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Взаємодія людини й тварин з навколишнім середовищем може здійснюватися тільки через рух. Ми можемо виконувати найрізноманітніші рухи - від ходьби й бігу до таких найтонших рухових актів, як складні маніпуляції пальців у піаніста, різні жести, а також лист, мова, міміка, за допомогою яких ми можемо передавати різні відтінки думок і почуттів.
Існує два види рухових функцій: підтримка положення тіла (пози) і властиво руху. У природних умовах відокремити їхній друг від друга неможливо, тому що рух без одночасного втримання певної пози також неможливо, як й утримання пози без руху.
Серед властиво рухів варто розрізняти елементарні рухи й дії. Останні являють собою сукупність елементарних рухів, об'єднаних єдиною метою в деяку функціональну систему. Кожна конкретна дія включена до складу поведінкового акту. Воно є кроком до задоволення тієї потреби, що викликала дане поводження, і вирішує своє проміжне завдання.
У керуванні рухом розрізняють стратегію й тактику. Основу стратегії руху визначає конкретна мотивація (біологічна, соціальна й ін.). Саме на її основі визначається мета поводження, тобто те, що повинне бути досягнуте. У структурі поведінкового акту ціль закодована в акцепторі результатів дії. Відносно руху це виглядає як формування рухового завдання, тобто того, що варто робити.
Під тактикою розуміють конкретний план рухів, тобто те, як буде досягнута мета поводження, за допомогою яких рухових ресурсів, способів дії. У структурі поведінкового акту тактичне планування руху безпосередньо представлено в блоці програм. При побудові програми руху враховується безліч факторів, як загальна стратегія, так і тимчасовий^-тимчасові-часові-просторово-тимчасові характеристики середовища, сигнальна значимість її стимулів, минулий життєвий досвід.
Виділення дослідниками стратегії й тактики як двох аспектів керування рухом природно порушує питання про те, яким образом стратегія реалізується в тактику руху, або, іншими словами, як здійснюється трансформація мотивації в рух і за допомогою яких фізіологічних механізмів це відбувається. 
Прийнято вважати, що регуляція поводження біологічних систем, включаючи регуляцію рухів, будується на двох основних принципах - принципі сенсорних корекцій поточного руху по ланцюзі зворотного зв'язку й принципі прямого програмного керування. Останній особливо важливий для тих випадків, коли є швидкі зміни в системі й це обмежує можливість сенсорних корекцій.
Дослідники нагромадили безліч експериментальних фактів, що підтверджують реальне існування двох механізмів керування рухом: за допомогою центральних моторних програм і за допомогою зворотної афферентации, що використається для безперервного контролю й корекції виконуваного руху. Для багатьох видів руху керування може здійснюватися одночасно двома механізмами при різному їхньому співвідношенні для рухів, що розрізняються складністю й рівнем організації.
На  принципову роль  зворотної  афферентации  в регуляції руху й поводження в цілому вказували H.А. Бернштейн і П.К. Анохін. Сенсорні подразнення не тільки можуть запускати рух, але й виконувати коригувальну функцію. Зворотна афферентация, що сигналізує про результати дії, зіставляється із програмою рухів u служить уточненню координат мети й траєкторії руху.
Значення афферентных систем для контролю за мотонейронами спинного мозку вперше було показано англійським фізіологом Ч. Шеррингтоном. Він указав на існування сенсорних зворотних зв'язків, які регулюють активність мотонейрона. Їм уведений термін «проприорецепция» для позначення сенсорних входів, які збуджуються під час руху. Ч. Шеррингтон уважав, що головна функція проприорецепторов - подавати інформацію про власні рухи організму. Виділено два типи проприорецепторов: рецепторів розтягання, що активуються при розтяганні м'язів, і рецепторів напруги, які чутливі до сили скорочення м'яза.
