo entre reforzadores promedio, ni al valor del programa de 
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razón fija alternante. De igual forma, en todos los casos. las 

medias se ubican por encima del valor de sus desviaciones estándar 

correspondientes. Respecto a los programas de razón, se puede 

afirmar que los coeficientes de variación se mantienen sin 

tendencia a lo largo de las distintas condiciones, pero que las 

medias de las pausas no siempre fueron mayores que las desviaciones 

estándar correspondientes. Como ya se mencionó, en el caso de los 

programas de intervalo, los errores estándar del estimado son 

comparativamente menare::; que los obtenidos en los programas de 

razón, pero en ambos casos el porcentaje de varianza explicada es 

bajo. 
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CONCLUSIONES. 

como se mencionó. en los programas de intervalo fijo, la pausa 

posreforzamiento (PPR) incrementa como función del intervalo entre 

reforzadores ( IER). Por otra parte, en los programas de razón fija, 

se dice que la pausa incrementa como función del requisito de 

razón. Como el incremento en el requisito de RF está asociado con 

incrementos en el IER, se cree que tanto en el IF como en el RF, el 

tamaño de la pausa promedio esta determinado por el tamaño del IER. 

Esta noción se ve fortalecida por el hecho de que en ambos casos, 

la pausa resulta ser una función creciente del Intervalo Entre 

Reforzadores. 

llo obstante, .E:e debe tomar en cuenta que el tamaño del IER, en 

uno y otro programa, proviene de diferentes procesos: en IF su 

valor está determinado por el valor del intervalo programado. Esto 

es, en IF, el IER no puede ser menor al valor del IF programado. Y, 

como el animal re=pcnde a ta~as moderadas antes de que finalice el 

IF, con eso basta para que el IER obtenido se aproxime al 

programado. Por consiguiente. puede afirmarse que, sobre un amplio 

rango de valores, incrementos en la pausa. no producen cambios en 

el IER y que la relación entre PPR tiempo de trabaJO lTTR) es 

inversamente proporcional: a mayor la pausa menor el TTR y 

viceversa. Esto es, el aumento del tiempo asignado a uno de estos 

periodos, decrementa proporcionalmente el tiempo asignado al otro. 

En los programas de razón fija, por otra parte. no existe un limite 
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inferior del IER fijado por el programa; el valor del mismo resulta 

de la suma de dos tiempos: el dedicado a la pausa y el dedicado al 

tiempo de trabajo, por lo cual el valor total del intervalo entre 

reforzadores se halla determinado por la adición de los mismos. En 

estos programas, suponiendo que el animal respondiese siempre a una 

velocidad constante, el tiempo de trabajo se convertiria en un 

período de demora fija al reforzamiento a partir de la primera 

respuesta, y el valor del IER derivaria, por consiguiente, del 

incremento adicional debido al tiempo asignado a la pausa. 

Por razones como las anteriores, varios autores {Shull, 1979; 

Capehart, et al., 1980, Aparicio, López y Nevin, 1993) afirman que 

la relación creciente entre PPR-IER en estos programas, podria 

derivar de distintos factores, por lo que, en el presente trabajo 

se consideró conveniente comparar las pausas obtenidas en uno y 

otro programa, y encontrar su relación con el IER, para determinar 

si la relación Pausa-IER observada obedece a factores similares. 

Para hacer esta comparación, se aplicó un programa mUltiple 

IF-RF interdependiente, con alternación simple, en ratas. En un 

caso se mantuvieron constantes dos valores (uno pequeño y otro 

grande) del RF, mientras que se manipularon los valores del 

programa IF alternante. En otro caso, se mantuvieron constantes dos 

valores del IF, mientras se manipuló el valor del componente 

alterno de RF. 
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El análisis de los datos se dividió en tres apartados. 

Primero, el que respecta a la relación Intervalo entre 

Reforzadores-Pausa Pos=cfcr=amiento; después el concerniente a la 

distribución de probabilidad condicional de terminación de la 

pausa, y por último. el correspondiente al análisis del coeficiente 

de variación (CV) y la relación entre la media y la desviación 

estándar de las distribuciones de pausas. 

Los resultados del presente experimento indicaron que la 

relación PPR-IER fue descrita por una función lineal, para ambos 

tipos de programa. Estos resultados son congruentes con lo 

informado en estudios realizados con programas de intervalo fijo y 

de razón fija en los que se menciona que la pausa posreforzamiento 

es una función lineal creciente del valor del intervalo entre 

reforzadores (Felton y Lyon 1966; Kaplan, 1956; Premack, Schaeffer 

y Hundt., 1964; T}¡,ompsor,, 1964; Winograd, 1965; Mintz y Gofseyeff, 

1967; Powell, 1969; Lowe, Harzem y Spencer, 1979; Shull, Wilkey y 

Witty, 1972; Schneider, 1969; Neuringer y Schneider, 1968; Platt, 

1979). No obstante, en el caso particular de programas IF, algunos 

estudios reportan que dicha relación resulta mejor descrita por una 

función de poder. 

