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عملکرد دست برتر و غیربرتر با تغییرات نیرو در یک تکلیف مقایسه 

 : چالشی بر نظریات دست برتریدودستی تعادلی

 چکیده

سبت بهه دسهت غیهر برتهر در ا هرال تکها ی  اگر چه، اغلب تحقیقات اعتقاد بر عملکرد بهتر دست برتر ن هدف:

عمه   از دست برتهر بهترو تکا ی   دست غیر برتر در برخی شرایطچرا این چا ش که همچنان اما  ،دارندمختل  

مقایسه عملکرد دست برتر و غیربرتر بها تیییهرات نیهرو در هدف از این تحقیق  و ود دارد. بین محققان ،کندمی 

  ود.ب دودستی یک تکلی  تعاد ی

 ±5/6دختر و پسر با میانگین و انحراف معیهار سهنی آزمودنی هال نفر از  30 را نمونه هال این تحقیق :ها روش

سلامت نگر شهر شیراز انجام شد. در این مطا عه از دستگاه  تندرستی این تحقیق در مرکز. تشکی  دادند سال 28

 ده شد.عملکرد دست ها استفااندازه گیرل به منظور ( Huber)هوبر

دستگیره ها در هر دو دست یکسان سنسور نشان داد زمانی که نیرول وارد بر  تی مستق نتایج آمارل   یافته ها: 

با این و ود، زمانی که دست برتهر نیهرول (. P≥/05بود عملکرد دست برتر و غیر برتر تفاوت معنی دارل نداشت )

ی که دست غیر برتر نیرول بیشترل به دسهتگیره هها وارد عملکرد بهتر و زمان دست برتر بیشترل را وارد می کرد

 (. ≥P/05)عملکرد بهترل نسبت به دست برتر داشتدست غیر برتر می کرد 

و عملکهرد عملکرد دست برتر همیشه بهتر از دست غیربرتر نیسهت این مطا عه نشان داد که نتایج  نتیجه گیری:

هال نظریه  این نتایج از بستگی دارد.به هر دست  میزان تو هو  سنتیکی)نیرو(عوام  هر دو دست به نوع تکلی ، 

 حمایت می کند.دست ها در کنترل و مدل تخصصی نیمکره ال  پویاهال  سیتم

 .دودستی هماهنگیبرنامه حرکتی، سینتیک،  کلمات کلیدی: 

 

 

 



 

Comparing Dominant and Non-Dominant Hand Performance 

with Force Changes In a Two-Hand Equilibrium Task: A 

Challenge to Dominant Hand Theories 

Objective: Although most studies believe that the dominant hand 

performs better than the non- dominant hand in performing various 

tasks, there is still the challenge among researchers as to why the non- 

dominant hand performs better than the dominant hand in certain 

situations and tasks. The aim of this study was to compare dominant 

and non- dominant hand performance with force changes in a two-

handed balance task. 

Methods: The samples of this study consisted of 30 male and female 

subjects with a mean and standard deviation of 28 ± 6.5 years. This 

research was conducted in Shiraz Health Center. In this study, a Huber 

device was used to measure hand function. 

Results: The results of independent t-test showed that when the force 

on the handle sensor was the same in both hands, the performance of 

the dominant and non-dominant hand did not differ significantly 

(P>0.05). However, the dominant hand performed better when the 

dominant hand applied more force and the non- dominant hand 

performed better than the dominant hand when the non- dominant 

hand applied more force to the handles (P<0.05). 

Conclusion: The results of this study showed that the performance of 

the superior hand is not always better than the non-superior hand and 

the performance of both hands depends on the type of task, synthetic 

factors (force) and the amount of attention to each hand. These results 

support the theory of dynamic systems and the specialized hemisphere 

model in hand control. 

Keywords: motor program, kinetics, two-handed coordination. 

 



  چکیده بلند

 مقدمه 

دست برترل مفهومی است که به عنوان تمای  و تر یح استفاده از یک دست در ا رال تکا ی  

 زمهانی -نظر فضایی از مشابه حرکات تو ید برال دست دو شدید شود. تمای حرکتی تبیین می

 یهک دسهت دو ههر بهرال که است شده فرضیه این آمدن بو ود به منجر ودستی،د حرکات در

 .[1]اسهت شده مطرح یافته حرکتی تعمیم برنامه قا ب در فرضیه دارد. این و ود برنامه حرکتی

 2یافتهه تعمهیم ( آن را در قا هب برنامهه حرکتهی1979و همکهارن ) 1طبق این نظریه که اشمیت

 حرکتهی برنامهه یک تنها دهند، می متفاوتی انجام حرکات دستها که زمانی کردند، حتی مطرح

 تعیهین متفهاوت به دیگرل نسبت اندام هر ویژه رهالپارامت هرچند است، کننده حرکت کنترل

 بیهان عمومها3تبحهر )تخصصهی( مهدل یافته، تعمیم حرکتی برنامه مدل خلاف بر .[2]باشد شده

انه هر دسهت را دارد که به طور  داگ و ود دست دو برالمستق    حرکتی برنامه دو که میکند

 نظرل مدل مطرح شده، دودستی هماهنگی زمینه در که مد ی .  دیدترین[3]کنترل می کنند

را نهدارد.  تداخ  و یافته تعمیم حرکتی برنامه محدودیت مد هال که می باشد پویا سیستمهال

