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Vorwort

Vorwort
Die folgende Arbeit soll einen groben Uberblick tiden aktuellen Stand der Wissen-
schaft verschaffen, die sich mit dem Prozess deéorAatisierung von motorischen Be-
wegungen beschaftigt.
Um nun die wissenschaftlichen Erkenntnisse im Bérder Automatisierung von moto-
rischen Bewegungen annahernd angemessen darstelle®nnen, mul3 dieses Thema
von verschiedenen Seiten her mehrdimensional be&taand aus ebensovielen Rich-

tungen angegangen werden.

DAUGS (1993, S. 32) beginnt seine Darstellung mit defiriiteon der Begriffe ,automa-

tisch®, ,Automatismen“und ,Automatisierung®.

In der meiner Arbeit zugrunde liegenden Literatehtgman davon aus, dal3 der Mensch
zum einen seine Bewegungen bewul3t steuern kannzumdanderen weil3 man aber
auch, daf3 Bewegungen ohne bewul3te Steuerung magiath

Ob man z. B. das Zurlckziehen des Fingers aus &eerenflamme als Reflex, den
Herzschlag als genetisch fixierter Auomatismusr a#es Gehen als erlernter (sekundé-
rer) Automatismus betrachtet, unsere Aufmerksanfkeitdie Kontrolle dieser Bewe-

gungen wird dafur nicht ben6btigt.

Um nun die Ursachen fur solche Automatismen inrdenschlichen Motorik erklaren
zu kénnen, missen zunachst Automatismen bei iregaéhtung von aufmerksam kon-
trollierten Bewegungen getrennt werden. Hier begsiai die Literatur einer deskripti-
ven Zugangsweise (u. BAuGs, 1997, S. 3).

Die Eingrenzung von Automatismen wird Uber die Besibung der aul3eren und inne-

ren Ebene vergleichend mit aufmerksam kontrollrevtetorik vollzogen.

Die Automatisierung menschlicher Motorik wird daschliel3lich zunachst einmal an-
hand der Effekte und Phanomene der Veranderund dixiensives Uben dargestellt.
Anhand dieser Ergebnisse wird Automatisierung astikuirliche Reduzierung von

Aufmerksamkeitsanforderung definiert, deren Operatiisierung im Rahmen des Dop-
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pelaufgaben-Paradigmas erfolgt, auf das ich detsk&wldigkeit halber kurz eingehen

werde.

Die der Bewegungsautomatisierung zugrunde liegerfrtteressse werden mittels der
Ergebnisse aus der fortlaufenden Forschung, mitsBies theoretischen Konzepte aus
der sowjetischen Tatigkeits- und Handlungstheoné aus der angelséachsischen Auf-
merksamkeitsforschung, versucht zu erklaren. Digkimsion dieser beiden theoreti-
schen Modelle und der daraus zum Teil entstandéngkrepanzen machen deutlich,
dal3 es sich dabei lediglich um Erklaruagsatzehandelt, denen es gilt Belege zu lie-

fern.

Uber den Nutzen dieser wissenschaftlichen Untetsugdn liegen meiner Arbeit Er-
kenntnisse VOIROCKMANN-RUGER (vgl. u. a. 1991a, b) zugrunde. Anhand ihrer Aus-
fuhrungen werde ich die mdglichen MaRnahmen zudé&iting von Automatisierungs-
prozessen, sowie der praktischen Aspekte fir distaBang eines Automatisierungs-

trainings von motorischen Bewegungen skizzieren.

Am Ende meiner Arbeit werde ich in einem Ausbliadrsuchen, deutlich zu machen,
auf welcher Basis und mit welchen Fragen man sichezug auf diesen bislang nur
unzureichend bearbeiteten wesentlichen Bereichemsgdortwissenschaftlichen Bewe-
gungsforschung{aucs,1997, S. V), insbesondere der empirisch schleeleigiben Au-
tomatisierungsannahmeé(scHKE, 1996, S. 54) auseinandersetzen muf, wenn man
dem Anspruch der Entwicklung einer abgesicherteaininmgstechnologie gerecht wer-

den will
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1 EINFUHRUNG

1.1 Definition der Begriffe

»-automatisch® ist etwas dann, wenn es

* mit einer Automatik ausgestattet ist (technischegi@
» durch Selbststeuerung oder Selbstregelung erfolgt
o unwillkdrlich ist

» zwangslaufig ist

« ohne weiteres Zutun des Betroffenen von selbstgtrfo

»Automatismus"*

« Bezeichnung fur eine selbstandig ablaufende Orggatifon

» spontan ablaufender Vorgang oder Bewegungsablaufjidht vom Bewul3tsein oder
Willen beeinfluf3t wird

e Automatismen sind angeboren (z. B. Herzschlag, Atminstinkthandlungen) oder

stellen erlernte Handlungsweisen dar (z. B. Gebaufen)

»Automatisierung"”

« ist schlie3lich der Prozel3 der Entwicklung solchetomatismen.

Der Bewegungsalltag des Menschen und somit die chialse Willkirmotorik besteht
aus einer viellfaltigen Weise von Automatismen.

Die Vielfaltigkeit und Leistungsfahigkeit dieser Mdiirmotorik a3t darauf schliel3en,
dal3 sie ein komplexes und kompliziertes, funktiseZusammenspiel von ehauf-

merksam kontrollierten und eheautomatischenProzessen und Prozel3anteilen ist.

vol. u. a.

* Fremdworterbuch, Mannheim: Duden, 1990, S. 95;

« Meyers Neues Lexikon, Mannheim: Meyers Lexikonvgre993, S. 405;
* DAuGs, 1993, S. 32 ff.
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In der menschlichen Willkiirmotorik treten Automatisn einerseits als ,primare®, d. h.
genetisch fixierte Automatismen, sog. Reflexe (z.PRurtellarsehnen-Reflgxander-
erseits aber auch als ,sekundare®, d. h. durcleresives Uben erworbene Automatis-

men (z. B gehen), in Erscheinung.

Die Verfugbarkeit solcher Automatismen und digdhigkeit zur Automatisierung
durch extensives Uben stellen eine wesentliche framdgrundlage fiir die menschliche

Motorik dar.

Der Proze3 der Bewegungsautomatisierungst definiert durch den Ubergang von

vormals angestrengt aufmerksanmr schliefRlich_automatischer Bewegungskontrolle

Dieses vollzieht sich als prozessualer Effektensiven Ubensund ist durch eine

Mehrdimensionalitdt der zugrundeliegenden Mechaarmsmnd der bewirkten Phéno-

mene gekennzeichnet.