На основі досвідів з умовними рефлексами И.П. Павлов установлює, що моторна кора одержує сенсорні проекції від рецепторів м'язової й суглобної чутливості. В 1909 р. він уводить поняття рухового аналізатора, що виконує функцію сприйняття сигналів від тіла. Пізніше поняття рухового аналізатора було розширено, додатково в нього включені сенсорні й асоціативні зони кори, які проектуються на моторну кору. У результаті сама моторна кора стала розглядатися як центральний апарат побудови руху.
Принципова неможливість реалізації, особливо довільного руху, за допомогою одних тільки эфферентных імпульсів була показана Н.А. Бернштейном. Він писав, що «руховий ефект центрального імпульсу не може бути вирішений у центрі, а вирішується цілком на периферії... вирішальну роль для здійснення керування рухом повинна грати афферентация». Згідно Н.А. Бернштейну, зміни в м'язі, що виникають при русі, збуджують чутливі закінчення проприорецепторов, а ці проприорецептивные сигнали, досягаючи моторних центрів, вносять зміни в эффекторный потік, тобто у фізіологічний стан м'яза. Таким чином, перед нами «...не рефлекторна дуга, а інша форма взаємин між афферентным эффекторным процесом, характерна для всіх координаційних процесів - рефлекторне кільце». Рефлекторне кільце являє собою фундаментальну форму протікання рухового нервового процесу.
Значення афферентации для здійснення руху стає очевидним при деяких неврологічних порушеннях, які одержали назву «апраксій». Під ними розуміються порушення довільних рухів і дій, чинених із предметами. При кинестетической апраксії порушується проприорецептивная кинестетическая афферентация. Патологія виникає в задніх відділах коркового ядра рухового аналізатора. У такого хворого руху стають недиференційованими, погано керованими, страждає лист. При цьому залишається сохранной зовнішня просторова організація руху. Дефекти руху, що виникають через порушення проприорецептивной афферентации, частково можуть бути компенсовані за рахунок посилення зорового контролю. При просторовій апраксії поразка захоплює потиличні-тім'яно-потиличні відділи кори. Це приводить до порушення просторовою-просторовій-зорово-просторової афферентации рухів. Хворі не можуть виконувати пространственно-ориентированных рухів (застелити постіль, одягтися). Посилення зорового контролю не поліпшує виконання довільних рухів у просторі.
Перші подання про те, що рухи можуть управлятися не тільки по типі безперервної корекції, але й через механізм центральних моторних програм, також виникли на основі робіт Ч. Шеррингтона. Займаючись вивченням функцій мотонейронов спинного мозку в собак при здійсненні деяких рефлекторних рухових актів, таких, як чесання й ходьба, він установив, що сигнали, що йдуть від багатьох різних областей головного мозку, часто сходяться до тим самим мотонейронам спинного мозку. Ч. Шеррингтон охарактеризував ці мотонейроны як «загальний кінцевий шлях», що зв'язує головний мозок з м'язовим актом. Роблячи перерізання спинного мозку, воно показав, що механізми, відповідальні за деякі рухові акти, локалізовані в спинному мозку. Через кілька місяців після такого перерізання в собаки вдавалося викликати чесательный рефлекс на механічні подразнення - щекотание шкіри або підтягування за волосок вовни в області спини. При цьому рухи здійснювалися без видимого порушення напрямку й ритму. Робота Ч. Шеррингтона по чесателъному рефлексі заклала основу для розвитку сучасної концепції про «запускає движении, що,» за допомогою центральної програми, за участю спинального генератора рухового ритму.
Пізніше було показано, що ходьба тварини - переміщення в навколишнім середовищі за допомогою координованих рухів кінцівок - також запрограмована на рівні спинного мозку. Болюче подразнення однієї з кінцівок у спинального тварини викликає рефлекторні рухи всіх чотирьох лабетів. Якщо така тварина помістити в тредбан, то при деяких умовах воно може робити шагательные координовані рухи. Для кожної кінцівки існує свій локомоторний центр. Їм є генератор ритмічної активності. Його ритмічна импульсация веде до ритмічного чергування активності флексоров й экстензеров декількох суглобів однієї кінцівки. Погоджена діяльність генераторів різних кінцівок забезпечується проприоспинальными системами й зв'язками в межах окремих сегментів спинного мозку.