دو دسهتی،  دال از نظریات مطرح شده مربوط به کنترل دست ها در تکها ی  همهاهنگی . [4]

در ا رال تکا ی  حرکتی عملکرد دست برتر بهتهر از تحقیقاتی و ود دارند که نشان می دهند 

یز و ود دارند که از عملکر بهتهر دسهت غیهر برتهر و یها تحقیقاتی ن .[7-5]دست غیر برتر است

کاملا روشن است کهه عملکهرد دسهت  .[10-8]تفاوت ناچیز عملکرد دو دست حمایت کرده اند

برتر و غیربرتر در تکا ی  و شرایط مختل  ممکن است متفاوت باشد و نظریات دست برترل نیز 

اصلی این است که  سوالت متفاوتی در ارتباط با کنترل دست ها دارند. در این تحقیق، تو یحا

در یک تکلیه  تعهاد ی همهاهنگی دو دسهتی عملکرد دست برتر و غیر برتر بر  نیروآیا تیییرات 

، ههدف از ایهن مطا عهه قبلیموثر است؟ بنابراین، با تو ه به تناقض مو ود در نتایج  تحقیقاتی 

کرد دست برتر و غیربرتر با به کارگیرل نیروهال متفاوت در یک تکلیه  همهاهنگی مقایسه عمل

 دو دستی  بود. 

 روش 
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نفر از آزمودنی هال دختر و پسر راست دست با میانگین و انحراف  30نمونه هال این تحقیق را 

ز سال تشکی  دادند. این تحقیق در مرکز تندرستی سلامت نگر شهر شیرا 28 ±5/6معیار سنی 

 به منظور اندازه گیرل عملکرد دست [11](1)شک   1انجام شد. در این مطا عه از دستگاه هوبر

ها استفاده شد. این دستگاه یک صفحه متحرک در زیر پاها به منظور بر هم زدن تعادل و 

دستگیره هایی مجهز به سنسور دارد که میزان نیرول وارد شده بر آن را در  هات مختل  به 

صورت عدد برول مانیتور به آزمودنی نشان می دهد. در این تحقیق آزمودنی ها می بایست در 

ل  در حا ی که صفحه متحرک زیر پاها تعادل آزمودنی را به هم می زند یک سه شرایط مخت

(، 6، دست غیربرتر 8(، مرحله دوم )دست برتر6، دست غیر برتر6بار با نیرول مساول)دست برتر

 5( به دستگیره ها نیرو وارد کنند. هر کدام از مراح  8، دست غیربرتر 6مرحله سوم)دست برتر 

درصد برول  100تا  0عد از هر مرحله عملکرد دست برتر و غیربرتر از مرتبه تکرار شد که ب

مانیتور نمایش داده می شد. لازم به ذکر است که در هر مرحله هر آزمودنی برال آشنایی با 

آزمون یک مرتبه به صورت آزمایشی کوشش را انجام می داد. همه آزمودنی ها از وضعیت 

 از آزمون فرم رضایت شرکت در تحقیق را تکمی  نمودند. سمانی سا م برخوردار بودند و قب  

 

                                                           
1. Huber  



 : انجام تکلیف هماهنگی دو دستی توسط آزمودنی بروی دستگاه هوبر1شکل 

 نتایج

نشان می دهد که بین دو گروه دست برتر و غیر برتر زمهانی  1مستق  در  دول  tنتایج آزمون 

( اسهت بهین D-D=Nاسهت ) 6ابهر که نیرول به کار برده شده بهرال ههر دو دسهت یکسهان و بر

(. در شهرایط P>05/0عملکرد دو گروه دست برتر و غیر برتر تفاوت معنی دارل و هود نهدارد )

D>N-اسهت ) 6و دست غیر برتر  8دیگر آزمون که که نیرول به کار برده شده برال دست برتر 

D( عملکرد دست برتر به طور معنی دارل بهتر از دست غیر برتر است ،)012/ =P ،همچنهین .)

(، D-D<Nاسهت ) 8و دسهت غیربرتهر  6زمانی که نیرول به کار گزفته شهده بهرال دسهت برتهر 

 (. P=/001عملکرد دست غیر برتر به طور معنی دارل بهتر از دست برتر است )

 
 

 



 یرو : آزمون تی مستق  برال نتایج دست برتر و غیربرتر در سه شرایط متفاوت کشش ن1 دول 
 D  ( Dominant) دست برتر

 (N-D  )ominantD-Nonدست غیر برتر 

 test-t آزمون

t df Sig Mean 

Difference 

Std. Error 

Difference 

D=N-D 
 2/34 1/80- 449/ 28 768/- با فرض برابرل واریانس

 2/34 1/80- 449/ 27/10 768/- با فرض عدم برابرل واریانس

D>N-D 
 2/65 7/13 0/012 28 2/690 با فرض برابرل واریانس

 2/65 7/13 0/012 27/10 2/690 با فرض عدم برابرل واریانس

D<N-D 
 2/29 8/86- 0/001 28 3/861- با فرض برابرل واریانس

 2/29 8/86- 0/001 27/10 3/861- با فرض عدم برابرل واریانس

 

 

 بحث و نتیجه گیری

 

تقهارن یک تکلی  همهاهنگی دودسهتی منتایج این تحقیق نشان داد که اگر چه به هنگام انجام 

ر و )در این تحقیق به کارگیرل دو نیرول مساول برال هر دو دست(  بهین عملکهرد دسهت برته

سهبت بهه غیربرتر تفاوتی و ود ندارد با این حال، به کار گیرل نیرول بیشتر بهرال ههر دسهت ن

ت به دست برتر نسبتحقیقات از عملکرد بهتر  اغلبدست دیگر سبب عملکرد بهتر آن می شود. 