Die Notwendigkeit einer mehrdimensionalen Betraobtaler Bewegungsautomatisie-

rung verlangt eine Uberwindung

» der rein outputorientierten Registrierung von Vemngen der Bewegung und

» der spezifischen Leistungsparameter.

Sie beinhaltet namlich weiterhin die Einbindung

* der Wahrnehmungsanderungen (z.B. Reizabschirmurfégreftitationseinschran-
kung)

» der Veranderungen der internen ReprasentationeiKanttollmechanismen und

» der Veranderungen im subjektiven Erleben

Extensives Uberversteht sich hierbei algiederholen ohne Wiederholung

und bewirkt bei jeder Wiederholung:

* Veranderungen der aul3eren Bewegung,

» Veranderungen der zugrunde liegenden, internenriitmiechanismen, sowie

* Veranderungen des begleitenden subjektiven Erlebens
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Hierbei vollzieht sich der Ubergang von

schlecht-koordinierter, gut-koordinierter,
aufmerksankontrollierter un automatisch kotrollierter wui
anstrengender Motorik - anstrengungsloser Motorik.

- -

Folglich findet somit gleichzeitig eine Verlageruagf einem Kontinuum zwischen den

Polen Aufmerksamkeit und Automatismus statt.
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2 BEISPIELE MOTORISCHER AUTOMATISMEN

Zunachst gilt es das Resultat - die automatisiBgeregungstechnik - naher zu be-
schreiben bzw. zu definieren. Hierflr findet maraubeiROCKMANN-RUGER (19914,
S. 134 f) eine Unterscheidung nach zwei Kriterien:

a) die aul3eren KriteriefPfodukt-Ebeng

b) die inneren KriterienRrozel3-Ebene

a) Auf derProdukt-Ebene lassen sich folgende Merkmale feststellen:

» eine grofRe Bewegungsgenauigkeit und -geschwindigkei

* eine geringe Variabilitat in identischen Ausfuhusigsationen,

» eine grofRe Ergebniskonstanz auch bei massivstearggn,

« eine weitgehende Unabhé&ngigkeit von ergdnzendesrniaitionen (Trainer / Um-
welt),

* eine gute Fahigkeit der Sportler zur Selbstkornektu

b) Auf der ProzelR3-Ebenewerden traditionel folgende Merkmale automatisier®ro-
zesse angefihrt:

» sie erfordern keine oder nur geringe Gedachtnisktiian,

» sie verursachen kaum Interferenzen bei gleichzaiiggefiihrten Handlungen (z. B.
essen u. gehen),

» sie werden von Stimuli und nicht von Intentionemtkolliert (beim Gehen: z. B. der
Druck an den Ful3sohlen),

» sie sind in ihrer Ausfiihrung nicht zwingend an lo@vul3te Aufmerksamkeit gebun-

den.

Wie eingangs schon erwdhnt missen Automatismemdaschlichen Motorik in zwei
Bereiche unterschieden werden: Reflexe und hochgdedrtigkeiten, obwohl die pri-
méaren Automatismen groRe Ahnlichkeiten mit den sdkven Automatismen aufzei-

gen. Denn beide erscheinen unwillktrlich, weitesegel ohne bewul3te, aufmerksam-
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keitserfordernde Kontrolle und anstrengungslos. @asden u. a. folgende Beispiele

zeigen.

2.1  Primare Automatismen

Funktionsgrundlage der menschlichen Motorik sReflexeund diereflexbasierte Be-
wegungs- und Haltungskontroll&/eder ihre Initiierung, noch ihre zwangslaufigesA
fuhrung erfordern AufmerksamkeDAuGs, 1993, S. 35).

In ihrer einfachsten Form, atmonosynaptischer Dehnungsreflex- ein prominentes
Beispiel ist dePatellarsehnen-Reflexstellen sie die schnellste Form motorischer Re-
aktion dar. Ihre neuronale Verschaltung garantiegieich - und damit ,automatisch® -

die Hemmung der antagonistischen Bewegungsmuskfkid.).

Auch in héherer Form, alpolysynaptische Beuge- und Schutzreflexeerfolgen sie
zwangslaufig und stereotyp (wobei hier allerdingselis eine Modifikation der motori-
schen Aktivitdt abhangig von der Reizstarke mogigth Sie weisen zudem eine kom-
plizierte neuronale Verschaltung auf, mit der daativ komplexe Reflexverhalten er-
klarbar ist.

Beispiel: Treten auf einen spitzen Stein.

Hier ist es nicht nur diBeugung des betroffenen Beinalso: Aktivierung der Beuge-
muskulatur und automatische Hemmung der antagscign Streckmuskulatur, son-
dern auch diéStreckung des Standbeinedso: kontralaterale Aktivierung der Streck-
muskulatur bei gleichzeitiger Hemmung seiner Beu@erch die Entfernung der be-
drohten Extremitat erfolgt weiterhin aber auch dingtabilisierung des Korpergleich-
gewichts bereits vor der eintreffenden Stabilitéitss1g. Dies alles tbrigens bevor sub-

jektiv ,Schmerz* empfunden wird! (ebd.).
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2.2 Sekundare Automatismen

Automatismen der menschlichen Motorik, die nicts ahgeboren gelten, sondern erst

durch extensives Uben erworben werden miissen, neamsekundare Automatismen.

Die Fahigkeit des Gleichgewichthaltens basiert tnialr allein auf der Tatsache, dal3
dem Menschen antsprechende organische Systemeocagigeind, die quasi als primére
Automatismen die o. g. ,Arbeit” ausfuhreBIETZ (S. 47 fin DwaGs 1993, S. 36) hat
namlich zusammenfasssend festgestellt, dal} bestded- und Gangregulationvisu-
elle, vestibuldre und somato-sensorische Systenmviert und in ihren Funktionen
abgestimmt sind. Und zwar in der Form, dal’ daslisund vestibulare System gelernt
hat, die ihm zuganglichen Informationen so zu \w#en, dall es zur Stabilisierung
langsamer Koérperschwankungen einen wesentlichemagdeisten kann. Fir die Kom-
pensation von unerwarteten Stérungen (Stolpernto®esn, Ausrutschen) sind aller-
dings aufgrund ihrer Gberaus kurzen Latenzzeit sois@nsorische Reflexe mit Rezep-
toren in Muskeln, Gelenken und Haut verantwortlidie automatisch, d. h. ohne Ein-
schaltung des Grof3hirns, die Muskeln beider Bektiwiaren und eine Korrekturbewe-

gung hervorrufen.

