
Como bien señalan Soledad Ballesteros (1993, 2000) y Julio
Lillo (1992a, 1992b, 1993), en las últimas revisiones sobre el te-
ma realizadas en castellano en nuestro país, el estudio del tacto ha
tenido un desarrollo menor, comparativamente hablando, que los
sistemas visual y auditivo. Como trataremos de mostrar a lo largo
de este trabajo, consideramos que este hecho no es debido tanto a
la cantidad de esfuerzo realizado como a las singularidades de es-
te sistema, hasta el punto de afirmar que el tacto continúa siendo
un escollo para la Psicología de la percepción. Para ello, revisare-
mos las que a nuestro juicio han sido las tres aproximaciones más
fructíferas dentro de la disciplina, encaminadas todas ellas a supe-
rar esta problemática. Así, revisaremos los trabajos sobre la ex-
ploración manual propositiva de la tradición rusa y del grupo de
investigación de Ledeerman y Klatzky, y presentaremos los traba-
jos sobre tacto dinámico que han revolucionado la disciplina en la
última década.

Si acudimos al desarrollo histórico de esta disciplina regional
de la Psicología de la percepción, encontramos que los grandes au-
tores clásicos en este ámbito, Katz, Revesz y Gibson apenas tu-
vieron continuidad en sus trabajos hasta hace tres décadas, con la
publicación en inglés de la obra de Katz, Der Aufbau der Tastwelt
(1925) (Trad. ing: The World Of Touch, 1989) y reseñas sobre el
mismo (Krueger, 1982).

La importancia de la recuperación de estos tres autores residía,
más que en sus procedimientos o aportaciones empíricas, cuya
precisión y contenidos han sido ampliamente superados en los tra-
bajos contemporáneos en el área, en una concepción del tacto en
la que se destacaba la naturaleza activa de este sistema perceptivo.
De los trabajos de Katz, recuperados en los 80, se recogían y men-
cionaban las capacidades del tacto en lo referente a las llamadas
propiedades substanciales (Krueger, 1982; Loomis y Lederman,
1986). De los de Revesz (1950), la independencia del sistema del
tacto respecto de los modos de funcionamiento de la visión, esen-
cialmente por su carácter secuencial; y de Gibson (1962, 1966),
junto a los anteriores, la necesidad de entender el tacto en su di-
mensión activa. Estos autores destacaban cómo la fenomenología
del tacto producía objetos externos en la exploración activa, y sen-
saciones subjetivas cuando los estímulos eran recibidos pasiva-
mente por el sujeto. Estos argumentos tuvieron nuevos apoyos en
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los años 70 con los trabajos sobre la percepción táctil mediada por
instrumentos. Cuando una persona realiza una exploración por
medio, por ejemplo, del bastón en el caso de los ciegos, la percep-
ción se realiza en la punta del bastón, de tal manera que éste pasa
a ser una prolongación del órgano perceptivo. Se percibe a través
del bastón, situando nuestra capacidad de sentir en la punta del
bastón en lugar de nuestra mano.

Por el contrario, los sistemas de sustitución visual diseñados en
ese periodo no mostraban este tipo de funcionamiento. Estos sis-
temas consistían en la transformación de la imagen de una cáma-
ra de vídeo situada un una montura de gafas en un patrón de in-
tensidades que se mostraban al sujeto por medio de bastones vi-
brátiles montados en un aparato que podía ser situado en el tórax
o la espalda (Bach-y-Rita, 1972). Se demostró que los sujetos te-
nían grandes problemas para externalizar la sensación recibida.
Los argumentos para la explicación de este fenómeno apuntan a
que los sujetos no entienden la relación entre la imagen producida
con el movimiento de la cabeza y los cambios en el patrón vibrá-
til. El establecimiento de esta contingencia es lo que permitía ob-
jetivar la sensación recibida.

