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Temporalidad de programas motores de distinta complejidad

Mecanismos de estabilizacion postural

Mecanismo

Tiempo retardo

Caracteristica

Feedback,100 ms
reflejo MS (10-40 ms)
electromecanico(25 ms)

Ajustes posturales anticipatorios | ------ F?grsiﬁ?ggc?gnlgsprediccién de las conduccion Cx-mm(15 ms)
reflejo vestibulo ocular
Elasticidad de musculos 0 ms Pueden ser modulados? (10ms)
y tendones
Reflejos monosinapticos 30 ms Pobre control
Reflejos polysinapticos 50 ms Baja ganancia
Reacciones pre-programadas 70 ms Ajustes parciales
Ajustes voluntarios 150 ms tardios !!!
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Feed-forward , Feedback aplicado a control
postural. Ajustes Anticipatorios y Compensatorios
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Ajustes Compensatorios y Anticipatorios

B Platiorm width affects postural response
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B Postural muscles are recruited only when needed

Unsupported stance (ﬁ\
Qe
BIC KﬁF_;ziﬁg—
HAM '“ﬂ
¥ |I HAM
GAS o
-%‘Gﬁ-.S
/
Rigid support
;_\E!-l{: ‘
E W
BIC \ —
|
- HAM n
| HAM
—— AN e~ GAS |
L | | | | |
-0.2 0 0.2 0.4 | /G.ﬂ.S
Time (s) L=

Un movimiento voluntario siempre implica un ajuste
postural anticipatorio.

Una mala planificacion implica también utilizar mecanismos
compensatorios (reflejos y automaticos)
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Sensory channel
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La informaciodn sensorial de varias modalidades debe ser Integrada para mantener el
equilibrio y la orientacion postural

* Los aferentes somatosensoriales son importantes para
el tiempo y direccion de las Respuestas Posturales
Automaticas

* Lainformacion vestibular es importante para el
equilibrio en superficies inestables y durante los
movimientos de la cabeza

e Lainformacion visual proporciona conocimientos

avanzados de situaciones potencialmente Modelos internos o
desestabilizadoras y asiste en orientarse hacia el Representaciones
medio ambiente internas

* Informacidn de una unica modalidad sensorial puede
ser ambigua

* Elsistema de control postural utiliza un esquema
corporal gue Incorpora modelos internos para el
equilibrio
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