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2. UNA AMPLIACION DEL ANALISIS SECUENCIAL DE RETARDO PARA EL
ESTUDIO DE LA CONDUCTA INTERACTIVA

2.1. El1 tratamiento de la conducta concurrente en el método de

Sackett

El método de retardos de Sackett es aplicable a cualquier
secuencia de datos tipo I o de datos tipo III (Bakeman, 1978).
La procedencia de los datos es irrelevante para el método, aug
que, evidentemente, no para la interpretacién de los resultados
que el método proporciona . Con ello queremos decir que las se
cuencias de datos pueden proceder de la observacién de la con-
ducta de un Gnico individuo o de dos o m&s individuos observa-
dos simult&neamente. Las dnicas condiciones que han de cumplir
las secuencias son la exhaustividad y la mutua exclusividad
(EME) de las conductas; es decir, en todo momento el individuo
o individdbs estdn realizando una y solamente una de las con-

ductas del repertorio.
Sin embargo, la propiedad o condicién EME no siempre es

f&cil que se cumpla. Veamos cémo es resuelto el problema desde

la 6ptica del método de retardos de Sackett:

a) Un Gnico individuo

Supongamos que el repertorio de un individuo en un contexto
concreto estd compuesto por las conductas A,B,C,D,E,F. Si el
repertorio tiene la propiedad EME, entonces no existe ningdn

problema en obtener un registro de datos tipo I como:
B ¢C A D B F A E C ...
O un registro de datos tipo III como:

Conducta: B C A D B F A E C...
Duracién: 2 520 21130 3 8 5 ...
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=2 embargo, si, por ejemplo, la conducta F puede ocurrir
~2juntamente con la conducta A y con la conducta C, enton
== el repertorio no cumple la condicién EME,y cabe la po-

z2ilidad de obtener registros como:
A CCF D E A AF F CF F AF A ...

— cual es una secuencia de datos tipo II (Bakeman, 1978),

zzien:

A C CF D E A AF F CF F AF A ...
5 5 6 30 2 10 8 2 10 4 13 2

— cual es una secuencia de datos tipo IV. Estos tipos de se

—=acias serian posibles si las conductas fueran, por ejem-

Rt

= estar sentado,
= caminar,
estar echado,
= correr,

= saltar,

04 H O o w >
I

= dormir,

—==rtorio en el que pueden darse combinaciones simult&neas
= - CF, pero no las restantes. El problema se plantea, cla-
— :std, porque al especificar el repertorio se han incluido
—=uctas de "niveles" distintos; o, en otras palabras, por-
—= 2ste repertorio no tiene una "finura de grano" o molari-
= nhomogénea (Sackett, Ruppenthal y Gluck, 1978). En este
===plo, un estado del organismo de larga duracién (dormir)
-==2 ocurrir simultdneamente con estados o conductas posi-
—zales del organismo, mé&s rédpidamente cambiantes. Algo pa
=zdo ocurre al observar la conducta no verbal, en la que
= ntegran movimientos faciales, gesturales y posturales

—= nuy bien pueden co-ocurrir (Anguera, 1983).
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La solucibn es sencilla en este ejemplo; basta definir las
ocurrencias simultédneas AF y CF como dos nuevas conductas
del repertorio (en realidad como dos modalidades de la con
ducta F). Sin embargo, si el repertorio consta de un gran
ntmero de categorfias y son factibles las ocurrencias simul-
téneas, el ntmero de categorfas nuevas que han de estable-
cerse serd posiblemente también grande, y poco manejable
(Sackett, 1979). Otra solucidén es el establecimiento de prio
ridades, de forma que si A y F ocurren simultineamente, se
considera que s6élo ocurre A porque entonces F es irrelevan
te, o viceversa. Adoptando una u otra solucidén, reducimos
los datos tipo IV a datos tipo III, o los datos tipo II a
datos tipo I, lo que permite aplicarles el método de retar-

dos.

S1 la reduccibn no es posible, o no es deseable, 1la alterna

tiva es entonces el andlisis de patrones concurrentes, pero

no secuenciales (Bakeman, 1978; Anguera, 1983), es decir,

un simple andlisis de la simultaneidad de las conductas pe-

ro no de sus contingencias de retardo.

Varios individuos

Si observamos simult&neamente la conducta de dos © m&ds indi
viduos, es muy posible que nos veamos en la necesidad de re
gistrar co-ocurrencias de conductas, a no ser que los indi-
viduos interactden ordenadamente Y sin solaparse. En el tra
bajo ya citado de Sackett (1980)se estudiaron las interven-
Ciones de un grupo de personas en una mesa redonda. La con-
ducta de cada persona se conceptualizdé como "intervenir" o

"no intervenir". Puesto que las intervenciones no se sola-

paron (o no se solaparon con demasiada frecuencia), se con-
sider6 que el "repertorio" era el conjunto de personas, las
cuales se comportaban con la propiedad EME. Los datos regis
trados fueron entonces datos tipo I (no interesaron las du-

raciones de las intervenciones).
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Otra investigacién a considerar en este contexto es la de
Altmann (1965); este autor estudié los actos comunicativos

4

en Macaca mulatta, obteniendo un registro de datos tipo I.

El repertorio de actos comunicativos que se establecid era
EME: un individuo, en un momento determinado s&lo realiza
uno de los actos. Sin embargo, por tratarse de actos comuni
cativos (es decir, gue se supone afectan la conducta de
otros individuos), los realizados por un individuo podian
ocurrir, y de hecho ocurrian en parte, simultdneamente con
los realizados por el individuo supuestamente receptor de
la comunicacién. Altmann registraba entonces el orden de
inicio de los actos y las identidades del emisor y del re-
ceptor; en una misma secuencia se mezclaban actos de indi-
viduos distintos. La naturaleza de los datos obtenidos impi
de en este estudio analizar patrones de co-ocurrencia, que
se estiman interesantes en la comunicacién (p.e., Argyle,
1972, en el contexto del didlogo). No obstante permiten,
como en el trabajo de Sackett, analizar contingencias secuen

ciales.

En conclusién, el método de retardos de Sackett (o métodos
de retardo 1, como el de Altmann) s6lo es aplicable a reper-
torios conductuales con la propiedad EME. Si nos proponemos
estudiar la conducta interactiva o comunicativa entre indi-
viduos, o incluso las conductas no-verbales simultdneas de
un Gnico individuo, nos encontramos en la imposibilidad de
utilizar el an8lisis secuencial de retardo cuando los reper
torios, no EME, dan lugar a secuencias de datos concurren-
tes. La transformacién de é&stos en datos tipo I o tipo III
puede ser incbédmodo o no deseable y, en cualquier caso, posi-
bilitarfa el andlisis de contingencias secuenciales a expen
sas de la imposibilidad de un andlisis de co-ocurrencias.
Segln Sackett (1979 p. 632), "... En conclusién, parece que
el método de retardos puede aplicarse a sistemas de datos
concurrentes efectuando las transformaciones necesarias o es
tableciendo prioridades entre las conductas, aunque este te-
ma deberia ser objeto de una mayor atencidén que la que aquf

se le ha dedicado". Recogiendo este deseo, nuestro propfsito
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es desarrollar una ampliacién del método de Sackett para
secuencias concurrentes y, en suma, para la conducta inter-
activa,la cual serd definida de forma precisa en un marco

de referencia basado en la Teorfa General de los Sistemas.

Hasta el momento, el andlisis secuencial de retardo de da-
tos concurrentes solamente ha sido aplicado en un estudio

de la interaccién materno-filial humana (Marton, Minde y
Ogilvie, 1981). Estos autores analizaban en primer lugar

qué pares de conductas de la madre y del hijo co-ocurrfan

con frecuencias significativamente Superiores a las espera-
das en el caso de independencia, y a continuacién procedian
a un andlisis secuencial de retardo de tiempo-base tomando
una de ellas como criterio y la otra como apareada, y vice-
versa. Dicho trabajo puede considerarse pues pionero en la
metodologia de an&lisis secuencial de datos concurrentes.
Sin embargo, aspectos como el procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo, el célculo de estadfsticos deri
vados de ellas, las posibles restricciones en las frecuen-
cias esperadas de retardo, etc., no estén suficientemente
desarrollados; los autores tampoco ponen énfasis especial

en el hecho de que su método es distinto del desarrollado
por Sackett, cuando en realidad las caracteristicas que de-
ben poseer los datos en uno y otro caso son muy diferentes.
En los apartados siguientes tratamos de organizar y formali
zar un método general de andlisis secuencial de retardo, tan
to para datos concurrentes como no concurrentes. Puesto que
el tipo de datos condiciona el método de andlisis, el primer
paso consistird en crear un marco de referencia que generali

ce las situaciones en las que son registrados los datos se-

cuenciales.

2.2. Marco conceptual de referencia para el estudio de conduc-

ta interactiva

Desde el punto de vista de la Teorfa General de los Sis-

temas, un sistema se define como un conjunto de elementos que
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interactdan (von Bertalanffy, 1976). La interaccién es, en es-
te contexto, un fenémeno de cambio en el comportamiento de un
elemento del sistema cuando cambia su relacién con otros ele-
mentos. Por consiguiente, el concepto de interaccién o conduc-
ta interactiva de los organismos puede ser integrado en dicha
teorfa general. De hecho las definiciones de "comunicacién"
(Wilson, 1980), de "dominancia en la interaccién" (Gottman,
1979a), etc., son formulaciones paralelas, o a veces derivacig
nes, de la definicién de "interaccién" en la Teorfa General de

los Sistemas.

En este apartado nos interesa referirnos fundamentalmen-

te a la estructura de un sistema; sin embargo, esta estructura

no puede ser desligada por completo de sus aspectos funciona-
les y estudiada en el vacio, puesto que el sistema se define
por el comportamiento de sus elementos. En la Teorfa General
de los Sistemas, los elementos son subunidades organizadas je-
rdrquicamente y relacionadas entre s, de modo que su comporta
miento es interdependiente; ademds, la organizacién global del
sistema no puede deducirse a partir de un conocimiento aislado
del funcionamiento de que sus componentes (von Bertalanffy,

1976; Thoman, Becker y Freese, 1977).

La estructuracién de un sistema en elementos interdepen-
dientes que se comportan simultdneamente proporciona un marco
de referencia id6neo para una conceptualizacibén de las secuen-
cias de conductas concurrentes. De forma general, considerare-
mos que cada una de las conductas que el investigador categori
za y observa es un elemento del sistema. Los términos "elemen-
to" y "sistema" son aplicables a una variedad de entidades, se
gtn la naturaleza del problema gue se estudia; por ejemplo, co
o veremos detalladamente, en ciertos casos un elemento podrg
Ser una persona y, en otros, un sistema serd una persona. En
concreto, en el apartado anterior se comentd como en el traba-
jo de Sackett (1980) cada conducta registrada era realmente la
intervencién de una persona distinta en una mesa redonda. Por
consiguiente, consideraremos que "conducta" es un caso particu

lar (aunque el m&s corriente) de "elemento". El comdn denomina
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dor de los problemas reales a los que podrd ajustarse el marco

de referencia que aqul desarrollamos es la naturaleza de los

datos secuenciales que un observador registra en todos ellos.

Un conjunto de elementos que posean la propiedad de ser
categorias exhaustivas y mutuamente excluyentes (EME) recibe

el nombre de subsistema. Un repertorio conductual o etograma

€S un caso particular (aunque el mas corriente) de subsistema,
donde cada uno de sus elementos es una conducta. La conducta
Sse entiende aqui "...esencialmente comc un cambio de las carac
teristicas espaciales de un organismo a través del tiempo, vy
una pauta de conducta, como una localizacidn especifica en el
dominio del espacio y el tiempo" (Schleidt, 1982; y también
Schleidt y Crawley, 1980)1.

Nuestra intencidn es que el marco de referencia sea 1lo
mds amplio posible (no estrictamente etoldgico); sin embargo,
usaremos el: término "pauta de conducta", o, para abreviar, "con
ducta", y el té&rmino "elemento" de forma indistinta. McFarland
y Houston (1981) denominan "actividad" a una categoria de con-
ducta que es incompatible con otras categorias; es decir, una

actividad es un caso particular de elemento en el sentido defi

nido aqui.

Puesto que los elementos de un subsistema son EME, podemos
considerar que-el subsistema se manifiesta en un punto concreto
del tiempo como un conjunto de valores numéricos binarios. Sea
s un vector que denota un subsistema. Cada componente del vec-

tor simboliza un elemento r conducta o actividad:

1 Ademds, desde la perspectiva etolbgica, este cambio tiene un significa-
do evolutivo y adaptativo (p.e., Charlesworth, 1977) Yy estd gobernado
por mecanismos causales y funcionales (p-e., McFarland y Houston, 1981).
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Cuando el elemento i-&simo del subsistema es registrado

en un punto concreto del tiempo:

s. = 0 para j # i ,

y el estado del subsistema en este tiempo t es:

(0]

0
St = 1| «=— elemento i-&simo
by 1

(0}

Llamamos sistema a un conjunto de subsistemas que se en-—
cuentran cada uno en un estado respectivo en el tiempo t; es de
cir, los estados de subsistemas diferentes pueden co-ocurrir.
Consideraremcs ademis que un sistema es cerrado (von Bertalanffy,
1976), esto es, que el "comportamiento" de uno de sus subsiste-
ras se explica de forma suficiente a partir del "comportamiento"
de los restantes; en definitiva, ello implica que no existen sub
sistemas "exteriores" (de otros sistemas) necesarios para comple

tar el sistema. Un sistema puede simbolizarse mediante:

@? ={:§p} p = 1, ..., g

q = nlmero total de
subsistemas
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Y, desarrollando:

\ ( ﬁ\
[511 521 rSql
S12 S22 Sq2
o-{| L LT
~ . ) :
S S S
lm 2m gm
\ lJ . 2J \ qJJ

Un sistema no posee pues la propiedad EME, pero si cada
uno de sus subsistemas por separado. Si g = 3, ml=5, m2=6,

m.=4, en el tiempo L el sistema podra adoptar, por ejemplo, va

3
lores como:

Q. -

= O © ©

© O ~ O o

O O O © O |

[ o)

Es decir, en t ocurren los elementos 513 (del subsistema
%l)’ S5 (del subsistema %2), Y S3, (del subsistema §3). Si ob
servamos un sistema §> durante un intervalo de tiempo, entonces
los datos obtenidos gérén secuencias con la propiedad EME para
cada subsistema (es decir, datos tipo I © tipo III), mientras
que, considerados en conjunto, los datos de todos los subsiste-
mas de é) seran secuencias concurrentes en el tiempo (datos ti-
po II o, preferentemente, tipo IV). Aunque en una observacidn
simult@nea es posible recoger datos secuenciales de evento base
(tipo II), resulta imposible analizar 1las contingencias secuen-
ciales entre ambos subsistemas si no se dispone de informacidn
en tiempo-base y, por lo tanto, no consideraremos los datos ti-

po II.

Cromwell y Peterson (1981) desarrollan un marco concep-
tual andlogo a éste para la evaluacidn familiar y marital: el

individuo, la diada conyugal, y la familia son considerados co-
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mo niveles o subsistemas distintos e interdependientes de un

sistema familiar global.

En este contexto la interaccidn O conducta interactiva se

definird como el cambio en el estado de un subsistema como re-
sultado de un campio en el estado de otro subsistema. 0O, en
otras palabras, si el "comportamiento" de un subsistema es real
mente dependiente del "comportamiento" de otro subsistema, en-
tonces diremos que existe interaccidn entre ambos. Pero hablar
del estado de un subsistema es hablar de la ocurrencia o no ocu
rrencia de cada uno de sus elementos; por lo tanto, la defini-

cidn se operativiza haciendo referencia a la interaccidn entre

elementos. Existe interaccidn entre dos elementos de subsiste-
mas distintos si la probabilidad de que ocurra uno de ellos va
ria como consecuencia de la ocurrencia o no ocurrencia del otro
(Wilson, 1980, aplica una definicidn similar a la comunicacién).
Cabe extender esta definicidn incluso a elementos de un mismo
subsistema pero, como se explicard mds adelante, las probabili-
dades de ocurrencia correspondientes a un elemento estin "cons-
trefiidas" por las probabilidades de los otros elementos del mis
mo subsistema, aspecto que enmascara las contingencias tempora-
les entre ellos, y que hace preferible mantener la definicidn

de interaccidn entre elementos de distintos subsistemas.
Veamos c¢&mo pueden aplicarse estos conceptos al tratamien
to de la conducta concurrente; en concreto, revisaremos los ca-

SCs expuestos en el apartado anterior:

a) Un Gnico individuo

Un repertorio que incluya “"niveles" distintos de la conducta
de un individuo, como "dormir", por una parte, y un conjunto
de pautas posicionales, por otra, se conceptualiza como dos
subsistemas: gl (posicional) vy EZ (dormir), con los elemen-

tos:
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S11t "estar sentado"
Syot "caminar"
s - S13° "estar echado"
vl Si4° "correr"
Sig* "saltar"

. - " 3 "
%2’ Syt dormir
Syot "estar despierto"

de forma que cada subsistema es EME, y los dos subsistemas co-
ocurren. También al observar la conducta no verbal, las pautas
faciales, gesturales y posturales pueden considerarse tres sub
sistemas, siempre que cada uno de ellos sea realmente EME. En

estos dos ejemplos el sistema es el individuo, los subsistemas
son areas o niveles de comportamiento, y los elementos son pau

tas de conductas propias de cada nivel.