Este conjunto de ideas tomó forma en las tareas experimentales
del llamado tacto activo en que se permitía al órgano corporal, es-
pecíficamente a las manos, la exploración de los objetos. En con-
creto, el artículo de Gibson (1962), en que se compara el rendi-
miento obtenido por medio del tacto activo y del pasivo en el re-
conocimiento de formas, concretamente de moldes de galletas,
constituyó un hito que se mantiene aún hoy día como referencia
obligada en revisiones y libros sobre tacto. Los resultados favora-
bles para las condiciones de tacto activo fueron refutados por di-
versas réplicas (ver una revisión de estos estudios en Loomis y Le-
derman, 1986, y Ballesteros, 1993) que cuestionaban, acertada-
mente, el control experimental de las tareas.

En 1966, Gibson publica The senses considered as perceptual
systems, libro en el cual promueve su teoría ecológica de la per-
cepción. En él, Gibson plantea que la teoría del procesamiento de
la información es errónea y que la lógica de los sistemas percepti-
vos, y entre ellos el tacto, es la de la extracción de invariantes del
flujo energético ambiental, y no un problema de transmisión de in-
formación. El tacto mantiene su especificidad en la medida en que
está especializado en un conjunto de variables del flujo energético
con las cuales «resuena». El tacto activo es la configuración del
propio cuerpo para sintonizarse con esas dimensiones a conocer.
En palabras de Gibson (1966): Los sistemas perceptivos explora -
torios producen típicamente transformaciones de manera que los
invariantes puedan ser aislados. (pp. 270-271).

Esta idea, sin embargo, no sería recogida por la mayor parte de
los investigadores en este campo. Hasta entonces, el tacto había
sido estudiado, salvando los autores mencionados anteriormente,
como un sistema sensorial en que la estimulación recibida era
transmitida el SNC. El caso paradigmático de este tipo de concep-
ción lo constituyen los trabajos de Weinstein (1968) sobre umbra-
les sensoriales en distintas partes del cuerpo y ante distintos tipos
de estimulación. Así, la concepción mantenida era que, de forma
paralela al funcionamiento visual, el tacto es básicamente un sis-
tema aferente, o sentido, si bien de naturaleza proximal, que con-
duce impulsos nerviosos al SNC, y cuya función acaba en el mo-
mento en que su descarga alcanza las partes eferentes del encéfa-
lo. Se asume que esta actividad manipula información que es,
posteriormente, convertida en el encéfalo en un representación del
estímulo. Esa línea de investigación va a tener su continuación en

el establecimiento de un mapa corporal con los puntos sensibles a
distintas dimensiones físicas y, más en la actualidad, con la pro-
puesta de una fisiología sensorial de receptores específicos, cutá-
neos y cinestésicos, descritos no sólo por su estructura anatómica,
sino por su respuesta preferente a un tipo de estímulo (Sherrick y
Choleviak, 1986; Balinowski, Gescheider, Verillo y Chekowsky,
1988). Sin embargo, pese a que ésta es genéricamente la organiza-
ción tradicional del estudio del tacto, debe señalarse, ya de princi-
pio, que en la actualidad no se dispone de un modelo general y am-
pliamente aceptado sobre el tacto (Heller y Shiff, 1991; Turvey,
1996; Lederman, 1997). Así, por ejemplo, pese a la creencia ge-
neral de que la estructura está relacionada de manera directa con
la función, la clasificación de los receptores cutáneos con técnicas
histológicas y neurofisiológicas no encuentra correspondencias
claras con las sensaciones táctiles (Cholewiak y Collins, 1991).

