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Resumo

Este artigo investigou a relacdo entre a abordagem
sensério-motora da cognicdo e a seguranca do
trabalho. Os métodos de pesquisa adotados foram
entrevistas e observacdes segundo o modelo da
analise ergondmica do trabalho (AET). Um grupo
de trabalhadores de uma industria siderurgica
foi estudado. Os resultados indicaram que o
acoplamento sensério-motor do operador com a
situacdo é expresso em percepcao e cognicao e
organiza a acao segura. Os resultados confirmam
que a atividade sensdrio-motora é importante
para o controle cognitivo dos riscos, em atividade
de trabalho. Estruturas cognitivas emergem de
padrdes sensdério-motores recorrentes na agao
perceptivamente orientada. Este estudo integra
a abordagem sensdrio-motora dinamica da
cognicao com a seguranca do trabalho. Conceitos
importantes aqui sao Umwelt e intencionalidade
motora, segundo o principal objetivo deste artigo:
esclarecer as relagbes tedricas entre cognicao
incorporada e controle cognitivo da acdo em
sistemas de producao.

Palavras-chave: cognicdo incorporada; acidentes
de trabalho; intencionalidade motora.

Abstract

This paper investigated the relation between
sensorimotor approach of cognition and work
safety. The methods of research adopted were
interviews and observations following the model
of the ergonomic work analysis (EWA). A group
of workers from the steel industry was studied.
The results indicates that sensorimotor coupling
of operator with the situation is expressed in
perception and cognition and organize the safety
action. The results confirm that sensorimotor
activity is important to the cognitive control
of risks. Cognitive structures emerge from
the recurrent sensorimotor patterns in the
perceptually-guided-action. This study will be
to link the dynamic sensorimotor approach of
cognition to work safety. Here, important concepts
are Umwelt and motor intentionality, according
to the paper’s primary goal: to shed new light on
the theoretical relations between an embodied-
enactive approach of cognition and cognitive
control of action in production systems.

Keywords: embodied-enactive cognition; occupa-
tional accidents; motor intentionality.
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1. Introdugao

Uma “abordagem econdomica da cognicdo”
é um desenvolvimento tedrico novo, proposto
no presente artigo. No cenario da producdo
contemporanea, pautada por pressao temporal,
cobranca de metas, intensificacdo das cargas
de trabalho, restricdes, impedimentos e
constrangimentos (“contraintes”) a regulacao,
adaptacdo e variacdo dos modos operatérios, a
cognicdo dos operadores nem sempre recebe os
recursosemeiosadequadosparaseufuncionamento
neste contexto de atividade de trabalho impedida
(Clot, 2004). Em sintese, sobrecarregar a memdaria
de trabalho dos operadores com prescricdes de
processamento simbdlico de informacdes, regras e
normas, pode favorecer a ocorréncia de acidentes;
ao passo que poupar a mente da elaboragao
dessas representagdes mentais, pela compreensao
da relacdo entre sensdrio-motricidade e controle
cognitivo da acdo, na situagdo, em atividade de
trabalho, pode favorecer a seguranca e a prevengao
de acidentes.

As Ciéncias Cognitivas contemporaneas
(Petitot, Varela, Pachoud & Roy, 1999), em seus
objetivos de demonstrar que a cognicdo nao
funciona como um sistema de estimulo-resposta
tipico do antigo behaviorismo, oferecem, como
contribuicdo, para a Engenharia de Produgao,
e a Engenharia de Seguranca do Trabalho, a
demonstracdo de que os acidentes de trabalho
podem ocorrer porque, tradicionalmente, o
observador externo tende a considerar o operador
como um elaborador de representacdes mentais.

Aqui, nog¢bes de sensdrio-motricidade,
intencionalidade motora, cinestesia e “Umwelt”,
conforme abordadas no novo paradigma das
ciéncias cognitivas contemporaneas (CC) -
(Petitot et al.,, 1999), sdo apresentadas como
elementos também importantes de se considerar
na seguran¢ca do trabalho. Um acidente nao
ocorre apenas por questdes relacionadas a essas
nocdes isoladamente, visto que as causas, razoes
e motivos, de um acontecimento tdo grave e
complexo, ndo podem ser reduzidas a explicacdes
parciais (Rasmussen, Duncan & Leplat, 1988;
Amalberti, 1996, 2004). Mas, certamente, a
abordagem destes conceitos segundo as CC, até
entdo em parte inédita na literatura do assunto,
pode oferecer alguma contribuicdo para o campo
da seguranca do trabalho. A presente abordagem
do nivel sensdério-motor, na cogni¢cdo, em nada
se assemelha a outras abordagens anteriores, ou
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tradicionais, ou até mesmo classicas envolvendo o
termo “sensdrio-motor” nos temas dos acidentes,
acidentes de trabalho, seguranca do trabalho,
controle cognitivo e etc. A forma como aqui é
tratada a questdo sensério-motora ndo foi ainda
tratada no campo dos acidentes, apenas nas CC.