En estas investigaciones con programas de intervalo fijo (Lowe 

y Wearden, 1981; Spencer, 1981), influidas por la idea de que el 

proceso temporal involucrado en la explicación de la duración de la 

PPR es equiparable al proceso de estimación temporal asumido en los 
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procedimientos psicofisicos. se ha sefialado que la relación PPR­

IER, resulta adecuadamente descrita por una función de poder de 

la forma Y = a X b, donde Y representa a la media de la duración de 

la PPR, X al valor del programa, y a y b, son constan tes empir icas: 

el resultado usual en este tipo de estudios, es obtener que b menor 

que 1.0 (valores en el rango de 0.0:6 a 0.73, Lowe, Harzem y 

Spencer, 1979). 

Es posible ensayar el ajuste de la función de poder Y = a X 

obteniendo los logaritmos de ambos términos, PPR e IER, y 

obteniendo el ajuste lineal. La pendiente de la linea de ajuste 

resultante es el valor del exponente en la ecuación de poder. En 

este experimento los ajustes de poder resultaron adecuados para 

describir la relación. PPR-IER en programas de intervalo y razón 

fijos, porque los valores de los exponentes arrojados por estos 

ajustes, en la mayoría de los casos, no difieren significativamente 

die 1. O, como tH> de esperarse cuando existe una relación lineal 

entre la PPR y el IER. 

Dichos hallazgos parecen contradecir la afirmación acerca de 

la similitud entre el proceso temporal determinante de la pausa en 

IF y el proceso involucrado en los estudios psicofisicos. No 

obstante, Gibbon ( 1981), señala que la ley de poder de tiempo 

subjetivo implica una estimación lineal de los tiempos al 

reforzamiento, o en est~ caso, una estimación lineal del valor de 

IF programado y que el exponente en el procesamiento subjetivo del 
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tiempo objetivo, no es muy distinto de 1.0. 

Como apoyo a su argumentación. Gibbon ( 1981) menciona que 

trabajos anteriores en otros contextos, por ejemplo, evitación 

señalada, han encontrado linealidad en la latencia promedio 

conforme se incrementa el criterio temporal (Church, Brush y 

Solomon, 1956). Si bien algunos investigadores dentro de la 

tradición de los programas de reforzamiento sostienen que el 

exponente de la relación ejecución temporal a criterio temporal. 

refleja una ley psicofisica importante, Platt (1979), afirma que 

son los métodos y no la biología, los que están determinando el 

valor del exponente, el cual, bajo procedimientos más puros. se 

aproxima a 1.0. De alli que los presentes resultados se encuentren 

más acordes con lo señalado por estos autores. 

A partir de este hallazgo respecto a la linealidad de la 

relación PPR-IER, en el segundo apartado de la sección de 

resultados se procedió a comparar las distribuciones de 

probabilidad condicional de terminación de la pausa, en ambos 

programas, tratando de determinar si existen diferencias a nivel 

molecular entre los mismos. 

Se compararon las funciones de probabilidad condicional de 

terminación de la pausa o finalización por oportunidad, buscando 

indicios acerca de la relación que se establece entre la pausa y el 

IER. Los resultados en este estudio, indican que los programas de 
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razón fija mostraron diversidad en los patrones de las 

distribuciones de probabilidad condicional obtenidas. Las funciones 

de probabilidad para los programas de razón fija s1gu1eron, o bien 

una tendencia lineal decreciente, monótona, que indica una 

probabilidad constante de dar fin a la pausa, conforme transcurre 

el intervalo entre reforzadores, o bien, un patrón "mixto". A 

diferencia de lo reportado por Capehart y cols. (1980), en este 

estudio abundaron las distribuciones que muestran una ligera 

curvatura antes de que las pausas caigan linealmente. Esto puede 

ser producto de la gran cantidad de pausas de valor pequeño, que se 

obtuvieron en los programas manipulados en esta investigación. Como 

ya se indicó, también se observaron patrones que se podrían 

denominar 11 mixtos 11
, en los que parecieran verse confundidas las 

ejecuciones correspondientes a ambos programas. Este resultado 

puede deberse al hecho de que la programación utilizada en el 

presente experimento, fue múltiple interdependiente, lo que pudo 

originar que ambos programas interactuasen. Esto se ve fortalecido 

por el hecho, de que en ciertas condiciones, también los programas 

de intervalo fijo produjeron distribuciones similares a las 

esperadas en los programas de razón. 

Por otra parte, en los programas de intervalo fijo se observan 

los patrones de abombamiento en las curvas de finalización por 

oportunidad, mencionados por Capehart et al (1980), que indicarian 

una probabilidad creciente de dar terminación a la pausa conforme 

transcurre el IER, acorde con una explicación de la misma en 
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términos de su determinación por un proceso de estimación temporal. 

Como ya se mencionó, también se observaron patrones similares a los 

esperados bajo programas de razon, pero ésto ocurrió solamente en 

dos casos, y asociados al valor más pequeño del IF programado 

(15"), hecho que puede ser explicado en términos de que el IER es 

tan pequefio, que no resulta clara la forma en que el proceso de 

estimación temporal está poniéndose en juego. o bien. que el animal 

fue incapaz de discriminar entre este programa IF 15" y un programa 

de razón fija de requisito pequeño. 