Automatismen spielen aber auch Bebzessen motorischer Kontrolle die nicht re-
flexbasiert sind , eine wichtige Rolle. Dieses zgigh im Rahmen sogenanntdosed-
loop-Kontrolle (Regelung), z. B. Handstand, als auch im Rahmegersmnteiopen-

loop-Kontrolle (Steuerung), z. B. Basketball-Korbwurf (ebd., 3).3

Die Grundform delClosed-loop-Kontrolle wird durch die sogenannte ,einfache Reak-
tion“ reprasentiert, deren voller Kreisumlauf stéelie ,,einfache Reaktionszeit*bendtigt.
Bei den hierbei moglichen Korrekturen der Bewegangfiihrung werden stets die drei

Stufen der Informationsverarbeitung durchlaufen:

’DIETZ, V.: Wie der Mensch steht und geht: Wechselbezielawigchen zentralen Programmen und Re-
flexen. In: OLIVIER,N. & DAUGS, R. (Hrsg.): Sportliche Bewegung und Motorik untedd&ung. dvs-
Protokolle Nr. 44. Clausthal-Zellerfeld: dvs, 1991,45-54.



2 Beispiele motorischer Automatismen 7

1. die Stimulus-Ildentifikation

2. die Response-Auswahl

3. die Response-Programmierung (oder Initiierung).
Aufmerksamkeitsanforderungen treten erst bei depBese-Programmierung in erheb-
licherem Umfang auf. Die Kontrolle der Ausfuhruragdsamer, prazisionsanfordernder
und nicht gekonnnter Bewegungen erfordert im hoNaf3e Aufmerksamkeit, was
durch die intensive Verarbeitung von Feedback-mftionen begriindet werden kann
(ScHMIDT®, 1988 inDAUGS, 1993, S. 37).

Dagegen, sAUGS (ebd.), erfordert die Ausfihrung schneller undhgmtibter Bewe-
gungen kaum Aufmerksamkeit. In der Grundform @@en-loop-Kontrolle, etwa bei
ballistischen Bewegungen, z. B. Ballwurf, Tenn{Sqlf-, Baseball-Schlag, 1&R3t die ho-
he Geschwindigkeit die hierflir viel zu trage Feeattbidontrolle Uber die drei Stufen
der Informationsverarbeitung gar nicht zu. Alleginist Aufmerksamkeit, wie bei der
Ausfuhrung langsamer Bewegungen, fur die Initiigratets erforderlich. Und einmal
durch ein internesGO“-Signal ausgeldst vollzieht sich die folgende Bewegungndan
automatisch. Solche Ballismen erlauben weder Uriiekiing noch Modifikation, ob-

wohl doch ihre Initiierung deutlich vor Bewegungghm erfolgt.

Ein veranschaulichendes Beispiel fur automatiscirezd3se im Rahmen open-loop-
kontrollierter, programmgesteuerter Motorik ist rhigie sogenanntd-eedforward-
Kontrolle. Diese Prozesse bereiten das sensomotorische Sgsfemotorische Kom-
mandos von zentral oder aber auf erwartete Feedbémknationen von peripher vor.
Ein solches ,Voraus-Tuning® lal3t erwartete Storungker Stabilitét erheblich besser
kompensieren.

Beispiel: Armheben u. Gleichgewicht halten

DAuUGSs (1993, S. 38) berichtet von einem Reaktionszefideixnent, dasBELENKII,

GURFINKEL & PAL'TSEV? 1967 durchgefuhrt haben, bei dem die Versuchspersste-

*ScHMIDT, R. A.: Motor control and learning. Champaign,:IHuman Kinetics Publishers. 1988.
‘BELEN’KII, V. Y., GURFINKEL, V. S. & PAL'TSEV, Y. l.: Elements of cotrol of voluntarymovements.
Biofizika 12: 1967, S. 135-141.



2 Beispiele motorischer Automatismen 8

hend eine Armbewegung auszufuhren hatten. Dabgiezsich, dal’3 die Beinbeuger
(automatischvor dem Delta-Muskel aktiv werden. Hier wurde alsoeeBtérung des
Haltungs-Systemesrwartet Wie bei der reflexbasierten Haltungskontrolleefén auf e.
spitzen Stein) wird die Stabilisierung des Korpangéats durch Automatismen gewahr-
leistet, die naturlich am wirksamsten sind, werm elner erwarteten Stérung vorausei-

len.
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3 AUTOMATISIERUNG MOTORISCHER BEWEGUNGEN

.Fortlaufende Leistungssteigerungen und Automatisig von Fertigkeiten werden in
den Modellannahmen einschlagiger Theorien zumésstvaei miteinander eng verbun-
dene Effekte extensiven Ubens geseheBiiSCHKE, 1996, S. 54). Einer der Ansatze,
um den Automatisierungsprozeld erklaren zu wollehyorerst die Beschreibung der

Phanomene und Effekte extensiven Ubens.

3.1 Phanomene und Effekte extensiven Ubens

Die Ausfuhrung eineungelernten komplizierten Bewegungvollzieht sich stets unter
bewul3ter Kontrolle, und zwar in einer ungeschicksarittweise durchgefihrten und
schlecht koordinierten ArtHochgelbte Fertigkeiten (als sekundare Automatismen),
zeigen dagegen groRRe Ahnlichkeit mit Reflexen, atsioprimaren Automatismen: Bei-
de erscheinen unwillkdrlich, weitestgehend ohneu&®, aufmerksamkeitserfordernde

Kontrolle und anstrengungslos, in bezug auf Betagtund Konzentration.

DasErgebnis extensiven Ubengeigt sich als irrunehmender Automatisiertheiner
Bewegung. Im Prozeld der Automatisierung nimmt dignferksamkeit zur Durchfuh-
rung einer Bewegung ab bzw. verandert sich.

Durch extensives Uben stellt sich ein Ubergang von

/ursprUninch vorrangig /weitgehend automatischer,
aufmerksam kontrollierter, anstrengungsloser,
Zu
angestrengter, storresistenter und
) . schlie3lich o o
storanfalliger und gut koordinierter Motorik ein.
fehlerhaft koordinierter Moto-

& \-
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.ES wird eine technikspezifische, zweckorientidd#ferenzierungs-, Reaktions-, Um-
stellungs- und Verbalisierungsfahigkeit erworberie IXomplexitat und damit der
Steuerungsaufwand der Bewegung reduziert sichet@geBungselemente zu Strukturen
mit wenigen Freiheitsgraden zusammengefal3t wer@@ptCKMANN-RUGER, 19914, S.
135).

Extensives Uben ist dabei als ,aktive psychomotbesTatigkeit* zu verstehen und
nicht etwa als passive, monotone rein quantitafiveahme der BahnunBERNSTEIN®,
1988, inDAUGS, 1993, S. 39).