بهه نظهر . [12-51, 7, 6]غیر برتر در ا رال تکا ی  یکسان برال هر دو دست حمایت کرده اند 

ا عهه می رسد یکی از مهمترین دلای  عدم همخوانی نتایج برخی تحقیقات قبلهی بها نتیجهه مط

کهه  متقارن پیچیده در تحقیق حاضر باشد به طهورلحاضر، به کارگیرل یک تکلی  دودستی نا

ن و در اغلب تحقیقاتی که مزیت عملکردل دست برتر را نشان داده انهد در یهک تکلیه  یکسها

که دسهت تکا یفی و ود دارند که قضاوت درباره اینهمچنین،  تجربه شده در گذشته بوده است.

، تکا یفی علاوه بر این . [16, 10]تبرتر عملکرد بهترل نسبت به دست غیر برتر دارد مشک  اس

ل کهرد بهتهرمث  نوشتن، خوردن و ... که به طور مرتب روزانه با دست برتر انجام می شوند، عمل

برتر بهه نهوع  بنابراین، عملکرد بهتر دست برتر و یا غیر  .[18, 17]نسبت به دست غیربرتر دارند

 دارد. ی بستگتکلی  ، میزان نیرول به کار گرفته شده و تکرار آن تکلی  در زمان هال مختل  



( طی تحقیقی برول تکا ی  هماهنگی دو دسهتی نشهان دادنهد کهه 2004و همکاران ) 1پلگرینی

شده به دست برتر و یا غیر برتهر تو هه مهی شهود زمانی که با دستورا عم  هال از پیش تعیین 

عملکرد آن دست در مقایسه با زمانی که تهو هی و هود نهدارد، بهتهر اسهت و در ایهن شهرایط 

در این مطا عه نیز نیز بهه . [19]عملکرد دست غیر برتر نسبت به دست برتر بهبود بیشترل دارد

کار بردن نیرول بیشتر برال هر دست تو ه بیشتر و عملکرد بهتر برال آن دسهت را بهه همهراه 

داشت. به طور کلی، نتایج این تحقیق نشان داد که عملکرد دست برتر همیشهه بهتهر از دسهت 

. کهی بسهتگی داردکنیتی عوام غیر برتر نیست و به نوع تکلی ، میزان تو ه فرد به دست ها و  

نهایتا، نتایج این مطا عه از مدل تخصصی نیمکره ال که اعتقاد بهر و هود برنامهه ههال حرکتهی 

مجزا برال کنترل دست ها در تکها ی  حرکتهی دارد و همچنهین، نظریهه سهیتم ههال پویها در 

کنترل تکا ی  هماهنگی دو دستی که از  دیدترین نظریهه هها در کنتهرل ایهن تکها ی  اسهت 

  ت می کند.حمای

 

 مقدمه 

دست برترل مفهومی است که به عنوان تمای  و تر یح استفاده از یک دست در ا رال تکا ی  

 زمهانی -نظر فضایی از مشابه حرکات تو ید برال دست دو شدید تمای . شودحرکتی تبیین می

 یهک دسهت دو ههر بهرال که است شده فرضیه این آمدن بو ود به منجر دودستی، حرکات در

. [1]اسهت شده مطرح یافته حرکتی تعمیم برنامه قا ب در فرضیه دارد. این و ود برنامه حرکتی

 بها مرکهزل و عصهبی سیسهتم در حرکتهی برنامهه یهک با بیان می دارد که حرکات نظریه این

 حرکتهی برنامهه یهک ،2یافتهه تعمهیم برنامه حرکتی نظریه در میشوند. ارائه حرکتی پارامترهال

 کردنهد (پیشنهاد1979وهمکارن) اشمیت میکند. تعیین آن شروع از قب  را اصلی حرکت شک 

 حرکتهی کنتهرل برنامهه یهک اسهت ممکهن و است کاربرد قاب  ت دودستیحرکا در مفهوم این

 دسهتها کهه زمهانی حتهی می کند بیان این نظریه باشد. داشته عهده بر را دست دو هر حرکات

 هرچنهد اسهت، کننهده حرکهت کنترل حرکتی برنامه یک تنها میدهند، متفاوتی انجام حرکات

 برنامهه مهدل خلاف . بر[2]باشد شده تعیین فاوتمت به دیگرل نسبت اندام هر ویژه پارامترهال

مسهتق    حرکتهی برنامهه دو کهه میکنهد بیان عموما3تبحر )تخصصی( مدل یافته، تعمیم حرکتی

                                                           
 Pellegrini.2  

2 . Generalized Motor Program 
3. . Proficiency model  



 .  دیهدترین[3]که به طور  داگانه هر دسهت را کنتهرل مهی کننهد دارد و ود دست دو برال

