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Introducao

A capacidade de aprender ¢ crucial para a sobrevivéncia de qualquer ser
vivo. Apesar de apresentar enormes variagdes na capacidade de aprender ao
longo da vida, o ser humano € um ser em aprendizagem por esséncia. Quando a
aprendizagem envolve a aquisi¢io de habilidades motoras, o termo Aprendiza-
gem Motora € utilizado e os especialistas da drea t¢ém buscado entender os pro-
cessos envolvidos na aquisigdo de novas habilidades motoras. As abordagens
para tal fim vém sofrendo alteragées ao longo de mais de um século, quando os
estudos nesta drea tornaram-se mais sistematizados.

Recentemente, a abordagem dos sistemas dinimicos tem sugerido uma
visdo diferenciada para o entendimento do processo envolvido na aprendizagem
de habilidades motoras. Desta forma, este capitulo tem como objetivo, apresen-
tar alguns dos principais pressupostos da abordagem dos sistemas dinimicos e
discutir as principais influéncias teéricas e metodolégicas que estes pressupostos
podem trazer para o entendimento do processo que ocorre na aprendizagem de
uma determinada habilidade motora.
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As primeiras tentativas em entender aprendizagem a @m.:% @m abor wmw%
dos sistemas dinamicos tém centrado principalmente na a_:ma_ow. m=<o_<_ a
durante a aquisigdo de uma habilidade motora nova. Mais omwno_m._o»“snan,
entender o que muda com aprendizagem, qual 2 E:.Eon da m?nsa_quMJ €,
finalmente, como a aprendizagem 0corre (para maiores detalhes, ver nwo”
1995; Schoner, 1989; Schoner, Zanone & Kelso, 1992; Zanone % Kelso, Gc a;
1992b). A seguir uma breve discussdo sobre alguns pontos centrais da abordagem
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Abordagem dos Sistemas Dinfmicos “em resumo”
Uma preocupacao central na abordagem dos .mmm:.wawm a:.ﬂw:mn.Om € nand_nﬂ
como padroes de comportamento emergem & quais sdo os principios que go -
nam a formacdo destes padrdes. Padroes de comportamento, nesta visao, Mwo
relacionamentos estdveis e reprodutiveis verificados n.zzm os componentes de EM
sistema biologico (por exemplo, Kelso, Holt, Rubin % Kugler, Homd,_,o: w é
mesmo entre sistemas biolégicos (por exemplo, wosa.ar Carello nﬁ, cinzu
1990). Estcs padroes de comportamento, também aodoa_swawm \ao.nmaanm noQ‘
denativos, ocorrem em.varios niveis dentro de um .m_mﬁoam biolégico, por exem
plo, entre neurdnios, misculos, segmentos corporais, etc. (Kelso, 1995).
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A formagio destes padrdes coordenativos € influenciada por um conjunto de
restrigoes (organismo, ambiente e tarefa) que delineariam a emergéncia do com-
portamento observado restringindo os graus de liberdade do sistema (para
maiores detalhes ver Newell, 1986; Barela, 1997). Desta forma, a ocorréncia de
uma determinado padrao coordenativo, na linguagem dos sistemas dindmicos, é
entendida como um estado atrativo do sistema para o qual, influenciado pelo con-
junto de restrigdes, o sistema foi atraido (ver Barela, 1997). Como exemplo
poderiamos analisar o padréo do andar, que ¢ uma agdo motora realizada pela
maioria dos seres humanos. O andar é caracterizado por um padrdo coordenativo
definido e repetitivo entre os segmentos corporais. Na verdade, Johanson (1973)
demonstrou que apenas alguns pontos luminosos colocados nas principais articu-
lagdes corporais sdo suficientes para identificar o padrao do andar (e outzos
padrées). Embora seja ficil perceber este padrio, pois ele € caracterizado por um
relacionamento definido entre os segmentos, cada passada do andar tem sua cara-
cteristica prépria, sendo que uma passada sempre iem uma variagdo ao redor de
seu padrio. Estas flutuagdes seriam decorrentes das restricdes presentes e gue
variam de uma passada para outra, provocando pequenas alteragdes no padrao
coordenativo, porém, permitindo que o mesmc mantenha sua estrutura. Caso
ocorra uma grande variagdo no conjunto de restrigoes, o padrao pode perder sua
estrutura, ou seja, a pessoa que estd andando pode, por exemplo, cair.

