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Theories cognitives

MODELE DE FITTS
in "Perceptual- motor learning’, in A.W.Melton, "Catégories of human learning’, NY, 1964.

SIGNAUX VERBAUX SIGNAUX VISUELS SIGNAUX PROPRIOCEPTIFS

Stade Stade Associatif Stade Autonome
Cogpnitif

Caractéristiques du DEBUTANT :

Caractéristiques de L'INITIE : Caractéristiques du CONFIRME :

= Forte Activité Cognitive et charge

attentionnelle

Centré sur la réalisation (ce qu'il faut = Partage possible de I'attention
Centré sur le BUT, Ne cerne pas le but a
atteindre, ne sait pas ce qu'il faut faire faire pour atteindre le but, les MOYENS) = Choix de stratégies motrices
Sélectionne toutes les informations = Pas dépendant du Contexte
Ajustements plus fins = Automatisation

Mouvements lents, saccadés,
fragmentés, bep d'erreurs

Progrés rapides

Charge attentionnelle en baisse

Apparition du Timing

Régularité de la réponse

= Réduction notable de I'attention

MODELE D’ADAMS

in “A Cloosed loop theory of motor learning”, Psychological bulletin, 1971
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SIENAUX VERBAUX SIGNAUX PROPRIOCEPTIFS
Stade Stade Moteur
Verbal Moteur

Caractéristiques du DEBUTANT:

¥ Role motivationnel
% Roéle de guidage (compréhension du But)

Caractéristiques du CONFIRME/EXPERT:

= Processus COGNITIF = “des processus cognitifs => processus AUTOMATIQUES

= Nécessité de compréhension du BUT de la Tache = Nécessité de comprehension des PROCEDURES de la tache

= FEED BACK INTRINSEQUE : quasi inexistant = FEED BACK INTRINSEQUE : Visuel - PROPRIOCEPTIF

= F.Back$ wtaire : COI ANCE du RESULTAT (CR) = F.Back Supplémentaire : CONNAISSANCE de la PERFORMANCE

(cp)

< Role de guidage (compréhension des procédures —
moyens, pour réaliser la tiche)
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Programmes et schémas moteurs

Au début des années 70, le concept de programme moteur est admis,
sur le mode « one-to-one ». On retrouve ce principe dans la théorie
de la boucle fermée de Adams (1971)
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Programmes et schémas moteurs

Déclenchement
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Programmes et schémas moteurs

Au début des années 70, le concept de programme moteur est admis,
sur le mode « one-to-one ». On retrouve ce principe dans la théorie
de la boucle fermée de Adams (1971)

Schmidt (1975) évoque un argument économique : une telle

specialisation des programmes finirait par poser des problemes de
stockage

Schmidt propose une alternative plus réaliste : la théorie du Schéma
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Programmes et schémas moteurs

La théorie du Schéma de Schmidt (1975)

L'habileté est sous-tendue par deux types de représentations :
d Le programme moteur généralisé (PMG)

Q Lesregles de parameétrisation

Ces représentations sont developpées au cours de l'apprentissage
et stockées en mémoire
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Programmes et schémas moteurs

Un PMG n'est pas spécifique a une tache, mais s'applique a
une catégorie de taches

- T

\\~ \'._;;‘h-
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Programmes et schémas moteurs

Les regles de paramétrisation permettent d'adapter le PMG
aux specificités de la tache

PMG

Programme moteur

L J
Licence 2°me année Tronc Commun / 2024-2025 / Boutin E;l'g_%ggﬁ? |



Programmes et schémas moteurs

Distance Distance
.

o A Les étapes de construction
P —————=5  dune régle de paramétrisation
d'un programme de lancer
(d'apres Schmidt, 1982)

Distatice Distance

Force Force
OICE QICE
D
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Programmes et schémas moteurs

Codage d'un PMG

Awsy

Acceleration .

Mo F A
AR
a7

Patterns d'accélération produits en écrivant le mot "hell", en
fonction de I'amplitude de I'écriture (Hollerbach, 1978)

Toward
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Programmes et schémas moteurs

Le PMG contient les invariants et notamment la structure
temporelle du mouvement

Expérimentalement, on rend donc compte du PMG en
analysant les rapports de temps (ex : temps relatif)

Les regles de paramétrisation sont au contraire révélées par
la mesure du temps absolu (ex : temps total)
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Programmes et schémas moteurs

‘ But & atteindre Conditions initiales \

— -

Schema moteur

[nvariant +
Schéma de rappel parame irsation Schéma de reconnaissance
_.z"'"f’}f’ \\\\-\\
A 4l Conséquences sensorielles
Programme moteur
+ attendues
| - v
Commande motrice | Signal d'erreur Comparateur
Contrile . ﬂ’e:eurs Informations sensorielles kinesrhésiquesr Contréle
proactif en rétroactif
boucle + en boucle
ouverte environnement Informations sensorielles extéroceptives fermee
v
résultat !

Théorie des schémas de Schmidt (1975)

L
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

28
—=— Variable Practice
—l— Constant Practice
w21
W)
=
(14
14
?’ -
0 T | T 1 — T 1 T T T T
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 1T DT
Time course Acquisition phase Retention
of Skill Interval l
Acquisition
And Testing N el A Y
Encoding Consolidation  Retrieval

Motor memory
Processes

Test immédiat (IT) ou différé (DT ; >24h) Kantak & Winstein (2012)
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

ACQUISITION RETENTION
L — R ————

2.6

@ BLOCKED GROUP

®=:=0 BLOCKED-BLOCKED COND.
O RANDOM GROUP

Q=0 RANDOM =RANDOM COND.
@=—=@ BLOCKED-RANDOM COND.
Qm=r=( RANDOM-BLOCKED COND.