У людини, очевидно, також є спинальные генератори локомоції. Їхня активність у формі шагательного рефлексу можна виявити в немовляти при дотику до шкіри. Однак у дорослої людини ці генератори перебувають під сильним контролем вищих центрів, які придушують їхню самостійну активність. Виявлені не тільки спинальные рухові програми, але й програми супраспинального рівня.
Програми ланцюгових рухових актів широко представлені в різних структурах мозку. Центральна нервова система зберігає центральні програми як уроджених, так і вироблених дій. Так, наприклад, дихальні, ковтальні й інші рухи управляються вродженими моторними програмами. Тоді як різні спортивні, професійні навички (акробатичні вправи, друкування на машинці й ін.) здійснюються по програмах, що формується протягом життя індивіда. При певному досвіді людини ці рухи виконуються майже автоматично, у результаті чого зворотна афферентация, у тому числі від проприорецепторов, перестає відігравати істотну роль. Зворотна афферентация стає потрібної лише при переробці, зміні навички. Механізм програмного керування використається не тільки для вроджених рухових актів і рухових навичок, але й для здійснення довільних і швидких балістичних рухів, наприклад деяких рухів у спорті, що вимагають великої швидкості. Такі рухи виробляються настільки швидко й точно, що використати зворотні сенсорні зв'язки для їхнього керування недоцільно.
У хребетних центральні програми запускаються керуючими центрами, а в безхребетних, як правило, командними нейронами, уперше виділеними в 1968 р. К. Вирсма зі співробітниками. Сигнал від командного нейрона або керуючого центра грає чисто пускову роль. Він не несе інформації про те, як побудувати відповідний рух. Структура руху закладена у взаємозв'язках мотонейронов, з якими він зв'язаний.
Нейрофізіологи встановили, що рефлекс втечі рака, легко викликуваний тактильним, вібраційним подразненням або звуком, реалізується через збудження одного гігантського командного нейрона, пов'язаного із трьома мотонейронами. У риб оборонний рефлекс можна викликати звуковим і вібраційним подразненням. У відповідь на цю стимуляцію риба спливає, роблячи швидкі й повторювані рухи головою й хвостом. Цей складний руховий акт запускається парою командних нейронів - гігантських маутнеровских клітин, розташованих у довгастому мозку. Вся реакція запускається одним^-єдиним спайком, на 1-2 мс випереджальний рух.
Зміст сигналу, що надходить від командного нейрона, може бути модифікований через додатковий афферентный вхід. У таргана знайдений командний нейрон, що запускає біг комахи, якщо його лабети стосуються опори. Якщо ж лабети перебувають у повітрі, то подразнення того ж командного нейрона викликає не біг, а поле. Т.е. командний нейрон посилає досить абстрактну команду «включаю локомоцію», конкретний зміст якої надає обстановка. При подразненні командного нейрона з різною силою в ряді випадків можна управляти параметрами центральної програми, наприклад змінювати швидкість локомоції, амплітуду чесання й т.д.
Існують два типи командних нейронів. Одні з них лише запускають ту або іншу рухову програму, але не беруть участь у її подальшому здійсненні. Це нейроны-тригеры. Прикладом такого нейрона є маутнеровская клітина риби. Командні нейрони іншого типу одержали назву воротных нейронів. Вони підтримують або видозмінюють якусь рухову програму, лише, будучи постійно збудженими. Такі нейрони звичайно управляють позными або ритмічними рухами. Як приклад можна привести интернейрон генератора локомоторного ритму в таргана.
