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As primeiras teorias sélidas sobre a aprendizagem de movimentos
(e. g- Adams, 1971 e Schmidt, 1975) supéem sempre uma associacio entre
a representacdo do movimento e a sua execugdo, logo entre a meméria e
a performance. Esta associagao €, genericamente, de natureza progressiva
e cumulativa: a pratica é responsédvel pela construgdo progressiva e gra-
dual de uma associagdo estdvel entre representagio e resposta. O tempo
estabelece ligagGes mais estdveis entre estruturas de memoria e movimen-
tos observéveis, proporcionando memdrias mais duradouras e movi-
mentos mais ajustados. O modo como tal ligagdo € estabelecida permanece
desconhecido e é contemplado na teoria pela existéncia de estruturas que
desencadeiam o movimento ou comparam a intengfo com a resposta (em
geral designadas por «tragos» ou esquemas).

Em alternativa a esta abordagem surgiu uma outra posi¢o, detectavel
ja nos inicios dos anos 80 (Turvey, Fitch & Tuller, 1982; Tuller, Fitch &
Turvey, 1982; Reed, 1982), e que progressivamente vem ocupando um
cada vez maior espaco editorial e uma maior vitalidade cientifica. Uma
grande parte da responsabilidade desta nova posigéo face ao problema
do controlo e da aprendizagem de movimentos é de um fisiologista
russo, Nicolai Bernstein (1896-1966), que evidenciou algumas das gran-
des questdes por resolver no estudo do movimento humano — questdes,
nao respostas.
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Tradicionalmente, o controlo de um sistema complexo era suposta-
mente mais dificil & medida que o nimero de componentes do sistema
aumentava. Em humanos, o ntimero de graus de liberdade implicados
em ac¢bes fundamentais da espécie — andar, correr, agarrar objectos, etc.
— € muito considerével. Temos varias centenas de muisculos que produ-
zem movimentos em torno de mais de uma centena de articulagdes. Cada
mitisculo é composto de indmeras unidades musculares com grau varia-
vel de intervengédo. Como ¢ possivel manter controlado um sistema desta
natureza?

As diferencas entre as duas abordagens podem ser, nos seus aspectos
mais importantes, entendidas a partir do Quadro 1.

Bernstein (1967) assumiu que a tinica forma ébvia de controlar tantos
graus de liberdade era «congelar» todos os ndo necessérios (a expressio
«redundante» foi utilizada a este propésito, embora, em rigor, a redun-
dancia seja necessariamente temporéria). A evolucio do controlo de uma
acgao seria garantida pela libertagdo/inclusdo progressiva de graus de
liberdade adicionais em movimentos mais habilidosos, harmoniosos e,
naturalmente, mais complexos. Para ser possivel uma progressio deste
tipo o sistema apenas pode controlar em cada etapa alguns graus de
liberdade, incorporando progressivamente mais graus de liberdade a
uma estrutura coordenativa jd estabilizada. Este acréscimo progressivo
de graus de liberdade tem duas grandes fungdes: por um lado deixa o
sistema com disponibilidade para escolher configuragdes mais eficazes,
i. e, mais adequadas a finalidade da ac¢fio e ao mesmo tempo mais
adaptdveis; por outro, concede uma margem de manobra que possibilita
o encontro de solugdes mais eficientes, ou seja, menos dispendiosas em
termos energéticos. A nenhum sistema motor adaptével é permitida a
redugdo do niimero de graus de liberdade abaixo de um valor compativel
com a flexibilidade requerida por ambientes incertos. Bernstein postula
pois a reducéo de graus de liberdade até ser possivel tornar o sistema
controlado.