Por lo anterior, al igual que Capehart et al. (1980), se puede 

afirmar que en el presente experimento, aún cuando la relación 

entre las duraciones promedio de las pausas posreforzamiento y el 

intervalo entre reforzadores promedio, es descrita por una función 

lineal en ambos programas, la distribución de frecuencia de las 

pausas y la distribución de finalizaciones por oportunidad, 

difiere: para los programas de razón existe una gran proporción de 

pausas pequeñas y su probabilidad de f inal1zac1ón se mantiene 

relativamente constante a lo largo del tiempo; en tanto que en caso 

de los programas de intervalo, las pausas se distribuyen de manera 

más homogénea y la probabilidad de finalizar la pausa se va 

incrementando medida que transcurre el tiempo, por lo 

consiguiente, puede inferirse la existencia de un proceso temporal 

que está actuando sobre la ejecución en programas de intervalo 

fijo, pero no en los programas de razón. 
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Con la información anterior, aunque es posible inferir la 

existencia del proceso temporal, continUa desconociéndose la 

naturaleza del mismo, por lo que, como Ultimo punto, se procedió 

a analizar la tendencia de los Coeficientes de Variación (CV), y la 

relación media-desviación estándar de las pausas, en ambos 

programas. Como se sabe (Gibbon, 1977; Gibbon, 1981), propone un 

modelo de estimación tempQral escalar que da cuenta, entre otros 

hallazgos, de la ejecución bajo programas de intervalo fijo. Una de 

las ideas que sustentan su teoria es la relación del proceso de 

estimación temporal con la ley de Weber. La ley de Weber se 

confirma si el umbral de diferencia, dividido por el estándar, es 

constante sobre un rango amplio de estimulas estándares, o si los 

umbrales psicofisicos se imponen, o si la desviación estándar de 

las duraciones estimadas o emitidas, dividida entre su media {CV), 

es constante, porque cualquiera de estas mediciones indica que un 

cambio proporcional dado, en el estimulo a ser estimado, produce un 

mismo nivel de precisión en la estimación. cuando se considera la 

duración discrimin.:ida de un ~sti.mulo precedente, la ley de Weber se 

mantiene (Gibbon, 1977; Platt, 1979). Algunos casos pueden implicar 

la consideración de fuentes adicionales de varianza, pero esto 

simplemente lleva a la forma generalizada de la ley {Church, Getty 

y Lerner, 1976). 

Gibbon {1977), compara cuatro constructos opcionales acerca 

del proceso de estimación temporal, cuyos argumentos centrales se 

basan en la relación entre la media y la desviación estándar de las 
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distribuciones de estimados que se generan bajo este proceso de 

estimación temporal. Gibbon ¡ 1977) menciona cuatro modelos: el 

modelo de No estimación, el de Estimación temporal absoluta, el de 

Estimación temporal Poisson y el de Estimación Temporal Escalar. 

Estas cuatro opciones difieren en la forma en que cambian los 

momentos de las distribuciones de estimación conforme cambia el 

intervalo a ser estimado. Por ejemplo. en el proceso de No 

estimación o proceso de educción. no hay cambio en la media, 

desviación estándar o coeficiente de variación, cuando cambia T 

(duración del intervalo}. En el proceso de Estimación absoluta, el 

valor de la media se incrementa linealmente con respecto a T, pues 

los estimados son, sencillamente, x = u + T - 1, donde u es la 

unidad de estimación. Por lo tanto, la función para la media tiene 

una pendiente igual a 1 y un intercepto igual a la media de la 

unidad de estimación menos uno. La varianza no cambia, de modo que 

el CV, varia inversamente con T. 

El proceso Poisson genera estimados de la media que son 

proporcionales a T, dado que la tasa de pulsos permanece constante, 

pero el conteo requerido para un estimado se incrementa 

proporcionalmente con T. Además, la desviación estándar se 

incrementa proporcionalmente con la raiz cuadrada de T, de modo que 

el CV decrementa inversamente con la raiz cuadrada de T. En el 

proceso de estimación temporal escalar, tanto la media como la 

desviación estándar son proporcionales al intervalo a ser estimado 

de modo que el CV, se mantiene constante. 
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Como se puede observar, las cuatro explicaciones formulan 

predicciones muy diferentes con respecto a los cambios en los 

momentos de las distribuciones con cambios en T. El proceso Poisson 

y el escalar son opciones más realistas para valores de T 

relativamente grandes, y no difieren en sus predicciones para la 

función de valor medio. Pero difieren criticamente en las 

predicciones respecto a la desviación estándar y el CV. La relación 

de raiz cuadrada para el.CV en el proceso Poisson significa que la 

11 sensibilidad" o eficiencia del proceso de estimación se incrementa 

con T. En contraste, para el proceso de estimación temporal 

escalar, el CV permanece constante y representa el parámetro 

fundamental de sensibilidad del proceso de estimación temporal, 

comparable a la Fracción de Weber. Este parámetro indica la 

eficiencia de las capacidades de resolución temporal y por lo 

tanto, juego un papel parecido a la separación entre distribuciones 

normales vinculadas con los estimulas de comparación, para el caso 

de varianza igual, en la teoria de detección de seftales. Otros 

investigadores han acudido a dicha teoria para dar cuenta de los 

procesos de estimación temporal, en estudios psicofisicos con 

animales. 