Донедавна мало що було відомо про процеси формування й побудови нових моторних програм. Однак завдяки вивченню нейронної активності кори більших півкуль й інших структур мозку у вищих тварин, а також клінічним даним, отриманим на людині, зложилася думка, що провідна роль у побудові нових моторних програм належить переднім відділам кори більших півкуль (премоторній, префронтальній корі). Аналіз порушень рухових функцій у хворих показав, що поразка мозку в премоторній області супроводжується порушенням організації руху в часі, тобто розпадом послідовності рухів. У таких хворих страждає й вироблення рухових навичок. Поразка ж у префронтальній корі може привести взагалі до розпаду довільної регуляції рухів. Цей дефект особливо виражений, коли потрібно міняти програми рухів і дій.
Дослідники припускають, що саме в передніх відділах кори будуються нові моторні програми. Для цього використається весь видовий й індивідуальний досвід людини й тварин. При цьому, очевидно, відбувається вибір окремих фрагментів з наявних програм як уроджених форм поводження, так і придбаних рухових автоматизмов для їхньої наступної інтеграції в нову моторну програму.
Роль передніх відділів кори більших півкуль у програмуванні руху вивчалася А.С. Батуевым. Досвіди проводилися на мавпах, у яких формувалися харчові інструментальні відстрочені реакції. Тварина перебувала в приматологическом кріслі; у його мозок, у різні структури були уведені мікроелектроди, через які реєструвалася активність окремих нейронів.
Перед мавпою розташовувався центральний лампа-спалах для подачі попереджуючого сигналу про те, що досвід почався. Ліворуч і праворуч від її містилося по лампі, які включалися як умовні сигнали. Нижче перебував екран, що закривав два важелі, розміщених під лівою й правою лампами відповідно. У тварин вироблялася дифференцировка: при запалюванні лівої лампи мавпа повинна вибрати лівий важіль, при запалюванні правої - правий важіль. За правильний вибір випливало харчове підкріплення. Досвід проходив у наступній послідовності. Спочатку спалахував центральний лампа-спалах, потім подавався умовний сигнал - включалася на 2-5 сек. одна із двох ламп (ліворуч або праворуч). Після вимикання умовного сигналу випливав період відстрочки тривалістю 5-20 сек., тільки після якого відсувався екран і мавпа одержувала доступ до важелів.
Було виявлено три групи нейронів,, що утягують послідовно в процес здійснення умовно-рефлекторної рухової навички. Всі три популяції нейронів були зареєстровані в тім'яний, і особливо в лобовій корі.
Перша група клітин реагувала тільки на умовний сигнал і при цьому по-різному на запалювання лампи ліворуч і праворуч, тобто ці нейрони реагували на просторові властивості умовного подразника. Вони були віднесені авторами до сенсорних нейронів із просторової селективностью. Друга група нейронів змінювала свою активність тільки в період відстрочки, також по-різному реагуючи на умовний сигнал ліворуч і праворуч. Третя група нейронів, також виявивши властивість просторової селективности, реагувала тільки після відкриття екрана, тобто в пусковий період програми.
Дослідники припускають, що сенсорні нейрони (перша група) передають інформацію другій групі нейронів, що належить короткочасної пам'яті, які збуджуються протягом усього періоду відстрочки, зберігаючи тим самим отриману інформацію. Третя група нейронів - нейрони моторних програм. Імовірно, вони одержують інформацію від нейронів пам'яті й запускають добре відпрацьовану рухову реакцію натискання на правий або лівий важіль. Таким чином, нейрони передніх відділів кори мозку беруть безпосередню участь у побудові складного рухового акту, що відповідає вимогам просторово-тимчасових характеристик середовища. А.С. Батуев говорить про послідовне естафетне залучення різних популяцій клітин у процес програмування нового рухового акту.
Природно, що, визнавши існування в мозку центральних моторних програм, дослідники зацікавилися нервовими структурами, у яких вони могли б зберігатися.