Es ist

» ein Wiederholen ohne Wiederholung,

« ein Prozel3 der Losung dieser Aufgabe,

wobei von Mal zu Mal die Mittel verandert und vellsommnet werden.

Insgesamt lassen sich die in der Literatur besolrienEffekte extensiven Ubengol-
genden drei funktional zusammenhangenden Beremhaminen:

Veranderungen

1. der auf3eren Erscheinungsform der Bewegung

2. der Ausfiihrungs- und Kontrollprozesse

3. im subjektiven Erleben

3.1.1 Veranderung der aul3eren Bewegung

» Subjektiv wahrgenommene Harmonisierung der Erscimgisform einer Bewegung.
* zunehmende Optimierung leistungsrelevanter bionresblaer Parameter
» fortschreitende Reduktion von Soll-Ist-Diskrepanzen

(vgl. ebd., S. 40)

*BERNSTEIN, N. A.: Bewegungsphysiologie. In: Pickenhain, L. & SdhelaG. (Hrsg.): Sportmedizinische
Schriftenreihe der DHfK Leipzig. Bd. 9. Leipzig:hBmn Ambrosius Barth, 1988.
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3.1.2 Veranderung der Ausfiihrungs- und Kontrollprozsse

Bei der Ausfihrung einer automatisierten Beweguwasgedn sich im Gegensatz zu den
bewul3t aufmerksam kontrollierten Bewegungen eiklg&erschiede aufzeigen. Beson-
derer Bedeutung kommt dem Phanomen zu , dal3 Ausoimet, wenn sie einmal einge-
leitet sind, nicht mehr kontrolliert werden brauchElr die Bewegungskontrolle bedeu-
tet das beim Automatisierungsprozel3, daf’ sie vbered auf niedere kortikale Zentren
Ubergeht, daf3 die extrinsischen Informationen (Z-&dback) abnehmen und daf das
Bewul3tsein kommende motorische Schwierigkeiterzigiiren oder sich handlungs-
strategischen, bzw. -taktischen Aspekten zuwerldem (siehe auch Kap. 5.1). Die
vormals vorrangig visuelle Kontrolle verlagert siabf die propriozeptive, kinastheti-

sche Ebene.

Zum Problem wird dabei allerdings, dal3 diese Autsmaen kaum noch aufzubrechen
oder modifizierbar sind. Automatisierte Bewegungkde sind somit in der Regel nicht
mehr zu beheben (vghAuGs, 1993, S. 40 f).

3.1.3 Veranderung im subjektiven Erleben

Motorische Bewegungen als sekundare Automatismerdemeals ,mental anstren-
gungslos® erlebt. Die Bewegungen ,gehen wie volbs®, ,ohne eigenes Zutun®, ver-
leichbar dem subjektiven Erleben von Reflexen.

DAUGS (1993, S. 42verweist in seiner Darstellung u. a. #JHL®, der hierzu entspre-
chende Ergebnisse aus phanomenologischen Studidmoatigeiibten Sportlern dahin-
gehend erzielt hat, dal3 den Hochgeulbten, gewdlemiziveckhandlungen und Hantie-
rungen des Alltags phanomenal kein grof3es Gewickbmmt. ,Sie erweisen sich dem
Erleben als ein einfaches Tun®. Der Handelndetstghnur das Ziel, wahrend ihm der

Weg dorthin gleichguiltig ist.

®KOHL, K.: Zum Problem der Sensumotorik. Frakfurt a. M56.9
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Nach der Auffassung voDAUGS (ebd.) ist das vdllige Aufgehen des handelnden-Men
schen in seiner Tatigkeit als besondévieskmal anzusehen. Er bezieht sich dabei auf
die Inteviews, dieCsikszeNTMIHALY!” durchgefiihrt hat und der bei solchen hochgetib-
ten Téatigkeiten das sog. ,flow-feeling“ beschrieliet. Dieses Phanomen wird als eine
Verschmelzung von Handlung und Bewul3tsein besakmielyobei das Bewul3tsein al-
lerdings reduziert wird und die kinasthetische Emggamkeit gesteigert wird. ,Im
Flow-Zustand treten eindeutige Ruckmeldungen aigf, hd Mittel sind ,logisch® ge-
ordnet, alles geschieht ,automatisch richtig‘. Bielohnung liegt schlie3lich im Han-
deln selbst, nicht im Ergebnis oder im Erfolg. dikse Flow-Erlebnisse hangen mitein-
ander zusammen und sind mit ,Geftihlen des Glickd' der ,Freude am Tun und in

diesem Tun‘ verbunden.” (ebd.).

'CSIKSZENTMIHALYI, M.: Das Flow-Erlebnis. Jenseits von Angst und Langewéih Tun aufgehen. Stutt-
gart, 1985.
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4 THEORIEN DER MOTORISCHEN AUTOMATISIERUNG

In mehreren Vero6ffentlichungen (vgl. 1993, 1994970 vertritt DAUGS die Ansicht,
dal3 die Forschung im Bereich ,Bewegungsautomatisger zur Erklarung der be-
schriebenen Phanomene und Effekte extensiven Ulisher nur Ansatze geliefert hat,
die sich insbesondere auf zwei sich weitestgeherseitig ignorierenden Arbeits-
richtungen stitzen. Einem der Ansatze liegen diergtischen Konzepte aus der sowje-
tischen Tatigkeits- und Handlungstheorie und demieesn die der angelsaschischen
Aufmerksamkeitsforschung zugrunde.

(DAuGs hat eine grobe Darstellung der Grundsatze der évrlgeitsrichtungen vorge-
legt, in denen er hauptséchlich immer wieder aefididen folgenden Kapiteln 4.1 und

4.2 genannten Autoren verweist.)

4.1 Bewegungsautomatisierung aus der Sicht der sostischen Ta-

tigkeits - und Handlungstheorie

Nach der Auffassung voDAUGS (u. a. 1993, S. 43) h&awLow?® in seiner ~Physiolo-
gie der hoéheren Nerventatigkeit* seine grundlegeiakenntnis beschrieben, wie die
Herausbildung bedingter Reflexe unter wiederholandestanden zu immer starkerer
Fixierung gelangen und immer leichter und autorobéis verlaufen. ,Als sekundarer
Automatismus entsteht schlie3lich ein sogenanmdgndmischer Stereotyp’, dessen
Aufrechterhaltung immer geringere nervale Arbedamgt...“(DAUGS, 1993, S. 43).
DAuUGs (ebd.) berichtet von den ErgebnistNSTEle9 (1947), der den Automati-
sierungsprozeld als Verlagerung der Kontrolle auénschiedliche Ebenen der Hand-

lungsregulation erklart.