A proposta aqui construida em nada se
assemelha as abordagens e enfoques ultrapassados
qgque, em Seguranca do Trabalho, chegaram
também a considerar a questdo sensdrio-motora.
Num contraponto a esses enfoques reducionistas
e simplificadores, filiados ao fisicalismo de Jerry
Fodor (Smith, 1999, p. 102), aqui a abordagem esta
alinhada com o novo paradigma das CC (Ciéncias
Cognitivas Contemporaneas) (Petitot et al., 1999).
Em sintese, longe de descartar a importancia de
fatores culturais, sociais ou organizacionais do
modelo de anadlise (Hollnagel, 2004; Hollnagel,
Woods & Levenson, 2006; Levenson, 2004;
Carvalho, 2011; Carvalho, Gomes, Huber & Vidal,
2009), pelo contrario, focaliza-se o ponto no qual
desembocam todos os aspectos dos fendbmenos
cognitivos afetados pelas dimensdes cultural,
social, histérica e, em destaque, organizacional: a
componente sensdrio-motora da atividade. Nao
existe agao que nado se concretize no nivel sensorio-
motor: o “organizacional”, quando determina
a ocorréncia de um acidente, tem sua catarse
efetivada apenas no componente sensdério-motor
do acoplamento carnal do corpo ao mundo da
producdo. Isso impede descartar o sensério-motor,
cf. CC, da analise cientifica em gestdo da seguranga.

N3o se trata aqui de atribuir culpa ao
comportamento do individuo. Alguns estudos
(Carvalho, 2011), como aqui, afirmam que justificar
os acidentes por um suposto comportamento
inadequado (isolado de suas razbes e motivos)
ndo esclarece plenamente o problema. Faz-
se necessario compreender a relagdo entre
acdo e situagdo, o que acaba por apontar que o
comportamento é determinado, em parte, por
demandas, e condigdes, da situacdo (a exemplo do
que foi feito num relevante estudo de ergonomia
sobre os motociclistas profissionais (Diniz,
Assuncdo & Lima, 2005)), que interagem com o
acoplamento sensdrio-motor entre individuo e
situacdo (incluindo nesta a no¢do de ambiente), no
curso da acgao.

Outros estudos cientificos trouxeram
contribuicdo cientifica inovadora e proeminente
para o campo, ao demonstrarem a complexidade
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dos acidentes, numa visdo sistémica, resiliente,
em que os aspectos, fendbmenos e fatores das
dimensGes organizacional, ergondmica, social,
cultural e comunicacional sdo centrais para a
modelagem cientifica da realidade dos acidentes
de trabalho (Carvalho, 2011; Carvalho et al., 2009).
No sentido da compreensdao destes aspectos
organizacionais na ocorréncia dos acidentes,
alguns trabalhos cientificos tornaram-se referéncia
obrigatéria no campo da seguranca do trabalho
(Hollnagel, 2004; Hollnagel et al., 2006; Levenson,
2004), e a abordagem aqui proposta ndo exclui e
nao contradiz a necessaria e indispensavel inclusdo
destes pontos de vista em toda e qualquer andlise
de acidentes de trabalho.

O papel do comportamento sensério-motor
na relagdao entre controle cognitivo e o que se
costuma designar por “erro humano” foi abordado
por alguns autores do campo dos acidentes de
trabalho (Rasmussen, 1986, 1988; Reason, 1988) e
da engenharia dos sistemas cognitivos (Rasmussen,
Pejtersen & Goodstein, 1994). No entanto,
essas abordagens ainda permanecem presas ao
cognitivismo e ao representacionismo (fisicalista)
de Jerry Fodor (para quem a mente obedece a um
formalismo sintatico, pelo processamento fisico
de simbolos, como um programa de computador
(Smith, 1999, p. 102)). Elas hierarquizam o controle
humano da a¢do, de modo que a manipulacdo de
simbolos seja considerada o nivel mais alto, ou
nivel do “conhecimento”, de elaboracdo de modelo
mental abstrato nos moldes de representacdo
interna de informagGes externas. Representante
maior do cognitivismo na definigdo de erro humano
é o modelo representacionista de Rasmussen
(1986, p. 101), bem difundido em seguranca do
trabalho no Brasil. Em sua pagina 152 no ultimo
paragrafo da p. 152 e inicio da p. 153, o autor da
obra que traz o nome “information processing...”,
afirma que as pessoas cometem erros por falta de
conhecimento:

“... people may commit errors in reasoning
because of, for instance, slips of memory, lack
of knowledge, or to high workload-it may be
difficult by unsupported, linear reasoning to
deal with the complex causal net of the real
world.” (Rasmussen, 1986, p. 152 — 153, grifo
Nosso),
numa tipica proximidade com o cognitivismo, o
fisicalismo e o representacionismo simbdlico (de J.
Fodor) do processamento de informacgdes (Smith,
1999).

A presente proposta visa, por outro lado,
demonstrar o papel do aspecto sensério-motor
na gestdo dos riscos, sem que o controle da
acdo/situacdo passe, necessariamente, pela
elaboracdao de representagdes mentais internas
pelos operadores. Conforme ja discutido por
Amalberti (2004), essa gestdo dos riscos envolve
as acdes de prevengao, recuperacao e atenuacgao.
Todas atreladas a sensdrio-motricidade. A
recuperagdo, por exemplo, permite interromper
o desenvolvimento de um cendrio de incidente
antes que ele se transforme em acidente. A
atividade cognitiva do operador funciona de modo
a gerenciar aspectos contraditérios da situacdo
(tempo, qualidade, quantidade, seguranca, etc.),
ndao podendo ser inteiramente prescrita, visto
gue a acdo diante dessa complexidade é criada
cognitivamente, e engloba a gestdo dos riscos pela
cognicdo do operador, num “controle cognitivo
da situagdo” (Amalberti, 2004, p. 293). Aqui,
cabe, como contribuicdo, demonstrar que essa
gestdo cognitiva dos riscos é, a0 menos em parte,
afetada pelas nocdes de sensério-motricidade,
intencionalidade motora, cinestesia e acoplamento
sensério-motor entre agente e situacdo (no seu
ambiente de acdo). Talvez uma gestdo cognitiva
dos riscos pautada na agcdo motora do corpo.