Um aspecto fundamental para o entendimento dos padrdes coordenativos €
a obtengio de varidveis que descrevem completamente o relacionamento entre as
vérias partes ou segmentos envolvidos no padrdo coordenativo. A identificagdo
destas varidveis nio & uma tarefa trivial e, quando identificadas, elas sdo denomi-
nadas de variveis coletivas ou parimetros de ordem. No exemplo do padrao
andar, uma varidvel coletiva para o padrao coordenativo entre os membros infe-
riores € a fase relativa entre os toques dos pés no chao (Clark & Whitall, 1989).

A importancia na identificagdo de uma varidvel coletiva € que ela fornece
informacdes sobre o estado atrativo do sistema. Mais especificamente, a varia-
vel coletiva fornece informagio sobre a estabilidade do sistema na realizagio do
padrdo coordenativo. Esta informagao é essencial na visdo dinimica. A obser-
vagio de um nivel de estabilidade baixo (alta variabilidade ou flutuabilidade)
indica que o estado atrativo em que 0 sistema se encontra ¢ fraco e, dependendo
da situagdo, estd proximo de sair deste estado para outro estado atralivo
(mudanga de fase). Por outro lado, a observagio de um nivel alto de estabilidade
indica que o estado atrativo do sistema ¢ forte e que o mesmo tenderd a mamier-
se neste estado, mesmo que pequenas alteragdes nas restrigdes ocorram.

A pergunta que o leitor pode estar fazendo, neste momento, €: “o que fudo
isso tem a ver com a Aprendizagem Motora?”.

A partir deste momento, gostariamos de discutir a proposta de que a apren-
dizagem de uma determinada habilidade motora envolve alterar o estado atrativo
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vigente do sistema, no sentido de adquirir um outro estado atrativo relacionado
ao padrdo a ser aprendido..Para tanto, passaremos a discutir os conceitos de
dindmica intrinseca do sistema ¢ informacio comportamental, que sio consider-
ados as duas bases centrais da abordagem dos sistemas dindmicos relacionados a
formagdo de padrées coordenativos.

O conceito de dinamica intrinseca refere-se a estados atrativos ou padroes
coordenativos relativamente autonomos inerentes a um determinado sistema em
um dado momento (Kelso, 1995). Em outras palavras, sdo comportamentos que
o sistema tem preferéncia em exibir em detrimento de outros comportamentos.
Esta preferéncia pode ser tanto influenciada por mecanismos de funcionamento
do proprio sistema como também por outros fatores que levam o sistema a atuar
neste padrdo. Um dos o,xoBEOm de dinimica intrinseca mais conhecido na abor-
dagem dos sistemas dindmicos € o da preferéncia de seres humanos em apresen-
tar coordenagdo entre membros na execugdo de movimentos oscilatérios nos
modos “em fase” ¢ “fora de [ase”.

Estes modos atrativos de coordenagio entre membros foram elegantemente
examinados experimentalmente por Kelso e colegas (por exemplo, Kelso &
Scholz, 1985; Kelso, Scholz & Schéner, 1986). A tarefa utilizada neste paradi-
gma experimental consistia em movimentar os dedos indicadores ritmicamente
no plano transverso seguindo a frequéncia de um estimulo sonoro. Dentre ind-
meros padroes de coordenacdo possiveis, apenas dois foram caracterizados como
sendo estdveis e reproduziveis em situagdes onde a frequéncia do movimento dos
dedos era confortdvel: 0 modo “em fase” (movimento simultaneo de flexio e
extensdo dos dedos indicadores, sendo que os misculos homénimos se contraem
simultaneamente) ¢ 0 modo “fora de fase” (movimento simultineo e alternado de
flexdo e extensido dos dedos indicadores, ou seja, enquanto um dedo flexiona o
outro estende e vice-versa, sendo que os miasculos homonimos se contraem alter-
nadamente). Neste momento, como curiosidade, podemos acrescentar que quan-
do a frequéncia do movimento era aumentada acima de um valor critico deter-
minado (por volta de 2,2 Hz), ocorria uma mudanca expontinea no padrio
coordenativo do modo “fora de fase” para o modo “em fase”. Mais interessante
ainda € que o contririo'ndo ocorria, ou seja, mudanga do modo “em fase” para o
modo “fora de fase”. Entdo, frente aos resultados observados concluiu-se que o
aparato motor humano apresenta dois estados atrativos na realizagio de movi-
mentos entre membros: “em fase” e “fora de fase” e.que 0 modo “em fase”, em
situagOes que o sistema € obrigado a realizar a tarefa rapidamente, € o preferido.