 کهه باشهد می پویا سیستمهال نظرل مدل مطرح شده، دودستی هماهنگی زمینه در که مد ی

 را نهدارد. در ایهن مهدل سهاختارهال تهداخ  و یافتهه تعمیم حرکتی برنامه محدودیت مد هال

میکننهد.  عمه  یهک گهروه ویهژه از عضهلات، قا ب همکارل ( در1با هم )هم کوشی ها هماهنگ

ه را تسههی  کنترل حرکات پیچیهد آزادل در ات تعداد کاهش از طریق  ساختارهال هماهنگ

 بوسهیله دودسهتی همهاهنگی در حرکهات شهده مشاهده رفتارل پدیده هال . اکثر[4]می کند

 .[20]میشود توضیح داده مد ی چنین

دو دستی هماهنگی تکا ی   دست ها در مربوط به کنترلنظریات مطرح شده   دال از

بهتر از عملکرد دست برتر در ا رال تکا ی  حرکتی تحقیقاتی و ود دارند که نشان می دهند 

 ( در مطا عه ال برول مقایسه2009و همکاران ) 2ناگوچی . به عنوان مثال،است غیر برتر دست

در دست برتر و غیر برتر نشان دادند که دست برتر عملکرد بهترل  ل کنترل شدهنیرو عملکرد

علارغم  ند نشان داددر تحقیقی برول پرتاب دارت ( 2014و همکاران) 3واترهوس .[5]دارد

عملکرد بهتر دست برتر در ا رال پرتاب ها، هر دو دست برتر و غیر برتر با یک برنامه حرکتی 

و همکاران  4کوتز .[6]کنترل می شوند و تفاوت پرتاب ها به علت تیییرات پارامترهاست

اگر چه عملکرد به این نتیجه رسیدند که برول مهارت پرتاب دارت در مطا عه ال  نیز (2019)

دست برتر و غیربرتر  EMGشک  ا گوهال بهتر از دست غیر برتر است با این و ود دست برتر 

در تحقیقات رفتارل مزیت . [7]ت با یکدیگر شباهت بسیار زیادل دارند به هنگام پرتاب دار

هال زیادل از  عضو برتر نسبت به عضو غیر برتر به هنگام ا رال یک تکلی  شام  قدرت 

نشان داده شده است.  [15]بهتر  5و ثبات حرکت [41]، سرعت بیشتر [13, 12]عضلانی بیشتر 

، [21]به استفاده و تمرین بیشتر عضلات عضو برتر این مزیت هال عملکردل عضو برتر نه تنها 

و همچنین تحریکات بیشتر  [22]بلکه به تحریکات نسبتا بیشتر قشر حرکتی اندام برتر در میز 

 نسبت داده شده است.   [23]نرون هال حرکتی اندام برتر در سطح نخاع

                                                           
1 . Synergies 
2. Noguchi 
3. Waterhouse 
4. Kuhtz 
5 . consistency of movement 



اغلب تحقیقات اعتقاد بر عملکرد بهتر دست برتر نسبت به دست غیهر برتهر در ا هرال  اگر چه،

و یها تفهاوت نهاچیز نیز و ود دارند که از عملکر بهتر دست غیر برتر  یاما تحقیقات تکا ی  دارند

بنابراین، ممکن است کهه عملکهرد دسهت برتهر کهه توسهط  .حمایت کرده اندعملکرد دو دست 

برتهرل نداشهته مشخص می شهود، همیشهه در انجهام تکها ی   1پرسشنامه دست برترل او فیلد

( نیز در مطا عهه ال نشهان دادنهد کهه اگهر چهه ا گوههال 2020) خنجرل و همکاران .[5]باشد

و شک  نقشه میزل دست برتر و غیر برتر در ا رال مههارت پرتهاب دارت متفهاوت  EEGفعا یت 

وانهگ و . [8] است با این حال، بین عملکرد دست برتر و غیر برتر تفاوت معنی دار و ود نهدارد

( طی تحقیقات خود به این نتیجه می رسند که دست برتهر و غیهر برتهر طهی 2007همکاران )

انجام یک تکلی  هر کدام به طور ویژه ابعادل از حرکت را به عهده می گیرنهد و بهه طهور کلهی 

در مطا عهه ال ( 2017و همکهاران ) 2براول. [9]نظریه برترل  انبی قشرل را زیر سوال می برند

مهی  اسهتفاده)نوار درمانی که برال آسیب ههال ورزشهی  3نشان دادند که به کار بردن کنزیوتیپ

ر برتر نسبت به طور معنادارل سبب عملکرد بهتر تکا ی  زمانبندل مچ دست در دست غیشود( 

کهاملا روشهن اسهت کهه با تو ه به نظریات و تحقیقات فوق ا ذکر . [10]به دست برتر می شود

در تکا ی  و شرایط مختل  ممکن است متفاوت باشهد و نظریهات عملکرد دست برتر و غیربرتر 

 سهوالاتدست برترل نیز تو یحات متفاوتی در ارتباط با کنترل دست ها دارند. در این تحقیق، 

همهاهنگی -تعهاد ی روههال متفهاوت در یهک تکلیه  بهه کهارگیرل نیبا اصلی این است که آیا 

 بهر عملکهردا رال تکلیه  دو دست تیییر می کند؟ آیا تیییرات کنتیکی  هرعملکرد  ،دودستی

نتایج این مطا عه از کدام یک از این نظریهات مطهرح شهده در دست برتر و غیر برتر موثر است؟ 