Nas CC, ha muito tempo ja se afirmou
qgue o sensorio-motor ndo pode ser visto como
o nivel mais baixo da acdo (numa abordagem
incorretamente hierarquizada), mas sim como a
esséncia da cognicdo, a ponto de se poder dizer
gue o corpo esta na mente, ou seja, a mente é o
corpo (Johnson, 1987).

A contribuicdo deste artigo vem no sentido
de oferecer um conhecimento tedrico, ou modelo,
gue oriente, em parte, a pratica dos profissionais
de seguranca do trabalho das empresas brasileiras,
em especial os engenheiros. N3o se trata de
oferecer uma férmula pronta para os engenheiros
de seguranca e de producdo, mas de apontar
um novo ponto de vista, que pode ser util se
considerado nos programas ou sistemas de gestao
de seguranca do trabalho.

Em outras palavras, propomos discutir que os
mecanismos de bloqueio dos erros, os dispositivos
de prevencao, os instrumentos de combate a falhas
e disfuncionamentos, os recursos para gestdao dos
riscos, antecipagcao, prevengdao ou recuperagao
(conceitos tomados de Amalberti (2004)) devem
incidir sobre o que mais adiante explicaremos
como sendo o acoplamento sensério-motor entre
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o agente (operador, trabalhador) e a situagdo
(incluindo o ambiente). Acreditamos que essa tese,
e suas premissas, funcionam como um modelo
explicativo em diferentes situagdes, ndo apenas
nas que serviram de base para esta pesquisa, mas
inclusive para acidentes descritos na literatura e
até na grande imprensa. De qualquer forma, como
deve ser feito na pratica da ciéncia, aqui oferecemos
o modelo cientifico (Figura 1), e convidamos os
pesquisadores e profissionais da area da seguranca
do trabalho, e da engenharia de producdo, que
testem a sua validade em sua realidade pratica de
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atuacdo profissional. Deixemos com eles o parecer
sobre o que ora oferecemos como contribuicao ao
campo.

Além disso, outros dados empiricos, obtidos
por outros autores, vdo de encontro ao que esta
sendo defendido neste artigo, como no complexo
caso de colisdao entre um Boeing da Gol e um
jato Legacy (Carvalho, 2011), em que demandas
sensorio-motoras da acdo, em qualquer nivel de
andlise, ndo foram atendidas (“there is a message
in white and small letters indicating TCAS OFF..”
(Carvalho, 2011, p. 1492, grifos nossos)).

2. 0 modelo proposto em contraponto ao modelo convencional de Rasmussen

No modelo proposto (Figura-1), a
atividade sensdério-motora é a base de qualquer
comportamento inteligente, no controle da
acdao, quer seja baseado em habilidades,
regras ou conhecimento. Outra caracteristica
deste modelo é postular a impossibilidade de
distingao fragmentada, no momento da agao, da
predominancia de um dos trés niveis (habilidades
ou regras ou conhecimentos). De fato, a mente,
no exato momento da agao, faz uso simultaneo
dos trés, sem que seja possivel, ao observador,
discernir, como faz Rasmussen (1986, p. 101) em
seu modelo para os “trés niveis de controle das
acdes humanas”, qual deles estd “no comando”
da acdo numa dada situacdo. Por exemplo,
guando um piloto esta a se comportar com base
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em “regras”, nem por isso se pode afirmar que a
concretizacdo motora daacdo ndo solicite também
o nivel de “conhecimentos” e, menos ainda, que o
nivel sensério-motor (e de habilidades) nao esteja
ativo em “tempo real”, a todo momento, como
guia dos outros niveis.

Qual nivel comanda o controle da agdo é
uma questdo representacionista (dualista) sem
fundamento. A ideia de um circuito em que os
trés niveis coexistem no controle da acdo (modelo
proposto, “sensorimotor —cognition”, Figura 1), de
forma nao-hierarquizada, estd mais harmonizada
com a noc¢do de intencionalidade (Searle, 1983,
1992). Mais util aos sistemas de gestdo do tipo
SGSST, que devem zelar pela eficiéncia dos trés
niveis —de forma sistémica - em prol da seguranca.
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Figura 1: modelo proposto x modelo convencional de Rasmussen (1986, p. 101).
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Observe-se que os casos descritos na
literatura dos acidentes de trabalho corroboram
a abordagem aqui proposta. Um bom mecanismo
de validacdo cientifica do presente modelo é

3. Compreendendo a Embodied Enactive Cognition

Observe-se que os casos descritos na literatura
dos acidentes de trabalho corroboramaabordagem
aqui proposta. Um bom mecanismo Conforme
anteriormente descrito, o problema de tratar o
operador como um “processador de informacgdes”
é grave e oferece riscos. O modelo de Rasmussen
(1986, p. 101), que ainda embasa muitas praticas
de andlise e prevencao de acidentes, permanece
um modelo perigosamente hierarquizado em trés
niveis, e baseado nessa ideia de representa¢do
mental (em contraponto ao modelo proposto,
apresentado na Figura 1). De uma forma sintética,
ele implica na adog¢ao de mais prescricdio do
tipo “use conhecimentos..”; “aplique tais e tais
regras...”; “siga tais e tais normas e instrugdes...”;
“processe assim ou assado tais e tais informagdes
seguras...”, o que é um viés anti-econémico em
cognicao - a mente humana ndo possui uma
capacidade ilimitada de “processamento” - e,
portanto, tende a sobrecarregar a memdria de
trabalho dos operadores e aumentar os riscos de
acidentes.