Seguindo a proposta de que aprendizagem envolve a alteragio do estado
atrativo do sistema, aprendizagem, entio, envolveria alterar a dinimica intrinse-
ca do sistema de forma que o padrdo coordenativo desejado ou requerido em
alguma situagdo viesse a ser alcangado. A alteragio da dinimica intrinseca é
influenciada por uma restrigdo ou vdrias restrigdes (também denominadas de
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parametros) que serviriam como informacdo comportamental (Schéner & Kelso,
1988) e teriam como funcio atrair o comportamento para um padrio coordenati-
vo desejado. Desta forma, a aprendizagem de um determinado padrao coordena-
tivo requer que a informagio comportamental, necessdria para a realizacdo de
uma determinada tarefa seja incorporada pelo sistema e consequentemente altere
a dindmica intrinseca do sistema, passando entdo a ser memorizada (Zanone &
Kelso, 1992a) para ser utilizada futuramente. Mais ainda, uma vez que a apren-
dizagem tenha ocorrido, o padrdo coordenativo agora memorizado constitui um
estado alralivo da dindmica de funcionamento do sistema (Kelso, 1995).
Exemplos de informagdo comportamental poderiam ser imposi¢des ambientais,
necessidades intencionais, necessidades da tarefa a ser aprendida, entre outros.
No caso dos modos atrativos dos movimentos dos dedos indicadores, a infor-
magdo comportamental poderia ser a necessidade de um novo padrao coordena-
tivo diferente daqueles dois estados que o sistema tem preferéncia, por exemplo,
um relacionamento com diferenca temporal de 90 graus’ entre os dedos. Este
exemplo serd retomado mais adiante.

De forma geral, a combinacao dos conceitos de dindmica intrinseca e infor-
magdo comportamental oferece uma visdo diferenciada para entender o fend-
meno relacionado a aprendizagem e, em especifico, a Aprendizagem Motora.
Primeiro, qualquer aquisicio de novas formas de comportamentos habilidosos
acontece tendo como base algumas potencialidades do sistema j4 existentes. Na
linguagem da abordagem dos sistemas dindmicos, aprendizagem ocorre tendo
como base a dinamica intrinseca do sistema. Faz-se necessdrio ressaltar que a
dinimica intrinseca do sistema ndo pode ser considerada apenas como as
restrigbes do organismo ou do ambiente. Pelo contrdrio, a dindmica intrinseca do
sistema reflete todas as capacidades existentes no sistema no momento que uma
nova tarefa estd sendo aprendida (Zanone & Kelso, 1992a).

Este aspecto deve ter levado o leitor a salientar, corretamente, que isto néo
¢ novidade na drea de aprendizagem. Vdrios autores tém discutido a importancia
da transferéncia (por exemplo, Magill, 1980; Kerr, 1982, Schmidt, 1982) na
Aprendizagem Motora, ou seja, a influéncia de habilidades previamente prati-
cadas na aprendizagem de novas tarefas motoras.

A abordagem dos sistemas dindmicos apenas reforga mais ainda a importéin-
cia de saber as condigdes do aprendiz que estardo influenciando a aprendizagem.
Entdo, assumindo que aprendizagem ocorre com base nas capacidades do sistema
no momento em que ela ocorre, faz-se entdo necessdrio verificar a dindmica

' O padrio coordenativo com uma diferenga temporal de 90 graus nos movimentos dos dedos constitui
um padrdo no ponto médio entre modos coordenativos “em fase” e “fora de fase™ que também sao
conhecidos como zero e 180 graus, respectivamente.

e
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intrinseca vigente no sistema antes de qualquer prética, para conhecer e, prefe-
rencialmente, utilizar as condigdes iniciais do sistema para facilitar a aquisigao
da tarefa desejada. Sendo assim, o conhecimento das condigdes dos estados atra-
tivos antes da aprendizagem € muito importante para 0 delineamento das
restricbes que estarao afetando a aprendizagem. Mais ainda, o processo de
aprendizagem de uma nova tarefa ¢ especifico a cada um que esteja aprendendo,
pois cada um apresentard uma dinamica intrinseca diferente, baseada nas expe-
riéncias anteriores.