Varios individuos

Cada individuo se considera ahora un subconjunto de subsiste-
mas; el sistema se compone entonces por todos los individuos

que son observados simultaneamente:

O -{f g} o s st )
~

organismo organismo
individual individual

Por ejemplo, dos personas que dialogan producen expresidn ver
bal y no verbal simult&nea. Si el flujo conductual de una per-
sona por separado se categoriza de forma exhaustiva y mutuamen
te excluyente, ese flujo son los estados de un subsistema %l en
el que cada elemento es una conducta verbal o no verbal. Andlo-
gamente, si el flujo conductual de la otra persona se catego
riza de forma EME, ese flujo son los estados de otro subsis-
tema §2 en el que cada elemento es una conducta verbal o no
verbal de la segunda persona. Los elementos de §1 pueden ocurrir simul

tdneamente con los de %2, esto es, las dos personas pueden realizar
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conductas al mismo tiempo y, por lo tanto, las secuencias de
estados de Sl 7 las seocuencias de estados de 82 seran concu-
rrentes. El nfimero de elementos de Sl no ha de ser necesaria-
mente igual al de 82, tampoco es necesario gue los dos subsis

temas tengan los mismgs elementos. La pareja dialogante cons-

tituye pues un sistema.

En el ejemplo anterior supongamos que eliflujo conductual
de cada miembro de la pareja se considera producto de los esta-

dos co-ocurrentes de dos subsistemas:

Persona 1: Subsistemas %l (verbal) y %2 (no verbal)

Persona 2: Subsistemas §3 (verbal) vy §4 (no verkal) ;

en tal caso la pareja es un ‘sistema compuesto p« cuatro sub51s
temas, y puede hablarse de interaccidn entre cualgquier par de

ellos, incluidos los subsistemas de un mismo individuo.

Un planteamiento totalmente distinto cabe hacer para el
estudio ya citado de 1las intervenciones en una mesa redondaj; tal
como fueron categorizadas las intervenciones, el sistema (la me
sa redonda) consta de un dnico subsistema, cuyos elementos son
las intervenciones de cada participante. Por lo tanto, la Obser
vacién de la conducta de varios individuos puede dar lugar, de
acuerdo con las necesidades Y las conveniencias del investiga-
dor, a distintas asignaciones de los conceptos definidos aqui.
El sistema serd en general el conjunto de inaividuos, a cada in
dividuo corresponderdn uno o varios subsistemas o, alternativa-
mente, los individuos seran desglosados en subgrupos y cada sub
grupo serd considerado un subsistema. El marco propuesto es ge-
neralizable a cualquier entidad (sistema) que se manifiesta en
el tiempo en forma de estados discretos no necesariamente exclu

yentes (estados de los subsistemas) .
La relacidn entre los subsistemas puede ser de dos tipos:

a) Jerlrquica: cada subsistema se halla integrado en otro de un

orden o nivel superior (p.e., Cromwell y Peterson, 1981). Es
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Antes hemos concluido que, si la reduccidn de las secuen
cias de datos concurrentes no era posible o deseable, no po-
dian efectuarse andlisis de las contigencias secuenciales. No
obstante, de acuerdo con este nuevo marco conceptual, los re-
gistros de un conjunto de subsistemas Observados simulté&neamen

te pueden someterse a tres anilisis distintos:

a) Andlisis de las contingencias secuenciales dentro de un sub-

sistema (método de Sackett).
b) Andlisis de patrones co-ocurrentes entre subsistemas.
c) Andlisis de contingencias secuenciales entre subsistemas.
En apartados subsiguientes se sistematizari el andlisis

c) y se mostrard que a) Yy b) son casos particulares de c).

2.3. Diseno de observacidn de un conjunto de sistemas

La observacidn del "comportamiento" de un sistema (p.e.,
una pareja madre-hijo, un grupo de nifios en la escuela, un in-
dividuo que realiza una tarea, etc.) se reduce pues a la Obser
vacién de los distintos estados que toman sus subsistemas (en
clertos casos el sistema solamente constari de un subsistema)

a través del tiempo. Cada periodo durante el cual el sistema
Se observa de forma continuada es una sesidn, y las sesiones
de un mismo sistema pueden repetirse un cierto ndmero de veces.
Por otra parte, el investigador puede estar interesado en estu

diar sistemas comparables. Llamaremos sistemas comparables a

los sistemas que constan de los mismos subsistemas, y, en és-
tos, de los mismos elementos. Por lo tanto, el disefio de obse£
vacidn md&s general posible es: sistemas X sesiones. (Ver Gri-
fica 2.1). El término "disefio" se utiliza aqui para designar el
plan u organizacidn de las sesiones de observacidn y de los sis
temas que se incluyen en la investigacidn; sistemas y sesiones
son variables que el investigador controla (por ejemplo, selec

ciona diversos sistemas comparables que se diferencian por cier
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el caso de los subsistemas El (posicional) vy EZ (dormir) v,
en general, de todo sistema en el que estén presentes dis-
tintos niveles de resolucidn (de niveles molares a niveles
moleculares de la conducta; Anguera, 1983). Puesto que en
estos casos es de esperar que existan estados de un supsis-—
tema incompatibles con estados de otro subsistema, la presen
cia de una relacibn jerirquica entre los subsistemas dar&d lu
gar a una relacidn de exclusividad mutua entre uno o varios
estados de un subsistema y uno o varios estados de otro sub
sistema. Por ejemplo, si en un estudi ode 1la comunicacidn no
verbal establecemos un subsistema %l (gestual) (Anguera,1983)
que incluye el elemento "gesto de perplejidad", el cual se
supone definido objetivamente como "cejas levantadas, bcca
abierta, ojos muy abiertos, etc.", y otro subsistema %2 (mo
vimiento y posicidn de 1la boca), gue incluye el elemento
"boca cerrada y labios protuberantes", ambos elementos son
excluyentes a pesar de formar parte de subsistemas distin-
tos y, por tanto simultd&neos por definicidn. Esta incompati
bilidad es debida a que %l consta de categorias molares en
comparacidn con %2, y ademds, elementos o categorias de %2
estén incluidos jerdrquicamente en la definicidn de los ele

mentos S..
~n1

No jerdrquica: los subsistemas no se hallan integrados unos

en otros. Esto ocurrird, por ejemplo, cuando los subsistemas
corresponden a organismos individuales distintos Y no existe
incompatibilidad entre conductas de uno y de otro. También
puede darse en subsistemas de un mismo individuo cuyos ele-
mentos hayan sido categorizados en un mismo nivel de resolu
cidn molar/molecular (por ejemplo, subsistemas verbal y no
verbal) . Sin embargo, en este segundo caso es posible que
existan estados incompatibles; por ejemplo, es incompatible
un movimiento de la boca como "morderse los labios" con una
expresidn verbal consistente en la emisidn de fonemas que
contengan vocales; si bien ambas actividades pueden pertene
cer a aquellos dos subsistemas presumiblemente concurrentes
y constituidos por elementos categorizados en un nivel de

resolucidn semejante.
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tas caracteristicas cuyo efecto sobre las contingencias secuen
ciales se desea evaluar; y/0 los observa en diferentes sesio-
nes en cada una de las cuales est§ presente un valor de una va

riable ambiental cuyo efecto también se desea evaluar).

El disefio propuesto se considera completo cuando todos
los sistemas Han sido observados el mismo nmero de sesiones.
Los sistemas distintos no se supone que se observen simulténeg
mente, ya que en tal caso cabria establecer hipdtesis sobre las
interacciones de subsistemas de uno y otro sistema. La defini-
cidn de sistema qgue hemos planteado lleva consigo el caricter
de cerrado; sin embargo, si existen razones para suponer gue
un sistema es abierto (es decir, que existen otros sistemas cu
yOs subsistemas interaccionan con los del primero),entonces la
inclusidn de todos los subsistemas interactuantes en un Gnico
Yy nuevo sistema dota a éste del caricter de cerrado. En defini
tiva, los sistemas que entran a formar parte del diseno deben
ser comparables pero no simultdneos. Por consiguiente, las se-
siones realizadas con uno de ellos no tienen por qué guardar

ninguna relacidén temporal con las realizadas con los restantes.

Lo anterior abre una posibilidad de manipulacidn de varia
bles ambientales. En efecto, cada sesidn puede diferenciarse de
las restantes porque en ella esti presente una cierta condicidn
de una variable ambiental. Por ejemplo, Deni, McLaughlin, Drake
y Nicolich (1982)registraron secuencias conductuales (datos ti
po I) de la interaccidn materno-filial en cuatro parejas de mo
nos rhesus a lo largo de 20 dfas. L1 diseno incluia en ese ca-
so 4 sistemas (las cuatro parejas) con 1 subsistema cada uno
(repertorio EME porque solamente Se registraron los inicios de
las conductas, al modo de Altmann, 1965), observados en 3 sesic
nes didrias (en total, 60 sesiones por sistema); la variable ma
nipulada era la alimentacién de 1la madre, con tres condiciones:
antes de recibir la comida (sesidn de 30 minutos), mientras co-
me (sesidn de 30 minutos), y después de comer (sesidn de 30 mi-
nutos). Se compararon entonces las contingencias de retardo de

cada condicidn, sumando los resultados de las cuatro parejas.
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Cabe la posibilidad también de especificar disenos de ob
servacidn en los que no todos los Sistemas sean comparables.

Llamamos sistemas cuasi-comparables a aquellos que, teniendo

los mismos subsistemas, difieren en algunos de sus elementos o
en la definicidn de los mismos. Supongamos que una misma pare-
ja madre-hijo es observada en sesiones que abarcan un periado
de meses o afios; los elementos definidos en cada subsistema,es
to es, las conductas de la pareja, pueden sufrir variaciones
sustanciales a lo largo de ese tiempo, tanto mayores cuanto me
nor edad tenga el hijo, pues es de esperar que en el curso de
su desarrollo su repertorio conductual cambie y aumente. En ese
caso es el propio sistema el Jque es distinto (no una condicidn
experimental externa). Las contingencias secuenciales del siste
ma en una época determinada se comparardn con las de otra época,
teniendo en cuenta que la aparicidn de elementos nuevos en los
subsistemas alterard dichas contingencias; por tanto, ciertas
contingencias entre ciertas conductas no seran comparables en

épocas distintas.

Las "casillas" del disefio contienen pues secuencias de da
tos tipo III (o su caso particular, tipo I). El anidlisis se-
cuencial de las contingencias entre subsistemas exigir&, como
veremos, que se conozcan las duraciones de cada ocurrencia de
conducta. Los estadisticos a obtener en cada casilla son muy va
riados, como puede Suponerse: probabilidades condicionadas de
retardo k, variando k de 1 & M; zetas de retardo k; z-sumas;
etc. El investigador deberd decidir qué estadisticos son los
méds adecuados para actuar como variables dependientes en el di
seno; los andlisis posteriores que se lleven a cabo en el mismo
NO son ya andlisis secuenciales sino andlisis de varianza o de
regresidén, con las variables independientes Sistema y Sesidn,y
la variable o variables dependientes procedentes del andlisis
secuencial (véase en Sackett, 1980, la utilizacidn de ANOVAS

para el andlisis de un disefio como el propuesto).

En mucho casos, sin embargo, las sesiones no se diferen-

ciardn unas de otras por la presencia de condicicnes experimen
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tales diferentes, y los sistemas comparables se condiserar&n un
rismo sistema observado en distintas ocasiones. E1 diseno no
contiene entonces variables independientes y los resultados de
los andlisis secuenciales en cada casilla pueden considerarse

homogéneos con los de las casillas restantes.

2.4. Sistematizacidén del andlisis secuencial de retardo para

conducta concurrente Y NO concurrente

Paralelamente al disefio de observacidn que establezcamos
para un sistema o un conjunto de Sistemas, es necesario especi
ficar una estrategia de andlisis concreta para las secuencias
de datos que obtenemos en cada casilla del diseno. El1 método

de retardos de Sackett permitia plantear disefos de andlisis

que combinan algunas de las siguientes dimensiones:

a) Conductas del repertorio consideradas criterio
b) Conductas del repertorio consideradas apareadas

c) Retardos
d) Tipos de andlisis: evento-base, o variedades de tiempo-base.

El "diseno de an&lisis" es un plan especifico de tratamien
to de datos secuenciales. A diferencia del "diseno de observa-
cidén", referido a la estrategia de recogida de estos datos, en
el disenc de andlisis se especifican los valores que toman un
conjunto de dimensiones como el antericr. Para unos datos con-
Cretos es posible especificar (con algunas restricciones, como

se verd) una diversidad de disefios de andlisis.

Tal como se ha indicado, segfn el método de Sackett, en
un diseno de andlisis especifico se incluyen todas las conduc-
tas apareadas y un conjunto de retardos (de 1 & M, retardo méaxi
mo) , fijando una conducta criterio Yy un tipo de anélisis. Por
otra parte, cuando ademds incluimos todas las conductas como
criterio, denominamos la estrategia "an&lisis secuencial comple
to" porgue posibilita una reduccidn importante de la informacibn

en forma de z-sumas u otros indicadores glokales.
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Por referencia al marco conceptual que hemos propuesto, las
posibilidades aumentan porque el registro simuitdneo de los es
tados de varios subsistemas introduce la opcidén de investigar
su comportamiento interactivo. Adem&s, desde la publicacién de
los trabajos de Sackett, o paralelamente a la misma, otros auto
res han venido desarrollando variedades del anidlisis de retardo
no contempladas con anterioridad, principalmente orientadas a
invedstigar efectos causales en la conducta interactiva de varios
individuos (p.e., Martin, Maccoby, Baran y Jacklin, 1981). Di-
chas nuevas variedades no han sido objeto, hasta el momento, de
un estudio sistemdtico que ponga de manifiesto sus propliedades

(por ejemplo, sus limitaciones o ventajas de tipo estadistico).

A nuestro juicio, en un par de subsistemas observados si
multdneamente cabe proceder a estrategias de andlisis secuen-

cial de retardo basadas en las siguientes dimensiones:

a) conductas o elementos de uno u otro subsistema consideradas
criterios,

b) conductas o elementos de uno u otro subsistema consideradas
apareadas,

c) retardos,

d) nlimero de subsistemas,

e) tipos y  variedades de andlisis, ¥

f) signo del retardo.

Estas seis dimensiones configuran un disefio de andlisis secuen-
cial, que puede simplificarse por conveniencia manteniendo fi-
jas las condiciones de varias dimensiones. A continuacidn expli
citamos las caracteristicas de las dimensiones gue introducen

ncvedades en relacidén a los disefios de andlisis propios del mé-

tcdo de Sackett.
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2.4.1. Clases de andlisis

La clase de andlisis estd determinada por el nlimero de
subsistemas gue queremos relacionar (uno o dos subsistemas).lLa

clase es concurrente, interactiva, o entre subsistemas cuando

investigamos las contingencias de retardos de las conductas o
elementos de un subsistema respecto a una conducta o elemento
Criterio perteneciente al otro subsistema. Por extensidn, el

primero es el subsistema apareado, enddbgeno, o depenaiente, y

el segundo es el subsistema criterio, exdgeno, o independiente.

Por otra parte, decimos que la clase de andlisis es ex-

cluyente, no interactiva, o intra subsistema cuando las contin
gencias de retardo que evaluamos son. contingencias entre conduc

tas de un mismo subsistema, el cual es apareado y criterio al
mismo tiempo. E1 método de Sackett opera solamente en esta cla-

Se no Iinteractiva.

En términos del disefo de andlisis, los q sistemas de un
sistema determinado pueden someterse, en principio, a gz combi

naciones de clases de andlisis. La tabla sigulente resume estas

posibilidades:
subsistemas apareados
R S 23t 84
R1 1 2 2 2
subsistemas S
. : N2 2 1 2 2
criterios
g3 2 2 1 2
£q 2 2 2 1
donde 2 significa clase interactiva, v 1, clase no interactiva.