Um equivoco grave nos programas ou sistemas
de gestdo de seguranca do trabalho (inclusive
do tipo SGSST) é, ainda que implicitamente,
ter subjacente a suas praticas, um modelo que
pressupde o operador (agente) como um receptor
e processador de simbolos, informacdes e regras
Oou normas que supostamente resultariam num
comportamento adequado, ou seja, seguro.

A informacdo desvinculada da sensodrio-
motricidade (Thompson, 2005) ndo faz sentido
para o agente/operador. O sentido da agdo é,
na realidade, um sentido sensério-motor. A
“intencionalidade  motora” (Pachoud, 1999;
Thompson, 2005) é a abertura ou direcionamento
da consciéncia, em direcdo aos objetos visados,
estruturado pela potencialidade motora do corpo;
como uma camada pré-objetiva e pré-reflexiva
gue antecede a prépria reflexdo ou tomada de
consciéncia (Thompson, 2005). Trata-se do “ser
bruto” ja abordado pelafenomenologia de Maurice
Merleau-Ponty (Chaui, 2008, p. 47-50). Por outro
lado, € uma construcdo de sentido (no sentido

confrontar, ndo apenas o real ainda por investigar,
mas em especial as situagbes ja investigadas,
com a modelagem (Curie, 2004) do “embodied
encative cognition”.

construtivista) do tipo Umwelt. Ou seja, Umwelt, de
Uexkiill, abordado na fenomenologia de Merleau-
Ponty, enquanto sentido construido, que emerge
pelos movimentos sensoriomotores de regulacdo
da situacdo (Merleau-Ponty, 1960/2006, p. 284-
292), tal qual vem sendo, hoje, compreendido
e aplicado tecnologicamente na Cibernética,
na Engenharia da Computacdo, nas Ciéncias da
Informagao, na Automagao Microeletrénica, na
Bioinformatica e na Inteligéncia Artificial (Ziemke,
2002).

Em casos de acidentes de trabalho,
geralmente, o agente (operador) foi guiado,
sem culpa, sem intencdo, pela “Transparency”
da acdo (Varela, 1999, p. 298), ou Umsicht
(Heidegger, 1926/2005, p.232 e p. 314 (N18);
Varela, 1999 p. 298, 4 pardgrafo), geralmente sob
pressdo temporal ou constrangimento temporal.
Constrangeu-se, no caso de um acidente, a
intencionalidade motora (ndo dotada de intencdo
ou culpa), que mobiliza um saber incorporado,
de tipo sensdrio-motor, que guia (apoia) a a¢do
segura de controle de situacdes dinamicas (Hoc,
2004). Sob pressdo (constrangimento) temporal,
o operador nao dispde de espaco nem de tempo
para refletir sobre o seu comportamento. A
cognicdo decai para um estado precdrio. Ele ndo
a possui clara como uma representagao mental,
do tipo verbal declarativa, proposicional, ou como
uma reflexdo translicida e plenamente consciente
anterior a a¢do. Sua consciéncia esta toda situada
no ato sensoriomotor, em seu ser bruto merleau-
pontiano (Chaui, 2008, p. 47-50), ou seja, nao
representativo, quer dizer, longe do realismo
representativo da pura virtualidade abstrata. Seu
espaco é o espaco vivido e incorporado (Thompson,
2005), ndo o espaco virtual abstrato. Ele opera no
plano (P), em que toca o cone da temporalidade/
duracdo bergsoniana, (Figura 2), ou seja, tudo
gue existe, para o operador, € um ponto de agao
sensério-motora (Ponto S), no tempo presente
(Bergson, 1939/1999, p. 170-291). O passado todo
(nivel AB) estd presente no ato sensoriomotor.
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Figura 2: A Embodied Enactive Cognition ocorre no ponto S do plano sensoriomotor P.

Evitar acidente requer guiar (apoiar, via
dispositivos de apoio) o comportamento sensoério-
motor (no acoplamento agente-situacdo/
ambiente), cuja auséncia (de mecanismos
apoio...) seguramente contribui para o acidente,
sem passar por uma representacdao mental.

Ou, por outro lado, induzir um outro
comportamento sensério-motor que seja seguro,
nosentidode Umwelt (Merleau-Ponty, 1960/2006,
p. 276-323), o qual é invariavelmente construido
pela intencionalidade motora (Thompson, 2005),
ou seja, emerge dos movimentos concretos
sobre o ambiente circundante. Ou, ainda,
como demonstrado no caso do controle de
ponte rolante, facilitar o controle cognitivo da
situacdo pela concessdo de autonomia para a