بهه تنهاقض مو هود در نتهایج   بنهابراین، بها تو ههکنترل همزمان دست ها حمایت مهی کنهد؟ 

تحقیقاتی که عملکرد دست برتهر و غیهر برتهر را بررسهی نمهوده انهد و همچنهین، عهدم و هود 

تحقیقات کافی برول مقایسه عملکرد دست برتر و غیهر برتهر در تکها ی  همهاهنگی دو دسهتی 

نیروههال برتهر بها بهه کهارگیرل مقایسه عملکرد دست برتر و غیرهدف از این مطا عه  ،نامتقارن

 بود.  نگی دو دستی هیک تکلی  هما متفاوت در

 روش 

                                                           
1. Oldfield’s Handedness Inventory   
2. Bravi 
3. Kinesiotape. 



عاد ی تکلی  تمقایسه عملکرد دست برتر و غیربرتر با تیییرات نیرو در یک هدف از این تحقیق 

یانگین و مبا راست دست نفر از آزمودنی هال دختر و پسر  30نمونه هال این تحقیق را  بود.

ت نگر   دادند. این تحقیق در مرکز تندرستی سلامسال تشکی 28 ±5/6انحراف معیار سنی 

یرل عملکرد گ( به منظور اندازه Huberشهر شیراز انجام شد. در این مطا عه از دستگاه هوبر)

عادل و دن تدست ها استفاده شد. این دستگاه یک صفحه متحرک در زیر پاها به منظور بر هم ز

ل  به مخت ول وارد شده بر آن را در  هاتدستگیره هایی مجهز به سنسور دارد که میزان نیر

ست در بای صورت عدد برول مانیتور به آزمودنی نشان می دهد. در این تحقیق آزمودنی ها می

ک ند یزشرایط مختل  در حا ی که صفحه متحرک زیر پاها تعادل آزمودنی را به هم می  سه

(، 6یربرتر غ، دست 8دست برتر(، مرحله دوم )6، دست غیر برتر6بار با نیرول مساول)دست برتر

 5ام از مراح  ( به دستگیره ها نیرو وارد کنند. هر کد8، دست غیربرتر 6مرحله سوم)دست برتر 

رصد برول د 100تا  0مرتبه تکرار شد که بعد از هر مرحله عملکرد دست برتر و غیربرتر از 

یی با شناآزمودنی برال لازم به ذکر است که در هر مرحله هر آ مانیتور نمایش داده می شد.

 ضعیتآزمون یک مرتبه به صورت آزمایشی کوشش را انجام می داد. همه آزمودنی ها از و

 مودند.ی  ن سمانی سا م برخوردار بودند و قب  از آزمون فرم رضایت شرکت در تحقیق را تکم

 



 : انجام تکلیف هماهنگی دو دستی توسط آزمودنی بروی دستگاه هوبر1شکل 

 

 

انهدازه گیهرل میهزان  بهرال  هان در شده ساخته هال دستگاه او ین از (1)شک   هوبر هدستگا

 طهور بهه دسهتگاه ایهن دارنهد اعتقاد آن سازندگان و است عضلانی و تعادل  -عصبی هماهنگی

 .[11]دهد می افزایش را هماهنگی و تقویت کرده را عضلات همزمان

 

 

 نتایج  

 

آمار توصیفی داده ها آورده شده است. در این  هدول میهزان نیهرول وارد شهده از  1در  دول 

به دستگیره هال ( (D-N Non-Dominant و دست غیر برتهر  D  (Dominant ) دست برتر)دست ها 



همچنهین، میهانگین و در هر سه مرحلهه از آزمهون اورده شهده اسهت.   هوبر دستگاهسنسوردار 

 معیار داده هال آزمون در دست برتر و غیر برتر نشان داده شده است.  انحراف

 

 
 دست غیربرتر( NDدست برتر،  N) : آمار توصیفی 1 دول 

 

 انحراف استاندارد  میانگین تعداد عملکرد نیرو تیییرات نیرو

      

D=N-D 
66/50 30 دست برتر 6  97/6  

46/52 30 دست غیر برتر 6  80/5  

D>N-D 
ت برتردس 8  30 73/64  22/7  

60/57 30 دست غیر برتر 6  29/7  

D<N-D 
00/56 30 دست برتر 6  48/6  

86/64 30 دست غیر برتر 8  09/6  

 

 

تی مستق  برال بررسی تفاوت بین نیز همانطور که نشان داده شده است از آزمون  2در  دول 

از ده است. لازم به ذکر است که دست برتر و غیر برتر استفاده شهال داده هال آزمون در گروه 

مستق  در این  هدول  tنتایج آزمون برال بررسی نرمال بودن داده ها استفاده شد.  K-Sآزمون 

نشان می دهد که بین دو گروه دست برتر و غیر برتر زمانی که نیرول به کار برده شده برال هر 

ه دسهت برتهر و غیهر برتهر دو گهروعملکرد ( است بین D=N-D)است  6دو دست یکسان و برابر 

که نیهرول بهه کهار بهرده در شرایط دیگر آزمون که (. P>05/0تفاوت معنی دارل و ود ندارد )