De lo anterior, al analizar los datos del presente estudio se 

observó que, en los programas de intervalo fijo, la tendencia de 

los CV se mantuvo constante a lo largo de los distintos valores 

programados, en tanto que la variabilidad de los datos, si bien 
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grande, no lo es tanto cerno la observada en los programas de razón. 

Estos datos no se ajustan totalmente con lo reportado en otras 

investigaciones que trabaJan con medición del umbral diferencial 

para duraciones, tanto con humanos como con animales, dado que, en 

ningún caso el valor de CV se apro:uma a 0.3 (Catania, 1970), 

aunque si resulta más cercano a lo informado por Fraisse (1963), 

con valores de la fracción de Weber del orden de 0.05. Por lo que 

respecta a los programas de razón, los coeficientes de variación 

mantienen, igualmente. una tendencia constante a los largo de los 

IERs obtenidos, pero la variabilidad de los valores es mayor. 

Los resultados encontrados permiten afirmar que si bien en 

ambos tipos de programa la relación PPR-IER resulta adecuadamente 

descrita por una función lineal, en lo que respecta a las 

distribuciones de probabilidad condicional de terminación de la 

pausa y en cierta medida, los resultados correspondientes a los CV, 

parecen sefialar, que la PPR, efectivamente. deri~~ de procesos 

distintos. En el caso de los programas de intervalo fijo, los 

resultados parecieran apoyar en cierto sentido la hipótesis de 

estimación temporal, siendo, tentativamente, el modelo adecuado 

para describirla, el de Estimación Temporal Escalar (ETE). Sin 

embargo, como ha sido ampliamente d1scut1do por otros autores 

{Nevin, 1981; Schneider, 1979; López y Aparicio, 19801, existen 

factores, como tasa de reforzamiento, que probablemente están 

influyendo en el patrón de respuesta caracterist1co de estos 

programas. Como Shull (1979), Capehart et al. (1980) y Aparicio, 
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López y Nevin (1993) mencionan, la PPR en ambos programas, puede 

ser función de los tiempos de trabajo anteriormente experimentados. 

Esta variable podria ser vista como una demora al reforzamiento que 

sigue a la transición de la pausa a la respuesta terminal. o a una 

variable de costo de respuesta por reforzador. 

Capehart, et al. (1980) argumentan que, la relación entre PPR 

promedio y tamaño del RF puede ser un ejemplo de una relación más 

general entre demora del reforzamiento o costo de respuesta y la 

probabilidad de iniciar la conducta terminal. Sus datos de 

distribución de las pausas en programas de RF proporcionan apoyo 

adicional a esta explicación. Con una contingencia de razón la 

cantidad promedio de tiempo o trabajo hasta la entrega del 

reforzador es la misma independientemente del tiempo de pausa, de 

modo que esas variables no pueden reforzar diferencialmente la 

respuesta en dic:tintoz tiarnpos de pausa. Por lo tanto, si la demora 

de reforzamiento o la cantidad de respuesta terminal es la 

principal variable controladora, la iniciación de la conducta 

terminal debería ser independiente del tiempo de pausa 

transcurrido. Excepto para los valores de pausa más pequefios, en su 

estudio las distribuciones acumuladas correspondientes a los 

programas de RF muestran esta independencia esperada: las funciones 

son aproximadamente lineales sobre una gran porción del rango 

esperado. El periodo de probabilidad creciente en las pausas más 

pequeñas, podría representar el tiempo desde la iniciación de la 

conducta terminal hasta que tiene lugar una respuesta efectiva. 
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Respecto a la presente investigación. entonces, los hallazgos 

parecieran proporcionar apoyo adicional a esta afirmación, ya que 

en la mayoria de los casos, se obtuvieron distribuciones que 

reproducen est~ patrón. 

Siguiendo su argumentación, en programas de !F, como en los de 

RF, interviene cierta cantidad de tiempo y conducta entre el final 

de la pausa y el contacto con el s!guienta 1-~rorzador. Este tiempo 

de respu€sta restante podria controlar la probabilidad de iniciar 

la conducta terminal en programas de intervalo fijo de manera 

similar a como ocurre en los programas de de RF y tándem RFlIF 

(intervalo fijo iniciado por respuesta). Pero a diferencia de los 

programas de RF y RFlIF, el tiempo y el trabajo hasta la entrega 

del reforzador, son funciones decrecientes de la pausa en programas 

de IF, que se aproximan a cero cuando la pausa excede el valor de 

IF. 