Зараз багато нейрофізіологів визнають, що одним з таких сховищ у мозку хребетних є мозочок. Мозочок навчається різним програмам руху, а потім і зберігає їх. У ньому зберігаються програми складних й автоматично виконуваних рухових актів, які сформувалися при житті тварини й людини. Висловлено припущення, що зберігання інформації в мозочку здійснюється на модифікованих синапсах клітин Пуркинье.
Однак варто мати на увазі, що функції мозочка не зводяться тільки до створення й зберігання моторних програм. Вони більше великі. Уважають, що мозочок у відповідь на команду до руху здійснює «перспективне планування» рухів за рахунок вибору типу моторної програми. Крім того, мозочок бере участь в «найближчому плануванні» рухів, безупинно коректуючи його за рахунок тієї великої інформації, який він володіє щодо сенсорних характеристик положення кінцівки й швидкості, з якої передбачуваний рух повинне бути здійснене. Показано, що частота розрядів нейронів проміжного ядра мозочка строго корелює зі швидкістю чиненого руху. Крім того, мозочок уважають центром координації різних рухових актів, органом рівноваги й регуляції м'язового тонусу.
Як інша центральна структура, пов'язаної зі зберіганням центральних моторних програм, дослідники розглядають базальні ганглії - структури, розташовані в глибині білої речовини півкуль. Базальні ганглії представлені трьома парними утвореннями. Це неостриатум (neostriatum), куди входять два ядра: хвостате ядро (n. caudatus) і шкарлупа (putamen), паллидум (pallidum) або бліда куля (globus pallidum) і огорожа (claustrum). Думають, що базальні ганглії мають відношення як до зберігання програм уроджених рухових актів, так і рухових автоматизмов.
Зараз уже багато чого відомо про функції моторної кори. Її розглядають як центральну структуру, що управляє самими тонкими й точними довільними рухами, що посилає свої сигнали до мотонейронам спинного мозку (так називана пірамідна система). Саме в моторній корі будується кінцевий і конкретний варіант моторного керування рухом. Моторна кора використає обидва принципи керування: контроль через петлі зворотного сенсорного зв'язку й через механізм програмування. Це досягається тим, що до неї сходяться сигнали від м'язової активності, від сенсомоторной, зорового й іншого відділів кори, які й використаються для моторного контролю корекції руху. Крім того, до моторної кори приходять сигнали, пов'язані із програмуванням рухи з передніх відділів кори й підкірки.
Яким образом у моторній корі сполучаються обидва принципи керування? Щоб відповісти на це питання, насамперед, необхідно розглянути механізми, за допомогою яких у мозку здійснюється актуалізація моторних програм, що зберігаються в ЦНС.
Зараз уже нагромадилося багато даних про те, що моторна кора одержує інформацію зі структур, що мають відношення до зберігання рухових програм. Так, у досвідах з реєстрацією нейронної активності в мавп було показано, що при виконанні ними заученого руху активність нейронів зубчастого ядра мозочка на 10 мс випереджає зміну активності нейрона в моторній корі, що передує появі м'язового руху. Значення сигналів, що надходять із мозочка, для активності нейронів моторної кори було також установлене в досвідах з тимчасовим зниженням температури мозочка в мавп. Дослідники знайшли, що під час охолодження мозочка импульсация нейронів моторної кори й відповідний виучений рух запізнювалися.
Крім сигналів від мозочка в моторну кору надходять сигнали від базальних гангліїв - структури, що відповідальна за зберігання головним чином рухових програм уродженого поводження (харчового, питного й ін.). Показано, що клітини базальних гангліїв, так само як і мозочка, розряджаються задовго до рухів, чинених тваринами у відповідь на сигнал. За даними Н.Ф. Суворова, розряди нейронів хвостатого ядра кішки на 50-150 мс випереджають Эмг-компонент хватального руху лабети, спрямованого на їжу, тобто виникаючого як натуральний харчовий рефлекс. У хвостатому ядрі були знайдені також нейрони, у яких збудження випереджало умовну рухову харчову й оборонну реакції. Ці реакції в нейронів з'являлися з виробленням умовного рефлексу й зникали з його угасанием. нейрони з реакцією, що випереджає рухові оборонні й харчові умовні рефлекси, локалізовані в різних частинах хвостатого ядра.