.F. [_||||-_||._-|;_:|'|u i |||.I|1|.'ﬂ||t||!l||'|.'|l." 18}

exploracdo sensério-motora ativa do ambiente
e a cinestesia, no sentido de Embodied Enactive
Cognition, indispensaveis para percepcao e
gestao dos riscos. Essa autonomia, como bem
conhecido da ergonomia, também implica em
ndo impor constrangimentos as necessidades de
variabilidade dos modos operatdrios na atividade
de trabalho, que gerariam impedimentos na
sensério-motricidade, na exploracdo sensorio-
motora do ambiente, ofuscando a percepcdo e a
cognicdo demandadas para combater os “erros”
e falhas, detectar disfuncionamentos, avaliar os
riscos e evitar acidentes e incidentes. Percepcao
e linguagem, necessdrios a gestdo dos riscos
(Amalberti, 2004), ocorrem no interior do Umwelt
do operador (Figura 3).

| Fraaydio

Figura 3: Umwelt, emergente da Embodied Enactive Cognition

Por isso, quando se trata de seguranga do
trabalho, geralmente ndo se mostram muito
eficazes as prescricbes baseadas apenas no
fornecimento de informacgdes, regras e cadeias
simbdlicas, desvinculadas do espago vivido -
umwelt - sensério-motor do trabalhador. Esses
procedimentos simbdlicos acabam por nao fazer
sentido para o agente, por se localizarem numa
externalidade virtual, ou seja, exterior ao espaco
vivido ou Umwelt de atividade sensoriomotora do
agente/operador. Logo, ndo ativam sua percepc¢ao
dos riscos e ndo funcionam como barreiras contra
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os acidentes. Para ativar a percep¢ao do risco,
agucar a atencdo voluntaria - teleologicamente
direcionada para uma finalidade especifica-,
por parte do trabalhador, numa situagao
perigosa, e ajudar para que a a¢ao seja segura,
ha a necessidade da criacdao de dispositivos que
incidam no acoplamento sensério-motor entre
sujeito e ambiente. Como diz Thompson (2005),
“arco intencional”.

A literatura sobre os acidentes recomenda
muitos procedimentos que ainda pressupdem
um modelo de sujeito como processador de
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informacdo simbdlica, e ndo encontramos, ainda,
nenhuma referéncia bibliografica que discuta a
presente questdo da sensodrio-motricidade na
seguranca do trabalho, simultaneamente, no
triplo sentido de: a) Umwelt (Merleau-Ponty,
1960/2006); b) Umsicht (Varela, 1999, p. 298, 4°
paragrafo) ou “transparency”; e c) arco intencional
(Thompson, 2005). Se ontologicamente oscasosde
acidente possuem suas bases no comportamento
motor, atrelado a atividade cognitiva (incluindo
a percep¢do), ha que se colocar a questdo da
seguranc¢a também nos termos ontologicamente
pertinentes para garantia da vida e da saude
do trabalhador: acdo, percepcdo, cognicdo,
movimento, atividade motora, intencionalidade.

Ha, portanto, um pressupostoincorretosobre
o sujeito da acdo (na seguranga do trabalho), ou
agente/operador. Este sujeito da acdo, ou agente,
ndo tem claras, para si, as razoes e motivos de
seu comportamento. Ele ndo desfruta de uma
transparéncia reflexiva no plano da consciéncia,
que o permita representar mentalmente, de
forma clara, proposicional, verbal ou declarativa,
0S seus proprios processos cognitivos envolvidos
numa decisdo. Ele age no modo do ser bruto
merleau-pontyano (Chaui, 2008), ou seja, ser
pré-reflexivo. Em outras palavras, sem elaborar
representacdo mental cognitivista, objetivista e
fisicalista, o operador tdo somente vivencia seu
mundo de acdo, e age em unissono com ele, em
seu acoplamento, no modus operandi de um
arco intencional (Thompson, 2005). Ou ainda, ele
age num espago vivido real e ndo num espacgo
virtual, conforme este autor, visto que o virtual é
inexistente e, o real, apenas adquire sentido pelo
movimento sensoriomotor de encontro com o
ambiente (Thompson, 2005, ref. distincdo entre
espaco real (vivido) e espaco virtual).

O agente/operador ndo é um sujeito
cartesiano do tipo: “penso, logo, faco o que é
seguro”, mas um sujeito atuante: “faco, mas
ndo tenho claro um pensamento sobre como
é que faco”. Ele age em seu Umwelt (Merleau-
Ponty, 1960/2006, p. 276-323). Trata-se de um
contraponto entre o sujeito de Descartes (“eu
penso, logo posso...”) e o sujeito de Husserl (“eu
posso, logo penso... ), e mais ainda de Heidegger
(1926/2005): “estou-no-mundo, logo penso”
(Dasein). No exato sentido demonstrado por
Varela (1999, p. 298), ao falar em “Transparency”
e “Dasein”, e “Umsicht” (Petitot et al., 1999, p.

298), termos oriundos de Heidegger. O segundo
(Husserl/Heidegger) é mais ergonémico (que o
de Descartes, que causa acidentes). No trabalho
com seguranga, os resultados demonstram a
presenca do segundo, ndao do primeiro, visto
se tratar de um sujeito dotado de sensorio-
motricidade como categoria fundamental para
sua atividade cognitiva, e ndo um sujeito dualista
tipico do cognitivismo, dotado de um cogito
computacional, elaborador de representacoes
mentais ou “representacionalista” (Roy, 1999).

O “eu penso” de Descartes é abstrato e
dualista (a cognicdo ndo se relaciona com a
sensoério-motricidade), apontando que a acgdo é
uma escolha plenamente consciente do individuo,
via uma planificacdo prévia que independe do
contexto singular da situacdo e, principalmente,
nada relacionada a participacdo de estruturas
sensoriomotoras em interacdo dindamica com o
ambiente.