La clase 2 es entonces bidireccional, es decir, existe la posi-
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bilidad de considerar a §i como criterio y a Sj como apareado,
~
O viceversa. La bidireccionalidad no implica simetrfa: las con
tingencias de retardo de las cdonductas de Sj respecto a las de
I

§i No son necesariamente las mismas que las de Si respecto a

s 1.
=5

2.4.2. Tipos de analisis

Designamos con el término "tipo de anilisis" a cada una

de las variedades de retardo utilizadas por Sackett:

Tipo O: Retardos de evento-base; cada retardo desde la conduc

ta criterio es la ocurrencia de una conducta.

Tipo 1: Retardos de tiempo-base desde cada unidad de tiempo
O sub-ocurrencia de la conducta criterio ("level trig
gered") .

Tipo 2: Retardos de tiempo base finicamente desde 'la Gltima

unidad de tiempo de cada ocurrencia de la conducta

criterio ("trailing edge triggered").

w

Tipo Retardos de tiempo-base finicamente desde la primera
unidad de tiempo de cada ocurrencia de la conaucta

criterio ("leading edge triggered").

Los cuatro tipo de andlisis fueron pensados, evidentemen
te, para la clase no interactiva, pero son también aplicables
cuando la clase es interactiva, a excepcién del tipo 0, por ra

zones que expondremos a continuacidn.

1 No obstante, si puede hablarse de simetria en la contingencia de retar
do cuando entran en juego el signo del retarde y los tipos y varieda-
des de andlisis, tanto en clase interactiva ccmo no interactiva (véase
més adelante).
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Como ejemplo ilustrativo de la aplicabilidad de los ti-
pos de analisis 1,2 y 3 a la clase interactiva, supongamos que

un sistema consta de dos subsistemas §l 3% 82 con los elementos:

u

(1) M
B N

517 Jc Sy = 0
D p
[E]

Y sSus comportamientos son observados simultaneamente a lo largo
de una sesidn de 63 unidades de tiempc, obteniéndose las dos se

cuencias de datos tipo III:

Subsistema S.:
~l
Conducta: B D A B E C D B A E B D C A
Duracidn: 5 2 5 3 8 6 11 3 7 2 2 3 4 2

Subsistema S.:
~2

Conducta: (0] M P N M P 0 N P M 0O

Duracidn: 3 10 4 6 13 8 2 4 7 2 4

En la Grafica 2.2 se muestra esquemiticamente el proceso de ob-
tencidn de la matriz de frecuencias de retardo para un andlisis

con las caracteristicas siguientes:

- Clase interactiva,

- subsistema criterioc: S conducta criterio B,

217
- tipo 1,

- retardo maximo: 10

En dicha Gré&fica cada ocurrencia de la conducta criterio
aparece numerada (4 ocurrencias én la secuencia). Las flechas
indican los apareos de las sub-ocurrencias ae la conducta B con
sub-ocurrencias de las conductas del subsistema §2‘ Para mayor

claridad, solamente se muestran los apareos de la primera y de



105

(1)

(2)

(3)

€Y

conductas
apareeadas
0 M N 0 P
0]
(1 0 1 111 11
M 2 1111 1
M 3 11111
Ny 4 11111
M 5 11111
M 6 11111
M 7 11111
M 8 11111
M 9 1111 1
M 10 111 11
M
(2) 3 M N o P
E P
E P 1 111
2 111
E N
z 1 11
E i i 11 1
E N 111
E N 2
E N 6 111
7 111
E N 8 111
C M 11
c M 8 % 1
c M 10 1
C M
o] M
C M
D M M N (o] P
D M
D M 1 111
D M 2 1 11
D M 3 11 1
D M 4 1 11
D M 5 11 1
D P 6 111
D P Vi 111
D P 8 11 1
D P 9 1 11
P 10 111
P
(3 P
P
0
0
*N
N
N ‘M N 0 P
N
P 1 11
P 2 11
P 3 11
(4) P 4 1 1
P 5 11
P 6 |1 1
P Vi 11
M 8 11
M 9 11
0 10 1
0
0
0

Gréfica 2.2. Esquema del procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo en un andlisis en
clase interactiva, tipo 1. Conducta criterio:
B; retardo méximo: 10, Cada tabla muestra
desglosadas las frecuencias de apareo con una

ocurrencia de B.




Matriz de frecuencias de retardo

Conductas apareadas

M N 0 P
1 3 0 2 8
2 4 0 2 2
3 5 1 2 5
4 6 3 2 2
5 7 5 1 0
6 6 6 1 0
7 5 6 2 0
8 5 5 2 1
9 5 3 2 3
10 5 1 1 5

(a) Frecuencia total de apareo

Matriz de probabilidades de retardo

Conductas apareadas

M

N

o

P

231
« 308
«385
JU461
.528
461
« 385
« 385
« 385
417

CWO~IM\NTFWNNH

=

Tabla 2,1. Matrices de frecuencias y probabilidades
de retardo que resumen el procedimiento
indicado en la Gréfica 2.2,

«000
. 000
077
231
« 385
461
461
« 385
] 251
.083%

154
o154
« 154
<154
- 077
- 077
154
«154
« 154
.083%

«615
.538
« 385
154
.000
« 000
« 000
231
. 231
JH417

106
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la Gltima unidad de tiempo de cada ocurrencia de B, pero, al ser
un analisis tipo 1, los apareos se contabilizan de hecho desde
cada unidad de tiempo. Las cuatro tablas de la derecha correspon
den a cada una de las ocurrencias de B, de manera que la matriz
de frecuencias de retardo de esta secuencia se obtiene sumindo-
las (Tabla 2.1).

2.4.2.1. Caracteristicas del tipo 1

En las tablas de la Gré&fic¢a 2.2 se constata que un andli-
sis tipo 1 proporciona unas frecuencias de retardos que poseen
una cierta regularidad. La regularidad deja de ser evidente cuan
do sumamos las tablas correspondientes a todas las ocurrencias
de la conducta criterio. Vamos a referirnos, por lo tanto, a las
frecuencias de apareo entre una ocurrencia de la conducta cri
terio y una ocurrencia de la conducta apareada. Analicemos, por
ejemplo, el contenido de la columna encabezada por M en la tabla
correspondiente a la primera ocurrencia de B. El valor 1 indica
apareo y, en este caso, apareo deila conducta M con B en los re

tardos posibles 1 & 10. Sumando dichas frecuencias unitarias ob-

tenemos:
ret. M
1 3
2 4
3 5
4 5
5 5
6 5
7 5
8 5
9 4
10 3

La frecuencia méxima (5) es igual a la duracidn de la ocurrencia
de la conducta criterio B porque todas las sub-ocurrencias de B
han podido ser apareadas con sub-ocurrencias de M en alglin re-
tardo. En la columna encabezada por 0, sin embargo,la suma de

las frecuencias unitarias es:
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ret. 0
1 2
2 1
3 0
4 0
5 0
6 0
7 0
8 0]
9 0

10 0

La frecuencia maxima en este caso no es 5 sino 2, gue son
precisamente las sub-ocurrencias de 0 que pueden ser apareadas
con sub-ocurrencias de B en algln retardo. La frecuencia mdxima
que puede obtenerse en una de dichas columnas depende de las du
raciones de las ocurrencias de las conductas criterio y aparea-
da, y de la relacidn temporal de los inicics de ambas. Por otra
parte, las frecuencias no nulas de estas tablas se agrupan en
unos retardos consecutivos. E1l nlGmero de retardos consecutivos
con frecuencia no nula depende tambi&n de las duraciones de am-
bas conductas, de la relacidn temporal de sus inicios y de su
simultaneidad o co-ocurrencia. En la Grédfica 2.3 pueden verse
los diagramas de barras en funcidn del retardo de las frecuen-
cias obtenidas para las conductas M, N, O, P en cada una de las

tablas de la Grafica 2.2.

La regularidad en las frecuencias de retardcs de un andli
sis tipo 1 ocurre tanto en clase interactiva como en clase no
interactiva. En la Grafica 2.4 se muestra esquemdticamente el
proceso de obtencidn de las frecuencias de retardc (que va se
habia detallado en el capitulo anterior) en un an&lisis tipo 1

intra subsistema S, :
vl

- Clase no interactiva,
- subsistema: gl; conducta criterio: B,
- tipo 1,

- retardo maximo: 10

En esta Grafica la secuencia del subsistema S, se ha repetido

en dos columnas contiguas para mayor claridad, y tanmbién para
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Conducta M
51
1 T N
4 L
: F I
v 3L
=
S 21
)
: ) s
o 1
s, i y
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 retardo
4 |
S 3t
R
8 92t
o
H
S § &
5]
(0} ‘ ! ]
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 retardo
3 Conducta O
0
I
o 2
IS
g1 '
g N N |
v 0 l .
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 retardo
4 L Conducta P
[°)
B3
«
]
v 2
* N [N
0~ + +
6 7 8 9 10 retardo
Ocurrencias Gréfica 2.3. Contribuciones de cada ocurrencia
de B (criterio) de la conducta criterio B a las frecuencias
de retardo de las conductas apareadas M, N,
(» 3 o L ,
s Py en un a isis tipo 1 en clase inter-
(2) 53 activa :
(3) Sy ¢

(4) N



110

B
B conductas apareadas
E A B C D E
_ B
R D 1 1111 1
\ D 2 111 11
NN 3 1 11 11
\ \& 4 11 1 11
A 2 111 11 (1)
A 6 1111 1
A 7 111111
B 8 |1111 1
B 9 |111 11
A B 10 {11 111
R E.
E A B c D E
"B 1 11 1
E 2 1 11
E z 111
\ 4 111
5 111 (2)
6 111
7 111
8 111
9 1 11
10 11 1
A B c D E
1 1 11
2 11 1
3 1111
4 1111 (3)
5 (111
6 |111
7 111 1
8 |11
9 1 11
10 1 11
A B o] D E
1 1 1
2 11
2 11
1 1 | 4
5 13 (&)
6 11
7 11 ;
8 1 1
9 |11
10 |1

Gréfica 2.4, Esquema del procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo en un anélisis
en clase no interactiva, tipo 1. Conducta
criterio: B; retardo méximo: 10, Cada tabla
muestra desglosadas las frecuencias de
apareo con una ocurrencia de B,
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Matriz de frecuencias de retardo

Conductas apareadas

A B C D E (a)

1 1 9 0 2 1 13
2 2 5 0 4 2 13
3 4 2 0 4 3 13
4 5 1 1 3 3 13
5 6 0 2 2 3 13
6 7 0 2 1 3 13
7 8 0 2 0 3 13
8 7 1l 1 0 4 13
9 6 2 1 0 4 13
10 3 4 2 0] 3 12

(a) Frecuencia total de apareo

Matriz de probabilidades de retardo
Conductas apareadas
A B C D E

1 .077 .692 ,000 .154 ,077
2 154 ,385 ,000 ,308 ,154
.308 154 ,000 ,308 ,231
<385 077 077 .231 ,231
<461 ,000 ,154 ,154 ,2%31
«538 .000 ,154 ,077 ,231
.615 .000 ,154 ,000 ,231
«238 077 .077 .000 .308
L461 154 ,077 ,000 .308
.250 .333% ,167 ,000 ,250

OV OO\ W

Tabla 2.2, Matrices de frecuencias y de probabilidades
de retardo que resumen el procedimiento
indicado en la Gréfica 2.4.
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Conducta A

retardo
o >

| n— | .
— ]

Conducta B

o 1l

o
o Conducta C
@ 2 |
w I l l ”
o
“ P B0
[~}
)
b Conducta D
3)
o 2
~
S| | [l ﬂ ﬂ ” f
i’ Conducta E
3
SN g g | E Ao
1 2 3 4 s 6 1 8 9 1o  Fretardo

Ocurrencias

de B (criterio) Gréfica 2.5. Contribuciones de cada ocurrencia
(L 3 de la conducta criterio B a las frecuencias
(2) de reterdo de las conductas apareadas A, B,
(3) Cy Dy E, en un andlisis tipo 1 en clase no

(&)

interactiva
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resaltar el hecho de que, en cuanto a procedimiento de contabi
lizacidn de frecuencias, es irrelevante la clase de analisis.
Como en la Grafica 2.2, en ésta s6lo se indican con flechas
los apareos de la primera y de la Gltima unidad de tiempo de
cada ocurrencia de la conducta B, pero las frecuencias se nan
obtenido contabiliz&ndolos desde cada unidad de tiempo de B.En
la Grafica 2.5 pueden verse los diagramas de barras correspon-
dientes a este andlisis intra subsistema S 1+ Y en la Tabla 2.2

la tabla de frecuencias de retardo global.

En general, los diagramas de barras dque representan las
frecuencias de retardos de una ocurrencia de la conducta aparea

da respecto a una ocurrencia de la conducta criterio tienen es-

ta forma:
fi r——-r—-'—r- ™
Frecuencias
de retardo
3+
2., —
1 [ ﬂﬂ
O T ” T T ) I
Rs Ry Ry Ry
retardo

donde £, R R
14 OI ll
bas ocurrencias. E1 diagrama presentard un truncamiento en su

R, ¥ R; son funciones de las duraciones de am-
~

parte derecha cuando R3 sea superior al retardos maximo escogi-

do; por ejemplo:

Frecuencias

3
de retardo 2T

1

0

R R R M
o)
retardo
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y un truncamiento en su parte izquierda cuando ambas conductas
co—ocurren en parte o totalmente (clase interactiva), o en el
caso de autocontingencia de la conducta criterio (clase no in-

teractiva); por ejemplo:

frecuencias 3l
de retardo 21
I's
Ol T y T
1 R R
retardo 2 3
Sean dc = duracidn de la ocurrencia de la conducta criterio;
da = duracidn de la ocurrencia de la conducta apareada;
de = duracidn efectiva de la conducta apareada, o nimero
de unidades de tiempo de la ocurrencia de esta con-
ducta que pueden ser apareadas con la conducta cri-
terio en algln retardo; si la conducta apareada se
inicia después de la primera unidad de tiempo de la
criterio, de= da; en clase no interactiva, siempre
d = d_;
e
dm = min (4 _, da);
entonces:
f = d
m
R = - + 2 d
RTINS :
R, = R +d -1
1 o] m
R, = R+ d. +d -4d -1
o c e m
R, =R +4d_ +d4d - 2
3 o c e

donde}ide significa las duraciones efectivas acurmuladas de to-
das las ocurrencias de las concuctas apareadas ante-

riormente con la misma ocurrencia de la conducta criterio.
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El nGmero de retardos consecutivos con frecuencia no nu-

la es entonces:

Las ecuaciones que expresan las frecuencias de retardo

del diagrama son (Ft = frecuencia de retardo t; t = retardo):
Fo = (& - RO) + 1 para Ros t gRl
Ft = dm para Rl <t <R2
Fo = dc + de - (t - Ro) -1 para R, <t SRy

En resumen, conociendo las duraciones d o d v d podemos obte-
ner la matriz de frecuencias de retardo de un anéllsls tipo 1

Ssin necesidad de proceder al conteo de las frecuencias.

Por ejemplo, volviendo al ejemplo de la Gr&fica 2.2., las
frecuencias Ft de apareo entre la primera ocurrencia de B y la

primera ocurrencia de M pueden calcularse sabiendo que:

C
d = 10 ( = 4d.)
e a
d = 5
m
de = 2 (antes de M, 1la duracidn erectiva que
es posible aparear con B son 2 unida
des de 0)
Entonces:
£f = 5
o = ~1: R1 = 3; R2 = 8; R3 = 12
Ft =t -2 para -1 <t <3
Ft =5 para 3 <t <8
F‘t=13-t para 8 <t gl12
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lo cual se cumple en el diagrama de la Gré&fica 2.3. Como puede
verse, el diagrama esté& truncado por la derecha (porgue R3 es
superior al retardo m&ximo 10) y por la izquierda (porque Ro

es inferior a 1, debido a que las ocurrencias de ambas conduc

tas son simult&neas en unas unidades de tiempo).

Para completar el ejemplo, veamos la aplicacidn de las
ecuaciones anteriores cuando la clase es no interactiva. En la
Grafica 2.4. consideremos las frecuencias de retardo que corres
ponden a la segunda ocurrencia de. la conducta criterio B y a la

primera ocurrencia de E. Las duraciones son:

3
d =8 (= da)
3

2 (antes de E, la duracidn efectiva que es

™M
Q
o
il

posible aparear con B son 2 unidades de B)

El resultado es:

£ =
o = 1; Rl = 3; R2 = 8; R3 = 10

Ft =t para 1<t 3
Ft = 3 para 3<t< 38
Foo= 11 - t para 8 tg10

como se comprueba en la columna correspondiente a la conducta

E de la segunda tabla de dicha Figura.