(، عملکرد دست برتر بهه طهور معنهی D>N-Dاست ) 6و دست غیر برتر  8شده برال دست برتر 

ه شهده همچنین، زمانی که نیرول به کهار گزفته(. =P /012دارل بهتر از دست غیر برتر است )

(، عملکرد دست غیهر برتهر بهه طهور معنهی D<N-Dاست ) 8و دست غیربرتر  6برال دست برتر 

  (.=P/001دارل بهتر از دست برتر است )

 
  نتایج دست برتر و غیربرتر در سه شرایط متفاوت کشش نیروآزمون تی مستق  برال  :2 دول 

  t-testآزمون D  (Dominant ) دست برتر



 ((D-N Non-Dominant  دست غیر برتر
t df Sig Mean 

Difference 

Std. Error 

Difference 

D=N-D 
-/768 با فرض برابرل واریانس  28 449/  80/1-  34/2  

-/768 با فرض عدم برابرل واریانس  10/27  449/  80/1-  34/2  

D>N-D 
690/2 با فرض برابرل واریانس  28 012/0  13/7  65/2  

سبا فرض عدم برابرل واریان  690/2  10/27  012/0  13/7  65/2  

D<N-D 
-861/3 با فرض برابرل واریانس  28 001/0  86/8-  29/2  

-861/3 با فرض عدم برابرل واریانس  10/27  001/0  86/8-  29/2  

 

ه کهار بهرد به طور کلی، این نتایج نشان می دهد که عملکرد دست برتر و غیر برتر در تکلی  به

نگهام هنیرول به کار برده شده برال دسهت هها بسهتگی دارد. بهه  شده در این تحقیق به میزان

ا ایهن بنیرول اعمال شده مساول برال هر دو دست عملکرد دست برتر و غیر برتر یکسان است. 

 می گیهرد و ود، زمانی که دست برتر و یا غیر برتر نیرول بیشترل را نسبت به دیگرل به عهده

 عملکرد آن نیز برتر است.

 

 جه گیری بحث و نتی

 

مقایسه عملکرد دسهت برتهر و غیربرتهر بها تیییهرات نیهرو در یهک تکلیه  هدف از این تحقیق 

. نتایج این تحقیق نشان داد که اگر چه بهه هنگهام انجهام یهک تکلیه  بودهماهنگی دو دستی 

هماهنگی دودستی متقارن )در این تحقیق به کارگیرل دو نیرول مساول بهرال ههر دو دسهت(  

بهه کهارگیرل دو نیهرول د دست برتر و غیربرتر تفاوتی و هود نهدارد بها ایهن حهال، بین عملکر

حین ا رال تکلی  سبب عملکرد متفاوت دست ها می شود به طهورل برال هر دست نامتقارن 

که به کار گیرل نیرول بیشتر برال هر دست نسبت به دست دیگر سبب عملکرد بهتهر آن مهی 

مقایسه عملکرد دست برتر و غیر برتر حین ا رال  به منظور تا کنون تحقیقات بسیار کمیشود. 

 انجام شهده اسهت. اغلهب یک تکلی  تعاد ی هماهنگی دودستی نامتقارن ) یک تکلی  پیچیده( 

یکسهان بهرال ههر دو تکها ی   ا رال تحقیقات از عملکرد بهتر دست برتر نسبت به غیر برتر در

( در مطا عهه ال بهرول 2009و همکهاران ) 1نهاگوچی .[12-15, 7, 6] حمایت کهرده انهددست 

 غیر برتر نشان دادند که به طور کلی دسهت مقایسه عملکرد نیرول کنترل شده در دست برتر و

                                                           
1. Noguchi 



، با این و ود تکا یفی که به نیرول حداکثر نیهاز دارنهد و یهک تکلیه  برتر عملکرد بهترل دارد

عضلانی هستند، عملکهرد دسهت برتهر در آنهها برتهرل  –شده برال سیستم عصبی کمتر انجام 

 .[5]ندارد

عملکرد دست برتهر که ( در تحقیقی برول پرتاب دارت نشان دادند 2014و همکاران) 1واترهوس

با یک برنامهه حرکتهی کنتهرل  است اما به نظر می رسد که هر دو دست غیر برتر بهتر از دست

از ( نیهز 2019و همکاران ) 2کوتز. [6]می شوند و تفاوت پرتاب ها به علت تیییرات پارامترهاست

عملکرد بهتر دست برتر نسبت به غیر برتر در پرتاب دارت حمایت کردند با ایهن و هود تفهاوت 

این کهه چهرا بها و هود آنهاتومی  .[7]دو دست مشاهده نکردند EMG معنی دارل در ا گوهال 

یکسان دست ها مزیت هال عملکردل بهترل در تحقیقات مختله  رفتهارل بهرال دسهت برتهر 

، [13, 12]دست برتر قدرت عضلانی بیشتر تر نشان داده شده است می توان به نسبت به غیر بر

. داشهاره کهر [15] دست برتر نسبت به دست غیر برتهر بهتر 3و ثبات حرکت [14]سرعت بیشتر 

ده و تمرین بیشتر عضهلات عضهو این مزیت هال عملکردل عضو برتر نه تنها به استفاهمچنین، 

و همچنهین  [22]، بلکه به تحریکات نسبتا بیشهتر قشهر حرکتهی انهدام برتهر در میهز [21]برتر

  نسبت داده شده است. نیز [23]تحریکات بیشتر نرون هال حرکتی اندام برتر در سطح نخاع

زمانی که یک تکلی  متقارن و یکسان برال دو دسهت در نظهر گرفتهه نتایج این تحقیق اگر چه 

شد تا حدودل با نتایج تحقیقات ذکر شده یکسان است، با این و ود نتایج مطا عه حاضر نشهان 

به کارگیرل نیروهال متفاوت برال دسهت هها  نامتقهارن شهود می دهد زمانی که این تکلی  با 

عملکرد دست برتر ا زاما بهتر از دست برتر نیست. این نتیجه با تحقیقات ذکهر شهده کهه نشهان 

به نظر می رسهد یکهی می دهند عملکرد دست برتر بهتر از دست غیربرتر است همخوانی ندارد. 