Ja o “eu posso” de Husserl explicita que a
atividade motora participa ativamente dos atos
da consciéncia e que a experiéncia perceptiva, e
cognitiva, indissocidvel da acdo concreta, envolve
a mobilidade do corpo. Para a seguranca industrial
isso se mostra relevante, por exemplo, na criagdo
de dispositivos que favorecam a percepcao de
um risco de acidente, de um indicio ou sinal,
visto que este objeto apenas pode ser percebido
guando situado em referéncia ao corpo proprio
e sua mobilidade (Thompson, 2005). O objeto é
sempre situado, pela intencionalidade (Pachoud,
1999), em virtude da orientagdo que ele adquire
em relacdo a situacdo espacial do corpo. Vejamos.

Um objeto (situacdo, evento, problema,
pane, quebra, defeito, indicio de incidente ou
acidente, etc.) ndo pode ser apreendido em
toda a sua globalidade, mas sim como visadas
ou perfis parciais (Pachoud, 1999; Petit, 1999).
E o agente quem constréi uma unidade para a
situacdo (ou objeto), ndo com base no acesso
pleno e homogéneo aos dados objetivos do
ambiente, mas por uma atividade subjetiva na
qgual a intencionalidade motora é essencial. O
objeto é ativamente construido pelo agente, e
ndo passivamente recebido como informacdo
simbdlica vinda do exterior (ambiente). Essa
construcdo depende da experiéncia do agente,
por sua livre iniciativa e autonomia (acdo
voluntaria), no sentido de experimentar o objeto,
o ambiente, o mundo circundante, estando
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vivenciando-os concretamente por intermédio
das estruturas corporais sensoriais e motoras.
A questdo do movimento, do movimentar-
se ativamente, ou até mesmo a imaginacao
voluntaria do movimento, além do movimento
de membros, tronco, cabeca, etc., no sentido de
cinestesia (“kinesthetic sensations” de Husserl
(Pachoud, 1999, p. 207)), mostra-se, segundo 0s
resultados do presente estudo, importantes para
a gestdo cognitiva dos riscos (Amalberti, 2004),
incluindo a percepcdo dos mesmos, e as a¢oes de
antecipacdo, prevencao e recuperac¢ao, descritas
por este autor.

Por exemplo, quando se observam duas faces
de um cubo, sem que se veja o cubo por inteiro,
imediatamente a consciéncia constréi o cubo
como um objeto unificado, completo, ainda que
ele tenha sido apreendido apenas parcialmente
na percepcao. O mecanismo dessa construcao,
embora ndo seja acessivel a consciéncia, se origina
da atividade motora ou da intencionalidade
motora. Ou seja, na mente, o cubo se move, ou
0 corpo se movimenta (virtualmente) em relacao
a ele, como se fosse possivel enxergar, pelo
movimento, suas outrasfaces, suas caracteristicas,
e até mesmo sua tridimensionalidade. Tudo
pelo movimento, pela potencialidade motora
do corpo que se encontra imiscuida nos atos da
consciéncia. Essa abordagem do movimento nao
pode ser descartada na compreensao da cognicao
e dos fend6menos de percepcdo, a qual podemos
denominar também de uma abordagem do tipo
kinesthetic sensations: cinestésica (Petit, 1999;
Berthoz, 1997; Barbaras, 1999), sentido motor (ou
do movimento) ou abordagem sensério-motora:
embodied sensorimotor approach.

Ha um acoplamento entre o corpo (com
sua atividade motora) e o ambiente no qual
ele age (atua). Um acoplamento sensorio-
motor (arco intencional) ao ambiente que
delimita as possibilidades dos fendmenos de
cognicdo (Thompson, 2005). Esse acoplamento
incorporado gera sentido para as experiéncias do
agente, que sempre as enxerga sob o prisma de
seus movimentos concretos no seu ambiente de
acdo. O “ver como” do agente é afetado por sua
cinestesia (kinesthetic sensations husserliana),
por seu acoplamento motor ao mundo. Na
seguranca do trabalho, isso é importante porque
os dispositivos “a prova de erro”, que funcionariam
eficazmente no combate aos acidentes, segundo
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uma abordagem ampla para nocdo de erro
fornecida por diferentes estudos, seriam
aqueles que incidissem sobre o acoplamento
sensdrio-motor agente-situacdo (ambiente), e
consequentemente permitiriam a percep¢ao
dos riscos e a deteccdo de falhas, como veremos
adiante.

Narealidade, o pressuposto ontologicamente
insustentavel, do cognitivismo (acdo baseada no
processamento simbdlico, na manipulagdo de
informacGes abstratas...) tende a obscurecer a
capacidade de percep¢ao dos riscos por parte do
operador, ao negligenciar a forte relacdo entre
sensério-motricidade, percepcdo e cognicdo. E a
sensério-motricidade que organiza a percepgao
e a cognicdo (Thompson, 2005). O sujeito da
acdo, no processo de producdo, ndo é um sujeito
cujo comportamento resulta finamente de uma
representacao reflexiva, objetiva e de elaboracdo

de um pensamento verbal, declarativo,
proposicional.

Diversos estudos bem  pragmaticos,
e aplicados, também tém demonstrado,
empiricamente, como o0s movimentos do

corpo interferem na cognicdo, em especial nos
fendbmenos da percepg¢do como, por exemplo, o
classicoestudorealizadonaAcademiadeCiénciade
Moscow (Gurfinkel & Levick, 1991); ou a pesquisa
da Universidade de Parma, mais precisamente
mostrando a relagdo entre movimentos dotados
de uma finalidade no contexto da acdo e uma
ativacdo neural especifica correspondente a estes
(Pellegrino, Fadiga, Fogassi, Gallese & Rizzolatti,
1992).