Aunque esta correlación negativa complica el análisis en los 

programa~ de: Ir' en termines de esta aproximación. los autores 

mencionan que existen al menos dos aproximaciones mane1ables. La 

primera, se basa en el supuesto de que el tiempo de pausa actúa 

corr.o un estimulo que controla de forma diferenciada la probabilidad 

de iniciar la respuesta o conducta terminal, dadas las asociaciones 

diferenciales pasadas entre las duraciones de las pausas y las 

demoras que le siguen (explicación en términos de discriminación 

temporal). La segunda aproximación está basada en el supuesto 
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opuesto, esto es. las asociaciones pasadas entre duraciones de las 

pausas y demoras que le siguen no son efectivas para generar 

control diferencial por el tiempo transcurrido en la pausa, sino 

que las distintas demoras simplemente entran dentro de una ecuación 

de equilibrio Cver Ecuación 6l. 

Dicha ecuación muestra que l~ pausa variará proporcionalmente 

con el IF. o con el IER. aunque la variable controladora asumida es 

la duracion absoluta de las demoras previamente exper1mentadas que 

siguen a la iniciación de la conducta terminal. 

Mientras que la explicación basada en el proceso de 

discríminación temporal descansa en un mecanismo parecido a la Ley 

de Weber para dar cuenta del "tiempo relativo 11 como la dimensión 

estimulo efectiva. la segunda explicación es capaz de dar cuenta de 

la relación entre tiempo relativo y la pausa por medio de la 

duración absoluta de la demora al reforzador. 

El problema príncipal que entrenta esta aproximación de 

discriminación no temporal es reconciliar el supuesto de 

independencia entre probabilidad de ín1c1ación de la respuesta y el 

periodo de pausa, con las funciones crecientes que relacionan la 

probabilidad de responder con el tiempo de pausa en los programas 

de intervalo fiio y variable. estudiados por Capehart et al. La 

solución que estos mismos autores proponen se basa en !a idea de 

que existe cierta cantidad de tiempo entre la in1ciac1ón de la 
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conducta terminal. encaminada a la obtención del reforzador, y la 

primera respuesta terminal registrada. al que nombran tiempo de 

roaspuosta terminal no medida. Ellos asumen que ambos programas 

refuerzan selectivamente la durac1on de dicho periodo. que forma 

parte de la demora al reforzador. En los programas de RF las 

contingencias inherentes al mismo. operan para mantener oreve este 

periodo. pues cualquier cantidad d~ tiempo dedicado a respuestas 

terminales no medidas. alarga el periodo de conducta terminal. y 

por tanto. las respuestas al reforzador. En contraste. en los 

programas de lF. dado que la conducta terminal se inicia antes del 

fin del IF programado. el tiempo asignado a la conducta terminal no 

medida, antes de que ocurra una respuesta efectiva, tiene poco 

efecto sobre la cantidad de tiempo de conducta terminal o de 

respuestas por reforzador. Por ello, seria de esperar que este 

tiempo fuese maror y más variable. De ser asi, este periodo de 

conducta terminal no medida podria producir las concavidades en las 

distribuciones acumula ti vas. Si una secuencia de conductas no 

medidas finaliza con una respuesta medida. la probabilidad de 

observar la respuesta medida se incrementaria con el tiempo, aún si 

la probab1l1dad de terminar cada miembro de la secuencia es 

independiente del tiempo f McGill, 1963; McGill y Gibbon, 1965 l. 

Además. el hecho de que las tasas de carrera sean más altas en 

programas de RF que en programas de !F, es consistente con la idea 

de que los programas de razón seleccionan de manera mas fuerte que 

los programas de intervalo la conducta terminal registrada que la 

conducta terminal no registrada. 
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En resumen. el hecho de que los presentes re~ult~dos no 

concuerden totalmente con los hallazgos del estudio de Capehart y 

cols. 11980). que se pudo deber a interaccion entre los programas. 

hacen notar la necesidad de llevar a cabo un análisis más detallado 

de las variables que están influyendo en las ejecuciones bajo este 

tipo de programas. El presente experimento proporciona evidencia de 

que. efectivamente. en los programas de intervalo parece tener 

lugar un proceso de estimación temporal. que tentativamente se 

ajusta al modelo ETE de G1bbon. sin embargo. como se mencionó. 

existe una explicación alternativa que no involucra discriminación 

temporal. y que puede dar cuenta de los hallazgos informados. Para 

decidir en favor de una u otra explicación de la ejecución ba.jo 

este tipo de programas. es necesario tener en consideración otras 

medidas tales como la tasa de respuesta y de carrera. a fin de 

tratar de integrar en un solo modelo la ejecución bajo programas de 

intervalo y razón fijos. El presente estudio es solamente un paso 

tentativo para lograrlo. 
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El logaritmo de la pausa posreforzamiento en función del 
logaritmo del intervalo entre reforzadores, obtenidos en 
cada uno de los cinco valores de RF programados. Las 
lineas representan la función lineal de mejor ajuste. 
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Fig. 3 
Proporción de pausas mayores que t (en décimas de 
segundo) como función del tiempo desde el reforzamiento 
(normalizado), para cada uno de los cinco valores de RF 
programados. La ordenada se presenta en escala 
logarítmica. 
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TABLA l. 