ه کارگیرل یک تکلی  دودستی نامتقهارن پیچیهده از مهمترین دلای  این عدم همخوانی نتایج ب

در تحقیق حاضر باشد به طورل که در اغلب تحقیقاتی که مزیت عملکردل دست برتر را نشهان 

تکها یفی و هود همچنهین، بوده اسهت.  و تجربه شده در گذشته داده اند در یک تکلی  یکسان

نسبت بهه دسهت غیهر برتهر دارد  دارند که قضاوت در ارتباط با اینکه دست برتر عملکرد بهترل

( در مطا عه ال به این نتیجه رسیدند کهه اگهر چهه بهه 2003)و همکاران  4مشک  است. بوهانون

طور معمول نیرول گرفتن دست برتر قول تر از دست غیر برتر است اما در به کار بردن حداکثر 

                                                           
1. Waterhouse 
2. Kuhtz 
3 . consistency of movement 

 Bohannon. 1  



( در 2017و همکهاران ) 1بهراول .[16]نیرو بین عملکرد دست برتر و غیر برتر تفاوتی و ود ندارد

)نوار درمانی کهه بهرال آسهیب ههال ورزشهی  2مطا عه ال نشان دادند که به کار بردن کنزیوتیپ

استفاده می شود( به طور معنادارل سبب عملکرد بهتر تکا ی  زمانبندل مهچ دسهت در دسهت 

عقیده آنها اسهتفاده از کنزیوتیهپ اطلاعهات زیهادتر و  ر می شود. بهغیر برتر نسبت به دست برت

قول ترل برال نیمکره دست غیربرتر نسبت به دست برتر که از این ابزار برال آن بهه کهار بهرده 

نشده است، بو ود می آورد. بنابراین، عملکرد حرکتی دست ها در ا رال یک تکلی  مشابه بهه 

 . [10]انتقال داده شهده بهه نیمکهره هها نیهز بسهتگی دارد شرایط محیطی و بازخوردهال حسی

که به و ...  خوردنمث  نوشتن، تحقیقاتی و ود دارند که نشان می دهند تکا یفی ، علاوه بر این

طور مرتب روزانه انجام می شوند  معمولا به هماهنگی، مهارت و چیرگهی نیهاز دارنهد کهه طهی 

ت برتر در کاربرد مکرر آنها در طول زندگی با دست برتر حاص  شده است و آشکار است که دس

بنابراین، عملکرد بهتر دست برتر و یا غیهر برتهر   .[18, 17]این نوع تکا ی  عملکرد بهترل دارد

به نوع تکلی  ، میزان نیرول به کار گرفته شده و تکرار آن تکلی  در زمان ههال مختله  دارد. 

بنابراین، یکی از دلایلی که می توان برال تفسیر نتایج تحقیق حاضر ذکهر کهرد ایهن اسهت کهه 

تکلی  معمو ی که در روزمره بهه کهار بهرده شهده  تکلی  به کار برده شده در مطا عه حاضر یک

 تکرار کرده باشد، نیست.  باشد و دست برتر مدام آن را 

برتهر  ( طی تحقیقات خود به این نتیجه می رسند که دست برتر و غیر2007وانگ و همکاران )

ر ثلا دطی انجام یک تکلی  هر کدام به طور ویژه ابعادل از حرکت را بهه عههده مهی گیرنهد. مه

 ) در موقعیت ههال  دیهد و متییهر(  حرکات هدف گیرل دست برتر در سرعت و  هت حرکت

ال ههدر موقعیت  دسترسی) فاهدادقت نهایی رسیدن به مزیت هایی دارد و دست غیر برتر در 

و بهه  دبه چها ش مهی کشهنبرترل دارد و به طور کلی آنها نظریه برترل  انبی قشرل را  ثابت(

ه حاضهر، نتایج مطا ع .[9]تر به عنوان یک سیستم ضعی  تر نگاه نمی کنندسیستم اندام غیر بر

ی را در با این تحقیقات همسو است چرا که نشان می دهند دست برتر و غیر برتر ابعهاد مختلفه

رتهر می کنند و ا زاما همیشه دست برتر عملکرد بهتهرل از دسهت غیهر ب شرایط مختل  کنترل

ثر ست ها مهوندارد همانطور که نتایج این مطا عه نشان داد نیرول بیشتر و متفاوت در عملکرد د

 است. 