Os modelos convencionais de cognicdo em
segurancga do trabalho talvez insistam num velho
erro, ao propor recursos meramente simbalicos,
abstratos, como se a mente manipulasse
simbolos como um computador. N&o faz
sentido. Simplesmente porque uma mensagem
simbdlica ndo interfere  substancialmente
no comportamento arraigado nas estruturas
sensorio-motoras. Isso se agrava, em contextos
de constrangimento temporal, frente a pressao
temporal da tarefa.

Veremos como o controle da agdo / situagéo,
na execu¢do segura da tarefa, sugere que os
operadores possam se movimentar, e variar os
seus modos operatérios, de modo a favorecer
a exploragdo sensério-motora do ambiente
(incluindo a exploragdo visual ativa, associada a
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movimentos de cabeca e olhos, dentre outros,
como bem discutido por Berthoz (1997); Pachoud
(1999) e Petit (1999), além de Barbaras (1999)).
Conforme ja discutido, essa atitude ativa de
explorar o ambiente funciona como um estimulo
a atencdo do trabalhador, facilitando sua
percepcao da situacao, dos riscos e revigorando

4. Métodos de pesquisa

Sob um ponto de vista mais integrador, o
conjunto de métodos empregados sintoniza-
se com a proposta de metodologia de acdo
ergonOmica bem sintetizada por Daniellou e
Béguin (2004). Como ja bem conhecido na
pratica da analise ergonGmica do trabalho (AET),
o conhecimento aprofundado da atividade de
trabalho e, no presente caso, da a¢do (no sentido
dado por Hubault (2004), ou seja, a agdo envolve
mais que o fazer, ou comportamento), implica
avaliar as verbalizacbes dos trabalhadores,
referentes a situacdo concreta de trabalho
tomada para analise. A aplicacdo da AET foi
feita num duplo sentido, tanto de compreender
o problema de pesquisa (numa tradicdo
compreensiva da hermenéutica), quanto de gerar
conhecimento cientifico (Pizo & Menegon, 2010)
pertinente para as ciéncias do trabalho e para as
ciéncias cognitivas, num enfoque interdisciplinar
(Daniellou, 2004).

Alguns aspectos objetivos da propria
situacdo foram objetos de observacdo sistematica,
por meio inclusive de recursos de gravacao em
video. A autoconfrontagdo, também conhecida
na AET, mas da forma bem detalhada por Clot
(2004, p. 125-149), foi também empregada,
de modo a permitir explicitar os aspectos
mais subjetivos do comportamento e da acdo,
muitos dos quais escapavam da consciéncia
dos proprios operadores. Na autoconfrontacdo,
€ possivel objetivar algumas razées e motivos
subjacentes a acOes e, mais especificamente, aos
comportamentos.

A busca por elucidar a atividade cognitiva
envolvida na gestdo dos riscos (Amalberti, 2004)
envolveu aprofundar no discurso dos operadores,
também pelos métodos das verbalizacdes em AET,
conforme proposto por Leplat (2008) no que se
refere a avaliacdo da a¢do, em suas componentes
mais subjetivas.

A andlise da

complexa relacdo entre

0s processos cognitivos envolvidos na tomada
de decisdo e na garantia da seguranga como um
todo. E pela atividade motora, pelo movimento,
gue é possivel também ao operador antecipar o
gue vai acontecer no curso da a¢ao, e manter o
controle seguro da situacao, no sentido de “feed-
forward control” (Jeannerod, 1983).

sensério-motricidade e cognicdo demandou
adentrar nessa consideravel parcela da acdo
essencialmente subjetiva, formada pela intensa
atividade cognitiva dos operadores, conforme
ja proposto por Theureau (2004). Ou seja, foi
necessario fazer o cruzamento entre:
° O que se observava (como os gestos
gravados em video).
° Os dados especificos da situacao
particular analisada (o que ocorria naquele
momento especifico, em quais condi¢des e
circunstancias, e os resultados alcancados).
° O que se passava no dominio cognitivo
dooperador(como, porexemplo, afinalidade
dasuaacao, antecipacdo dos riscos, aspectos
intencionais dos atos e o que era, ou nao,
percebido naquele momento).

Cruzando essas trés dimensoes, foi possivel
tecer os apontamentos cientificos dos resultados,
identificando a verdadeira gestdo cognitiva dos
riscos pela atividade motora corporal, ainda que
os elementos de andlise ndo sejam inteiramente
pertencentes ao nivel consciente dos atores.
Pelas entrevistas e observag¢des, confrontando
os trés dominios, foi possivel tornar evidente
a correlacdo entre os aspectos de exploracdo
sensorio-motora do ambiente e os fenG6menos
cognitivos necessarios a manutencado da situacao
sob controle, e verificar a tese em pauta.

Por exemplo, observando-se o
comportamento ativo de “ir em frente, em direcado
a panela” (registro em video), confrontando-o
com a verbalizacdo obtida “eu procurava observar
melhor a posi¢cdo antes de fazer a descida”; e
cruzando os dois anteriores com os resultados
obtidos pelo operador, na situacdo em analise,
concretamente observados (por exemplo,
movimentagao precisa e segura da carga; controle
fino da situacdo; transferéncia do material
fundido para os moldes com agilidade e precisao,
etc.). Seguindo este mesmo roteiro metodoldgico
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para diferentes situacdes, foi possivel construir
a “ponte de validacdo cientifica” da abordagem,
mediante o cruzamento de espécies distintas de
dados: observaveis (comportamentos, resultados
da acdo) e inobservaveis (cognitivos).