Otra caracteristica diferencial del andlisis tipo 1 son
los perfiles de retardo (de probabilidades o de zetas). Para la
clase no interactiva, los perfiles de retardo correspondientes
a contingencias cruzadas presentan valores bajos (e inhibidos)
durante los primeros retardos, mientras que el perfil de auto-

contingencia (de la conducta criterio consigoc misma) presenta
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valores altos (o activados) durante los primeros retardos. La
forma del perfil de autocontingencia de un andlisis tipo 1 en
clase no interactiva es en general semejante a una rama de una
hipérbola equildtera. En la Grafica 2.6. pueden verse perfiles
de retardo tipicos del andalisis tipo 1. Puesto que en este ti-
po de andlisis todas las unidades de tiempo en que ocurre la
conducta criterio son tomadas como criterio, la probabilidad

de que puedan ser apareadas con otras unidades de tiempo de 1la
misma ocurrencia de la conducta Criterio (en clase no interac-
tiva) es alta durante los primeros retardos; el ndmero de re-
tardos en los cuales esta probabilidad se mantiene alta seri
mayor cuanto mayor sea la duracidn media de la conducta Crite
rio. Entun andlisis de clase no interactiva,para un retardo da
do, la suma de las Pprobabilidades de retardo de todas las conduc
tas del subsistema (incluida la Criterio) es forzosamente 1;
ello implica que, junto con una autocontingencia elevada para
retardos bajos,cabréd esperar contingencias cruzadas bajas para
los mismos retardos. Sin embargo, las probabilidades no se en-
cuentran "constrefiidas" del mismo modo en un andlisis de clase
interactiva. En este caso la conducta criterio no pertenece al
mismo subsistema que las conductas apareadas, y auncue su auto
contingencia es alta para retardos bajos, las probabilidades de
retardo de las conductas apareadas suman 1 para un retardo dado
pero esta suma no incluye la probabilidad de retardo de 1la pro-
pia conducta criterio. Esta "libertad" de las probabilidades de

retardo de las conductas del subsistema apareado:

a) Permite que el an&lisis ponga de relieve contingencias cruza
das entre subsistemas que posiblemente quedarian "apagadas"
si las conductas se hubieran categorizado de forma EME en un

Gnico subsistema;

b) subsana el problema de "probabilidades que suman mis de 1"
(Sackett, 1979) cuando se pretende analizar datos tipo IV re

ducidos a datos tipo III.



118

14
( Autocontingencia
\/A\
CLASE
NO 0 retardo
<
INTERACTIVA) 1 T
Contingencia cruzada
// -
0 retardo
71 e
Contingencia cruzada
\N \/
CLASE
INTERACTIVA< 0 retayrdo
1 L o
Contingencia cruzada
N
Z ~ <
/ N— ——
0 retardo

Gréfica 2.6,

Perfiles de probabilidades de retardo en el tipo de
anfilisis 1., Cuando la clase es no interactiva la
autocontingencia estd activada en retardos bajos, pero
la contingencia cruzada estid inhibida. En clase
interactiva la contingencia cruzada puede hallarse
tanto activada como inhibida en retardos bajos, segidn
sea el patrén de co-ocurrencia de la conducta criterio
y la conducta apareada.



119

0 conductas apareadas
8 M N 0 P
4 1
e 3 | 4 |
M 31 4 A |
M &l 4 | (1)
M 71 1 l 1 l
) 8 i A
M 9 1 I 4
M 10 | 4 | A
P
P
E : |
P | 4 4
z N > | | 1 1
E N i 4 1
E N 5 ' ) p | |
: N 6 ] (2)
¢ M 7 A 4 |
¢ M 8 | 4 4
8 ﬁ 9| 4 | 1 l
C M
D M
D M
D M
D M
>r 3 I
> i ; 4 '4
g g L l y l | 4
D P 5 4 , 4 ,
D : 3 T 4 | (3
N : o
9
(5){13 § 10 | | l A )4
A \ 5 [ |
i g Tipo Tipo
A N 2 3
A N
A N
E P
E P
P
<4>{ P 1 | | B
P A
D P
D P 2 1 ' l A
C M 5 4 {
C M 6 A
C o 7 1 | 4 4 ' (#)
% 0 8 1 4
A 0 9 4 A ’
SRS !

Gréfica 2.7. Esquema del procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo en un anflisis
en clase interactiva, tipos 2 y 3. Conducta
criterio: B; retardo méximo: 10. Cada tabla
muestra desglosadas las frecuencias de apa-
reo con cada finalizacién de B (tipo 2) y
con cada inicio de B (tipo 3).
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Tipo 2
Conductas apareadas
M N ¢ P (a)
1 0 0 3 4
1 0 1 2 4
1 1 1 1 4
2 2 o) 0] 4
2 2 0 0] 4
1 2 1 0] 4
1 2 1 0] 4
1 1 1 1 4
1 0 1 2 4
1 0 0 2 5

Matrices de probabilidades de retardo

Tipo %

Conductas apareadas

M N 0 P fa)
0 0 1 3 4
0 0 1 3 4
1 0 0 3 y
1 0 1 2 4
2 1 1 0 4
2 2 0 0 4
1 2 1 0 4
1 2 1 0 4
1 2 1 0 4
1 1 1 1 4

(a) Trecuencias totales de apareo

Tipo 2
Conductas apareadas
M N o P
.25 .OO .OO “75
«25 .00 .25 .50
e25 25 .25 .25
«50 .50 ,00 .0OO
«50 50 .00 .00
«25 50 25 ,L,00
«25 .50 .25 L,00
25 25 W25 .25
«25 00 25 .50
033 .OO .OO 066

Tabla

Tipo 3

Conductas apareadas
M N 0 P
‘.OO .OO 025 .75
'.OO .OO 025 075
25 .00 .00 L75
25 00 .25 L,50
.50 25 ,25 .00
.50 .50 .00 .00
25 50 .25 .00
«25 50 .25 .00
«25 «50 25 .00
«25 25 25 .25

2.3, Matrices de frecuencias y de probabilidades

de retardo que resumen el procedimiento
indicado en la Grdfica 2.7.
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Gréfica 2.8, Esquema del procedimiento de obtencién de

las frecuencias de retardo en un andlisis

en clase no interactiva, tipos 2 y 3, Con-
ducta criterio: B; retardo méximo

s 10,

Cada tabla muestra desglosadas las frecuen-
cias de apareo con cada finalizacién de B
(tipo 2) y con cada inicio de B (tipo 3).



-

=

SOOIV FWLVH

CWB~IJNOUT HWN -

Matrices de frecuencias de retardo

122

Tipo 2 Tipo 3
Conductas apareadas Conductas apareadas
A B C D E (a) A B C D E (a)
1 ¢} 0 2 1 4 0 4 0 0 0 4
1 0 0 2 1 4 0 3 0 1 0 4
2 0 0 1 1 4 1 1 0 1 1 4
2 0 1 0 1 4 1 1 0 1 1 4
2 0 1 0 1 4 1 0 1 1 1 4
2 0 1 0 1 4 1 0 1 1 1 4
2 0 1 0 1 4 2 0 1 0 1 4
1 1 0 o) 2 4 2 0 1 0 1 4
1 1 1 0 1 4 3 o) 0 0] 1 4
0 2 1 0 0] 3 2 0 0 0 2 4
- (a) Frecuencias totales de apareo
Matrices de probabilidades de retardo
Tipo 2 Tipo %
Conductas apareadas Conductas apareadas
A B C D E A B C D E
«25 .00 «00 «50 «25 .00 1,00 .00 .00 .00
25 .00 «00 «50 25 .00 «75 .00 25 «00
« 50 «00 .00 25 25 25 25 .00 25 «25
.50 .00 « 25 .00 25 «25 .25 .00 25 25
« 50 « 00 «25 .00 25 «25 .00 25 .25 .25
«50 .00 25 .00 25 25 .00 «25 .00 25
«50 .00 «25 .00 25 «50 .00 .25 .00 25
25 25 .00 .00 «50 .50 00 25 .00 25
25 «25 25 .00 25 75 .00 .00 .00 25
.00 « 66 033 «00 .00 «50 .00 .00 .00 .50

Tabla 2.4, Matrices de frecuencias y probabilidades
de retardo que resumen el procedimiento
indicado en la Gréfica 2.8.
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2.4.2.2. Caracteristicas de los tipos 2 y 3

Los mismos datos utilizados como ejemplo en las Figuras 2.2

y 2.5 han sido analizados tomando como criterio Gnicamente la
primera unidad de tiempo de la conducta criterio B (tipo 3) y
también, por separado, la Gltima unidad de tiempo de B (tipo
2) . Las tablas de frecuencias intermedias se exponen en las
Gré&ficas 2.7 y 2.8 y las tablas respectivas de frecuencias de
retardo glokales, en las Tablas 2.3 y 2.4. Tanto en clase in-
teractiva como no interactiva, las frecuencias obtenidas para
cada ocurrencia de la conducta criterio son, en los andlisis
tipos 2 y 3, una parte de las obtenidas en anélisis tipo 1.
Como se comprueba en las Gré&ficas 2.7 y 2.8, la frecuencia
maxima es siempre 1 (que equivale a una unidad de tiempo, pri
mera o Gltima, de la conducta criterio). Los diagramas de ba-
rras que representan las frecuencias de retardo correspéndien
tes a una ocurrencia de la conducta apareada respecto a una

ocurrencia de la conducta criterio son ahora:

a) Andlisis tipo 2:

e Ooonn--n

0 retardo

b) Andlisis tipo 3:

e 000N .. 11

0
R retardo
1 3

donde Ro' .é, Ri Yy R3 son retardos que dependen de las duracio

nes de ambas conductas y del lapso de tiempo que las separa;
RO v R3 se obtienen mediante las mismas ecuaciones propuestas
para el tipo 1, vy

1 + -—
R2 RO de r .,

v - .
Rl R3 de + 1

It
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cuando la ocurrencia de la conducta criterio dura menos que la

de la conducta apareada,

Yy entonces,

R,b=R +d +d ~-d -1=R +4 -1 =R/!
2 ) c e m o) e 2
R =R +d - 1=R +d -14+R +d +4 -2 -
1 o m o o] [e} c e
p— = —_ ='
de + 1 R3 de + 1 Rl

Pero, cuando la ocurrencia de la conducta criterio dura mads que
la ocurrencia de la conducta apareada entonces:
d = min (4 d = d
m ( c’ a) a
Supongamos gue la conducta apareada se inicia después de la pri

mera unidad de tiempo de la conducta criterio, o que nos encon-

tramos en un an&lisis de clase no interactiva; en tal caso,

de = da; Entonces,
R, = RO + dc + de - dm -1 = R, + dc + de - 2 - dm + 1 =
= R3 - dm + 1 = R3 - de + 1 = Ri
R, = RO + dm - 1= R, + de -1 = Ré
Si ambas ocurrencias tienen la misma duracidn, Rl = R2 = Ri=Ré.

En los diagramas siguientes puede verse como las frecuen-
cias de retardo de los tipos 2 y 3 son casos particulares de

las frecuencias del tipo 1:

a) La ocurrencia de la conducta criterio dura menos que la de

la conducta apareada:
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f.-
N tipo 1
3t Ny tipo 2
frecuencias ol
de retardo 1+ .tlpo 3
0
RO Rl R2 R3 retardo
R! R'
1 2

b) La ocurrencia de la conducta criterio dura mé&s que la de la

conducta apareada:

f--— . r—-{—[—- =
£ . 3T+
recuencias
de retardo ] .
1+ 3 N
g LN ] o a e
0 » . Sy
Ro Rl
RI
2

Los perfiles de retardo de un andlisis tipo 3 tienen ca-
racteristicas similares a los de un andlisis tipo l:puesto gue
la contingencia se evalfa desde la primera unidad de tiempo de
la conducta criterio, en los retardos bajos se obtendrén perfi-
les de contingencia cruzada inhibidos si la clase de anilisis
€S no interactiva, pues después del inicio de la conducta cri-
terio es més probable que ocurra ella misma que cualguier otra
conducta del subsistema; la restriccidn es obviada si la clase
es Interactiva, como en el andlisis tipo 1. En los perfiles de
retardo de un anilisis tipo 2, la caracteristica mis sobresa-
liente es la inhibicidn de 1la autocontingencia para retardos
bajos, ya que después de 1la finalizacién de la conducta crite-
rio es mas probable que ocurra cualquier otra conducta del sub
sistema que ella misma; tampoco existe tal propiedad en clase

interactiva, pues en ella no se evalda la autocontingencia. En
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14 TIPO 2,
( autocontingencia
0 retardo
CLASE
NO A At TIPO 3,
INTERACTIVA autocontingencia
N
L O retardo
r‘
1+ TIPO 2,
contingencia cruzada
CLASE
INTERACTIVAS \/\\\
}L 0 retardo

Gréfica 2.9.

Perfiles de probabilidades de retardo en los tipos

de anfilisis 2 y 3., Cuando la clase es no interactiva
la autocontingencia estd inhibida en retardos bajos
si el tipo es 2, pero no si el tipo es 3. En clase
interactiva el tipo 2 (y también el tipo 3) puede dar
lugar a perfiles tanto activados como inhibidos en
retardos bajos,.
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la Grafica 2.9 se exponen algunos perfiles de retardo de andli
sis tipos 2 y 3. Para una misma secuencia de datos, los perfi-
les de los tipos 2 y 3 son menos suavizados que los perfiles
del tipo 1, debido a dque, como nemos visto, la estimacidén de
las probabilidades de retardo se realiza a partir de frecuen-

cias més bajas.

2.4.2.3. E1 tipo 0 en clase interactiva

El an&lisis de retardos de evento-base presenta dificul
tades en clase interactiva y no sdlo eso sino que, ademis tra-
ta secuencias de datos tipo IV sin. aprovechar la informacién
que aportan las duraciones de las conductas. A nuestro modo de
ver, las ventajas de aplicar el tipo 0 en clase no interactiva,
sl es que existen, son sobrepasadas por los inconvenientes es—
tadisticos y, en cualguier caso, cabe obtener mejores resulta-
dos con las estrategias nuevas de andlisis secuencial que lla-

mamos subtipos (véase el apartado siguiente) .

Supongamos que deseamos llevar a cabo un andlisis tipo 0
en clase interactiva con las secuencias de la Grafica 2.10, con
la misma conducta B como criterio. La primera dificultad es de-
finir qué significa que una conducta siga a otra cuando se en-
cuentran en secuencias concurrentes. En el ejemplo gque nos ocu
pa, ¢la primera ocurrencia de la conducta B esti seguida por la
conducta M o por la conducta 0 en el subsistema apareado? Depen

de de si "seguir" significa:

a) "iniciarse despuds o al mismo tiempo que un inicio"; si es
asi, entonces 0 sigue a B;

b) "iniciarse despuéds de un inicio"; si es asi, M sigue a B;

c) "iniciarse después de una finalizacidn";en tal caso, no pue
de considerarse siquiera que M siga a B, y la conducta si-

guiente es P.

Aun en el supuesto de que adopt&semos una de dichas defi-

niciones, la concurrencia de las secuencias daria lugar a otro
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Si el analisis es tipo O,

la ocurrencia de M se aparea
con retardo 1 con dos ocurren
cias distintas de la conducta
criterio (ocurrencias 1 y 2)

la ocurrencia de O se aparea
con retardo 1 con dos ocurren-
cias distintas de la conducta
criterio (ocurrencias 3 y 4),
Yy con retardo 2 con dos ocu-
rrencias distintas de la con-
ducta criterio (ocurrencias 1
y 2)

la ocurrencia de P se aparea
con retardo 1 con tres ocu-
rrencias distintas de la con-
ducta criterio (ocurrencias

4, 5, 6); con retardo 2 con
las ocurrencias 4 y 5; con re-
tardoe 3, con las ocurrencias
1y 2.

Un posible andlisis tivo O en clase interactiva.
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Matriz de frecuencias de retardo

Clase interactiva, tipo O

Conductas apareadas

M N o P (a)
1 5 0 2 2 7
2 2 0 2 2 6
3 2 0 0 2 4
4 2 0 0 0 2

(a) Frecuencia total de apareo

Frecuencias absolutas de las conductas:

M N 0 P

2 0 1 1 4

Frecuencias esperadas de retardo

M N 0 P (a)
3 0 2 2 7
2=3= =1 0 1-2= -1 1-2= -1 -3
2-2= 0 0 1-2= -1 1-2= -1 -2
2-2= 0 0 1-0= 1 l-2= -1 o]

(a) Frecuencia total esperada

Tabla 2.5, Frecuencias observadas y esperadas de
retardo obtenidas con el procedimientoo
indicado en la Grifica 2,10.