FASE 

I 

lI 

IlI 

IV 

V 

VI 

VII 

VIII 

IX 

X 

ORDENAMIENTO DE CUNDlCtON'ES EXPERn.fENTALES PARA CAD:\ SUJETO. 
SE COMBINARON DOS VALORES EXTREMOS DE IF (JO\' 180 SEGS} co;,; CJ}."CQ 
VALORES DE RF 15. 15. ~5. 35 Y 45 RESPUESTASl. EL NU~tf.RO ENTRE 
PARENTESIS INDICA EL NUMERO OE SESIO:-JES E:-: CADA COND1CIO:\. 

Fl. 1 FL.:? H.J rl. 4 

IF JO RF J.5 lF lSO RF -l5 IF 180 RF 5 If JO RF 5 
lb61 1-11 !Ji) t.:?$1 

IF JO RF 25 IF JO RF 45 IF 130 RF J5 IF 180 RF 25 
1221 1201 1361 {;!01 

IF ISO RF 15 IF 180 RF JS IF JO RF JS IFISORFS 
l!Sl 1181 1241 1151 

IF 180 RF 45 IF JO RF J5 IF JO RF 5 IF JO RF 15 
1241 1 IJl 1201 llól 

lF JO RF 15 IF 30 RF 25 IF JO RF 15 IF ISO RF 15 
(161 1151 1261 1161 

IF JO RF 45 IF ISO RF 5 IF 180 RF 15 IF JO RF 25 
(271 1171 1151 (161 

IF 180 RF 5 IF JO RF 15 IF JO RF 45 IF 180 RF 45 
1251 1161 1281 1171 

lF 180 RF 35 lF l~U RF 25 IF 30 RF 35 
1 321 1171 121) 

IF 180 RF 25 IF JO RF 5 IF 180 RF J5 
1301 1181 1161 

IF JO RF 5 IF 180 RF IS IF 30 RF JS 
1 171 1151 (2Jl 



TABLA 2. 

FASE 

11 

IJI 

IV 

\' 

VI 

VII 

\'111 

IX 

X 

ORDE.'\A\HE~TO DE CO!\DICIO~ES EXPERl~tENTALES PARA CADA SUJETO. 
SE CO~tBl:\ARO~ DOS VALORES EXTREMOS DE RF 115 Y JS RESPUESTAS) CON 
CINCO VALORES DE IF 115. 60. 120. 180 Y 240 SEGS.). EL NUMERO ENTRE 
P,.\RENTESIS INDIC:\ EL NUMERO DE SESIO~ES E~ CADA CONDJCION. 

FL 5 FL ó FL' FL 8 

lf 15 RF 35 lf 2-W RF 35 1 t 15 l\f 15 lf 18ü RF IS 
1241 (.)".') 1161 1441 

I F 60 RF J5'. IF 240 RF 15 lf- 15 RF JS IF 180 RF J5 
!J21 IJJI 1261 ll91 

IF60RFIS IF 120RF 35 IF 120 RF 15 IF 60 RF 15 
1241 1.201 (lbl 1191 

IF 240 RF 35 If ISO RF 35 IF60 RF 15 JF 240 RF 15 
128) 1851 1151 117) 

IF 180 Rf IS IF 15 RF 15 IF 60 RF 35 Jf 120 RF 35 
1 l~I 1191 1251 (241 

!F fiO RF 15 IF 240 RF 35 IF 60 RF .15 
1251 {161 1401 

IF 1.5 RF 35 IF 120 RF 35 IF 120 RF 15 
(.231 1241 (28) 

IF 180 RF 15 IF 240 RF 15 IF 15 RF 15 
11..'il 1 ¡-¡ (_r¡ 

Ir 180 }{f J5 IF 15 RF 35 
(¡-, íJJ/ 

lf- 180 RF 15 IF 240 RF J5 
1 lbl IJJI 



TABLA J. VALORES DE LOS PARAMETROS DEL :\JUSTE: DE PODER. PARA LOS DATOS DE 
RAZON FIJA E INTERVALO FIJO. EL* Ir-;DJCA RESl'LTADONO SJG~JFICATI\'O. 
EEE ES EL ERROR EST:\NDAR DE LA ESTIMACION. A ES L:\ ORDEN1\0A .-\L 
ORIGEN \" B LA PE:-JDJE~TE. p ES L.• PROBABILIDAD ASOCIAD:\ 1\L 
ESTADISTICO t. PARA EL \'.-\LOf~ DE B. CL1:\NDO SE PRl'EBA QL'E B NO 
UIFIERE SJG~IFICATIVAMENTE DE l. 

IFJO-RF X 

SUJETO R' EEE p 

FL-1 0.971 0.202 -O.! IS 0.818 -2.25 0.025 

FL-2 0.997 0,060 -0.355 O.S6J -4. 72 > 0.025:t: 

