
  תגובה לטעויות  : בקרה אופטימאלית של תנועות ידיים
  

ומאפשרת להסביר מספר תופעות , בקרה אופטימאלית מהווה מודל אפשרי של תנועות ידיים לכיוון מטרה
בפרויקט זה נבדוק את ההשלכות של בקרה אופטימאלית . אפשרי מתואר באיורביולוגי מודל . ידועות

 סיבוב בין תנועות תמרחב כזה נוצר למשל כאשר יש טרנספורמציי. דשלתנועות ידיים במרחב וויזואלי ח
  . ניסויים עם בני אדם מראים כיצד אנשים מתקנים את הטעויות שמתקבלות. היד ותנועות הצג על המחשב
האם התיקון המשתמע מבקרה ) 2(, מהו אופק זמן התנועה המתאים) 1: (נבחן שתי שאלות ספציפיות

   .ופטימאלית מתאים לתנועות התיקון אופייניותא
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M1 = Motor Area 
PMd = Premotor area 

  
  
  

  :לפרטים נא לפנות
  ח מרים זקסנהויז/פרופ
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