130

problema. Si la conducta criterio ocurre con gran frecuencia

y con larga duracidn, entonces una misma ocurrencia de una de
estas conductas puede ser apareada més de una vez con distin-
tas ocurrencias de la conducta criterio en un mismo retardo
(Gréfica 2.10). Ello puede dar lugar a frecuencias esperadas
negativas cuando se apliguen las restricciones de evento-base
para las frecuencias de retardo. En la Tabla2.5se exponen las
frecuencias de retardo y las frecuencias esperadas de retardo
correspondientes al procedimiento esquematizado en la Grafica
2.10. Las frecuencias esperadas de retardo no podrian calcular
se entonces de'la misma .manera que en clase no interactiva, Yy
seria necesario obtenerlas a través de una formulacidn estadis
tica que tuviese en cuenta las duraciones de las conductas res
pectivas y sus tiempos de co-ocurrencia. Sin embargo, a nues-
tro juicio, el objetivo de un andlisis tipo 0 (esto es, obte-
ner cadenas de eventos) queda desdibujado en una clase inter-
activa, tal como la hemos definido nosotros; si el interéds del
investigador se centra en averiguar qué cadenas de eventos u
ocurrencias se producen de forma significativa en la interac-
cidn de dos subsistemas, lo 18gico es que reduzca los datos ti
po IV a datos tipo III (prescinde de la concurrencia), y éstos
a tipo I (prescinde de la duracidn), vy en ellos efectfie un ana

lisis tipo 0 en clase no interactiva.

2.4.3. Subtipos de andlisis

En el método de Sackett el elemento de referencia para
el andlisis secuencial es la conducta criterio como evento, o
bien puntos temporales de ocurrencia de la conducta criterio
(inicio, terminacidn, todas sus sub-ocurrencias). Martin, Mac-
coby, Baran y Jacklin (1981) proponen desplazar el punto de re
ferencia a la conducta apareada para asi poder resolver proble
mas de direccionalidad de la contingencia. En un andlisis tipo
1 de las conductas de un nifio siendo criterios las conductas de
la madre y viceversa (sobre secuencias de datos tipo IV reduci-

dos a tipo III), argumentan, en sus propias palabras, que
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"No es legitimo, sin embargo, concluir del resultado an-
terior que la conducta del nino est& influida por la ac-
cién previa de la madre. La dificultad radica en la exis
tencia de duracidén en la conducta, en cualquiera de los
participantes... Un anélisis secuencial nos diria que el
lloro del nino era propiciado por la conducta de tocar/
sostener de la madre, puesto que la mayoria de los inter
valos2 en los que el nino lloraba iban precedidos por un
intervalo en el que la madre intentaba consolarle toman-
dolo en brazos... Parece méds razonable concluir que el
nino lloraba en respuesta a su propio lloro anterior, que
ésta es una conducta que tiende a continuar una vez ini-
ciada, y que la intervencidn de la madre era una conse-
cuencia, no una causa, de la conducta del nino... Una ma

nera de tratar este problema es seleccionar todas las ocu

rrencias criterio de uno de los miembros pero registrar

sblo aquellas ocurrencias de la conducta consecuente del

otro miembro que representan la iniciacidn de la conduc-

ta..." (el subrayado es nuestro). (Martin et al., 1981,

p. 149-150) .

En la misma publicacidn estos autores analizan también la depen

dencia de las terminaciones de la conducta apareada respecto a

todas las sub-ocurrencias de la conducta criterio. Otros "pun-
tos de referencia" utilizados son el mantenimiento de la conduc
ta apareada y su ausencia. En concreto, muestran cbmo ciertas
conductas de la madre afectan fuertemente el inicio de ciertas
conductas del nifio, pero menos a su finalizacidén, resultados
imposibles de obtener si se utiliza el método de Sackett.

Del mismo modo que se distinguen cuatro tipos de andlisis

seglin la base de los retardos y seglin qué sub-ocurrencias de la

2 Los intervalos eran, aproximadamente, unidades de tiempo real de 10 se-
gundos. El métodc de registro era, pues, de "muestreo de tiempo por in-
tervalos" (Altmann, 1974; Anguera, 1983), aunque Sackett (1978a) afirma
que este tipo de muestreo no rroporciona datos tratables mediante anadli
sis secuencial si los intervalos son demasiado grandes.
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conducta criterio se toman realmente como criterioecs, cabe en-
tonces la posibilidad de distinguir otras estrategias posibles
de andlisis que pueden combinarse con ellas. Llamamos subtipos
a esas estrategias, que incumben a qué aspecto de las conduc-

tas apareadas se contabiliza como apareo:

Subtipo 1: Los retardos de tiempo-base se contakilizan hasta

cada unidad de tiempo de las conductas apareadas.

Subtipo 2: Los retardos de tiempo-base s8lo se contabilizan
hasta la filtima unidad de tiempo de las conductas

apareadas.

Subtipo 3: Los retardos de tiempo base s6lo se contabilizan
hasta la primera unidad de tiempo de las conductas

apareadas.

En términos de Martin et al., el subtipo 2 es un andlisis
de terminaciones, el subtipo 3 es un andlisis de iniciaciones,

Yy el subtipo 1 es un andlisis de mantenimiento.

Evidentemente, nada impide que los subtipos puedan ser
combinados con los tipos y las clases de andlisis. Hay una ex-
cepcidn a esto: si los retardos son de evento-base, no existe
un subtipo posible porque el aspecto de la conducta apareada
que interesa en ese caso es solamente su ocurrencia O no ocu-

rrencia, y no su duracidn, inicio o finalizacién.

Hasta aqui, por 1lo tanto, habfamos tratado an&lisis de re
tardos de tiempo-base subtipo 1 (véanse las Graficas 2.2 y 2.4).
En las Gréaficas 2.11 a 2.16 se exponen esquemdticamente los pro
cedimientos de obtencidn de las matrices de frecuencias de re-
tardo para cada ocurrencia de la conducta criterio en las combi
naciones de los tipos 1, 2 Yy 3 con los subtipos 2 y 3, tanto
en clase interactiva como no interactiva. Las frecuencias de re
tardo globales de cada caso pueden verse en las Tablas 2.6. vy
2.7.
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Esquema del procedimiento de obtencidén de
las frecuencias de retardo en un anélisis
en clase interactiva, tipo 1, subtipos

2 y 3. Conducta criterio: B; retardo mixi-
mo: 10. Cada tabla muestra desglosadas las
frecuencias de apareo de cada finalizacién
(subtipo 2) y de cada inicio (subtipo 3)
con cada ocurrencia de B.
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Esquema del procedimiento de obtencién de

las frecuencias de retardo en un andlisis
en clase interactiva, tipo 2, subtipos 2

y 3. Conducta criterio: B; retardo méximo:
10, Cada tabla muestra desglosadas las
frecuencias de apareo de cada finalizacidén
(subtipo 2) y de cada imicio (subtipo 3)

con cada finalizacién de B (tipo 2).
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Gréfica 2,13, Esquema del procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo en un anélisis
en clase interactiva, tipo 3, subtipos 2
y 3. Conducta criterio: B; retardo méximo:
10, Cada tabla muestra desglosadas las
frecuencias de apareo de cada finalizacién
(subtipo 2) y de cada inicio (subtipo 3)
con cada inicio de B (tipo 3).
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Gréfica 2,14, Esquema del procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo en un andlisis
en clase no interactiva, tipo 1, subtipos
2 y 3. Conducta criteriot B; retardo m4-
ximos: 10, Cada tabla muestra desglosadas
las frecuencias de apareo de cada finali~
zacién (subtipo 2) y de cada inicio (sub-
tipo 3) con cada ocurrencia de B,
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Gréfica 2.15. Esquema del procedimiento de obtencidén de
las frecuencias de retardo en un anflisis
en clase no interactiva, tipo 2, subtipos
2 y 3. Conducta criterio: B; retardo mé-
ximo: 10, Cada tabla muestra desglosadas
las frecuencias de apareo de cada finali-
zacién (subtipo 2) y de cada inicio (sub-
tipo 3) con cada finalizaciédn de B (tipo 2).
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Grédfica 2,16, Esquema del procedimiento de obtencién de
las frecuencias de retardo en un anélisis
en clase no interactiva, tipo 3, subtipos
2 y 3. Conducta criterio: B; retardo méxi-
mo: 10, Cada tabla muestra desglosadas las
frecuencias de apareo de cada finalizacién
(subtipo 2) y deecada inicio (subtipo 3)
con cada inicio de B (tipo 3).
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Matrices de frecuencias de retardo

Tipo 1

Subtipo 3

Subtipo 2

(a)

(a)

— AN N H - NN

olololoNoNoRo F=ReVEe\!
OCrdrAr-HOrHHOOO
COHANOMNHOOOO

AAAAAOOO

AN OO H - KN KN

S ANMNOOOOOO
AAAAAOCOOO
COO00O00OHMNNH
COO0OHMHO

H AN INO D0 0NO
~

Tipo 2

Subtipo 3%

Subtipo 2

(a)

(a)

O-HrHANOHOHNO

OCO0O0O0O00COHHO
OHO0OOHMOCOO0OO
COHHOOOOOO

OCOO0OHOOOO~HO

HHNOHOHNHO

H-HOOOOO0O
OCOHOOOOOHO
OCOCOoO0OOHMHOO
OCO00CO0OHOOMOO

123456789m

Tipo 3

Subtipo 3

Subtipo 2

(a)

(a)

HOHMHNHOHO

HOOOQOOOOOO M
OCOO0OHOOOHOO
OCO0O0OHHOOOO

COHOHOOOOO

OHrHNMHHOOH

COHNOOOOOO
OHOOHOOOO ~
COO0O00OO0OCOHM
(ejeloloYoFtloYoYoXeo)

AN INO N0 O0NO
~

(a) Frecuencia total de apareo

Tabla 2,6. Matrices de frecuencias de retardo que resumen el proce-

dimiento indicado en las Gréficas 2.11, 2,12 y 2,13,
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Matrices de frecuencias de retardo

Tipo 1

Subtipo 3

Subtipo 2

(a)

(a)

T NN~ NS

HHAAOOOOHmHH
NONHHHOOOOO
COO0OHAHOOOHH
COOO0OQOCOO0OHMHN

HHNHAAAHAAO

F & NN H H N SN

oXeloXoNoXoReo RN VNV
OHNANHHOOOO
COO0OO0O0O0OHHOO
FTMNNHAHOOOOOH

CoooooNNNNQ

123456789m

Tipo 2°

Subtipo 3

Subtipo 2

(a)

(a)

FTOAHAOOONMH

HOO0OO0OO0OO0OOHOO
NOOOOOOCOO0O
COO0OHOOOO~HO
COO00CO0O0OOHOH

HOHOOOOHOO

OrHHOOOFON~

COO0OO0O0O~HOHO
OrHOOOOO0OO
COOO0OO0OO0OHOOO
oXoJeolololoNoXoRolu

COCOO0OO0OONOMHO

123456789m

Tipo 3

Subtipo 3

Subtipo 2

(a)

(a)

OHNONOHOHMH

OCOHOOOOOOH
OrHOOHOOOOO
QOO0 ~HOO0O0OOO0O
ololojeojoYoYoRoYoXe

COHOOOHOHO

ANAAHOAO QU

COO0OOOOOOOH
OCO0OO0OHOHOOQOOO
OO0 OCOOHOO
HAUHOOOOOOO

COO0O0O0OO0OO0O0HMH

S AN INODNO0ONO
—

(a) Frecuencia total de apareo

Tabla 2.7, Matrices de frecuencias de retardo que resumen el proce-

dimiento indicado en las Gréficas 2.14, 2,15 y 2.16,
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Gréfica 2.17. Frecuencias de retardo para
cada combinacién de tipo y subtipo de
anilisis (clases interactiva o no inter-
activa), segin los valores relativos de
dc (duracidén de la ocurrencia de la con-
ducta criterio) y d (duracién efectiva
de la ocurrencia de la conducta apareada).
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Las caracteristicas principales de los andlisis subtipos

2 y 3 pueden resumirse en:

a)

b)

Las frecuencias totales de apareo de sus matrices de frecuen
cias de retardo presentan un "decaimiento hacia el final" no
monotdnico (Tablas 2.6 y 2.7). En dichas figuras puede apre
clarse la ausencia de monotonicidad, pero no el decaimiento
porgue solamente se han analizado 10 retardos. Para retardos
grandes en relacidn con la duracidén total de la secuencia,la
frecuencia total de apareo acabaria por valer 0, como en el

subtipo 1.

Un andlisis tipo 1 subtipos 2 & 3 es un andlisis de retardos
de tiempo-base en el cual los valores de la matriz de fre-
Ccuencias de retardo estén determinados por las duraciones

de las ocurrencias de la conducta criterio Y por los lapsos
temporales en que se sitdan las ocurrencias de las conductas
apareadas (terminaciones o inicios); por otra parte, un ang-

lisis tipos 2 & 3, subtipos 2 & 3 es un andlisis en el que,

‘siendlos retardos de tiempo-base, los elementos qgue se apa-

rean son ocurrencias o eventos (sus inicios y terminaci mes)
Y, por lo tanto, estas combinaciones de tipos y subtipos pue
den considerarse an8lisis de eventos en tiempo-base (Martin

et al., 1981).

Los diagramas de barras que representan las frecuencias de
retardo correspondientes a una ocurrencia de 'la conducta cri
terio son, en los subtipos 2 y 3, casos particulares o por-

ciones del diagrama de barras correspondiente al subtipo 1.

Las probabilidades esperadas de retardo deben obtenerse te-
niendo en cuenta ciertas restricciones cuando el andlisis

es subtipo 2 © 3, adem8s de las restricciones propias del ti
po, si las hay. Por ejemplo, si una conducta del subsistema
apareado tiene una frecuencia de retardo Fki y existen Fi
ocurrencias de dicha conducta en la secuencia estudiaaa, el

cdlculo de la probabilidad esperada en el siguiente retardo
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habréd de basarse en la frecuencia esperada Fi - Fki’ pues
si la conducta finalizd en el retardo k no puede finalizar
en el retardo k+1 y si la conducta se inicid en el retardo

K no puede iniciarse en el retardo k+1.

Asi como los diagrames de barras que representan las fre
cuencias de retardo de los tipos 2 y 3 son casos particulares
de, o estdn incluidos en, el diagrama correspondiente al tipo
1, los diagramas de los subtipos 2 y 3 forman parte del diagra
ma del subtipo 1. Ello es 1légico, pues la Gltima unidad de tiem
po de la ocurrencia de la conducta apareada (subtipo 2) y la
primera unidad de tiempo de esa misma ocurrencia (subtipo 3)
también se <contabilizan en el subtipo 1 como unidades de tiem
PO en que ocurre la conducta. En la Gr&fica 2.17 se muestra
coémo los diagramas de barras que representan las frecuencias de
retardo correspondientes aruna ocurrencia de la conducta apa-
reada respecto a una ocurrencia de la conducta criterio en un
andlisis tipo 1, subtipo 1, engloban a los diagramas que propor
cionan el resto de combinaciones entre tipos y subtipos de an&-

lisis.

2.4.4. Modos de andlisis

El término "modo" se emplea aqui para indicar el signo de
los retardos. Cuando los retardos son positivos y se evalfan
las contingencias de 1 a M retardos, decimos que el modo de ana

lisis es prospectivo, y cuando son negativos y se evallan las

contingencias de -1 a -M, que es retrospectivo (Quera y Estany,

1984) . En otras palabras, el objetivo de un andlisis en modo
prospectivo es obtener indices de contingencia entre la conduc-
ta criterio y las conductas que ocurren despuds de ella ( o des
pués de algunas unidades de tiempo seleccionadas en que ocurre
ella), mientras que en un andlisis en modo retrospectivo el ob
jetivo es obtener indices de contingencia entre la conducta cri

terio y las conductas que ocurren antes de ella.
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En el andlisis de series de tiempo el retardo es una va-
riable que puede tomar valores entre - o Y +«, vy las funcia-
nes del retardo, como la covarianza, presentan propiedades de
simetria; por ejemplo, si X e y son dos variables continuas
dque toman valores en el tiempo (xt, yt) la covarianza cruza-
da de y respecto a X con retardo k es igual a la covarianza
cruzada de x respecto a Y con retardo -k (p.e., Chatfield,
1975) . Como demostraremos, esta propiedad puede generalizarse

el an8lisis secuencial de retardo.

La utilizacidn de retardos negativos en el andlisis se-
cuencial ha sido propuesta como una estrategia para dilucidar
la direccionalidad de 1la contingencia secuencial (es decir, si
la conducta A es antecedente de B, o B es antecedente de A)
(Bakeman, 1978). Combinando retardos negativos vy positivos
con una misma conducta criterio es posible obtener perfiles de
retardo pre-post que pongan de relieve el efecto de dicha con-
ducta sobre la probabilidad de la conducta apareada: un cambio
brusco al pasar del retardo -1 al retardo +1 indicard que la
ocurrencia de la conducta criterio altera la probabilidad de
ocurrencia de la conducta apareada (Andersson, 1974; Douglas

y Tweed, 1979).