*PAwLOW, |. P.: Samtliche Werke. Berlin: Akademie-Verlag, 19%B/5
BERNSTEIN, N. A.: Koordination der Bewegungen in der OntogenaseéMissenschaftliche Schriften des

Staatlichen Zentralinstituts fir Kérperkultur. B4.1947. S. 3-52.
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Durch haufiges (extensives) Uben verlagert sichBdieegungskontrolle von der soge-
nanntenEbene des Raumfeldekrt wo die visuelle Kontrolle stattfindet, zwgenann-
ten Ebene der Synergigipropriozeptive Kontrolle). Dabei sind sprunghdfteergange
maglich.

Zu Beginn des Lernprozesses vollziehen sich allaandten Korrekturen auf die fih-
rende Ebene. Nicht jede Ebene besitzt aber immeepdssenden Korrekturmechanis-
men, so dald zeitweise weniger passende Korrektarevirken, womit sich dann eine
unzureichende Ausfiihrungsqualitat erklart. Diesrtfidu einer Uberlastung des Be-
wuldtseins, das ,sich gezwungenermalden in jede isatten Einzelheit der Bewegung
einmischen muB“QERNSTElNS, 1988, S. 131 IDAUGS, 1993, S. 44). Durch extensives
Uben erfolgt allmahlich eindussonderung der Grundkomponentdie von der fiih-
renden Ebene auf diejenige der tieferen Ebene i@elegerden, in der die besten Vor-
aussetzungen fur die Ausfihrung dieser Korrektuarhanden sind.

Bei der Verlagerung von héheren auf niedere Eb@®erHandlungsregulation erfolgt
nachPuni™® (1961 inDauGs, 1993, S. 44) kein absoluter Wechsel von bewuRier
unbewul3ter Kontrolle. Die automatischen Komponerggrer Handlung werden mit
Hilfe des fest eingespielten Systems zeitweiligervénverbindungen im Rahmen des
ersten Signalsystems ohne Aufmerksamkeit kontrallie

Dennoch bleibt eine Verbindung zum Bewul3tsein esteDenn nach seinen Erkennt-
nissen bleibt das Hauptglied, das mit dem wichtigsider allgemeinsten Moment der
Handlung im Zusammenhang steht, bewuf3t. Und aufigrdieser Tatsache meint
KRESTOWNIKOW™ (in DAUGS, ebd.), daR somit das periphere Sehen von griVEtdr-
tigkeit bleibt. Denn als Informationslieferant kaes das Bewul3tsein dahingehend be-
einflussen, dal3 dieses die automatischen Konpameémt&ang setzt und deren Ablauf
kontrolliert. BLISCHKE, DAUGS, REISER U. PANZER (1996, S. 54) behaupten sogar, dal
Leistungsverbesserungen auf einer Zunahme der fausijsbegleitenden Initiierung
und Abarbeitung motorischer Programme von Teilbewggn und einer verbesserten

On-line Kontrolle basieren, die beide Aufmerksarhkeianspruchen.

“Puni, A. Z.: AbriR der Sportpsychologie. Berlin: Sportverlag61.
“KresTowNnikow, A. N.: Physiologie der Korperiibungen. Berlin: VEB Verlsolk und Gesundheit,
1953.
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4.2 Bewegungsautomatisierung aus der Sicht der arlgéchsischen

Aufmerksamkeitsforschung

Ausgangspunkt fir den Versuch, die Engephanomesd&édaulitsieins zu erklaren, ist
hierbei die Annahme einer ,begrenzten Informati@naxbeitungskapazitat“‘DAuGs,
1993, S. 45). Aufmerksamkeit wird dabei als Unvegerd zur simultanen Bearbeitung
mehrerer Aufgaben verstandete(QMANN'?, 1985 inDAUGS, ebd.).

Bei der simultanen Bearbeitung von Doppelaufgalestaht eine Konkurrenz der Auf-
gaben um einen begrenzten Vorrat an Kapazitasaienanntéinterferenz.

Anhand der beobachtungen von Doppelaufgaben-Imégrzen wurde schon mehrfach
versucht, mit verschiedenen Analogien theoretisEHdarungen zu lieferti. Hieraus
lant sich schlieRen, dal’ die Starke der Interfevenz Schwierigkeitsgrad der Aufgaben
abhinge. Diese Hypothesen sind aber empirisch \egierund folgt man der Ansicht
DAUGS (1993, S. 46), so konne zur Losung des Problemgwles-Prozel3-Theorian-

gesehen werden, die maRgebend L@RERGE & SAMUELS™, POSNER & SNYDER™

“NEUMANN, O.: Die Hpothese der begrenzten Kapazitat und diekfifanen der Aufmerksamkeit. In:
NEUMANN, O. (Hrsg.): Perspektiven der Kognitionspsycholoierlin: Springer, 1985, S. 185-229.
“DAuGs (1993, S. 45) listet in seiner Arbeit die mit demenschlichen Verarbeitungssystem verglichen-
den Konzepte auf:
1. ,Kommunikationskanal mit begrenzter Verabeitagmzitat® BROADBENT, D. E.:Perception and
communication. London: Pergamon Press, 1958),
2. ,begrenzter Kernspeicherplatz eines elektromisddatenverarbeitungssystem#1@rAy, N.: Where
is capacity limited? A survey and a model. ActadPsjogica 27: 1967, S. 84-92),
3. ,begrenzter Energievorrat eines physikalischemstedns® KAHNEMAN, D.: Attention and effort.
Englewood Cleffs, N. J.: Prentice Hall, 1973),
4. ,begrenzte Ressourcen einer VolkswirtschaffaAyoN, D. & GOPHER, D.: On the economy of the
human processing system. Psychological Review 88,1S. 214-255).
“LaBERGE, D. & SAMUELS, S. J.: Toward a thory of automatic processing in read@uognitive Psycho-
logie 6: 1974, S. 292-323.
' POSNER, M. |. & SNYDER, C. R. R.: Attention and cognitive control. I80Ls0, R. (Hrsg.): Informa-

tion processingndcognition. The Loyola symposium. Potomac, MD.: Lemge Erlbaum, 1975.
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und SHIFFRIN & SCHNEIDER™® entwickelt worden ist. Hierbei wird davon ausgegEm
dal3 es zwei Prozel3arten des Zentralnervensystdinsagimerksam kontrollierte und
automatische. Dabei werden aufmerksam kontrolliPriezesse als kapazitatsverbrau-
chend, bewul3t kontrolliert und bewul3t reprasentbdrakterisiert, wahrend automati-
sche Prozesse als kapazitatsfrei, unbewul3t kaettalind unbewul3t reprasentiert ver-
standen werden. Ein und derselbe Prozel3 kann sonmtal alsaufmerksam kontrol-
liert, ein anderes Mal als automatisch, aber alghngentional oder nicht-intentional,

verstanden werden (vgl. u.auGs, 1997, S. 10).