Um segundo aspecto que necessita ser enfatizado na visao dinidmica sobre
Aprendizagem Motora é entender como o processo de aprendizagem ocorre, tendo
em vista a dindmica intrinseca do sistema. Assumindo a nogio de que padrdes
coordenativos so resultados de estados atrativos do sistema, qualquer apren-
dizagem pode ser facilitada ou dificultada dependendo do relacionamento entre
o novo estado atrativo referente ao padrao coordenativo a ser aprendido € 0s esta-
dos atrativos existentes no sistema. Desta forma, dois fendmenos podem ocorrer
dependendo da relagao entre 0 padrao a ser aprendido ¢ 0s padroes existentes no
sistema: cooperagao ou competicdo (Kelso, 1995; Zanone & Kelso, 1992a).

Quando um padrao a ser aprendido corresponde a um dos estado atrativos
j4 existentes no sistema, ocorre uma cooperagio entre a dindmica intrinseca € a
informagdo comportamental que atrai o padrdo para 0 relacionamento temporal
existente. Desta forma, o resultado € um padrédo comportamental preciso € esta-
vel, sendo a aprendizagem facilitada. Por outro lado, quando um padrao a ser
aprendido nao coincide com algum estado atrativo do sistema, ocorre uma com-
petigdo entre a dindmica intrinseca e a informagéao comportamental que especifi-
ca o padrdo a ser aprendido. Neste caso, 0 padréo resultante pode ser um pouco
diferente do padrdo desejado, além de ser caracterizado por flutuagoes € menor
estabilidade. Entdo, a aprendizagem de um novo padrdo coordenativo emerge a
partir de um relacionamento entre processos competitivos ou cooperativos entre
a dinamica intrinseca e a informagao comportamental que determinam o padrdo
comportamental observado.

Novamente, o leitor deve estar pensando que isto ndo é novidade alguma ¢,
mais uma vez, o leitor estd correto. Por exemplo, os efeitos das experiéncias pas-
sadas no processo de aprendizagem de alguma habilidade motora ¢ 05 beneficios
e dificuldades que estas experiéncias passadas propiciam ao aprendiz compoem
um amplo campo de estudo da drea de >v8=&,Nm.moB Motora que tem procurado
entender os efeitos da transferéncia positiva e negativa (por exemplo, Magill,

1980) e como utilizd-los em situagoes de aprendizagem (por exemplo, Kerr,
1982). Entretanto, apesar destes efeitos serem observados comportamentalmente,
uma explicacdo convincente sobre O processo responsével por este fendmeno
ainda era aguardada. De acordo com Kelso (1995), os estudos sobre Aprendiza-

r
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gem Motora ndo tém conseguido enfatizar e, consequentemente, sugerir expli-
cacdes satisfatdrias sobre o processo continuo que envolve a aprendizagem de
uma nova tarefa. Quando a aprendizagem & relacionada a mudangas internas, tais
como o fortalecimento do esquema motor (Schmidt, 1975) ou do traco vonounv:-
vo (Adams, 1971), estes processos tornam-se inacessiveis e sao apenas inferidos
a partir da observacio comportamental. Desta forma, o processo envolvido na
aprendizagem de uma determinada tarefa ndo ¢ revelado. Diferentemente, sugere
Kelso (1985), a visdo baseada na abordagem dos sistemas dinimicos ,omnmmno
meios ?:.m revelar os varios aspectos do processo de aprendizagem, propiciando
um paradigma no qual as mudangas ocorridas durante a aprendizagem de uma
determinada tarefa podem ser reveladas, proporcionando um melhor entendi-
mento do processo que norteia a aprendizagem de novas tarefas motoras.

Evidéncias experimentais e formulagdes tedricas

As propostas tedricas baseadas na abordagem dos sistemas dinmicos sobre
aprendizagem foram verificadas experimentalmente (Zanone & Kelso, 1992a;
1992b), discutidas e revisadas (Kelso, 1995; Schoner, 1989; Schoner, Zanone %M
Kelso, 1992). Novamente, o desenho experimental envolveu a aprendizagem de
um H.n_mnmoanEo temporal entre os dedos indicadores diferente dos dois modos
atrativos definidos pela dinimica intrinseca do sistema (“em fase” e “fora de
fase”). Desta forma, os participantes tiveram que aprender a oscilar os dedos
indicadores utilizando um relacionamento temporal de 90 graus entre os dedos
ou seja, utilizando um padrdo coordenativo intermediario aos dois modos m:mu
:f.\oy seguindo a indicagdo de dois metronomos®. Os procedimentos experimen-
tais para a aprendizagem deste padrdo coordenativa envolveram prética em blo-
cos durante cinco dias ¢ a realizagdo, apés cinco dias, de um este de retengao.