Una de las alternativas para superar la ausencia de modelos ge-
nerales del tacto reside en el problema, planteado por los autores
clásicos mencionados anteriormente, de la naturaleza activa del
tacto. La discusión sobre tacto activo y pasivo fue, a nuestro en-
tender, malversada respecto a la propuesta inicial de Gibson
(1966). Las comparaciones entre estos dos tipos de tacto se trasla-
daron a la percepción de patrones bidimensionales (Magee y Ken-
nedy, 1980; Lederman, 1981), en los que, como se demostró poste-
riormente, resultaban especialmente importantes las capacidades
sensitivas de la piel. Además, las comparaciones se realizaban pro-
poniendo la libre exploración, en las condiciones de tacto activo,
frente a una exploración guiada, en las condiciones de tacto pasi-
vo, que reproducía el patrón de ajuste de los movimientos de ex-
ploración o, incluso, lo optimizaban. Así, los resultados comenza-
ban a ser confusos cuando no contradictorios, encontrando resul-
tados a favor de las condiciones de tacto pasivo en unos (Magee y
Kennedy, 1980), o una ausencia de diferencias entre ambos (Le-
derman, 1981; Lamb, 1983). Este debate, que continua en la ac-
tualidad, responde, en nuestra opinión, a un problema de plantea-
miento en la forma de estudiar el papel de la exploración háptica
en el funcionamiento del tacto.

¿Qué determina la selección de los movimientos no-controla-
dos que se obligan a realizar a la mano o dedo/s en estas tareas de
comparación? Al encontrarnos con unos movimientos pasivos que
simulan la exploración activa realizada en las estereognosis ma-
nual, ¿no estamos ante un caso de actividad intencional diferida?
Sostenemos, por tanto, que la actividad exploratoria constituye la
selección del organismo de una configuración corporal óptima pa-
ra su encuentro con el medio. Por tanto, las condiciones de movi-
miento pasivo en que el rendimiento perceptivo sea similar al ob-
tenido en condiciones de tacto activo serán aquellas que imiten o
sitúen el cuerpo o, más concretamente, el órgano perceptivo, en la
forma en que éste se sitúa en su actividad espontánea.

Los procedimientos de exploración (PEs)

Partiendo de este estado de la disciplina, el grupo de investiga-
ción encabezado por Lederman y Klatzky, realiza a partir de me-
diados de los años 80, un conjunto de trabajos que revolucionarí-
an en gran medida el campo de la investigación en Psicología del
tacto. En ellos destacarían que el tacto enfrenta estas situaciones
más «ecológicas» articulándose en un conjunto de movimientos
estereotipados que llamaron procedimientos de exploración (PEs);
referentes, o encaminados, a la detección de determinadas cuali-
dades específicas de los objetos tridimensionales (Lederman y
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Klatzky, 1987, 1990; Klatzky y Lederman, 1992). Este conjunto
de investigaciones ha sido revisado ya por autores españoles, con-
cretamente en los trabajos de Ballesteros (1993, 2000) y Lillo
(1992a, 1993). 

Los estudios sobre PEs han proliferado a partir de la primera
mitad de la década de los 90, siendo su estudio generalizado a di-
ferentes ámbitos, como el desarrollo e implantación de los mismos
en las primeras fases del desarrollo ontogenético (Landau, 1991),
su utilización en referencia a la simetría de los objetos (Balleste-
ros, Manga y Reales, 1997), su despliegue por parte de sujetos cie-
gos (Landau, o.c.), el estudio de diferencias entre las formas de ex-
ploración de ciegos y videntes (Travieso y Blanco, 1998) o ante al-
teraciones de la sensibilidad táctil (Travieso, 2000).

Un elemento sobre el que queremos poner especial énfasis es
que la concepción del tacto como sistema sensorial aparece aún
como constante en esta tradición de investigación. El sistema mo-
tor es considerado de forma independiente, siendo su lógica la de
optimizar el funcionamiento del sistema sensorial.

La tradición rusa en el análisis de los procesos de estereognosis
manual

Si bien hemos señalado hasta este momento que la investiga-
ción del tacto tiene un gran avance con los trabajos de Lederman
y Klatzky en la segunda mitad de la década de los 80, existe una
tradición de análisis de los procesos de estereognosis manual, o re-
conocimiento de objetos a través de las manos, que se ha desarro-
llado de manera aislada respecto a esta tradición. Esta es la de los
estudios realizados en la Unión Soviética en la década de los 60.