El modo de andlisis puede combinarse con la clase, el ti
PO ¥ el subtipo segfin los intereses del investigador. Todas
las propiedades y caracteristicas de los tipos y subtipos des
critas hasta aqui hacian referencia evidentemente al modo pros
pectivo. 5in embargo, no existe problema alguno en generalizar
las a ambos modos. Ademds, de forma anéloga a como ocurre en el
anélisis de series temporales, los resultados de un andlisis se
cuencial de retardo de un tipo, un subtipo y un modo determina
dos son idénticos a los de otro andlisis secuencial en modo in
verso sobre la secuencia inversa Y en ctros tipo y subtipo ade
cuados. El ejemplo siguiente es en clase interactiva, pero el
resultado es aplicable también a clase N0 interactiva. Suponga
moOS gue queremos llevar a capro un andlisis tipo 1, subtipo 1,
modCc retrospectivo en las sicuientes secuencias concurrentes,

siendo A la conducta criteric:
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A b
A P
A P
B P
B p
B M
c M
C M
A M
A 0)
A O
B )
B M
B M
D M
D b

Una manera de proceder es invertir las secuencias y realizar

un anélisis tipo 1, subtipo 1 en modo prospectivo:

(secuencias invertidas)

PO www O PP Wowo g
wnjmruWizE:z:ZC>O<DE:ZE:T

El nGmero de veces que se obtendr& un apareo de una unidad de
tiempo de A (tipo 1) con una unidad de tiempo de M, por ejem-
plo, (subtipo 1) con retardo 3 en las secuencias invertidas, se
ria exactamente el mismo nfmero de veces que se obtendria un
apareo del mismo estilo con retardo -3 en las secuencias origi-
nales. Sean I, J las secuencias originales, y sean I_l, J“l las
secuencias invertidas; si un analisis tipo T, subtipo S, modo M
3

Pl

con una conducta criterio determinada se simboliza asi”:

I

ATSM( rJ)

3 En el apartado donde se Jdesarrolla e’ operador matricial de andlisis se
cuencial de retardo se rresenta una “ormalizacién mas adecuada.
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entonces el an&dlisis de las secuencias invertidas posee las

siguientes propiedades (M = 1, prospectivo; M = 2, retrospec-

tivo) :
Mg (1) = A, o™h
Ay (I,0) = Al32(1"l,J"l) tipo 1
By (T3 = Alzz(I'l,J"l)
Ay (1) = ag,a™h,e™h
Ay (I,0) = A332(I"1,J"l) tipo 2
By3p(1,3) = Ay, (17ha7h
Ay ((I,0) = A212(I_1,J—l)
Mg, (I,3) = A232(I"1,J“l) tipo 3
Bygy (Te3) = Ay (17,07h)

Si el andlisis tipo 0 modo M lo simbolizamos asf:

AOM(I)

entonces,

)

Bop (1) = Ay (I
Las nueve igualdades que corresponden a los tipos 1, 2,
3 pueden particularizarse para clase no interactiva incluyendo
una sola secuencia I en el paréntesis, como en el caso del tipo

0.

Por consiguiente, el procedimiento de obtencidén de las

frecuencias de retardo, los diagramas de barras, etc. en modo
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retrospectivo son los mismos que en modo prospectivo si inver-—
timos las secuencias y cambiamos el tipo 2 por el tipo 3, y vi
ceversa, y el subtipo 2 por el subtipo 3, Yy viceversa, pues en
la secuencia invertida un "inicio" es en realidad una finaliza
cidn, y una "finalizacidn" es un inicio. M&s adelante, una vez
desarrollado un operador matricial de andlisis secuencial de

retardo, expondremos otra propiedad del modo de andlisis.

En los andlisis de clase interactiva, cabe la posibili-
dad de evaluar contingencias de retardo cero. E1l retardo 0 no
estd incluido en ningdn modo de andlisis, y proporciona direc-
tamente frecuencias e indicadores de co-ocurrencia 0o simulta-
neidad entre conductas de subsistemas distintos. El an&lisis de
patrones concurrentes (Bakeman, 197§) puede verse entonces como

un anédlisis secuencial de retardo 0 en clase interactiva.

2.4.5. Frecuencias y probabilidades esperadas

Ciertos tipos de an8lisis llevaban consigo, en el método
de Sackett, la necesidad de efectuar correcciones en las fre-
cuencias de retardo para proceder al c&iculo de las probabili-
dades esperadas. Al introducir nuevas estrategias de an8lisis
(clases, subtipos y modos), se hace necesario establecer en
cuales de ellas existen "ceros 16gicos" que obligan a realizar
ajustes o correcciones en las frecuencias esperadas. En gene-
ral, una frecuencia es un "cero 16gico" cuando el mé&todo de ca
tegorizacidn impide que la conducta apareada ocurra con un re-
tardo determinado en relacidn a la conducta criterio (sobre los
"ceros 16gicos o estructurales", véase Bishop, Fienberg y Ho-
lland, 1975; Colgan Yy Smith, 1978).

Pero antes hemos de hacer algunas clarificaciones sobre
lo que venimos llamando "frecuencia". En general, hasta ahora
hemos denominado F & f a las frecuencias de retardo o a las fre
cuencias globales de las conductas en la secuencia. Sin embargo,

€5 necesario distiguir entre:
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a) "Frecuencias discretas": llamaremos frecuencias discretas

a las que resultan de contabilizar el nfimero de ocurrencias

de una conducta (con un retardo determinado, o simplemente
en la totalidad de la secuencia). Por extensidn, ultiliza-
remos el adjetivo "discreto" para designar las probabilida-
des y los restantes indicadores de contingencia que se ob-
tienen a partir de dichas frecuencias. Las frecuencias dis-
cretas no corresponden necesariamente a andlisis en "tiempo
discreto" (es decir, de retardos de evento-base); incluso
en andlisis de "tiempo continuo" o de retardos de tiempo-ba
se como, por ejemplo, un andlisis tipo 1, subtipo 3, las
frecuencias de retardo son discretas porque reflejan sdlo
inicios de las conductas apareadas, y cada inicio correspon
de a una ocurrencia. Las letras f y F designarén, respecti

vamente, las frecuencias discretas observadas y esperadas,

de manera que

fkij es la frecuencia discreta observada de retardo
kX de la conducta apareada 1 respecto a la con-

ducta criterio j, y

Fkij es la frecuencia discreta esperada de retardo k
de la conducta apareada i respecto a la conducta

criterio J-

La matriz de frecuencias de retardo observadas que correspon
de a una conducta criterio jo contiene entonces los elemen-—

. La frecuencia total de ocurrencia de una conducta

tos £, ..
kijo
en la secuencia es la frecuencia discreta fi'

Las probabilidades de retardo observadas se estiman como:

f
p. .. o= X3
Kij fk i

y las probabilidades de retardo esperadas, como:

Fk. .
kij F]< 3
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donde los puntos (.) indican sumacidn al indice ausente.

"Frecuencias continuas": son las gque resultan de contabili-

zar el nGmero de unidades de tiempo real o nfimero de sub-

ocurrencias de una conducta (con un retardo determinado, o
en la totalidad de la secuencia). Tambi&n por extensidn ha-
blaremos de probabilidades continuas. Las frecuencias conti-
nuas solamente son propias de andlisis en "tiempo continuo"
0 de retardos de tiempo-base, pues en los retardos de even-
to-base se prescinde de las unidades de tiempo real. Las le
tras ¢ y® se empleardn para designar a las frecuencias con

tinuas observadas y esperadas, respectivamente, de manera

que
¢kij es la frecuencia continua observada de retardo
k de la conducta apareada i respecto a la con-
ducta criterio Jr v
Qkij es la frecuencia continua esperada de retardo

k de la conducta apareada i respecto a la con

ducta criterio J-

Andlogamente, la matriz de frecuencias de retardo observadas
correspondiente a una conducta criterio jo contiene los ele-

mentos y la frecuencia continua total de una conduc-

cbkijo’
ta en la secuencia es su duracidn ¢i.

Las probabilidades de retardo observadas se estiman como:

b ..
ro = __Kij
kij . 5

y las probabilidades de retardo esperadas, como:

¢k..
M, .. = —=2) .
kij @k i

Para distinguir entre retardos de evento-base y de tiempo-
base, el subindice que indica retardo ser@ k en el primer

caso y t en el segundo, Las frecuencias discretas tienen,
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por lo tanto, dos notaciones posibles:

evento-base tiempo-base
fkij ftij
Fkis Fris

En las frecuencias continuas la distincidn no es necesaria,
como se ha dicho, y en ellas el subindice que indica retar-

do ha de ser en realidad t:

tiempo-base

®rij

®tij
Paralelamente a la distincidn entre frecuencias discretas y
continuas referida a las frecuencias de conductas apareadas,
cabe distinguir también las dos cualidades en la frecuencia
de la conducta criterio. Como se explicd en el capitulo an-
terior, la probabilidad incondicionada de la conducta crite
rio se utiliza para la obtencidn de las zetas de retardo me
diante el estadistico z, de Allison vy Liker (1982). La cua-
lidad discreta o continua de las frecuencias, tanto de con-
ductas criterio como apareadas, depende de la combinacidn
escogida de clase, tipo y subtipo de an&lisis. La tabla si-

guiente resume estas cualidades:

Clase Tipo Subtipo Retardos C.Apareada C.Criterio
1 0 - k F F
1 t 0] o]
1 { 2 t F o}
3 t F o)
1 t (o) F
ly 2 2 { 2 t F F
3 t F F
1 t 0] F
3 2 t F F
3 t F F
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Las correcciones o ajustes a realizar en las frecuencias
para obtener frecuencias esperadas dependen de la clase, el ti
po, el subtipo y el modo de andlisis llevado a cabo. En las Ta
blas 2.8 y 2.9 se muestran los valores de las frecuencias espe

radas en cada caso. En la clase no interactiva las frecuencias

esperadas continuas son siempre iguales a las frecuencias tota

les de las conductas excepto en:

- tipo 2, subtipo 1, modo 1l:1la conducta criterio tiene frecuen
cia esperada nula de retardo 1, pues después de finalizar
(tipo 2) no puede ocurrir ella misma en la siguiente unidad

de tiempo (subtipo 1);

- tipo 3, subtipo 1, modo 2: la conducta criterio tiene frecuen
cia esperada nula de retardo -1, ya que antes de iniciarse
(tipo 3) no puede ocurrir ella misma en la unidad de tiempo

anterior (subtipo 1).

En la misma clase no interactiva las frecuencias espera-
das discretas de cualquier retardo distinto de 1 y -1 se obtie-
nen restando a la frecuencia total de la conducta su frecuencia
Observada en el retardo anterior. En el tipo 0 ello obedece al
hecho de que la ocurrencia de una conducta no puede seguir ni
preceder a otra ocurrencia de la misma conducta (Sackett, 1979);
en los tipos restantes, subtipos 2 v 3, a que la finalizacidn
de una conducta apareada no puede ir seguida (modo prospectivo)
ni precedida (modo retrospectivo) por finalizacidn de la misma
conducta (subtipo 2), o a que el inicio de la conducta aparea-
da no puede ir seguido ni precedido por inicio de la misma con
ducta (subtipo 3). Por lo tanto, en estos casos es de esperar
una frecuencia de retardo igual a la frecuencia total de la con
ducta menos el nfimero de veces que la misma conducta ha ocurri-
do (tipo 0), ha finalizado (subtipo 2)o se ha iniciado (subtipo
3) en el retardo inmediatamente precedente (k=1 o t-1 e modo
prospectivo, y k+1 o t+1 en modo retrospectivo). Un caso espe-
cial es el retardo 1 6 -1 en clase no interactiva: todas las
frecuencias esperadas discretas de conductas distintas de la

conducta criterio son iguales a las frecuencias totales de las
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conductas; la frecuencia esperada de la conducta criterio es

nula en:

- tipo 0: tanto en modo prospectivo como retrospectivo, puesto
gue la ocurrencia de una conducta no puede seguir ni prece-

der a otra ocurrencia de la misma conducta.

- tipos 1, 2 y 3, subtipo 3: en modo prospectivo, tanto si la
conducta ocurrfa en la unidad de tiempo anteriar, (tipo 1),
como si finalizaba (tipo 2), como si se iniciaba (tipo 3),

no puede iniciarse (subtipo 3) ella misma con retardo 1;

- tipos 1, 2 y 3, subtipo 2: en modo retrospectivo, tanto si
la conducta ocurria en la unidad de tiempo siguiente (tipo
1), como si finalizaba (tipo 2), como si se iniciaba (tipo
3), no puede finalizar (subgrupo 2) ella misma con retardo

_l;

- tipo 2, subtipo 2: en modo prospectivo, si la conducta fina-
liza en una unidad de tiempo (tipo 2), no puede finalizar en

la unidad de tiempo siguiente (subtipo 2); y
- tipo 3, subtipo 3: en modo retrospectivo, si la conducta se
inicia en una unidad de tiempo (tipo 3), no puede iniciarse

en la unidad de tiempo anterior (subtipo 3).

En cuanto a la clase interactiva, las correcciones o

ajustes son mucho m&s sencillos. No hay correcciones para los
retardos 1 y -1, tanto en frecuencias continuas como discretas,
puesto que la conducta criterio pertenece a un subsistema dis-
tinto del de las conductas apareadas y, por lo tanto, su pro-
pia frecuencia de retardo no es evaluada. Por otra parte, en
todos los tipos de andlisis las frecuencias esperadas discre-
tas (esto es, en los subtipos 2 y 3) para retardos distintos
de 1 y -1 deben obtenerse de la misma mamera que en clase no
interactiva: sustrayendo a la frecuencia total discreta de la
conducta apareada su propia frecuencia de retardo observada en

el retardo precedente (t-1 en modo prospectivo, y t+l en modo
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retrospectivo). La correccidn se mantiene en clase interactiva
porgque los inicios Yy terminaciones de unas conductas apareadas
(subtipos 3 7 2, respectivamente) no pueden ser consecutivos

de inicios y terminaciones de 1a misma conducta.

Las zetas de retardo, obtenidas mediante la aplicacién
del estadistico z, de Allison y Liker, por ejemplo, se obtienen
entonces en base a las probabilidades, discretas o continuas,
calculadas seqgtn las expresiones anteriormente eXpuestas. Las
expresiones concretas para las zetas de retardo variaran tam-

bién de acuerdo con la clase, tipo Y subtipo de andlisis:

a) Tipo 0:
Prij 7 Prij
“xij =
Pkij'(l_Pkij)'(l - pj)
]
fkj
b) Tipo 1, subtipo 1:
m .. = I, ..
7 - tij tij
t1ij
Htij.(l—ntij).(l - nj)
¢ t ]
c) Tipos 2 y 3, subtipo 1:
_ "tij T Megyg
Z, .. =
tij
Htij.(l—ntij).(l - pj)
] t5
d) Tipo 1, subtipos 2 y 3:
Prig 7 Peiy
2eij T
Ptij.(l - Ptlj) (1- 7.)




156

e) Tipos 2 y 3, subtipos 2 y 3:

Prij ~ Priy

tij
Ptij'(l - Ptij).(l—pj)
1
¢tj
donde: pj = probabilidad incondicionada discreta de la conduc-

ta criterio.

f.
p. = 1
J £
2.5
J
Wj = probabilidad incondicionada continua de la
conducta criterio.
¢
'n'. —1 __—L.
J §:¢j
J
f'kj’ f'tj = frecuencia discreta total de apareo
observada (de retardo de evento-base
k, o de tiempo-base t);
[ = ' =
5 72 iy 0 Eles Zi Feij
i
¢'tj = frecuencia total de apareo observada de re-

tardo t;
1 —
¢ tj z;;¢tij

En cada caso, como puede comprobarse, las expresiones pa
ra las zetas de retardo incorporan las cualidades discreta vy
continua de las frecuencias de las conductas apareadas y de la

conducta criterio.
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2.4.6. Operador matricial del anflisis secuencial de retardo

La obtencidn de los estadisticos de retardo es, desde lue
go, una tarea laboriosa. La necesidad de trabajar con muestras
grandes para que las frecuencias totales de apareo permitan la
aproximacidn normal al modelo binomial obliga a que las secuen
cias a analizar sean de gran longitud, tanto mayor cuantos més
retardos se desee evaluar. Ademds, si en el anilisis concreto
intervienen frecuencias discretas, o los retardos son de even-
to-base, la longitud se medird en ocurrencias de conductas, mu
cho menor en nfimero dque la longitud medida en unidades de tiem
PO real. Todo ello, combinado con el nlmero de conductas o ele
mentos definidos en el o los subsistemas, nos lleva a concluir
que el an&dlisis secuencial de retardo es virtualmente impracti

cable sin la ayuda de un procesador automitico de los datos.