Esta interpretagdo é oposta a visdo dominante nos finais do século XIX
e principios deste século em que se assume uma correspondéncia entre
instruges centrais e respostas periféricas: como se o sistema locomotor
funcionasse em circuito aberto sem grandes possibilidades de controlar a
saida do sistema a par e passo. Uma vez surgido o estimulo central, a
participagdo muscular a jusante decorreria sempre do mesmo modo.
Entre outros obstaculos, uma tal perspectiva néo pode explicar a correc-
¢éo de movimentos em curso, problema que veio dar origem aos modelos
de circuito fechado e hibridos. Uma segunda dificuldade, e nio menor
que a primeira, € que cada intervengdo muscular requer explicitamente
uma ordem, traduzida numa linguagem que possa ser entendida pelo
sistema efector. As primeiras nogdes de programa motor previam que a
uma complexidade crescente de resposta teria que ser dada uma comple-
xidade crescente de memoria, ou pelo menos uma extensio mais consi-



derdvel de meméria. O tempo de reacgdo necessério a implementar res-
postas com complexidade crescente seria também necessariamente maior
(Henry & Rogers, 1960). Assim, pode também ser invocada uma terceira
dificuldade: como gerir e armazenar quantidades infinitas de infor-
macdo.

A elaboragdo e armazenamento de extensdes tio considerdveis de
informacdo e a sua operacionalizagéo levantavam problemas de logistica
que foram o objecto central de formulagdes tedricas, como a de Schmidt
(1975), baseadas em nogdes de analogia e similaridade nem sempre con-
venientemente explicitadas. A retengdo em memdria seria feita por pro-
tétipos ou esquemas e o enquadramento efector por programas motores
generalizados. Contudo, nunca foi possivel identificar as familias de
movimentos com radical ou estrutura semelhante. A evolugdo neste sen-
tido conduziu a descoberta de invariantes como o tempo relativo ou a
forca relativa (c. f. Schmidt, 1985, 1988), alids soluc¢des econémicas por-
que utilizadoras ndo de valores absolutos mas de proporcdes. Nesta
Optica, os movimentos podem ser considerados semelhantes se utilizam
invariantes semelhantes, sendo activamente sugerida a procura e verifi-
cacdo de invariantes em movimentos subjectivamente aparentados. Em
suma, a pratica promove a fixacdo em memdria ndo de ordens isoladas
mas de esquemas e invariantes.

Bernstein foi ainda responsavel pela introducio do importante con-
ceito de variabilidade condicionada ao contexto («context-conditioned
variability»). Os miisculos ndo desenvolvem sempre a mesma actividade
para o mesmo estimulo nervoso: a sua fung¢io estd dependente do con-
texto, nomeadamente das trés fontes de variabilidade que considerou
(variabilidade devida a factores anatémicos, variabilidade mecanica e
variabilidade fisiolégica, na terminologia do autor). Em termos breves, a
relagédo entre excitagdo muscular e efeito de movimento estd dependente
dos contextos, interno e externo, em que a activagdo tem lugar. Este con-
ceito vai colocar enormes problemas a todas as teorias que assumam
representagdes mais ou menos directas das accdes, ou seja, aquelas em
que a correspondéncia entre instrugdes em memdria e movimento exte-
rior é implicita e obrigatéria. Uma extensdo tedrica das abordagens
centradas na programagio deverd contemplar ndo apenas os impulsos
associados a certos efeitos periféricos mas também as condi¢des iniciais
do periférico, a par e passo. Esta dificuldade estd, entre outros aspectos
de interesse, na origem da evolugdo de modelos de base «impulse-
timing» para modelos tipo «mass-spring». Estes tiltimos concebem o sis-
tema como um conjunto de molas, dispostas de ambos os lados de uma
articulagdo, coordenadas de forma relativamente intrinseca, ou seja, o
movimento é determinado pela tensdo relativa de agonistas e antago-
nistas.

E também a partir destes conceitos que se vai desenvolver mais tarde
a nogdo de estrutura coordenativa, definida como o «grupo de musculos
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que mobilizam diversas articulagdes e que sdo constrangidas para funcio-
nar como uma unidade funcional (Tuller, Turvey & Fitch, 1982). A dife-
renga entre um aprendiz inicial e um perito na realizagio de um movi-
mento é basicamente que o primeiro congela graus de liberdade para
reduzir a complexidade de controlo muscular enquanto o segundo
disponibiliza para a ac¢dio muito mais graus de liberdade com compen-
sagbes entre as diferentes participacdes musculares. Este adicional de
graus de liberdade proporciona flexibilidade adaptativa e alternativas de
resposta mas o encargo coordenativo pode ser proporcionalmente ele-
vado. Para tornear este problema terd que se partir da suposi¢do que uma
estrutura coordenativa estd sujeita a principios de auto-organizagio, ou
pelo menos de capacidade de regulacdo a nivel local. A nogéo de coor-
denagdo intra-muscular, e mesmo certos aspectos da coordenacio inter-
muscular, podem ser desenvolvidas neste sentido: modos de regulacio
que ndo constituam encargos para o sistema nervoso central.