2.4

-~ STIMULUS

LIGHTS
LEFT REAR T REAR
J ™)
LEFT MIDDLE RIGHT MIDOL.E
SECOND
HOLE
F = RIGHT FRONT
LEFT FRONT % _ . —— ——
TENNIS &« START cKs RETENTION [NTERVAL
BALL BUTTON

seconds computed in three trial blocks and collapsed
| and random groups and retention conditions. [These
d group when tested in the retention blocked (blocked-
sequences and the acquisition random group when
locked) and random (random-random) sequences.)

Shea & Morgan (1979)

Figure 1. Diagram showing the apparatus used
in the experiment form the perspective of the sub-
ject.

L
Licence 2°me année Tronc Commun / 2024-2025 / Boutin Eﬂ',g_%ﬂg&%




Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

ACQUISITION RETENTION

@ BLOCKED GROUP ®=:=0 BLOCKED-BLOCKED COND.
O RANDOM GROUP Q=0 RANDOM =RANDOM COND.
@=—=@ BLOCKED-RANDOM COND.
Qm=r=( RANDOM-BLOCKED COND.

TOTAL TIME (SEC.)

1 2 3 4 5 6 10-MIN, 10-DAY
ACQUISITION TRIAL BLOCKS RETENTION [NTERVAL

Effet d’'Interférence Contextuelle

Shea & Morgan (1979)
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

Effet d'interférence contextuelle (1C) :

Meilleures performances en acquisition suite a une pratique bloquée
— Performance

Meilleures performances en rétention suite a une pratique aléatoire
= Apprentissage

Contextual Interference
Response Time vs Trial Block
6000 -
5500 -
5000 -
4500 ~+

4000 - — g
3500 - /-A
3000 -
2500 - A\A\ | =
2000 -

1500 A
1000 A
500 +

Response Time (msec)

ACQ1l ACQ2 ACQ3 RET TRANS

Trial Block
=rBlocked ®Random
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

Effet d'interférence contextuelle (1C) :

Meilleures performances en acquisition suite a une pratique bloquée
— Performance

Meilleures performances en rétention suite a une pratique aléatoire
= Apprentissage

Hypotheses avancées pour expliquer leffet IC :
— Hypothese d'élaboration (Shea & Morgan, 1979; Shea & Zimny, 1983, 1988)

— Hypothese de reconstruction (Lee & Magill, 1983, 1985)
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

Hypothése d'élaboration

Mémoire de travail (MDT) Mémoire de travail

B A

el
A /
C>C\X

B

A n'est pas comparée aB nia C Comparaison des 3 taches en MDT
en MDT = Meilleure élaboration des plans d'action

L
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

Hypothése de reconstruction

Déconstruction du

schéma moteur de A

oubli partiel)

a& iib 00

Création d’'un cycle de construction-déconstruction-reconstruction du schéma moteur
— Hautement favorable a I'apprentissage

Répétition du schéma
moteur

Répétition du schéma
moteur

Ajustements en fonction du feedback de I'essai précédent mais pas de reconstruction totale
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Apprentissage : Variabilité de |la pratiqgue

Wymbs & Grafton (2009)

FG. 6. Effects of random schedule training. Greater BOLD activity for late
(final two thirds) trials practiced under a random schedule compared \\lth a .
blocked schedule for (A) sequence preparation and (B) sequence product:
All cortical surface data have the same color scale and orientation as those in 24—2025 / Boutin lPJArllII\S/-%Xg II_tA?{
Fig. 3. Results are shown at the corrected threshold of P < 0.05. :




Apprentissage : Variabilité de la pratique
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Theéories cognitives

« Definitions autour de l'apprentissage
« Apprentissage
« Habileté motrice = efficience = expertise
 Aptitude # habileteé

« Apprentissage et mémoires
« Mesurer l'apprentissage
« Types de mémoires

 Les bases neurobiologiques de I'apprentissage

L
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Aire 6 Aire 4

—_ sillon Cortex
—apm M1 central g4 pariétal
AMS Aire S postérieur
Cortex = - ire
—‘
prefrontal ,/ 3 Aire

///

AMS = aire motrice supplémentaire S
APM = aire prémotrice

M1 = cortex moteur primaire

S1 = aire somatosensorielle primaire

\
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Flan sagittsl

Plan frontal —
~ T

Plan tr:mavarf;:ai] 3
. g
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Corps calleux Cervelet
‘,. " ! ; ".
Noyau caudé_ S &

Hippocampe %"

Putamen

Thalamus
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Striatum 5%
Corps calleux T~ Cervelet
aZ St
Noyau caudé_ S &

Hippocampe %"
Putamen

Thalamus
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Organisation somatotopique du cortex moteur chez 'hnomme

La contribution du neurochirurgien canadien Wilder Penfield : stimuler le
cortex moteur et découvrir des représentations du corps => cartes motrices

a l'origine des mouvements volontaires
Similarités avec les cartes du cortex sensoriel somatique
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Electrical stimulation

Somatosensory cortex:

Motor cortex:
somatic sensation

movement . D

i.\x

W
L%}

m = Sbg 3%2—{
r gzsprls » r 3% %z
@ 223 a%3a25 3 ¥Zzg% %5
o o -t ) H|p W = -
& 3 = =7 ® 232 (3 *7Knee
W 'e 3 = e _)‘/) v _‘/—‘D-_\\‘_‘__'_‘L

; o eg

|\ Foot
R Toes

>4 Genitals

Lips 3! Lips

Jaw
' Gums
Teeth

Somatosensory cortex

Swallowing
Muotor cortex
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Bases neurobiologigues de l'apprentissage moteur

Homonculus : petit homme en latin

Sila taille des différentes parties de notre corps etait
proportionnelle a sa représentation corticale
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