Além dos procedimentos usuais em estudos sobre Aprendizagem Motora
Zanone ¢ Kelso (1992a; 1992b) também verificaram possiveis alteragoes na &m.v
posicio dos estados atrativos do sistema que ocorriam durante o processo de
aprendizagem. No inicio de cada dia de aprendizagem, bem como enire 0s blo-
cos de pratica, uma “varredura” dos estados atrativos do sistema era realizada
onde os participantes eram solicitados a movimentar os dedos indicadores no:“
relacionamentos temporais com intervalo de 15 graus indo de zero até 180 graus
(0, 30, 45 ... 180) ou até 360 graus. O objetivo de utilizar este procedimento de
varredura foi de verificar os estados atrativos do sistema e se a dispcsicao destes

Cada metrdonomo indicava a movimentagio de cada dedo ¢ a diferenca enire os dois metronomos
configurava a [ase relativa desejada entre os dedos.
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seria alterada com a aprendizagem da tarefa de movimentar os dedos utilizando
um padrdo coordenativo de 90 graus.

Os resultados do estudo permitiram responder a duas questdes classicas dos
estudos de Aprendizagem Motora. Primeiro, os participantes foram capazes de
aprender o novo padrao coordenativo, caracterizado por uma fase relativa de 90
graus. Inicialmente, o nivel de erro sistematico (diferenca da fase relativa do
padrao realizado e da fase relativa do padrio requerido) foi alto e diminuiu apro-
ximadamente pela metade apds o segundo dia de prética da tarefa. Segundo, os
participantes também foram capazes de recordar o padrdo coordenativo aprendi-
do, executando-o sete dias apds o periodo de aprendizagem no teste de retengdo
(para mais detalhes ver Zanone e Kelso, 1992a; 1992b; Kelso, 1995).

Além destes resultados, o experimento discutido aqui permitiu verificar
varios aspectos sobre o processo que envolve a aquisicio de uma nova larefa
motora. Primeiro, a aprendizagem de um novo padrdo coordenativo, neste caso o
padrio coordenativo com fase relativa entre os dedos de 90 graus, alterou a dis-
posi¢io de outros possiveis padrdes coordenativos apresentados pelo sistema.
Especificamente, o padrdo coordenativo com fase relativa entre os dedos de 90
graus ndo foi apenas aprendido como também passou a atrair os demais padroes
que estavam préximos (Zanone & Kelso, 1992a). Desta forma, Kelso (1995) suge-
riu que a aprendizagem de um novo padrio coordenativo além de induzir
mudangas relacionadas ao padrio a ser aprendido, produz alteragdes no sistema
inteiro. Michaels e Carello (1981), discutindo o papel de experiéncia no processo
de aprendizagem, sugeriram uma visdo similar, embora de forma mais abrangente.
Especificamente, foi sugerido que experiéncias pessoais ndo levariam a novos
conhecimentos em um mesmo ser, mas que estas experiéncias provocariam o
surgimento de um novo ser que teria melhor conhecimento de algo.

O segundo aspecto revelado pelo procedimento de varredura foi que a
aprendizagem do padrio coordenativo com fase relativa de 90 graus entre os
dedos resultou também na formagdo de um padrido coordenativo simétrico ao
aprendido, com fase relativa de 270 graus entre os dedos. E importante ressaltar
que neste caso o procedimento de varredura ocorreu no intervalo entre zero €
360 graus. Entre zero ¢ 180 graus, o dedo indicador direito esteve a frente do
dedo indicador esquerdo. Entre 180 e 360 graus, o inverso ocorreu, ou seja, 0
dedo indicador esquerdo ficou a frente do dedo indicador direito. Utilizando esle
procedimento foi possivel verificar o surgimento de um estado atrativo com fase
relativa de 270 graus ¢ que nao havia sido praticado antes’. Este estado apre-

* Recorde que o padro praticado durante a aprendizagem com fase relativa de 90 graus requeria que o

dedo indicador direito estivesse 2 frente do dedo indicador direito. No caso do padrdo coordenativo
com fase relativa de 270 graus, o dedo esquerdo estd a frente do dedo indicador direito, embora com a
mesma diferenga.
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sentou estabilidade e também atraiu os padrdes coordenativos adjacentes
(Zanone & Kelso, 19923; 1992b). O leitor deve estar relacionando o surgimen-
to do padréo com fase relativa de 270 graus com transferéncia de aprendizagem,
e mais uma vez o leitor esid correto. A aprendizagem do padrao com fase rela-
tiva de 90 graus foi transferida, promovendo a aquisicdo do padrao com fase rela-
tiva de 270 graus.