O primeiro esfor¢o neste sentido foi desenvolvido por Von Holst
(1937/73) que tentou descortinar modos de coordenacéo entre estruturas
musculares no peixe. Do seu trabalho restaram sobretudo duas importan-
tes contribuigdes: a «tendéncia de manutencio» e o «efeito de magneto».
Assim, entende-se que osciladores biolégicos tendem a convergir, cada
um, para uma frequéncia preferida («eigen» — prépria) mas que oscila-
dores com frequéncias diferentes tendem a atrair-se respectivamente
para a sua frequéncia preferida. A coordenagdo pode ser, no seu aspecto
mais essencial, a ordenagdo do funcionamento de osciladores biolégicos.

As expressGes coordenagédo relativa (predominio da tendéncia indivi-
dual e geragdo de intimeras possibilidades) e coordenagdo absoluta (predo-
minio do efeito de magneto, com uma frequéncia comum aos diversos
osciladores) estio doravante presentes na terminologia fundamental da
abordagem dos sistemas de acgdo (Kugler & Turvey, 1987). Informagdo
recente indicia que os modos de coordenagio relativa sdo os mais frequen-
tes em movimento biolégico, sugerindo-se que a estabilidade conseguida
em modo de coordenagio absoluta ndo proporciona vantagens adaptativas
que estdo presentes em modos de coordenagio relativa (Beek, 1989).

A identificagdo de estruturas coordenativas explicdveis numa pers-
pectiva ndo centralista tem dominado toda a abordagem dos sistemas de
acgdo. Exemplos destas estruturas coordenativas sdo ja frequentes na lite-
ratura, como o caso da estabilizacdo da posicdo da cabeca independente-
mente dos movimentos respiratérios ou dos movimentos de locomogao.
O controlo simplificado de varias componentes coagidas a funcionar
como uma unidade deixa aberta a necessidade de considerar essa uni-
dade como dotada de algumas propriedades de auto-organizagio.
O estudo da coordenagédo serd exactamente o estudo dos principios de
auto-organizacio de estruturas coordenativas.

A aprendizagem passa, nesta perspectiva, a ser entendida como a
evolugdo dos processos de coordenagéo e controlo por efeito da pratica.



Constrangimentos, affordances e aprendizagem

Os animais actuam naturalmente em ambientes que disponibilizam
informagdo e que, por esse facto, condicionam (constrangem) as suas
possibilidades de acgdo. Contudo, nem toda a informacio existente é
percebida, existindo para cada espécie um conjunto de informagdo poten-
cial, do qual apenas uma pequena parcela é extraida. Factores como as
limitagdes sensoriais ou os efeitos da experiéncia sdo importantes na
orientacdo daquilo que para cada individuo vai constituir informacéo
relevante. E sabido, a este propésito, que um dos mais importantes efei-
tos da aprendizagem, sobretudo em tarefas de tipo aberto, é a modifica-
¢do que ocorre nas estratégias de recolha de informacio ambiental,
nomeadamente a de tipo visual (Godinho, 1986).

Adicionalmente a prépria morfologia e capacidades funcionais de um
organismo limitam o conjunto de modos possiveis de resposta. A aderén-
cia entre a informacédo disponivel e o leque de possibilidades de um
animal constitui a «affordance». Gibson (1979), definiu affordance como
a utilidade funcional de superficies (e substancias) do envolvimento, por
referéncia as capacidades funcionais individuais. Nesta defini¢do esta
implicita a impossibilidade de recorrer a qualquer artificio de separagéo
actor-envolvimento. Naturalmente, a estratégia de pesquisa delineada
por Gibson recorre a paradigmas bem diversos dos habituais em teorias
classicas de processamento de informacdo. As principais diferencas
centram-se na procura de situacdes com realismo ecolégico, na identifi-
cagdo precisa da informagdo disponivel (de resto, muitas vezes manipu-
lada experimentalmente) e na andlise do modo de resposta procurando
varidveis que melhor exprimam a rela¢do actor-envolvimento, em detri-
mento da usual avaliagdo precisa do produto.