Ya hemos citado diversos programas de computador que lle-
van a cabo anélisis secuencial de retardo. No obstante, ningu-
no de ellos incorpora las posibilidades de subtipos de andlisis
(aunque sfi, por ejemplo, los modos prospectivo y retrospectivo;
Bakeman, 1983; Quera Yy Estany, 1984) ni de clases de andlisis.
Siendo nuestro objetivo proceder a un micro-an&dlisis de 1la con
ducta interactiva, necesitamos un programa que permita trabajar
con datos secuenciales conhcurrentes. A este fin hemos desarro-
llado el programa ASR (Analizador Secuencial de Retardo, Vver-
sidn 1) que incorpora todas las posibilidades de disefio de ani-
lisis de retardo gque se han propuesto en el pPresente capitulo;

el programa ASR constituye la definicidn operacianal del proce-

dimiento de andlisis secuencial de retardo de conducta concurren
te y no concurrente e integra varios desarrollos prevics (paqug

te ANSEC, Quera y Estany, 1984).M&s adelante abordaremos sus ca

racteristicas y utilizacidn. Creemos, sin embargo, que el proce

dimiento de andlisis que ha sido expuesto en ejemplos hipotéti-

COS en este capitulo puede ser objeto de una formalizacidn alge

braica rigurosa. La formalizacidén del método consistird en obte

ner una expresidn (matricial) que relacione las secuencias de

datos con las matrices de estadisticos de retardo. Tal expresidn



constituird un operador matricial que, aplicado a datos tipo I,
III o IV, proporcione matrices de retardo seglin el diseno de

andlisis escogido. Este operador (llamado, para abreviar, ope-
rador ASR) expresard de forma algebraica los procesos llevados

a cabo por el programa ASR.

2.4.6.1. Clase no interactiva

Sea S el vector que representa los elementos de un sub-

sistema:

9]

6]

Los elementos o conductas se representan .por valores nomi
nales y, por lo tanto, pueden expresarse mediante cadenas alfa
numéricas. Ejemplo:

\
rAl
ACX
S = B23 m =5
v
AB23

k5 J

Si se observa el subsistema % durante un tiempo t, se ob
tiene una secuencia de los elerentos y sus duraciones en el or
den en que se han ido produciendo. Esta secuencia constituye
una matriz X de datos tipo III (Bakeman, 1978), en la cual la
primera columna contiene elementos ordenados y la segunda, sus

duraciones correspondientes:

( A
X171 %12
X X
o - |2t 22
2 ]
X e
L 11 TEJ
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donde ;1 ©S un valor alfanumérico que identifica la ocurren-

Cia de un elemento concreto de %, Yy

i2 €S un nlmero entero que exXpresa la duracidén de dicha
ocurrencia en unas unidades convenientes de tiempo

real.

Los datos tipo I (Bakeman, 1978) pueden considerarse un
caso particular de 1los anteriores; diremos c¢due X contiene datos
Y

tipo I cuando,para todo i, Sio = 1.

Las caracteristicas de la matrigz X son:
a) Xiq €S, O todo elemento en (primera columna) ha sido defi

X
nido como elemento de §7

b) Xiq # Xi—l,l y también Xiq # xi—l,l’ O ninglin elemento de 5
(primera columna) Puede precederse ni seguirse a si
mismo, por hallarse los elementos de S categorizados
de forma EME.

c) La duracidn total de la secuencia es:

T en tiempo discreto (ndmero total de ocurrencias)
T

t = z Xi eén tiempo continuo (ndmero total de unida
1=1 des de tiempo).

Para datos tipo I, es evidente que T = t.

A fin de obtener una expresidn matricial manejable para
el operador ASR que estamos buscando, es conveniente expresar
los datos secuenciales de forma que sea t vy no t la dimensidn
temporal (si los datos son tipo I, entonces supondremos que
T =t, y cada ocurrencia de una conducta no se extiende mas
alld de una unidad de tiempo). Para ello transformamos la ma-

triz original % en otra matriz ¥ de dimensiones (t,4):
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.
Y11 Y12 Yqi3 Y14
Yoq Y352 Y33 Y4
Y = ) )
N -
Yiq Yio Yi3 Yig
- J

Esta matriz contendrd exclusivamente valores alfanuméri-
cos, puesto que la informacidn aportada por las duraciones de
cada ocurrencia se conservard en el nlmero de filas de ¥ que
contengan el valor alfanumérico que identifica la ocurrencia.
Asf pues, cada fila de % corresponde a una unidad de tiempo
continuo, en la cual, por ser % un subsistema EME, solamente
habrd ocurrido un elemento. Las cuatro columnas de X se utili-
zan para codificar la condicién de en curso, finalizacidn, ini
cio, O iniciofinalizacidn del elemento en la unidad de tiempo

en cuestidn.

Por convenio, si ACX es un elemento del subsistema y ha
ocurrido en la unidad de tiempo 45, la fila 452 de la matriz

X contendré:

si ACX est& en curso en esa unidad,

a) [acx @ 0 ¢I

b) [ACX ACX %) ﬂ) si ACX finaliza en esa: unidad,

c) [Acx ACX ACX @) si ACX se inicia en esa unidad, o
x )

d) [ACX ACX ACX AC si ACX se inicia y finaliza en esa uni-

dad (@ indica el valor alfanumérico nulo).

Por lo tanto, la primera fila de la matriz X se transfor-

maré& en X195 filas de la matriz Y cuyos valores son:

3 )
Yi1 T Y12 T Y13 Y14 ~
Yo1 = Yoo T Y3 T Yoq T
Yqq = L Y32 T Y33 T Y34 7

= >=

. %11 ]
vy .,-1,1 = Yero=1,2 = Yxi,-1,3  Ix,,-1,4
x127 "7 127 1274 1274y
y =y y -
Xyprt X121 2 X122 Y1204 )
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Siguiendo con el ejemplo, si la primera fila de X es:

([acx 6]

entonces las 6 primeras filas de Y son:
lad

;

ACX ACX ACX [0} -~ (inicio)

ACX ) g 0

ACX 4 g o

ACK & @ & -« (en curso)

ACX @ g @

ACX ACX %) 1) <« (finalizacidn)

.
' '
[

Con el mismo procedimiento se obtienen las restantes filas de

¥ a partir de las filas de 5.4

Definimos a continuacidn la matriz R como el producto
~

R=Y * NT '
[aV] " ny

donde * es el producto matricial de "igualdad ldgica"; si a y

b son elementos de una y otra matriz,

a*b = 0 si a#b
a*p = 1 si a=>
QT es la transpuesta de la matriz § de dimensiones (m,4):
r 3
n
P11 P12 Mag 14
N o= |21 22 M2z M2y
v
. n
1 T2 "3 m4
\ P4
4 Si la primera ocurrencia registrada en % no fue observada desde su ini-

cio, X12 no es su duracidn real, y, por lo tanto, la primera fila de %
solamente tendrd la primera casilla no nula. Del mismo modo, si la ob-
servacidén termind antes de registrar la finalizacidn de X 17 XT2 no es
su duracidén real, y la udltima fila de X solamente tendrd la primera
casilla no nula.
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en la cual, n., = n., =n.. =n., = 3. (valores alfanuméri .
;o Dyq i2 i3 ia 3. uméricos)

i
51 el subsistema es el definido en la pagina 158 , entonces

§ es:
e N
Al Al Al Al
ACX ACX ACX ACX
§ = B23 B23 B23 B23

AB23 AB23 AB23 AB23
5 5 5 5

. Vs

Un elemento rij de la matriz 5 se obtendr& entonces asi:

o~

" Y. *n.. =0 si y.. # n.
i3 i=1 Yix njk ik jk ik jk

< * = : —
Yik Pk T 1 ST vy T ongy

de modo que los elementos de R serdn valores numéricos enteros
v
comprendidos entre 0 y 4 (inclusive). Por ejemplo, si la fila

i de Y es:
- N
[ACX ACX %) %) ]

y la columna j de QT es:

rACX
ACX
ACX
ACX

el valor correspondiente a Ty sera:
(ACX*ACX) + (ACX*ACX) + (@ *ACX)+ (@ *ACX) = 2

En otros términos, rij contiene la condicidn de "en curso" (1),

"finalizacidn" (2), "inicio" (3), "inicio y finalizacidn" (4)

© "no ocurrencia" (0) del elemento j-&simo del subsistema S en
= v

la unidad de tiempo i-&sima.
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Como ejemplo ilustrativo, Supongamos que el subsistema S es el

de la p&gina 158, y la matriz de datos X es 1la siguiente:
v

rACX

Al
ACX
B23
Al

5
AB23
B23

[ 5 J

Seglin el procedimiento descrito, la matriz Y transformada sera:
~

35

e
I
I_I
NWNREUWRS
-
I
Ne)

Il

N

rACX ACX ACX

%)
ACX @ 1) )
ACX @ %) [}
ACX @ %) %)
ACX & %) )
ACX ACX @ %)
Al Al Al %
Al [} 2 )
Al %) o} %}
Al Al @ @
ACX ACX ACX ACX
B23 B23 B23 %)
B23 %) @ 1)
B23 B23 @ @
Al Al Al %)
Al %) %) 2
Al %) %) @
Al %) %) %)
Y = Al Al 1) @
v 5 5 5 J4)
5 %) %) %)
5 ) & )
5 & ) &
5 %) %} %)
5 % %) o}
5 %) %) %
5 % % %
5 %) & %)
5 %) @ %)
5 o) %) 2
AB23 AB23 AB23 @
AB23 AB23 @ %)
B23 B23 B23 [}
B23 ) @ )
B23 B23 1) @
5 5 5 [
5 5 & 1% J
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Para obtener la matriz 5 de tiempo por elementos utiliza

mos la matriz N, que para el presente ejemplo ya se expuso en
v

la pagina 161 , de modo que X*%T da como resultado:

( )

OOOOOOOOOOOOOC)OOOONI—‘l—‘}-—‘wOOOON!—\}—*wOOOOOO
OOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOO&OOOONl—‘}—-‘l—‘l—-‘w
OON}—*(»JOOOOOOOOOOOOOOOOOONP—‘Q)OOOOOOOOOOO
OOOOONL,UOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOOO
NU)OOOOO[\)}-—\f—‘P—‘F—‘Hi—‘!—"—"l—‘wOOOOOOOOOOOOOOOOOOO

$ J

La matriz 5 contiene en cada
cada uno de los elementos de S, en
estln definidos en %. Cada fi}a de

dad de tiempo (en este ejemplo, 35

columna el curso temporal de
el mismo orden que en el que:
la matriz representa una uni
filas).

Definimos ahora tres nuevos elementos:
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a) Vector selector de conducta criterio:

El vector C contiene valores numéricos enteros que pueden ser:
~

c. =0 €n caso contrario.

b) Operador de retardo:5

c. =1 si Si es la conducta o elemento criterio,

Si % €S una matriz de dimensiones (E,g) Y aplicamos el ope-

rador de retardo Akﬂ

A5@ = a

donde %' es otra matriz

(p,q) retardada k unidades respecto

a A (k positivo o negativo), de modo que:

“ . ]
si k>0: a i3
a'. .
1]

. . ,
si k<O0: a ij
a'. .
1]
si1 k = 0: a'. .
1]

5 La letra K significa aqui

retardo en

para 1<k

para 1>k

para 1&£p - k

para 1>p - k

para todo i

cualguier base.



Por ejemplo, si

(4 0 0)
010
012
A = 11 4
v 230
001
\ /
para k = 2

r000
000
5 4 00
A' = A°(a)=]0 1 0
v v 01 2
114

y para k = -1:
(010
012
-1 114

': =
A A(,{L\:)z_,’0
001
ooo)

c) Matriz R ampliada:
V]
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Sea B un vector auxiliar de dimensidn (m+1), y P una matriz
- v

auxiliar de dimensiones (m+l,m) con los siguientes elementos:

\
(1 (o 0 0
0 1 0 0
5 - —— 0 1 0
v v 0 0 1
0 oL
. )
0 0 0
\

La matriz R ampliada, a la que llamaremos matriz Q, ha de
v v

0
0
0
0

-
-

1

~

ser idéntica a la matriz R pero con una columna més. En es-—
v

ta otra columna se incluird el curso temporal de la conduc-

ta seleccionada como criterio, pero retardado k unidades, a

fin que actle efectivamente con retardo k respecto a los cur
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SOs temporales de las restantes conductas. La matriz Q se

~

obtiene asi:

0= A&gR.c).8T 4 g.pT
by ATUr’ TR A

donde . es 1la multiplicacién matricial usual, y

I indica el nfimero de orden de la casilla de C que
no es nula (es decir, el ndmero de orden del elemen

to criterio dentro de o)

En efecto, si R es (t m) y C es (m,1), la-casilla no nula

de C "selecciona" 1la columna de R que contiene el curso tem
poral de la conducta criterio, de modo que R C €s una ma-
triz (t,1). A continuacidén, el operador A. retarda esa colum
na k unidades de tiempo. Al multiplicar esa columna retarda-
da (que sigue teniendo dimensiones (t,1)) por la matriz auxi
liar BT obtenemos una matriz (E m+1) nula excepto en su pri
mera columna, que contiene la columna retardada en Cuestidn.
Por otra parte, puesto que P €S una matriz 1dent1dad salvo
la primera fila, que es nula, al multiplicar R P se obtie-
ne una matriz idéntica a R pero con una columna més, consis
tente en ceros. La suma de ambas ‘matrices de dimensiones
(t,m+l) da como resultado la matriz R ampliada, o matrigz Q.
En esta Gltima es donde, flnalmente, tendré& lugar el anall-

sis.

Volviendo al ejemplo expuesto anteriormente, si la conducta

criterio seleccionada es ACX, entonces r =2, y el selector

g es:

(0]
1
S2 = |0
L0
Los resultados de cada pPaso son los siguientes (p.e., con

k =10):
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matriz R
~

Los tipos y subtipos de anf8lisis secuencial de retardo
que hemos propuesto en el apartado anterior se operativizan a

través de un conjunto de matrices DaB donde:
v

a =0, 1, 2, 3 (tipos de andlisis) y

B =1, 2, 3 (subtipos de andlisis),

bien entendido que, hasta aqui solamente nos estamos refirien-
do al tratamiento de matrices % con datos tipo III (que inclu-

yen a los datos tipo I, como se ha dicho), pero no a datos ti-
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po IV o "interactivos". Senalemos también que, en el caso par-
ticular de que a=0, no existen subtipos de an&lisis. Lamatri-
ces Dap tienen dimensiones (m+1,m) vy, multiplicadas por Y, pro
porcionan directamente frecuencias de retardo. Antes tengamos

en cuenta que:

a) Si los datos son tipo I, entonces, de acuerdo con este pro-
cedimiento, la matriz Q s6lo contiene valores 0 (no ocurren

cia) y 4 (ocurrencia puntual en una unidad de tiempo).

b) Para un andlisis tipo 1 (es decir, todas las unidades en
que ocurre la conducta criterio se toman como crlterlo), to
dos los valores distintos de 0 en la 19 columna de Q se con

sideran ocurrencias de la conducta criterio; y

c) Para un andlisis subtipo 1 (y:tipos 1, 2 & 3) (es decir,
todas las unidades en que ocurre la conducta apareada se to
man comec apareadas), todos los valores distintos de 0 en las
columnas 22 a m+1l de la matriz Q se consideran ocurrencias
de la conducta apareada.

Definimos tres par&metros )\ A

17 "2 3
no={1]z2]3] 4}
que significa Al =106238 3 56 4
A, = {2 | 4}
que significa kz = 2 0 4,
Ay = {3 | 4}
que significa A3 =30 4

de manera que el producto de "igualdad l&gica" entre uno de

ellos y cualquier valor numérico Y €s, por ejemplo para Al.

Ai*y =1 si A, =y, es decir, si =1062383 06 4
1 1 Y

A*y =0 si X, Ay, es decir, si y# 1 Yy 2y3yd4
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Las matrices Qaﬁ son entonces las siguientes:

a) Andlisis tipo 0 (caso especial,

b) Andlisis tipo a,

BT -1

-1

4 4 4 4
-1 -1 -1 -1
4 -1 -1 -1
-1 4 -1 -1
-1 -1 4 -1
-1 -1 -1 -1

subtipo B (o

AA A A

a a ol Qa

-1 -1 -1 -1

AS -1 -1 -1
-1 AB -1 -1
-1 -1 XB -1
-1 -1 -1 -1

sin subtipo):

\
. 4
-1
. -1
-1
. -1
4
J
1,2,3;
1
'0>\
o
..-1
«.—1
c.—1
.~1
'>\‘3J

Para la matriz % del ejemplo anterior, un andlisis tipo

1, subtipo 1 representa multiplicar g*g

matriz, de dimension

es (t,m):

NN RRpRRRRROOOOOCO
FRRPPRPRNOOOORERR B |
FRENNNHOOOOOOOOOO
HFRRPRPPRPPRPOOOOOOOOOO
FHRRRPPRPPRPOO0OO0OO0O0OO0OO OO

( Y

11°

El producto es otra
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C)C)CDC)OC)CDCDCD(DC)OC)OO(D}-—lC)l—-l}—'l—dA
OODOOOOOOOOOOOOOHOOOO
OOI—‘H}—‘OOOOOOOOOOOHOOOO
OOOOOP—‘HOOOOOOOOOHOOOO
P—*HOOOOOF—‘I—‘F—‘}—‘P—‘HP—‘HF—‘N!—‘OOO

7
| —

En esta nueva matriz existen dos tipos de filas:

a) filas con valores 0 y l:el valor 1 indica que la conducta

o estado de la columna correspondiente ocurre en la unidad
de tiempo representada por la fila, pero que la conducta cri
terio no ha ocurrido con retardo k respecto a esa unidad; el
valor 0 indica que la conducta o estado de la columna corres
pondiente no ocurre en la unidad de tiempo representada por
la fila.

filas con valores 1 y 2: el valor 2 indica que la conducta
O estado de la columna correspondiente ocurre en la unidad
de tiempo representada por 1a fila, y adem&s, que la conduc
ta criterio ocurre con retardo K respecto a esa unidad (por
lo tanto, existe contingencia de retardo k entre ambas con-
ductas); el valor 1 indica que la conducta criterio ocurre
con retardo k respecto a la unidad de tiempo representada
por la fila, pero que la conducta o estado de la columna co

rrespondiente no ocurre en esa unidad.