Ein etwas neuerer und konkreterer Ansatz ist dds,dan Automatisierung als kontinu-
ierliche Reduzierung von Aufmerksamkeitsanforderuagsteht, deren Operationalisie-
rung im Rahmen des Doppelaufgaben-Paradigmas erfedff. BLISCHKE, DAUGS,
REISER U. PANZER, 1996, S. 54). Durch die Stellung von Doppelaufyakann aufge-
wiesen werden, ob oder wie weit eine Bewegung winklnabhangig von Aufmerk-
samkeitsressourcen durchgeftihrt werden kann. Zigtatzu der Bewegungsaufgabe
wird eine zweite, kognitive oder motorische, Aufgapestellt, um entweder Abwei-
chungen in der Bewegungsausfihrung feststellerdnndn oder die Durchflihrung un-
ter bewul3ter Behinderung der Aufmerksamkeit zudiind,Die Automatisierungsquali-
tat wird durch die gegenseitige Beeinflussung defgAben diagnostiziert, d. h. durch
die Erfassung der Leistungen in beiden Aufgabersbparater und paralleler Realisie-
rung. Fehlende Leistungsunterschiede werden gememhSinne einer automatisierten
Kriteriumsbewegung interpretiert* ROCKMANN-RUGER, 1991b, S. 18)BLISCHKE,
DAUGS, REISER U. PANZER (ebd.) haben dieser empirisch schlecht belegteéonmati-
sierungsannahme entgegengehen wollen und habeneinlgingsschnittstudie in Ein-
zelfallanalysen Ubungseffekte an zwei in ihren Kolnforderungen unterschiedli-
chen Bewegungsaufgaben untersucht. Sie haben b#ebatald erhdhte Doppelaufga-
ben-Interferenzen nur bei dem Beginn einer Bewegamitelen als in spéateren Ab-

schnitten des Bewegungsablaufes, in denen selbstalkerdings aber keine fortlaufen-

SHIFFRIN, R. M. & SCHNEIDER, W.: Controlled and automatic information processing.Piérceptual

learning, automatic attending, and a general thé@sychological Review 84: 1977, S. 127-190.
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de Reduktion eintrat, wohl dagegen kontinuierlitketungsverbesserungen auch unter
Doppelaufgabenbedingungen.

Die Erklarungsversuche hierfir grenzen sich tededm Detaill explizit voneinander
ab. Dennoch ist man sich dariiber einig, dai dutmimg die Reprasentation der betref-
fenden Fertigkeiten in den ausfihrungsspezifiscteemo-anatomischen Strukturen fort-
laufen stabiler und vollstandiger wird&.ISCHKE, DAUGS, REISER U. PANZER (1996,

S. 55f) bemessen in ihrer empirischen Untersuchderg Erkenntnissen der folgenden
Autoren einen hohen Stellenwert bedGAN & ETHERTON" ordnen den Verdienst der
Leistungsverbesserung deteklarativen Gedachtnigu. Dieses speichert im Verlauf
einer Ubung immer mehr situationsspezifische ZiBlejz- u. Antwortkonstellationen
und erhdht damit die Wahrscheinlichkeit, dal3 beeeerneuten Aufgabenbearbeitung
ein Losungsweg mit besonders kurzer Verarbeitunigegenert und erfolgreich umge-
setzt werden kanSQUIRE'® dagegen schreibt den Erwerb der motorischen Kkeitan
eher der Leistung desrozeduralen Gedachtniskomponeate In ANDERSONS™® Mo-
dellvorstellung geht mit Ubung eine zunehmende agatung von Kontrollfunktionen
von deklarativen zu prozeduralen Gedachtniskompeneainher. Wobei die empiri-
sche Untersuchung vdBLISCHKE, DAUGS, REISER U. PANZER ein klares Ergebnis lie-
fert, was den Dominanzwechsel dieser wissenstrelkéumr Mechanismen der Bewe-
gungskontrolle in Verknupfung mit den Doppelaufgahterferenzen betrifft: eine Re-

duktion der Doppelaufgabeninterferenzen konntenngiit beobachten. Daraus folgt

YLoGAN, G. D. & ETHERTON, J. L.: What is learned during automatization? The ruletbéntion in
constructing an instance. Journal of ExperimensgtRology: Learning, Menory and Cognition, 20 (5),
1994, S. 1022-1050.

“SQUIRE, L. R. : Menory and the hippocampus: A synthesis frondifigs with rats, monkeys, and hu-
mans. Psychological Review, 99, 1992, S. 195-&UIRE, L, R., ZOLA-MORGAN, S., CAVE, C. B,.
HaIsT, F., MUSEN, G. & Suzuki, W. A.: Menory: Organisation of brain systems and cognitim
MEYER, D. E. & KORNBLUM, S. (Eds.): Attention and performance 14. Cambridgass. MIT Press,
1993, S. 393-424.

“ANDERSONS, J. R.: The archetecture of cognition. Cambridge, MA:vat@ University Press, 1983;
ANDERSON, J. R.: Skill acquisition: Compilation of weak-methodoptem solutions. Psychological Re-
view; 94, 1987, S. 193-21@&NDERSON, J. R.: Automaticity and the ACT theory. American Jourof
Psychology, 1992, S. 165-180.
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die Vermutung, dal3 die Bearbeitung von Doppelawdgaiu konstant gleichen ,Kos-
ten* verlauft (ebd., S. 65). Da sich aber nun haigsverbesserungen in den Doppel-
aufgabensituationen herausgestellt haben, gehen. dje Autoren davon aus, dal3 die
Versuchspersonen im Zuge extensiven Ubens bestrebin der Lage gewesen sind,
vermehrt gleichzeitig (und begleitend zur Ausfihrung andéreilbewegungen) Pro-
grammaufrufe und effktorspezifische Konkretisieremgvon zunachst noch abstrakt
kodierten Parameterspezifikationen fur einzelne &pmgselemente zu bearbeiten.
Offen und zu klaren bleibt die Frage inwieweit sdib Wechselwirkungen der Verar-

beitungs- und Speicherprozesse umstrukturieren.
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5 AUTOMATISIERUNGSTRAINING

5.1 Herleitung ftr den Bedarf nach Training zur Forderung der Au-

tomatisierungsprozesse bei motorischen Bewegungen.