Existen dos grandes asunciones teóricas compartidas por esta
tradición con los estudios anteriores de Gibson y de Lederman y
Klatzky: 1) primero, considerar la percepción háptica como un
proceso activo en que los componentes motores son esenciales en
la recogida de información y, 2) segundo, la idea de que la explo-
ración tiene dos grandes fases, aprehensión y reconocimiento.

Los autores soviéticos (Zinchenko y Lomov, 1960; Ananiev,
Lomov, Iarmolenko y Veker, 1967) realizaron una primera dife-
renciación entre micro- y macro-movimientos durante la explora-
ción. Los micromovimientos eran pequeños movimientos de las
manos que, en un paralelismo con los micromovimientos visuales,
estaban orientados a permitir un mantenimiento de las perturba-
ciones producidas por el contacto con el objeto, esto es, para evi-
tar la adaptación de los sistemas de fibra-receptor táctiles. Los ma-
cromovimientos serían, en cambio, los movimientos encaminados
propiamente a extraer información del objeto. De esta manera, los
macromovimientos fueron definidos de manera funcional, como
movimientos orientados a meta, que, por tanto, podían ser clasifi-
cados en base a su función. 

La metodología utilizada por estos investigadores era la filma-
ción en vídeo de las exploraciones de objetos realizadas por suje-
tos experimentales, analizadas posteriormente con metodología
observacional. Además, el análisis del resultado perceptivo se rea-
lizaba solicitando a los sujetos la realización de una representación
gráfica del objeto explorado.

Sus resultados indicaron que las dos fases de la exploración
eran realizadas por medio de dos tipos diferentes de macromovi-
mientos: 1) los movimientos de búsqueda y, 2) los movimientos
exploratorios. En la primera fase de aprehensión, la persona ex-
plora el espacio háptico (aquel en que manteniendo la posición del
tronco corporal, el movimiento de las extremidades permite con-

tactar con el objeto a explorar) para situar al objeto en éste, sien-
do los movimientos realizados, los movimientos de búsqueda,
continuos y rápidos, y no apareciendo normalmente la informa-
ción táctil. En la segunda fase, de reconocimiento, las manos lo-
calizan un punto clave, o mojón, en la estructura del objeto. Los
movimientos exploratorios aparecían entrelazados con micromo-
vimientos. La función de los movimientos exploratorios era «me-
dir» ciertos aspectos o cualidades del objeto. Los autores conside-
raban que la estimación de la forma y el tamaño era en muchos ca-
sos función del tiempo necesario para alcanzar un cierto punto del
objeto, y remarcaron también que estos movimientos no eran con-
tinuos, sino que se interrumpían al alcanzar puntos clave como es-
quinas, cavidades, etc.

Otro elemento de la máxima importancia contemplado en los
estudios de los autores soviéticos era el hecho de que la actividad
de las manos en la exploración bimanual aparecía como una au-
téntica «coreografía», de manera que la orientación, velocidad e
interrupciones de los movimientos seguía un orden determinado o
secuencia. Cuando al sujeto se le impedía realizar las interrupcio-
nes que caracterizan esa «coreografía» de la manos durante la ex-
ploración, la «imágenes» (copias dibujadas de los contornos de los
objetos explorados) eran realizadas con mucha imprecisión y sin
adecuarse a la forma real del objeto.

Pese al carácter claramente temporal de su modelo de explora-
ción háptica, en sus estudios no aparece un análisis secuencial de
los patrones de exploración, constituyendo este aspecto uno de los
más importantes a desarrollar en la actualidad.

Es importante señalar que estos autores defendieron la presen-
cia de una copia motora en la generación de los perceptos hápti-
cos. En la actualidad se ha desestimado la necesidad de esa copia
eferente en la explicación de la percepción háptica (Loomis y Le-
derman, 1986; Lillo, 1993), por lo que, en términos generales, la
herencia de los autores soviéticos en el estudio de la percepción, y
en concreto de los procesos de estereognosis manual, ha quedado
restringida a sus ideas sobre las fases de la exploración manual y
las características de la exploración bimanual.