Es evidente que la informacidn que nos interesa de esa ma-

triz son los valores 2, puesto que indican contingencia.Si
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sumamos el nfimero de valores 2 gque se obtienen en cada co-
lumna habremos calculado las frecuencias de retardo k de ca
da una de las conductas del subsistema respecto a la conduc
ta criterio. Esta operacidn puede simbolizarse mediante un

vector "sumatorio" g de dimensidn (t):

(5 ]

2

\

tal que, multiplicado por la matriz obtenida, proporciona

las frecuencias de retardo:

T
v (@ Rep)

Para el ejemplo anterior, g tiene dimensidn (35), y el pro-

ducto indicado es:
[2 i 3 0 l] ,

que son las frecuencias de retardo 10 de cada uno de los es

tados tomando el estado ACX como criterio.

Por consiguiente, podemos simbolizar el operador ASR como:

k

v Y) = F
raf (m) X o

donde Etas representa el vector de frecuencias de retardo k,
siendo sr’la conducta criterio, y siendoa y 8 el tipo y el

subtipo de andlisis, respectivamente.

(E1 operador se expresa aqui sobre la matriz de datos %/ y

no la X original).
v



En conclusidn, el operador ASR es un operador matricial que
se aplica a una matriz Y de datos tipo III y proporciona un
vector de.frecuencias de retardo. La expresidn desarrollada

del operador es la siguiente:

k
rm%

S L SRR e S TN

donde los productos . son multiplicaciones matriciales usua-
les, y los productos * son multiplicaciones de "igualdad 16-
gica", tal como las hemos definido. Las matrices Y, N son al
fanuméricas, y las restantes, numéricas. La expresidn ante-

rior resume el procedimiento:

1) Los datos tipo III, expresados en la matrlz Y se trans-
forman en una matriz numérica g = Y*N que contlene infor
macidn sobre el curso temporal de cada conducta del sub-

sistema.

2) Se selecciona una conducta criterio mediante la matriz

EEI Y su curso temporal se retarda mediante el operador

AT,

3) Se construye una matriz R ampliada (matriz Q) que :con-
tiene la informacidén de R mas la 1nfonmac101 proporciona
da en el paso anterior. Lllo se logra efectuando produc

tos matriciales con unas matrices auxiliares B y P.
v v

4) La matriz ampliada se somete a un anilisis secuencial de

retardo mediante DaB y la posterior sumacidén con U.
'\J ~

Una expresién mds resumida, que sélo contempla la fase
de andlisis y no las fases previas de transformacidn de da-
tos, es la siguiente (aplicada a la matriz § ampliada, o ma

triz Q):
v
k 7
Erad = ¥ *[%*RmJ

estando incorporados en Q la seleccidn de la conducta cri-
X

terio y su retardo.
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2.4.6.2. Clase interactiva

El desarrollo del operador ASR puede extenderse al caso
de que interese estudiar las contingencias secuenciales de las
conductas de un subsistema respecto a una conducta criterio per
teneciente a un subsistema diferente que actia simult&neamente.
Se trata, pues, de obtener la forma del operador para an&lisis

de clase interactiva.

Sean l§ Y 58S los vectores que simbolizan los dos subsis-—

temas que aoctfan simulténeamente:6

3 N\
(151 251
152 252
A - 2R 7|
S S

Supongamos que ambos subsistemas se observan de forma sincroni-
zada ; ello implica gue en ambos las duraciones se contabili-
zan a partir de un inicio com@in. Puede ocurrir, sin embargo, que
el inicio de la observacién lo marque el inicio de ocurrencia de
un cierto elemento en uno de los subsistemas, momento en el que
puede hallarse en curso la ocurrencia de un elemento en el otro
subsistema; si este es el caso, la duracién registrada de este
segundo elemento no es su duracidn real, y ello deberd quedar

reflejado en los datos (concretamente, en la matriz Y). Por con
x =2

venio, llamaremos subsistema Lg al subsistema criterio, es de-

cir, aquél que contiene la conducta que vamos a utilizar como

criterio, y subsistema 2% al subsistema apareado, es decir,

aquél que contiene las conductas que vamos a analizar como apa

6 En adelante emplearemos ante-subindices para sefialar el subsistema al
que pertenece una conducta o categoria; asi, _s., es la categoria i-ési
ma del subsistema S. Otros elementos relaciohados con uno u otro sub-
sistema llevardn también ante-subindices, camno las matrices 1% 3% 2%,
etc.



readas con retardo k respecto a la criterio.

Las matrices de datos son en este caso:

1*11
1%21
12 = -
lell
.

lXT12

2XT21

N
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2X122J

donde l% contiene los datos tipo III resultantes de obser-

var el subsistema

157 Y

2% contiene los datos tipo III re-

sultantes de observar simultérieamente el subsistema 2%. En

cada matriz, la primera columna es un conjunto de valores
‘

alfanuméricos que identifican las ocurrencias de elementos

del subsistema correspondiente,

Yy la segunda columna es un

conjunto de nGmeros enteros gque expresan las duraciones de

dichas ocurrencias. Por la condicidn de simultaneidad,

£

T1

i=1 1%

i2

Il

t

T2

Obtenemos también en este caso una matriz ¥ para cada sub-

sistema, por el mismo procedimiento descrito cuando el an&-

lisis era de clase no—-interactiva:

(1Y11

1¥12

1722

.

1¥¢2

1Y13

1723

1¥¢3

~N

1Y14

1Y24

.

1Yt4

[éyll

2Y21

oK

2¥¢1
.

-

2Y12 2Y13 2Y14
2¥22 2Y¥33 2¥Yp4

2Yt2 2Y¢3 2yt4j
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Pnédlogamente, definimos dos matrices g, como los productos:

T

- *
R= YN
T

— *
25 23 2§

siendo los elementos de iE los mismos que los de ig' repetidos

en cuatro columnas:

r ~ r -
1°1 151 181 15% 251 251 2851 25;
1°2 152 182 1Sy 252 252 2852 2S)
iRo= ) ) R =1 . )
\lsm lsm lSm lsm lZSm ZSm ZSm ZSmJ
A

Por lo tanto, 15 tendrd dimensiones (E,gl) y contendré
los cursos temporales de las conductas de lS expresados con las
v
condiciones 0, 1, 2, 3 6 4; y andlogamente para 25, de dimensio

nes (t,msz).

La matriz de donde debe seleccionarse ahora un curso tem
poral que actfie como criterio es 15‘ La seleccidn mediante el
selector gr (siendo 15, l? conducta criterio) y la aplicacidn
del operador de retardo A" sobre esta seleccidén proporcionan,
como antes, un vector de dimensibén (t). La matriz Q serad en es
te caso igual a la matriz 25, que contiene los cursos tempora-
les de las conductas que se analizarin como apareadas, més esa
columna retardada obtenida a partir de 15. La expresidn para 9

es:

= A R.C_).B” + _R.P
r\QJ (lf\J mr) n,
B es hora un vector auxiliar de dimensidén (m,+1), y P Una ma-
o 5
triz auxiliar de dimensiones (m,+1, m;), con-los mismos conte-
nidos que los descritos cuando la clase de anidlisis era no-in

teractiva.
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El conjunto de matrices Qdﬁ que especifican los tipos y
subtipos de andlisis es el mismo que antes, con la salvedad de
que no definimos un tipo 0, Y que sus dimensiones son ahora
(m, +1, m,). Finalmente, el sumatorio por el que obtenemos el
vector de frecuencias de retardo k es U, de dimensidn (t). E1

operador ASR para andlisis de clase interactiva es entonces:

k k

vras(lX’ 2¥) - Erm3

Y, en forma desarrollada:

k

T
Vrag (17 2¥)

= T k T
- et o T ¢ G Bhe g ]

La expresidn resumida es la misma que en clase no-inter-
activa aunque Q se obtiene aqul a partir de dos matrices Y:
~ ~
k

T
F = U *|Q*D ,]
nIad N % ~aB

k . .
Fraﬁ €S en este caso un vector de dimensiones (l,mz) cuyas ca-

V]
sillas contienen las frecuencias de retardo de las conductas

del subsistema apareado 2%.

2.4.6.3. Simetria del operador

Un elemento cualquiera del vector FkaB puede expresarse

NI
como
k i=1, ..., m
Fr&3
v i para clase no interactiva

i=1, ..., m,

para clase interactiva

O, empleando el operador ASR:

k o
[vrad (K)J. i=1, ..., m
i
X o

i
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Una propiedad de este operador es la simetria de resultados
que proporciona cuando los parimetros son simétricos, propie-

dad que podemos expresar asi:

K _ (k.
[va (§>Ji = [ eaw],
y también
K [k
[vroq% (1X0 5¥) ]i = [V iBeoYe 1Y) ]r

Es decir, la frecuencia de retardo de una conducta apareada si
con retardo k respecto a la conducta criterio s, Yy con un ana-
lisis tipo o, subtipo 3, es igual a la frecuencia de retardo
de la conducta apareada s, con retardo -k respecto a la conduc
ta Sy tomada como criterio y con un anélisis tipo 8, subtipo «
(para el andlisis tipo 0, lo mismo es cierto omitiendo la refe
rencia al subtipo). Este enunciado se refiere a la primera de
las igualdades anteriores, pero es aplicable también a la se-

gunda.

Sin pérdida de generalidad y frefiriéndonos a un andlisis
de clase no interactiva, supongamos que hemos seleccionado la
columna r, correspondiente a la conducta criterio S, en una ma-
triz R, la hemos retardado k unidades de tiempo, y hemos amplia
do digha matriz, obteniendo la matriz 9‘ Si nos cenimos a‘'una
fila concreta de esta matriz, por ejemplo, la fila h, encontra
mos en la columna correspondiente a la conducta apareada Sy el

valor r (que puede ser 0, 1, 2, 3 6 4). En esta misma fila

hi
pero en la columna 12, esto es, la correspondiente a Sy retarda

da, el valor es Thk,r
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1]
Qe
e R
A 4 A ~
= 1 R -,
ﬁrkr
[

t |

Al realizar un andlisis tipo a, subtipo 3, multiplicaremos Q*RQB
de modo que el elemento de la fila h, columna i de la matriz

producto indicari (con los valores 0, 1, & 2) si existe contin
gencia entre ambas conductas. El valor de la fila h, columna i

de la matriz producto es precisamente:

* * * (- * * (=
Tk, v Ag TTpp ¥ ( l)+rh2 ( l)+...+rhi AB+...+rhm (-1)
Puesto que los productos de "igualdad 16gica" con el valor (-1)

son todos nulos, el resultado es:

r * A tr, L *A

h-k,r  otTp;*Ag

Supongamos ahora el caso simétrico:seleccionamos la con-
ducta S; como criterio en la misma matriz R la retardamos -k
unldades de ti=mpo, y ampliamos R obtenlendo Q Consideremos
la fila h-k de esta matriz:en su columna r contlene el valor

r, correspondlente a la conducta s r apareada en este caso;

n-k,r
y en la columna 12 r €S decir,la correspondiente a s; retardada,

el valor es r, .:
hi
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~
e R
o ~
¥ s ~
< 1 2 e i .. r ... m
—
hk r, .
hi Thek, 1 hk,r
4
Kk
Tn,i
—kT

¢ ]

En este caso, al realizar un andlisis tipo 8, subtipo o, mul-

tiplicaremos Q*%Su, y el elemento de la fila h-k, columna r de
FAVERRA —_

dicho producto indicard si existe contingencia entre ambas con

ductas. Este elemento es:

* * (- ] - * o -
AB+ ]f_k’l‘( l)+rh-k,2 ( l)+"'+rh-k,r+ Aa+"'+rh—k,m (-1)

Thi h

lo cual se reduce a:

Tni® et Thok, ¥ e

que es idéntico al valor hallado anteriormente para el caso si
métrico a éste. Aunque los dos valores se encuentran en filas
distintas de las matrices producto Q*Eas (fila h) y Q*DBRa (fi-
la h-k), ambos aportan un mismo va}or al sumatorio gfgctuado

a través del vector g, de modo que la frecuencia de retardo k
de S; con s como criterio resulta coincidir con la frecuencia
de retardo -k de S, con S; como criterio (siendo simétricos los
andlisis). Esta propiedad del operador ASR seri de utilidad pa-

ra el andlisis visual de los perfiles de retardo.
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2.4.6.4. Derivaciones y casos especiales del operador

La matriz de frecuencias de retardo que hemos definido
en apartados anteriores no es mds que un conjunto de vectores
Erus para ||k|= 1, 2, ..., M, siendo M el méximo retardo a ana
lizar (MAXLAG). Cuando k >0, decimos que el andlisis es de mo-
do 1, o prospectivo; y cuando k<0, que es de modo 2, o retros
pectivo. Por lo tanto, la matriz de frecuencias de retardo pa-

~

ra una conducta criterio S,.r Yy un andlisis tipo o , subtipo 3

es:
( * (

1 1
Y
Erw3 vfuﬁ (m)

2 2
F Y
e erg (%)
F Y
VEof ! VraB (m)
M M (Y)
Eraﬁ Vraz v
\ ) - /

que es la formulacidn que corresponde a un andlisis prospecti-
vO; para un andlisis retrospectivo los supraindices son negati

vVOs.

La matriz Fr 3 contendré frecuencias discretas o frecuen-
I

cias -continuas, segln el disefio de andlisis, y, por lo tanto,
sus elementos deberé&n representarse mediante los simbolos f 3

¢ , tal como se ha establecido en apartados anteriores. El cal
culo de las frecuencias esperadas seglin las correcciones y
ajustes que correspondan al disefio del andlisis, de las proba-
bilidades observadas y esperadas y, finalmente de las zetas de
retardo, estdn basados en la matriz grmiAdemés, como se ha vis
to, para estog cdlculos se precisan conocer las frecuencias
(discretas o continuas) totales de cada conducta en la secuen-
cia. Para obtener estas frecuencias basta multiplicar la matriz

R por un vector sumatorio V,
V] v

F =v' xR
v v V)
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donde F es un vector de dimensiones (1,m) cuyos elementos son
: m

frecuencias totales de cada conducta. El vector V tiene dimen-
v

siones (t,1) y, segln el tipo de datos es:

) 1 1 ()
4 Al 3
4 Al 3
v o= los M| s |3
V] . :
4 M 3
. J ~ J .~ P,
datos datos datos
tipo I tipo III tipo III
(a) (b) (c)

La primera de las opciones se aplicari a una matriz % transfor
mada de datos tipo I, y proporcionard un vector E de frecuen-
cias discretas. Para datos tipo III (o tipo IV), la opcidn (b)
proporciona un vector E con frecuencias continuas, ya que Al
significa 1,2,3, 6 4, esto es, cualquier unidad de tiempo en
que ocurren las conductas; en este mismo tipo de datos, la op-
cidn (c) da lugar a un vector g con frecuencias discretas, pues
3 indica inicio de la conducta, y existen en 5 tantos inicios

de conducta como ocurrencias.

. k 0
Por otra parte, un caso especial del vector Eraﬁ es zrll’

que contiene las frecuencias de co-ocurrencia o simultaneidad

de la conducta criterio con las restantes; la expresién cuando

k = 0 puede simplificarse, ya que AO(%) = A:
- V]
0 T T T T T
Y = * Y*N7) . BT+ (Y* . *
vrll(lml2¥) H [(m " ) Sr % (m § ) S ) gll]

Aplicar el mismo operador a una Gnica secuencia (clase no in-
teractiva) no proporciona, evidentemente, frecuencias de co-
ocurrencia, pues la conducta criterio no co-ocurre, por defini-

cidn, con ninguna conducta de su propio subsistema.