NachEHNI (1985, S. 71 ff.) hat Bewegung sechs verschie@au®utungen, aus denen
sich unterschiedliche Motive fir das Bewegen bildg@esonders auch beim Sporttrei-
ben stellen sich einem Aktiven die verschiedenSi&mationen dar, in denen er auf eine
Vielzahl an Bewegungsfertigkeiten zuriickgreifen Wwiaw. muf3.

Daraus entsteht in Situationen wie z. B. im Wettggnaber auch im Mitmachen am
gemeinsamen Tun, beim Steigern der eigenen Fitbegs, Erkunden der eigenen Fa-
higkeiten und in noch einigen anderen Bereichenrjads Bedirfnis, die Qualitat sei-
nes eigenen personlichen Anteils zu verbessern.s@éllestverstandlich ist da die Vor-
aussetzung fir das Fortgeschrittenen- und Leisttaigsg der Wunsch nach Verbesse-

rung personlicher Bestleistungen.

Beim Betrachten der Anforderungen / Aufgaben, dib 81 den jeweiligen Sportarten /
Bewegungsdisziplinen in Form von Abverlangen voferén und geschlossen Fertig-
keiten prasentieren, ist es notwendig, diese in Beeesiche zu trennen. Zum einen sind
es die Aufgaben, die vor Beginn der Bewegungsdiszigu erwarten sind, weil sie
schon vorher feststehen (Beispiel: BewegungsdiszipuRRball - zu erwartende Aufga-
be: eigene Ballfihrung). Zum anderen sind es dimerungen, die nicht vor Beginn
feststehen und nicht zu erwarten oder nur schwarahnen sind (Bsp.: Zeitpunkt des
Hakenschlagens des Gegners bei der Ballfihung)sanit die Losungen dafir (Zeit-
punkt fir das Reagieren auf das Hakenschlagen dgadgs bei der Ballfiihrung) auch

nicht vorher festgelegt werden kdénnen.

Der Wunsch eines trainierenden Sportlers ist eg, die fur die Bewegungsdisziplinen
verschiedenen notwendigéertigkeiten zu perfektionieremnind fur den Einsatz dieser

oder jener Fertigkekompetente Entscheidungen trefienkdnnen.
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Trainiert werden kann m. E. nur die Bewegungsfketg von der die Existenz der be-
einfluBenden GroRen bekannt ist (Bsp.: Badmintoorh®ndschlag. BeeinfluRende
GroRRen: Flugrichtung d. Balls, eigene Position iauR, ...). Dasselbe gilt ebenso fur
das Fordern der kompetenten Entscheidungsfertigei® der Badmintonspieler z. B.
Entscheidungen fir die Wahl eines Ziels fur seiBehlag treffen, kennt er in diesem
Fall die beeinflulRenden Faktoren (u. a. Positia@egners im Feld), kann diese Situa-
tionen im Training simulieren und somit Uben. Simoer z. B. dem Ful3baller die
beeinfluBenden Faktoren einer Anforderung nichtabek (z. B. der Zeitpunkt fur die
notwendige Reaktion auf des Gegners Entscheidungli&iDurchfiihrung einer Ab-
seitsfalle) so kann er die beeinfluRBenden Fakt@uem. im individuellen Charakter des
Gegners enthaltene Beweggrinde fur Verhaltensformenz. B. Gefuhle, Willkr,...)
im Training kaum bzw. gar nicht simulieren, um elofiir konkrete Losungen ,einzu-
studieren®. Deswegen gilt es z. B. im Wettkamplcken - wie den zuletzt genannten -
Anforderungen seine volle Aufmerksamkeit zu widmem eben strategisch gunstige

Ldsungen dafir zu finden und anzuwenden.

Fur die Praxis ergibt sich daraus das Bedurfniseseolle Aufmerksamkeit der Kon-
trolle fir die Losungen der Situationen / Aufgalzenwidmen, die vorher nicht einzu-
planen waren. Entsprechend zu bewaltigende Aufgalgeben sich z. B. aus dem Ver-
halten des Konkurrenten, der Ermidung des eigeidepeifs oder der Umwelt.

Um das Bewul3tsein also nicht durch weitere Aufmaarkseitsanforderungen unnétig
zu belasten, beansprucht der Sportler ein umfaciggeiKontingent an Bewegungspro-
grammen / Fertigkeiten, die jeweils ohne weiteregufdtes Zutun automatisch ablau-
fen. (Z. B. Gehen, Ballfuhrung, Vorhandschlag, ,Die zunehmende Entlastung des
Bewul3tseins ermdglicht zudem eine zunehmende Hidwenzu tUbergreifenden hand-
lungsstrategischen und taktischen Aspekten® unenhsb ,... erfolgt eine zunehmende
Stabilisierung im Sinne einer erh6hten Storresistar gleichzeitiger Entwicklung ‘va-
riabler Verfigbarkeit’ “ DAuGs, 1993, S. 41).

Die Aufmerksamkeit belasten werden / sollen demradleimfalls nur noch das Auswéh-

len und die Initiierung von Bewegungsprogrammen.
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5.2 Zielrichtungen des Automatisierungstrainings

Im vorrangegangenen Kapitel 5.1 wurde schon allimoairsichtlich, daf3 gerade fur das
Fortgeschrittenen- u. Leistungstraining die Autasi@tung von Bewegungstechniken
das Ziel ist. Nach Aufassung vV&®DCKMANN-RUGER (u. a. 1991b, S. 17) ist ,,im Ge-
gensatz zur Phase der Aneignung der Bewegungsstenktind ihrer ersten Okonomiie-
rung ... das Automatisieren ein langjahriger Tragsgenenstand, der nie als endgultig
abgeschlossen angesehen werden kann®.

Wie grol3 der Anteil der spezifisch auf die Autors@liung ausgerichteten Trainingsin-
halte am gesamten Trainingsumfang sein soll / mafigt von den im Wettkampf bendo-
tigten Bewegungsfertigkeiten ab (vgl. ebd.). Dabees von entscheidender Bedeutung
welche Art der Anforderungen die jeweilige Diszipéitellt:

» prazise Ausfiihrung vieler Techniken unter konstahiemweltbedingungen

» prazise Ausfiihrung weniger Technikvarianten unggrablen Umweltbedingungen

« viele Varianten mehrerer Techniken bei direkterflalinahme des Gegners

(vgl. ebd.)