Uma teoria ecolégica da accdo, compativel com a no¢do de economia
entrevista pela perspectiva de Bernstein, assumird que a adaptacio
motora ao ambiente é tanto mais facilitada quanto mais forem minimiza-
das as tarefas de interpretagdo superior (cortical/cognitiva) desse
ambiente. De facto, nem toda a informacdo existente é percebida pelo
actor e nem toda a informacdo perceptivamente disponivel é levada em
considera¢do. Como é entdo feita:

1. a seleccdo de informacdo relevante para uma determinada accéo?;

2. a coordenacdo da acgdo em curso com a informacio disponibili-
zada pela prépria ac¢do?;

3. a apropriagdo de informacéo preferencial e de modos adequados
de resposta, de forma resistente ao tempo e ao esquecimento, ou
seja, a aprendizagem?

Para entender estas questdes € preciso passar em revista algumas das
posic¢des tomadas por Gibson (1979) e pelos autores vinculados a uma
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teoria ecoldgica da percepgdo, nomeadamente Michael Turvey e colabo-
radores (cf. Barreiros, Silva & Pereira, 1995, para uma sintese).

Gibson considera que o ambiente ¢é disposto sob a forma de arranjos
de informacgao (o dptico foi 0 que mereceu até ao momento maior desta-
que dada a importéncia da visdo), alguns dos quais sdo acessiveis a
alguns animais. A compatibilidade entre essa informagéo e o animal, e no
caso especifico do Homem, depende em larga medida da configuracio
sensorial dos diferentes sistemas. Assim, alguma informacdo torna-se
disponivel de imediato e traz associada uma significagio biolégica muito
precisa. Essa significagdo ndo necessita de processamento cognitivo sofis-
ticado: é directa. Aquilo que constitui a resposta motora tipica de um
animal num determinado envolvimento é o que foi disponibilizado por
informacdo ambiental.

Dois exemplos ilustram bem alguns aspectos essenciais da perspec-
tiva. Ingle e Cook (1977) notaram que, em 1és, o ntimero de saltos dimi-
nuia a medida que diminuia a abertura por onde o animal passava em
salto. Quando o valor de relacdo entre dimensio da abertura/ largura da
cabega se aproxima de 1.30, praticamente cessam as tentativas de salto
pela abertura. Warren e Whang (1987) num estudo sobre a passagem de
humanos adultos por aberturas mostraram essencialmente o mesmo
fenémeno e, curiosamente, com 0 mesmo valor limite (1.30) encontrado
para a relagdo abertura/largura na cintura escapular. Para relagdes infe-
riores ao valor limite, a passagem processava-se mas com a adopcao de
uma técnica (modo de resposta ou categoria de accdo) diferente — redu-
zindo substancialmente a velocidade de deslocamento ou exercendo uma
rotagdo do tronco.

Este tipo de relagéo entre actor e envolvimento ndo parece ser apren-
dido, sendo observado desde muito cedo no desenvolvimento motor da
crianga normal em acgdes motoras tipicas da nossa espécie (Adolph,
Eppler & Gibson, 1993; Barreiros & Silva, 1995). Contudo alguns aspectos
da resposta motora sdo seguramento objecto de aperfeicoamento a dois
niveis: um afinamento da resposta no sentido da eficicia e da eficiéncia,
e uma distingdo mais clara e rdpida da categoria de acgio mais ajustada
a cada situagdo ambiental (Barreiros & Neto, 1996).