FL-J 0.9J.J O.JJB -t.2'78 0.901 -0.58 0.025 

FL-4 Q.C)Qt OA09 -o. 75; 0.7'13 -1.36 0.025 

lFISO-RFx 

SUJETO R' EEE 

FL-1 0.977 0,350 -o. 765 0.98- -0.15 0.025 

FL-2 0.966 O.J06 -0.877 1.075 0.65 0.025 

FL-J 0.969 0.3:?0 -.902 0.902 -0.61 0.025 

FL-4 O.SJl 0.10"' 0.097 0.284 -9.67 > 0.025• 

lf ~kf 15 

SUJETO R' EEE 1 

FL-5 

! FL-6 Q,qqq 0.05.2 -Q,_:!"78 0.908 -J.83 0.025 

FL-7 Q,Q82 O.IS_. -o. 782 0.919 -1.14 0.025 

Fl.-8 0.IJ36 O.:!::?O 0.574 0.66b -J.J4 > 0.0.:?5* 

IFcRF35 

SI: JETO R' EEE 11 

FL-5 O.'J'I:! oro -0.o~N o,9q¡ -0.10 0.025 1¡ 
FL-b O.CJS.1 0.:!:!5 -1.J65 1.1.:?I l.lb 0.0.:?5 

FL-i 0.947 0,064 -J.014 0.975 -0.86 0.025 1 
FL-S (),9qg o.o.r 0.605 O."OS -17.JS > 0.025* 



TABLA J.'\. \'ALORES DE LOS PAR:HfETROS DEI. AJUSTE LJNEAL. PARA LOS DATOS DE 
RAZON FIJ,\ E INTER\'ALO FIJO. EL* INDICA. RESL:LTADO NO SIGNIFIC:\Tl\'O. 
EEE ES EL fRRüR EST.-\~lD.-\R DE LA ESTJM:\C'ION. A ES LA ORDENADA AL 
üRIUE.\' Y H LA PE:-JDIE:-:TF. P ES LA PROBABILIDAD ASOCIADA AL 
ESTADISTICO t. PARA EL \':\LOR DE B. 

IFJO-RF X 

Sl!J.[TO EEE p 

FL-1 0.862 6.71"" U.JJ."'.' .J.J27 0.023 

FL-2 0.986 i.SOJ 2.29.1 O.J51 H.JSb 0.001 

FL-J 0.893 2.066 0.287 0,192 4.076 0.055 

FL-4 0.99J D.úJS 0,049 0.000 

IFJSO-RF x 

IF~S~U~J~E~T~º-+~""""R~'·~~~-E_E_E~.,;,.~..;.~--i~~~~~~--~->~...;p~....¡1 
FL-l 0.9JS 25.J92 6.J5i O.J98 6.545 0.007 

FL-2 o.9g5 6.409 -6.97J o.-.i2 2.i . .iJ6 o.ooo 
FL-J U.998 OA57 0.061 O.JOJ 20. -s1 0.0Jl 

FL-4 0.854 O.UN J.212 0.092 4.ISJ 0.025 

Ifx-RF15 

11 SUJETO rr.:r: p 

FL-5 

FL-6 0.998 2.52b J.642 0.465 JJ.283 0.001 

FL-7 0.981 -1..108 0.32.1 12.514 0.001 

FL-8 0.72.1 JJ.260 D.204 0.068 

!Fx-RFJS 

SUJETO R' EEE 

FL-5 0.996 5.038 J.46-0 0.4.'iS 15A2.S 0.041 

19.5'15 4. 7-q 0.440 0.064 

FL-7 0,99J :?.628 l.J80 21.2SI 0.000 

FL-S 1.95.l 9.'"Q9 O.J..J.5 .12 . .JJJ 0.000 



TABLA 4. AJUSTES LINEALES A LOS CV PARA TODOS LOS SUJETOS. H: TODAS LAS 
CONDICIONES. SE PRESENTAN \'Al.ORES DE PE~DIENTE lnl. ORDEN.-\DA AL 
ORIGEN lb). l \' P. 

IFJO-RF x 

SUJETO R' EEE b \'ulor de t Silrnifi-
para a canda de 

FL-1 0,024 26.'786 0.üb:D b.:!.2.::!b a.:o: G.S0.3 

FL-2 0.185 6.854 0.092 46.857 0.8:24 0.470 

FL-3 0.042 80.098 -0.537 123.677 -0.294 O.i96 

FL-4 0.121 !54. llJ2 -1.973 19J.7"'.'ó -0.64.; 0.566 

IF 180-RF X 

SUJETO R' EEE b Valor de t Signifi-
para a cancia de 

FL-l O.lJi 59.284 -0.096 108.093 -0.689 0.540 

FL-2 0.012 9.228 -0.008 87,763 -0.JSS 0.863 

FL-3 

FL-4 0.556 .18.885 8.746 2.703 J.QJ6 O.HS 

IF~RFJ5 

SUJETO R' EEE b Valor de t Si.enifi-
para a canda de 

FL-5 

FL-6 0.623 5.070 0.051 34.484 1.817 0.211 

FL-7 0.287 )7.044 -0.091 Só.JJ6 -0.897 0.464 

FL-8 0.170 9.710 -0.042 53.282 -0.783 0.491 

IFX""RFJ5 

SUJETO R' EEE Valor de t Sismifi-
para a can.da de 

Fl.-5 

FL-6 0.381 ·UN4 0.0.1.2 35.893 1.109 0.383 

FL-7 0.273 5.939 0.04) 54.026 0.867 0.477 

FL-S 0.050 IJ.JiS 0.034 4J.Y85 O.J.!4 0.7ii 



TAUL!I. S. IHlll.\S Df:S\"IACIO'il.S l.ST\! D\11 \' C\' PAR:\ LOS SUJETOS f.~ TOllAS LAS CO~O!C'IOtlES. 