Um effektiv trainieren zu kdnnen, missen die Zos Automatisierungstrainings klar

definiert sein. Wie schon erwéhnt muf3 eine Untaslting zwischen den sog. offenen
und geschlossen Bewegungen getroffen werden. Biehtessenen Bewegungen ,konn-
ten prinzipell stets in identischer Form ausgefivetden“(ROCKMANN-RUGER, 1991Db,

S. 19), wie z. B. Ruderschlage oder Salti. Bei aéenen Bewegungen spricht man von
jeweils veranderten Aufgabenstellungen, wie z.Beinem Sportspiel. Bei den hier

einflielBenden GrolRen handelt es sich nicht um festgf vorhersehbare, sondern hdchs-
tens kurzfristig antizipierbare Faktoren. Dieseetérn teilweise bewul3te Entscheidun-
gen und miussen folglich bewegungsbegleitend Ubé&méksamkeits-Ressourcen ver-

fugen konnen (ebd.).

Bei beiden Arten missen allerdings die externeorinétionen, durch Umwelteinflisse
oder in Wettkampfbedingungen, flr das Training mbiezogen werden. Dadurch laf3t
sich erkennen, daf3 Automatisierungstraining niechtaus dem Wiederholen der glei-

chen Bewegungsablaufe bestehen darf, sondern défdizende TrainingsmalRnahmen
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situations- und umweltangepasst erfolgen mussdnédid., S. 19). So mul3 die Forde-
rung der Aktiven im Automatisierungstraining nebdgr Freisetzung von kognitiven
Kapazitatenauch diesituationsangepal3te Wahrnehmuk@grarbeitungund Umsetzung

bewegungsrelevanter Eigen- und Fremdinformatiore@mhalten (vgl. ebd. 20).

5.3 Praktische Aspekte flr das Automatisierungstraiing

In den vonROCKMANN-RUGER (ebd.) erarbeiteten Erkenntnissen ist zu entnehotedh
bei der Férderung der Automatisierung von motoescBewegungen es wichtig ist,
variable Ubungssituationen einzurichten. Dabei kantweder die Technik oder die
Ausfuhrungssituation verandert werden. Aber aueh\Branderung beider Parameter
ist neben dem Uben unter normalen Bedingungen wfadhie sich dadurch ergebenen
Malinahmen zur Unterstlitzung des Automatisierungsgees werden aus der folgen-
den Abbildung (siehe S. 23) ersichtlich. Die in deom ROCKMANN-RUGER entwickel-
ten zweidimensionalen Raster dort aufgezeigtendtaten gelten nicht als starr in ih-
ren Positionen, sondern kdnnen sich in Abhangigkeit individuellen Fahigkeiten
eines Sportlers, der betrachteten Sportart und/Bégregung innerhalb des Systems

verschieben (ebd.).
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Uben in veranderten Konbination

Uben in veranderten Umweltbedhh-

Schaffen von Kontrasten, von - gungen: Wind, Gelande, Was:
vorhersehbaren Reihenfogen. % Stral3enbelag, Schnee.
Uben von Teilbewegungemur det :g Uben mit Zusatzgeraten: Floss
Anlauf, nur das Wasserfassen. 2 Schwimmbretter.
Uben unter veranderten Wahrngh- Uben unter veranderten Geratepe-
mungsbedingungen: mit geschl@s- dingungen: mit kleineren, grofRer
senen Augen, mit engen Trikots. leichteren, schwereren, anders pe-
Uben unter psychischen Belast - e formten Geréaten oder ohneGerate
gen: unter Strel3, in Wettkampf -'-%
dingungen. %
Uben unter physischen Belastung §
unter Ermidung, mit Gewich E
wester %

E

unveranderte Technik

veranderte Technik

r

Uben
unter normalen
Bedingungen

<unverénderte

Uben mit veranderten Bewegungspa-
rametern: andere Krafte, Geschwin-
digkeiten, Richtungen, Kérperteile
fehlerhai

BewulRtes Ausfiuhren

Bewegungen.
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6 AUSBLICK

In der sportwissenschaftlichen Bewegungsforschumglevdieser wesentliche Bereich -
der Prozel3 der Bewegungsautomatisierung - bislangimzureichend bearbeitet. ,Die
Suche nach alternativen theoretischen Konzeptengdemen das Puzzle an vielfaltigen
Befunden neu zusammengesetz werden kann, ist lenv@ange* (u. aDAUGS, 1993,

S. 48).

Auf dem Hintergrund der Erklarungsansatze aus olejetischen Tatigkeits- und Hand-
lungstheorie und der angelsachsischen Aufmerksasitieschung wird u. a. unter der
Beobachtung vorDAUGS ,eine Forschungsperspektive entwickelt, in demuss eine
aufgabenspezifisch funktionelle Analyse der auteretingsrelevanten Mechanismen,
um die Suche nach spezifischen Erklarungsmodeltehum die vertikale Integration
von Daten geht“ DAuGs, 1997, S. V). Aufgrund der vorliegenden wissenfishéstori-
schen, theoretischen und methodischen Erkenntimisdem Forschungsfeld Aufmerk-
samkeit / Automatisierung ergeben sich bei der G&mafarbeitung dieses Bereiches
erhebliche Widerspriche. Gerade die Erklarung deyeghanomene des Bewul3tseins
durch ressourcentheoretische Annahmen zur sogeranrfdrarbeitungskapazitat er-
scheinen kaum noch hatlbar. Doch gerade die Katikden ressourcentheoretischen
Grundannahmen konnte sich dabei als Impuls fur méeen entwickeln (vgIDAUGS,
1993, S. 49 ff.)

DAUGS (u. a. 1993, S. 48) sieht einen angemessenen Englsainsatz in dem Versuch,
die von NEUMANN? grundsatzlich in Frage gestellten folgenden Aspeki@er kriti-
schen Analyse der Theorie- und Befundlage zu beatew.

1. ist Aufmerksamkeit ,begrenzte Kapazitat“?

2. gibt eseine einheitlicheAufmerksamkeit aleine Komponente des Verhaltenssys-

tems?

“NEUMANN, O.: Theorien der Aufmerksamkeit. Von Metaphern u Nedsmen. Manuskript der Mittags-
Vorlesung auf der 33. Tagung experimentell arbeigerPsychologen (TeaP) am 25.03.1991 in Giel3en,

(unveroffentlicht).
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3. funktionieren aufmerksam kontrollierte Prozegsendlegend anders als automati-
sche?
Und letztendlich fugt er die Frage hinzu, was demgentlich ,Kapazitat“ der menschli-

chen Informationsverarbeitung Uberhaupt sei.

Den Prozel3 der Automatisierung mit Hilfe des Konzefer Aufmerksamkeit zu erkla-
ren stellt sich insofern als problematisch dar,| Wetzteres auch selbst nicht endgultig

geklart ist.
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