La teoría de las affordances y el tacto dinámico

Como ya hemos señalado, pese a que la propuesta de Gibson es
considerada en el ámbito de la investigación en tacto como la in-
troducción sistemática de la investigación sobre tacto activo, su te-
oría de la percepción, y especialmente su teoría de las affordances,
no fue recogida como marco explicativo del funcionamiento del
sistema del tacto. Las dos críticas fundamentales eran, primero,
que su planteamiento era de corte fenomenológico, por lo que, una
vez superado lo llamativo del enfoque, éste no aportaba una teoría
razonable o un modelo de funcionamiento de los sistemas percep-
tivos, y específicamente del tacto. La segunda, como una prolon-
gación de la anterior, el que la definición de affordance no especi-
ficaba cuáles eran las cualidades de los objetos ni las capacidades
del sujeto implicadas en el acto perceptivo.

Sin embargo, creemos que junto a las críticas anteriores, la re-
nuncia a la teoría de la percepción ecológica está también motiva-
da por la imposibilidad de hacer coherente la misma con la con-
cepción pasiva y aferente de los sistemas sensoriales. Así, la teo-
ría ecológica pone en cuestión la idea de procesamiento de infor-
mación, transitando a la idea de resonancia de los sistemas per-
ceptivos; cuestiona asimismo la definición anatomofisiológica,
que debe pasar a aunar los sistemas sensorial y motor; y, por últi-
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mo, cuestiona el concepto de representación, que ha sido el núcleo
de trabajo de las teorías de procesamiento.

El desarrollo, en la década de los 90, por parte del grupo de in-
vestigación de la Universidad de Connecticut, de las teorías de tac-
to dinámico ha venido a actualizar la propuesta teórica de Gibson.
En una línea de investigación que hasta el momento continúa sien-
do una parte más o menos aislada de la investigación sobre tacto,
Turvey y sus colaboradores (ver Turvey, 1996, para una revisión
clara y sistemática de esta línea), han rescatado los trabajos de
Gibson más allá del tacto activo, concentrándose en recuperar y
desarrollar la teoría de las affordances.

La idea básica de Turvey y sus colaboradores es que el fun-
cionamiento del tacto en ciertas condiciones hace necesaria su ex-
plicación desde la mecánica clásica. Así, las propiedades estimu-
lares con las que «resuena» el tacto, y, por  tanto, a las que  es sen-
sible, son continuos que no están definidos en las cualidades pri-
marias de los objetos, sino que aparecen en la actividad conjunta,
o acoplamiento, que se produce entre el objeto y el sujeto que lo
e x p l o r a .

Dicha estructura relacional, que se da siempre en el espacio fí-
sico, debe tomar como unidad básica de información elementos in-
variantes que determinan de manera unívoca el objeto percibido.
Si esto es así, el sistema ideal de formalización no vendrá dado por
la teoría del procesamiento de información, sino por las leyes de
la mecánica clásica (dado que el universo de problemas se da den-
tro del nicho ecológico del hombre como ser biológico, que es des-
crito de manera apropiada por esta parte de la mecánica).

Turvey llama a esta forma de funcionamiento «tacto dinámi-
co», rescatando así la definición de Gibson (1966). Se asume que
no van a ser las capacidades sensoriales de la piel las encargadas
de reconocer el estímulo proximal. De hecho, será imposible defi-
nir la existencia de un estímulo independiente de la actividad del
perceptor. Es así como el movimiento, la dimensión activa del ac-
to perceptivo, va a venir al primer plano de forma ineludible. La
propuesta de Gibson, la dimensión activa de la percepción y las af -
fordances toman aquí su sentido pleno.