Таким чином, моторна кора управляє рухом, використовуючи інформацію, що надходить як по сенсорних шляхах від інших відділів кори, так і від генерируемых у ЦНС моторних програм, які актуалізуються в базальних гангліях і мозочку й доходять до моторної кори через таламус, де вони, очевидно, попередньо взаємодіють.
Сигнали від мозочка й базальних гангліїв поширюються не тільки нагору до кори, але й униз, по спадному шляху до спинного мозку (так званий экстрапирамидный шлях). Однак сам підрозділ рухової системи на пірамідну й экстрапирамидную, як уважає П. Милнер, є джерелом плутанини й помилок. Можливо, воно з'явилося наслідком омани, що возникли з початкового подання про те, що пірамідна система, що бере початок від моторної кори, - єдина рухова система. Тому ті структури мозку, роль яких у регуляції руху була встановлена пізніше, були об'єднані в экстрапирамидную систему. Між цими системами важко провести функціональну грань. І як видно на прикладі моторної кори, обидві системи тісно взаємодіють у процесі побудови руху.
Відповідно до гіпотези, висловленої П. Робертсом, актуалізація моторних програм відбувається через активацію командних нейронів. Самі командні нейрони можуть контролюватися й загальмовуватися зверху. Зняття гальмування з командних нейронів підвищує їхня збудливість і тим самим вивільняє «предпрограммированные» ланцюга для тієї діяльності, для якої вони призначені.
Очевидно, існує загальний біохімічний механізм актуалізації моторних програм через ріст активності ТАК- і На-ергических систем у мозку. Ці системи виявляють властивість гальмувати гальмівні интернейроны й тим самим розгальмовувати нейронні мережі.
Є дані про наявність у стриатуме Гамк-ергических гальмівних интернейронов, які тонически гальмують запрограмовані нейронні ланцюги, що управляють позою й рухами, а самі гальмуються Да-ергическими нейронами із чорної субстанції. Показано, що На-волокна проектуються в мозочок, їхня активація також веде до гальмування гальмівних интернейронов.
Зараз багато дослідників розділяють точку зору, що ТАК- і На-ергические шляхи беруть участь у розгальмовуванні гальмівних интернейронов у структурах, що вносять внесок в ініціацію й руховий контроль поводження. Таким чином, у базальних гангліях, мозочку вже закладений механізм, що може актуалізувати там рухові програми, що зберігаються. Однак для того, щоб пустити в хід весь цей механізм, необхідно, щоб у ці структури надійшов сигнал, що послужив би початковим поштовхом для цього процесу.
Вивчення цього механізму привело до подання про дві системи ініціації руху. Одна з них - це лимбическая система мозку, по термінології Ю. Конорского, «емоційний мозок». За допомогою цієї системи здійснюється «трансляція мотивації в дію», тобто в дії, які пов'язані з угамуванням голоду, усуненням страху й задоволенням інших потреб. Згідно з даними Г. Могенсона, що розглядають механізми ініціації локомоції, ця трансляція досягається за рахунок особливого шляху передачі сигналів від лимбических структур до базальних гангліїв. При цьому важливою ланкою, що зв'язує лимбическую систему з моторної, є прилягаюче ядро (n. accumbens). Його збудження сигналами з лимбической системи, очевидно, через механізм активації Да-ергических шляхів, веде до актуалізації вроджених поведінкових програм.