Esta abordagem ¢ radicalmente diferente de todas as que assentam
numa concepgao de informagdo desprovida de significado funcional;
pelo contrério, Gibson enfatizou a informacio como vinculativa do com-
portamento, do mesmo modo que salientou a orientagdo do sujeito para
a captura de determinadas fontes de informacéo a partir de critérios de
pertinéncia para a acgdo a desenvolver.

Quererd isto dizer que todas as possibilidades de ac¢do sdo univoca-
mente definidas pelas possibilidades ambientais? Obviamente que ngo,
ainda que para os tedricos da percepgdo directa, essa seja a tendéncia
dominante, o principio geral. Repare-se que, & semelhanga da regulacio
motora, ndo se procura a redugdo a zero dos graus de liberdade mas



apenas a sua diminuigdo para valores que simplifiquem quer o controlo
dos movimentos quer, no caso da percepcio, a detecgdo das possibilida-
des de acgfo. O homem e os outros animais necessitam de manter uma
reserva de adaptacdo e plasticidade e, em tiltima anélise, de possibilida-
des de contrariar a tendéncia da solu¢do mais habitual. Este parece ser
um problema geral de sistemas com necessidade de adaptagdo a situa-
¢Oes imprevistas.

A ligagdo entre o problema do controlo motor e do ajustamento e
flexibilidade ambiental aponta para a adop¢io de mecanismos unificados
de adaptagdo — a concepgao de ciclos percepgdo-ac¢do em que ndo ape-
nas a informacéo ambiental guie a ac¢éio, mas em que também a informa-
¢do seja natureza decorrente da prépria acgdo. Uma pergunta chave
doravante é: quais os aspectos das estruturas coordenativas que podem
ser ajustados pelo sistema perceptivo? (Fitch, Tuller, & Turvey, 1982).

De um ponto de vista ecolégico sobre a percepgdo e a acgdo, decorre
a nocdo de que a aprendizagem é o processo, modificavel, pelo qual se
realiza a coordenacdo entre o que é percebido e a ac¢do consequente, e ja
ndo apenas a modificacdo exclusiva da ac¢do. Percep¢do e acgdo influen-
ciam-se reciprocamente, e aprender é estabelecer a melhor fungdo para
conjugar os dois componentes. Esta «melhor fun¢io» pode ser decompos-
ta a vdrios niveis, os mais interessantes dos quais nos parecem ser o
cumprimento de critérios de éxito, e os critérios de economia.

Aprender Ppassa a ser, extensivamente, adaptar respostas, e nao ape-
nas afinar modos de resposta ji existentes. Esta adaptagdo é frequente-
mente descontinua ou ndo-linear, uma vez que os modos estiveis de
resposta apenas o sdo temporariamente, enquanto um novo modo mais
favordvel de resposta proporcionado pelos constrangimentos internos e
externos néo é tornado disponivel. Em situagfes limite nenhum modo
alternativo de resposta tem lugar.

De facto, o mesmo problema motor, desde que razoavelmente com-
plexo, pode suscitar uma variedade enorme de modos de resposta (cate-
gorias de acgfio), tornadas tteis para o aprendiz de acordo com um per-
curso individual fortemente dependente quer das caracteristicas
pessoais, quer das condigdes iniciais do aprendiz, quer sobretudo do
modo particular de interac¢do entre cada aprendiz e a tarefa. Nesta pers-
pectiva, a adop¢do de um modo qualitativamente diferente de resposta
(de uma nova estrutura de resposta) é essencialmente descontinua
mesmo que varidveis critério adequadas mostrem uma quase regulari-
dade da performance.

Em termos de desenvolvimento motor ao longo da vida esta proposta
pode ser facilmente observada. O subir de escadas na infincia, por exem-
plo, é uma aprendizagem natural que passa por duas categorias de acgédo
claramente distintas: o subir com dois apoios no mesmo degrau (stepping)
da lugar a um modo alternado de subida mais tarde. Neste exemplo pode
distinguir-se claramente a diferenca entre uma perspectiva cldssica cen-
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trada numa variavel de performance (o tempo para subir um certo ntimero
de degraus), que pode muito bem exibir uma curva tipica de aprendiza-
gem, e uma abordagem centrada no modo de resposta, em que a diferenca
qualitativa ¢ evidente. Todo o desenvolvimento locomotor e manipulativo
da infancia estd recheado deste tipo de exemplos.