El estudio de todo el sistema de relaciones articulares y moto-
ras, y su papel en la percepción háptica ha sido ampliamente de-
sarrollado por Bernstein y Turvey (Bernstein, 1967; Turvey y Ca-
rello, 1986; Amazeen y Turvey, 1996; Pagano, Carello y Turvey,
1996). Estos autores han estudiado el sistema de jerarquías de los
miembros y sus articulaciones. La idea básica del modelo de tacto
dinámico de Turvey (1996) es que la estructura corporal consta de
una serie de posiciones organizadas jerárquicamente, a saber, la
cabeza relativa al tronco, el tronco relativo a las piernas, y todo el
cuerpo relativo al suelo, etc. De tal manera que la posición de ca-
da miembro individual es articulada respecto a todo este sistema
jerárquico de posiciones, y conectado en último término, por me-
dio del sistema vestibular, a la dirección de la gravedad. De esta
manera, cada miembro mantiene una orientación respecto al eje
del cuerpo y el espacio, que puede ser considerado un vector, re-
sultante del conjunto de ángulos de todas las articulaciones relati-
vas de ese miembro cuyas dos formas principales, las de «bola» y
las de cilindro«, permiten movimientos de flexión y giro, y sola-
mente de flexión, respectivamente. En palabras de Gibson:

Cualquier cambio en el patrón de contactos en la piel co -
varía y es concomitante con un cambio en la posición de los
huesos. El patrón táctil y el patrón vectorial 1 son alterados
conjuntamente por las necesidades mecánicas del movimiento
terrestre. La covariación de la movilidad cutánea y articular es
información en sí misma (Gibson, 1966, p. 113).

Turvey y sus colaboradores inauguraron esta línea de investi-
gación con un experimento en que los sujetos debían estimar la
longitud de unos rodillos que sostenían sobre su mano tal y como
se ve en la figura 1 (Solomon y Turvey, 1988). En una tarea de
igualación (matching), se pedía a los sujetos que estimaran el ta-
maño sopesando el rodillo, pudiendo mover sólo la muñeca, y que
situaran el panel que tenían a su izquierda en la distancia más ale-
jada (la punta) del rodillo. Como podemos ver también en la figu-
ra 1, el ajuste entre el tamaño real y el estimado era una función li-
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neal de las distancias euclidianas. ¿De qué era función esa estima-
ción, si la distancia real no era accesible dado que el objeto era em-
puñado siempre por el mismo sitio? Evidentemente, sólo las fuer-
zas mecánicas podían ser conocidas en esa situación. Además, da-
do que el movimiento posible era rotacional, las fuerzas mecáni-
cas posibles eran de torsión. Sin embargo, dado que los movi-
mientos no eran estereotipados, no parecía que la estimación de-
pendiera de la torsión.

Considerando la idea de a f f o rd a n c e, esa función debía contener
un elemento invariante en este tipo de estimación por sopesamien-
to, que no dependiese de la orientación respecto a la gravedad, de
la amplitud de los movimientos, etc., elementos todos ellos varia-
bles. Ese elemento invariante era la i n e rcia ro t a c i o n a l. Este fenó-
meno, descrito por la mecánica clásica, es un invariante entre el ob-
jeto y el sujeto determinado por ambos y que requiere la actividad
exploratoria del sujeto para la aparición de la energía mecánica.

La masa es la resistencia de un objeto a ser desplazado, y el mo-
mento de inercia es la resistencia del objeto a ser girado, su inercia
rotacional. De manera esquemática, la segunda ley de Newton in-
dica que en esa situación las fuerzas de torsión generadas por el es-
fuerzo muscular necesarias para mover el objeto serán proporcio-
nales al producto del momento de inercia y la aceleración, o dece-
leración, de la velocidad rotacional del objeto. El momento de iner-
cia es, también de forma esquemática, una medida que es función
de la masa del objeto y su distribución respecto del eje de rotación.
Más concretamente, es el producto de multiplicar la masa de cada
componente de masa por el cuadrado de la distancia desde el eje de
rotación, sumando posteriormente los componentes. Esta medida
está descrita en la figura 2, tomada de Turvey (1996).