З появою асоціативної кори у вищих тварин збільшується роль когнітивних процесів. З'являється друга система ініціації руху - «когнітивний мозок». Він забезпечує ініціацію різних специфічних рухів відповідно до інструкції, установкою на відповідь, минулим досвідом і навчанням. Прихід сигналу від асоціативної кори в неостриатум базальних гангліїв, що має великі сенсорні проекції, розгальмовує його командні нейрони й тим самим актуалізує рухові програми, головним чином рухові автоматизмы, виучені рухи. Ці програми через таламус також досягають моторної кори. Такий шлях, через який «когнітивні команди» ініціюють програми рухів, що зберігають у ЦНС. Згідно Г. Могенсону, що прилягає ядро й хвостате ядро фільтрують сигнали відповідно від лимбической системи («емоційного мозку») і від церебральної кори («когнітивного мозку»). Хоча в процесі філогенетичного розвитку роль «когнітивного мозку» в ініціації рухових відповідей зростає, «емоційний мозок» й «когнітивний мозок» звичайно діють спільно.
Всі процеси керування рухом діляться на 3 фази: блок ініціації руху, що включає лимбическую систему із прилягаючим ядром (п. accumbens) і асоціативну кору; блок програмування руху, що включає мозочок, базальні ганглії, моторну кору, таламус як посередника між ними, а також спинальные й стовбурні генератори; виконавчий блок, що охоплює мотонейроны й рухові одиниці.  Але потрібно мати на увазі, що керування рухом включає поряд з командами по прямих зв'язках інтеграцію великої проприорецептивной й экстерорецептивной інформації.
Емоційний мозок (лимбическая система) діє через базальні ганглії. Когнітивний мозок (асоціативна кора) діє на хвостате ядро базальних гангліїв і паралельно на мозочок. Моторна кора одержує сигнали від мозочка й базальних гангліїв через таламус. Що  ж  відрізняє довільний  рух  від  мимовільного? По визначенню шведського нейрофізіолога Р. Граніту, що в 1977 р. він приводить у своїй книзі «Цілеспрямований мозок»: «…довільним у довільному русі  є  його  мета…»...  Мети  довільних  рухів  можуть  бути  нескінченно  різноманітними.           В. Гурфинкель також визначає довільний рух у зв'язку з його метою. Розглядаючи професійні рухи стрільців-спортсменів - прицілювання, він відзначає, що особливістю добре керованого руху в стрільця є точне втримання мети. Пістолет нерухомий, тоді як багато частин тіла рухаються, тобто положення руки стрілка в просторі стабілізується всякого роду рефлекторними механізмами: вестибуло-окулярной системою, вестибуло-спинальной системою й ін.
Довільні рухи людини - це свідомо регульовані рухи. І на відміну від животных вони є специфічно людською функцією й тісно пов'язані з мовою. У людини мети довільних рухів формуються за допомогою мовних процесів. Роль мовного опосередкування в перетворенні мимовільних імпульсивних рухів у дітей у довільні й свідомо керовані була вивчена A.P. Лурией і його співробітниками. Вони показали, що активізація дитячої мови - попереднє планування в мовній формі дій, що вживають - веде дитину до оволодіння своїм поводженням, тоді як затримка в мовному розвитку в аномальних дітей приводить до зниження рівня довільної або вольової регуляції рухового поводження дитини.
Довільні рухи, викликувані інструкцією або внутрішнім спонуканням людини, опосередковані внутрішньою мовою, що перетворює задум (ціль) у внутрішній план дій.
Довільні рухи так само, як і мимовільні, є результатом сполученої роботи «когнітивного» й «емоційного» мозку.
Таким чином, керування й контроль над рухом - досить складний процес. Він включає обробку інформації, одержуваної через прямі й зворотні зв'язки між передніми відділами кори, моторною корою, мозочком, базальними гангліями, а також стовбуром мозку й спинним мозком. Важлива роль належить проприорецептивной й экстерорецептивной афферентации. Рухова система організована по ієрархічному принципі з поступовим збільшенням складності сенсомоторной інтеграції. Рухова система працює як багаторівнева. На кожному рівні є своя «провідна афферентация» і власний тип регульованих рухів.