                                                           
1. Bravi 
2. Kinesiotape. 



یکی از موضوعات تاثیر گذار دیگر در نتایج این مطا عه می تواند بحث تو ه به دست هها حهین 

در تحقیقات قبلی نشان داده شده اسهت کهه اطلاعهات دو دستی باشد.  ا رال تکلی  هماهنگی

بسهیار ضهرورل و رسهیدن بهه ههدف مهورد نظهر بینایی برال اصلاح عملکرد تکا ی  دو دستی 

سمت یک دست در تکا ی  هماهنگی دو دستی )  دال از این که تو ه به هدایت و  [24]است

. [26, 25]بهتهر آن دسهت تهاثیر گهذار باشهدمی تواند در عملکرد  دست برتر یا غیر برتر باشد( 

( طی تحقیقی برول تکا ی  هماهنگی دو دسهتی نشهان دادنهد کهه 2004)و همکاران  1پلگرینی

زمانی که با دستورا عم  هال از پیش تعیین شده به دست برتر و یا غیر برتهر تو هه مهی شهود 

نی که تهو هی و هود نهدارد، بهتهر اسهت و در ایهن شهرایط عملکرد آن دست در مقایسه با زما

 نیهز در ایهن مطا عهه. [19]عملکرد دست غیر برتر نسبت به دسهت برتهر بهبهود بیشهترل دارد

 نتیجهه عملکهرد دسهت ههال خهود را بهرول، پیچیده تکلی یک همزمان با ا رال آزمودنی ها 

و پلتفهرم برال هر دست متقارن ناکشش نیرول با تو ه به و  مانیتور دستگاه مشاهده می کردند

) که در هر  حظه تعادل آنها را به چا ش می کشید(، هر آزمهودنی متحرک زیر پال ازمودنی ها 

بهرال اصهلاح  و ه هدایت شهده بهودکه یک نوع ت بینایی بازخورداز این سعی می کرد در ابتدا 

 یحاین توضدر تحقیق حاضر،  .کندعملکرد دستی که نیرول بیشترل را اعمال می کند استفاده 

را در می تواند یکی از دلای  عملکرد بهتر دست برتر و غیر برتر در شرایطی که نیرول بیشهترل 

ین مطا عه نشان می دهد که  در حقیقت، نتایج ا، باشد. ا رال تکلی  دو دستی به عهده داشتند

سیستم عصبی در ابتدا تو ه خود را برال تنظیم بهینه عملکرد دستی ) بدون تو ه بهه دسهت 

برتر یا غیر برتر بودن(  اختصاص می دهد که نیرول بیشترل را  در ا رال تکلی  به عهده دارد 

مطا عهه از مهدل ن نتایج ایه در نهایت، و سپس برال تنظیم عملکرد دست دیگر تلاش می کند.

تخصصی نیمکره ال که معتقد بر و ود دو برنامه حرکتی مجزا در کنترل عصبی دسهت هاسهت 

کهه  در یک تکلی  هماهنگی دو دستی نامتقارن حمایت می کند. همچنین، نتایج مطا عه حاضر

 هنظریه مهدلبا  نشان داد عملکرد دست ها با تیییرات نیرو و در شرایط مختل  تیییر می کند 

مطهرح شهده  دودسهتی همهاهنگی زمینهه در مهد ی اسهت کهه  دیدترین پویا که سیستمهال

بها  .همهاهنگی دارد را نهدارد داخ ت و یافته تعمیم حرکتی برنامه محدودیت مد هالو  [4]است

تو ه به اینکه عملکرد دست برتر و غیر برتر در شرایط هماهنگی دودستی نامتقارن کمتر مهورد 

بررسی قرار گرفته است پیشنهاد می شهود کهه تحقیقهات دیگهرل در ایهن زمینهه بهرول افهراد 

 ی شود.  متفاوت با  نس مخا   و همچنین شرایط مختل  کینماتیکی دیگر نیز بررس

                                                           
 Pellegrini.2  



 نتیجه گیری کلی 

 

به طور کلی نتایج این مطا عه نشان داد که نه تنها عملکرد دست برتر همیشه و ا زامها در تمهام 

تکا ی  حرکتی بهتر از دست غیر برتر نیست بلکه در شرایط و تکا ی  خاص ممکن است بهتهر 

همهاهنگی دو  یک تکلی در  و به طور ویژه در مطا عه حاضر این نتیجه از دست برتر عم  کند.

به نظر می رسد که یهک متییهر با تو ه به نتایج مطا عه حاضر، نشان داده شد. دستی نامتقارن 

در عملکهرد نههایی  ، نوع تکلی  به کار برده شده و شرایط مختل  ا راکنتیکی مانند مقدار نیرو

مدل یج این مطا عه از نهایتا، نتابرتر و غیر برتر در تکا ی  هماهنگی دودستی موثر است. دست 

تهرل دسهت هها در و ود برنامه هال حرکتهی مجهزا بهرال کنتخصصی نیمکره ال که اعتقاد بر 

و همچنین، نظریه سیتم هال پویا در کنترل تکا ی  همهاهنگی دو دسهتی  تکا ی  حرکتی دارد

یج ایهن با این و ود، نتا. حمایت می کندکه از  دیدترین نظریه ها در کنترل این تکا ی  است 

و نظریه برنامه حرکتی تعمیم  مدل پینه ال ی مانند تئورلچا شی برال نظریات تحقیق می تواند

 که از و ود یک برنامه حرکتی واحد در کنترل دست ها حمایت می کند، باشد. یافته اشمیت 
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