COSf11Cl0"" OESV. r.sr. 

lf Jll-RD !S.706 l{o.'.16~ 'H.!52 

JfJO-Pr 1.< ~J.\.'~ H.::u 

1 f30- RI 25 H-1 209.SlQ S.1,990 .so.su 

lfJO-Rf'.15 391.5011 u.is9 

lt 3u-;,; ¡ ~~ l19.l00 

1 ~ Ju-1'. ~ S Jl.SSS L 5, ¡IS .O.ti60 

1f30-RF l S FI-: %,l<tl .1~. - 5- .16.551 

1f .lü- ¡.: I : ~ rt-l l<JS.SOb 10~.G.10 S.1.HS 

100-l<FJS l~~.HI 

ll'JO-IU.15 FL-l 

lfJ0RF5 7.635 ''MIDO 

IFJO-llf\.!o FL-J U.\GS• lS.!174 lOJ.UO 

lf30-RrJ5 110.3.11 91.923 53,JOS 

!FJO-RFlS FL-J 112.5n 93.0lS 

lfJD-t:rS fL-.1 6.663 l.ns.s .10,JOO 

lf'.10-llflS fL-4 S.365• 1:.os2 lU,435 

IFJ0-11Fl5 11.041• 398,SOO 

IF30-RrJS f'L-4 lS,.1Sl 159.b\;' 

IF30-Rf45 ISS.690 

IFliO-RFS U.9ll 

lfll\0-RFIS fL-1 ISJ,l7o 

ll'ISO-RFlS 6SJ,\76 St>,,61.1 SJ.OS~ 

1r111.n-RfJS 2036.235 SJ.&Q6 

IFIS0-11.FolS IH7.llf! 1 l)<'I ni~ u.it.o 

IFUO-RFS 53.lH .Sl,Ob'i ~9.0• I 

!FISO-RFIS FL-l S9,Sll U.!>04 

IFISO-Rf.!S J6S.9SS lS0.136 

lfl80-RF35 SH.JSJ 4'\.ld l so.e.:.:. 

IF1!0-Rf45 fL-l l!(>J,4i1 lt.OS.1190 &6.431 

lflSO-RO tL-• \0, ... ,, l.5111 U.J(,~ 

lft!O-Rfl!i fL-4 10.36$ :?.SSI ~4. QOI 

lfl80-Rf:?~ U.?l:S• 1 'l. ~n 10~.:.ss 

lflSO-RFl.! 13.61! j,:?31 JS.4l'l 

lf1SO-Rf4S fL-4 J4.Jl<¡1 J:?,355 IJJ.OOl 

• tnd1cn que el valor de ll\ S1cu1i\ e& 1<ucnor al de "u de5v1a1;1ón Ctil4nrt.r. 



TABLA sa. MEDIAS. DESVIACJONES ESfASDAR ... CV PARA LOS SUJETOS EN TODl\S LAS CONOICIONES. 

COHDICIOH SUJETO 

ll'IS-RFIS !J.667 lS.169 J0.800 

IF60-RFIS .?\U.Sil 1 .!7.174 4J.000 

IFllO-RFIS 11.?l.ú.$4 J61.0JJ8 4'*·ººº 

lfl40-RFl5 FL-6 ll41.6i::! Sll.1 l6 4S ... oo 

IFIS-Rfl5 52.lll 49,,0I 95 • .!00 

11'60-RFl.5 17 ... 3 .. 8 107.00'* 

1Fll0-Rfl5 l!0.17l ?6'*.177 85.lOO 

1Fl'*0-RFl.S ~~2.6~s .J:'J,5JS 

IFl.5-RFIS 86,:5.J 51.JS~ 59,500 

IF60-RFIS FL-8 l6l.lS8 1:?1.JJJ 48.500 

1Fll0-RFJ5 .586.77! .!O.'i.038 3'*.900 

lfl!O-RFl.5 614.46.5 J?S.635 SJ.000 

1Fl40-Rfl.5 55'*.lOS 247.0Jl 44.600 

IFIS-RFJ.5 '*.5.Jll IS,7J! 34.700 

IFIW-RPJS ··-.. - :c.¡ . .:;.;,; 

IFUO-litfJS 1060.SJJ 39!.9SS 37.600 

JFl40-RFJS FL-6 9 .. 0 • .574 416.76.3 4'*.300 

JFIS-RFJS 43.011 ll.S9l so.200 

lf60-Rf3.5 lOl.'JIO llll.609 63.400 

lfll0-litf3S FL-7 398,867 l?S,77S .57.400 

IFJIO-RFJS 544.SU 3.!9.813 60.600 

IFU-RFJS l?S.ll.5?. 43.396 34.500 

lf60-RFJS 317.400 J'l'J.666 s.i. ~ao 

lfll0-RF3S !I0.!.483 l91.ll6 58.000 

IFUO•RFJS ~Jl.J!l JOS.DOS 41.600 
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