A nogio de programa motor estd, em alternativa, ligada a representa-
¢oes, quer das condi¢bes de realiza¢do quer dos movimentos desenvolvi-
dos, seja num mapeamento de um-para-um, como na «Closed-loop
theory» de Adams, seja numa regra de abstrac¢do, como na nogdo de
Programa Motor Genérico de Schmidt. Em ambas as teorias o incremento
da performance resulta de uma melhoria da competéncia e afinamento
do esquema, de uma melhor comparacio entre valor visado e valor efec-
tivo, em suma, de uma eficdcia acrescida pela prética das representagdes
e dos processos internos envolvidos na realizagdo da resposta motora.
Estas teorias baseiam-se essencialmente no valor das representa¢des e na
eficicia prescritiva para os efectores. O desafio a esta abordagem tem
vdrios pontos de partida. O primeiro, e talvez o mais critico dos aspectos,
¢ a impossibilidade teérica de explicar o encontro de novos modos de
resposta. A evolugéo teria que ser feita na continuidade mas dentro do
mesmo modo de resposta, uma vez que nenhuma das teorias prevé a
«safida de um caminho» para adoptar um modo qualitativamente dife-
rente de resposta. A hipétese da variabilidade das condigdes de prética
decorrente da teoria do esquema apenas prevé a facilidade de transfer
para movimentos dentro da mesma categoria, ou seja, similares ao
objecto de aprendizagem em curso. A observagédo atenta do processo de
aprendizagem revela muitas vezes um facto incémodo para as metodo-
logias cldssicas de medida de aprendizagem: o aprendiz adopta natural-
mente modos qualitativamente diferentes de resposta em vez de prosse-
guir unidireccionalmente no mesmo tipo de solugdo motora. E claro que
a avaliagdo da aprendizagem através de medidas exclusivas de produto
(i e., performance quantificada ou resultado) ndo permite a observacio
deste fenémeno, alids muitas vezes detectado pela modificacdo stbita,
positiva ou negativa, da medida de desempenho.

Um segundo problema ¢é de natureza conceptual e tem a ver com a
esséncia da nogéo de representacio prescritiva. Uma representagéo é um
constructo tedrico que responde perante a necessidade de existéncia de
um arquivo em memoria. Neste caso tratar-se-ia de arquivos de informa-
¢do referentes a0 modo de implementagdo da resposta motora. Fortes
criticas tém sido dirigidas a este conceito, basicamente agrupadas em
torno de dois argumentos: pouco econémico e ndo verificivel (van
Wieringen, 1988).

O primeiro argumento toca o problema da generalizacio de uma
memoria a uma infinidade de circunstadncias ambientais. Mesmo com o
alargamento conceptual de Schmidt, um esquema tem sempre um campo
limitado de aplicagdo circunstancial. Alguma estrutura intermédia teria



que ser responsabilizada pela imprescindivel fun¢ao de escolher um pro-
grama de resposta adequado a uma condigdo especifica. Tal operacdo
teria custos enormes e envolveria uma «inteligéncia escondida» que,
ainda que possa de um modo geral ser argumentada para as capacidades
cognitivas do ser humano, terd dificuldades em organismos sem as nos-
sas capacidades como, por exemplo, os insectos.

A este respeito a abordagem ecoldgica de Gibson consitui uma alter-
nativa radical: as ac¢Bes sdo «convidadas» do ambiente percebido. Esta
nogdo — affordance — estabelece uma indissociacdo entre o que o
ambiente permite e os modos de resposta compativeis, ainda que nio
explique totalmente o aperfeicoamento das acgdes.