O surgimenio de um novo padrio coordenativo que ndo foi praticado su-
gere que, pelo menos para tarefas ritmicas, transferéncia de aprendizagem ocorre
automaticamente (Kelso, 1995). Na verdade, a ocorréncia de transferéncia de
aprendizagem automdtica ndo é novidade na area de Aprendizagem Motora. Por
exemplo, a aprendizagem de uma tarefa com um membro facilita a aprendizagem
desta mesma tarefa com o membro contralateral (Cook, 1933a; 1933b). Mesmo
ganho de forca de um membro que néo foi exercitado foi verificado e explicado
a partir do principio da transferéncia motora (Logan & Lockhart, 1962).

Entretanto, na transferéncia de aprendizagem verificada nos estudos de
Zanone e Kelso (1992a; 1992b), pode-se avangar um pouco além para entender
0 que estd sendo aprendido pelo sistema nervoso central pelo menos com relagio
aos padrées coordenativos, Tendo em vista que a transferéncia ocorreu espon-
taneamente para a formagdo de um padrdo com o mesmo relacionamento tempo-
ral mas com uma ordem diferente entre as partes envolvidas na tarefa (dedo indi-
cador esquerdo & frente do dedo indicador direito) daquela utilizada na
aprendizagem (dedo indicador direito a frente do dedo indicador esquerdo), pode
ser sugerido que a aprendizagem envolve a aquisicio de uma relagio temporal
entre as partes envolvidas (Kelso, 1995). Mais ainda, esta aquisigdo ocorre de
forma abstrata pelo sistema nervoso central, pois pode ser transferida para outras
situagdes que nio foram praticadas. Sendo assim, o que é aprendido com a prati-
ca e experiéncia € a relagio abstrata entre vdrios componentes coordenativos
do mesmo sistema ou de diferentes sistemas (por exemplo, motor, nervoso, sen-
sorial, etc.).

Implicacoes e necessidades futuras

Embora as primeiras formulagdes tedricas sobre o processo de aprendiza-
gem, baseando-se na abordagem dos sistemas dinamicos, tenham surgido a mais
de uma década (por exemplo, Schéner, 1989), muito pouco tem sido realizado no
ambito experimental para testar estas formulagdes tedricas. Virios conceitos e
pressupostos ainda necessitam ser examinados mais aprofundadamente com
relagdo ao processo de aprendizagem dentro da abordagem dos sistemas
dindmicos.
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Um outro aspecto que deve ser salientado sobre este capitulo e, de forma
geral, tem sido questionado sobre a abordagem dos sistemas dinimicos, é que
apenas movimentos ritmicos tém sido discutidos. Inicialmente, o capitulo foi
baseado em movimentos ritmicos pelo fato de existir um corpo de conhecimen-
to estruturado e testado experimentalmente relacionado 2 aprendizagem de tais
movimentos (Schéner, 1989; Schéner, Zanone & Kelso, 1992; Zanone & Kelso,
1992a; 1992b). Com relagéo a abordagem dos sistemas dindmicos, pelo menos
teoricamente, sio vérios os trabalhos direcionados a situagdes diferentes dos
movimentos ritmicos ou do processo de aprendizagem. Por exemplo, movimen-
tos discretos (Schoner, 1990), varidveis envolvidas no controle motor (Scholz &
Schéner, 1999), ciclo percepgio-agdo (Schoner, 1991; 1994), desenvolvimento
motor (Barela, 1999; Thelen, 1995; Thelen & Smith, 1994) e o planejamento de
acdes motoras (Bastian, Riehle, Erlhagen & Schoner, 1998; Schoner, Kopecz &
Erlhagen, in press) sdo alguns dos trabalhos que vem sendo realizados nos vérios
campos de estudo utilizando a abordagem dos sistemas dindmicos. Entretanto,
vérias questdes, como j4 enfatizadas na 4rea de Aprendizagem Motora, estdo a
espera de verificagdes empiricas. Para tanto, hé a necessidade do envolvimento
de mais pesquisadores interessados em verificar as sugestoes tedricas ou apro-
fundar o conhecimento ji formalizado nestes vérios campos de estudo.
Esperamos que este capitulo venha a auxiliar neste processo dentro da drea de
Aprendizagem Motora.
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