De cara a comprobar si el momento de inercia era la caracte-
rística invariante que permitía estimar la distancia en el experi-
mento descrito, Turvey y sus colaboradores (Solomon y Turvey,
1988; Solomon, Turvey y Burton, 1989) realizaron manipulacio-

nes experimentales como variar la distribución de masas en el ci-
lindro o la posición de la empuñadura. Así, demostraron que los
tamaños estimados variaban en relación a estas modificaciones,
según las predicciones que éstas producían al variar el momento
de inercia. Estas pruebas mostraron que la distancia estimada man-
tenía una relación exponencial con el momento de inercia.

Posteriormente, este grupo de investigación ha demostrado la
implicación de este invariante en la percepción de otras dimensio-
nes del objeto como el peso (Amazeen y Turvey, 1996) o la forma
(Burton, Turvey y Solomon, 1990). 

Por último, es importante destacar que estos autores, situados
en el marco de la teoría ecológica de la percepción, consideran que
el tacto dinámico es, con mucho, el proceso responsable de las ca-
pacidades perceptivas hápticas. Su funcionamiento, situado real-
mente en las dimensiones espaciales y temporales del mundo físi-
co, es el que asegura la percepción directa y una ontología realis-
ta para la teoría de la percepción.

Conclusiones

La primera cuestión de importancia que podemos extraer de lo
analizado hasta este momento es que los modelos representacio-
nales que caracterizan a la teoría cognitiva del procesamiento de
información encuentran un escollo en el funcionamiento táctil
donde muestran una debilidad que impide la formulación de una
teoría general sobre el tacto. Los elementos que impiden el ajuste
de este tipo de modelos al tacto son: 1) la necesidad de contemplar
la actividad exploratoria en el acto perceptivo háptico, 2) la impo-
sibilidad de definir el acto perceptivo únicamente desde el estímu-
lo proximal, 3) la polivalencia de los llamados receptores somato-
sensoriales y 4) la necesidad de contemplar el organismo como un
elemento físico «ocupante» de un espacio físico en el tiempo, pa-
ra entender la posibilidad de la objetivación del entorno percibido.
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Figura 2. Variables de medición del momento de inercia (Turvey, 1996)



Consideramos que esta problemática fue detectada, en su ma-
yor parte, en los años 60 por J.J. Gibson que planteó una alterna-
tiva a las concepciones de procesamiento por medio de su teoría
ecológica y, más concretamente, mediante su teoría de las affor -
dances.

Si bien es cierto, como hemos podido ver, que dicha teoría no
pasó de ser un planteamiento sugerente, pero falto de modelos o
formalizaciones que permitieran el desarrollo sistemático de la
disciplina, consideramos que los trabajos sobre tacto dinámico de
Michael Turvey y sus colaboradores suponen un revulsivo para el
desarrollo de la investigación sobre tacto desde ese marco teórico
(para una revisión de su planteamiento teórico general, ver Turvey,
1992).

Como hemos tratado de mostrar en este trabajo, dicha aproxi-
mación ha desarrollado un conjunto de modelos formales, deriva-
dos de la mecánica clásica que, además de haber dado ya fruto en
el estudio de ciertas modalidades del tacto, suponen una alternati-
va de gran potencia para el desarrollo general de la disciplina.

Para finalizar, nos gustaría señalar que el desarrollo de los tra-
bajos sobre tacto dinámico constituye un reto para la teoría clási-
ca de la percepción, ya que tanto sus procedimientos experimenta-
les como sus formalizaciones escapan a la concepción aferente de
los sistemas sensoriales. Creemos que, como se ha señalado, este
reto va más allá de la incorporación de la dimensión activa en la
exploración, ya que su comprensión alcanza a la determinación de
las condiciones del acto perceptivo por el observador y a conside-
rar innecesarios los conceptos de representación y de transmisión
de información.

Notas

1 Este patrón vectorial hace referencia a la definición de la posi-
ción de un determinado órgano corporal. Sería un paralelo, sal-
vando las claras distancias a la definición propioceptiva de la
posición de un miembro.
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