O segundo aspecto diz respeito ao insucesso relativo da verificagdo de
existéncia de programas. Em principio, um programa existe se se obser-
varem algumas condi¢Ges que apenas podem ser decorrentes da existén-
cia de programas, de enfre as quais salientamos: a estabilidade temporal
da accio, a estabilidade espacial, a ocorréncia de retroac¢des em momen-
tos determinados da resposta, a independéncia relativa de condicdes cir-
cunstanciais. Pese embora alguma evidéncia quanto ao tempo relativo, ao
phasing e a for¢a relativa (Schmidt, 1988a), a maioria dos trabalhos sobre
aprendizagem de movimentos tem evidenciado, pelo contrario, grandes
variagOes nestes pardmetros, perante ambientes em mudanga, mesmo em
sujeitos classificados como habeis (Bootsma, 1988).

Dificilmente a nogdo de programa motor, tal como entendida na abor-
dagem dos sistemas motores, é capaz de explicar, por exemplo, a varia-
¢io da passada a partir da velocidade (Hoyt & Taylor, 1981; Kelso &
Scholz, 1986). O conceito de variabilidade compensatéria de Bootsma
enfatiza precisamente a possibilidade de fazer depender a regula¢io da
resposta da percepcdo modificada pela prépria resposta. A nogdo de
affordance, complementarmente, apela a explicagdo da adaptabilidade da
resposta a partir de constrangimentos morfolégicos, energéticos e funcio-
nais numa rela¢do directa, i. e, ndo mediatizada por estruturas de cog-
ni¢do (Warren, 1988).

Perspectivas alternativas de aprendizagem?

A divergéncia conceptual entre perspectivas é enorme quer de um
ponto de vista filoséfico quer do ponto de vista da estratégia de pesquisa.
Mas serd realmente diferente quanto ao entendimento do que é «apren-
der»?

Na perspectiva dos sistemas motores aprender é estabilizar progra-
mas de resposta. Uma aprendizagem é tida como melhor se for mais
resistente ao esquecimento, mais adaptavel a novas situagées, se propor-
cionar respostas mais estdveis e menos dependentes das variagdes do
contexto. Nesta perspectiva o conceito de pratica consiste no conjunto de
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repeticdes de um movimento em que progressivamente tem lugar uma
reducdo do erro e uma maior eficiéncia. Frequentemente a prética é
entendida como a repeticdo de uma solugdo particular para um dado
problema motor.

Nas abordagens ecolégicas e dos sistemas de ac¢do a aprendizagem é
vista como a coordenacdo do envolvimento perceptivo com o envolvi-
mento de acgio de um modo consistente com os constrangimentos da
tarefa (Newell, 1991). Na esteira de Bernstein (1967) a aprendizagem
deve ser entendida como a procura da melhor solugdo para o problema
motor, ou seja, centra-se na solugdo e ndo na resposta.

Para entender melhor esta posi¢io é preciso redefinir trés conceitos,
muitas vezes empregues como sinénimos: coordenagao, controlo e skill.
Segundo Newell (1985) a coordenagdo deve ser vista como o modo de
constrangimento dos graus de liberdade em unidades musculares
(sinergias musculares ou estruturas coordenativas) de forma a que ape-
nas algumas varidveis permane¢am em estado livre. O controlo diz res-
peito & manipulagéio destas varidveis livres (varidveis controldveis). Por
ultimo, skill é a atribuicdo de valores éptimos as varidveis controladas,
em estreita conexdo com o objectivo da tarefa. Assim, a aprendizagem
enquanto aquisigdo do skill, é o problema da aquisi¢do da coordenagio
e do controlo permitindo encontrar novas e mais eficientes solucées.

Aprender € pois entrar num processo de descoberta, em que o sujeito
age num espac¢o de trabalho (workspace) onde confluem um espaco
perceptivo e um espago de acgdo. A exploragdo desse espaco possibilita
ao sistema reter informagdo sobre o que é desejavel, desde que existam
suficientes mecanismos para avaliacdo dos efeitos de cada opgéo, e tam-
bém sobre o que ndo é desejével (Vereijken & Whiting, 1990).

Uma tal concep¢dao de aprendizagem pode eventualmente desenca-
dear uma nova metodologia de identificacdo de factores relevantes no
processo, bem como da articulacio entre factores. Seguramente contri-
buira também para aumentar o poder preditivo em processos de apren-
dizagem, elevando a consciéncia dos participantes ao nivel de tomadas
de decisdo mais fundamentadas.
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