Os agentes envolvidos nas entrevistas e
observacoes foram, principalmente, os quatro
operadores de ponte rolante da industria
siderurgica tomada para estudo; um engenheiro
de processo; o profissional responsavel pela area
de seguranca de trabalho; e alguns trabalhadores
situados geograficamente préximos ao local de
atuacdo dos operadores de ponte, com os quais
estes interagem em sua jornada. O trabalho
ocorre em turnos, e continuamente durante 24
horas por dia.

O estudo seguiu as etapas de uma acao
ergondmica, conforme AET, no sentido dado por
Guérin, Laville, Daniellou, Duraffourg & Kerguelen
(1997/2001): conhecimento da demanda e sua
analise; definicdo da abordagem das situacdes;
analise dastarefas; andlise da atividade —definicao
das variaveis a observar e observacao sistematica
das situacOes; registro das observacbes e
analises; realizacdo das verbalizagOes; analise
das verbalizacbes; autoconfrontacdo (algumas
dessas acGes realizadas em paralelo a outras) --

5. Resultados e discussoes

Inicialmente, cabe ressaltar e enfatizar que
os resultados empiricos aqui apresentados nao
sugerem que a cabine do operador de ponte rolante
deva ser abolida em todas as empresas, processos
produtivos e situacBes. Esta pode ser inclusive
projetada segundo os aspectos ergondmicos,
organizacionais e ambientais, como bem
demonstrado em pertinente estudo de ergonomia
(Silvério, Rodrigues, Menegon, Freitas & Menegon,
2009). Como bem comum em ergonomia, trata-se
de um caso especifico, em um contexto singular,
numa atividade de trabalho particular, num dado
processo de producdo e, principalmente, trata-se
de um caso apoiado na analise, em atividade, de
trabalhadores dotados de caracteristicas proprias,
singulares.

Oquesepodegeneralizar,comseguranga, pelos
resultados encontrados, ndo é a recomendacdo
incorreta de aniquilar com as cabines, nem com
os estudos de melhoria ergonémica das mesmas.
Trata-se, por ora, de afirmar, no ambito mais geral,
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elaboracdo do pré-diagndstico; reformulacdo da
demanda; confrontacdo com o ponto de vista
e as percepcbes dos trabalhadores estudados;
validacdo da analise.

A demanda emergiu das reflexdes dos
engenheiros da empresa sobre os riscos da
atividade em questao. A proposta da intervencao,
e a acdo ergondbmica, ndo foram, portanto,
elaboradas diante de uma demanda relacionada
diretamente a problemas de saude do trabalhador,
mas foram remetidas, pela prépria especificidade
da demanda posta a pesquisa, para as questoes
relacionadas a seguranca do trabalho em seus
aspectos cognitivos, em especial aos atrelados as
nogoes, anteriormente explicadas, de gestdo dos
riscos e controle cognitivo da situagdo.

Por se tratar de uma abordagem da
ergonomia, ndo se pode deixar de avaliar os
beneficios, para o trabalhador, da recomendacao
que o estudo aponta; beneficios estes em termos
de saude, conforto, bem estar, satisfacdo com o
proprio trabalho, autonomia e possibilidade do
“uso de si por si mesmo” (Schwartz, 1996) no
trabalho. Arecomendacdo e a validagdo do estudo
ergonOmico passaram pelo consentimento e
aprovacao dos proprios trabalhadores envolvidos.

gue em toda atividade de trabalho, com vistas ao
aprimoramento da seguranca do trabalho, devem
ser avaliadas as demandas sensoriais, motoras e
cinestésicas, atreladas a cognicdo.

Além disso, conforme proposta da acdo
ergonOmica e da analise ergondmica do trabalho,
na ergonomia, a recomendagao e a proposta final
do estudo foram legitimadas pela aprovacdo dos
préprios trabalhadores, sob o seu ponto de vista.
Este ponto de vista foi ainda confrontado com
a verificacdo, cientifica, se a recomendacdo (ou
nao), apontada pela pesquisa, estaria em sintonia
com a garantia e a melhoria do bem estar, da
saude, do conforto, da seguranca e até mesmo
da satisfacdo dos proprios trabalhadores em seu
trabalho. As verbalizacGes a seguir, ao menos em
parte, revelam uma parcela deste procedimento
cientifico empregado, em absoluto rigor com os
postulados da ergonomia, inclusive os éticos.

O operador de ponte rolante controla os
mecanismos de levantamento, deslocamento e
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descarga de material metalico fundido, acionando
seus dispositivos de comando por meio de joystiks.
Movimenta a ponte sobre trilhos suspensos e
transporta o liquido incandescente, dentro de
uma panela, para ser despejado em lingotes nos
quais a liga metalica solidificara pelo resfriamento.
Diferente das pontes rolantes que movimentam
material sdlido, a movimentacdo de material
liguido, em altatemperatura, oferece maioresriscos
e ameacas a seguranga das instalagdes e pessoas,
e a qualidade do produto. Por exemplo, o liquido
sofre oscilagbes no interior do recipiente; requer
um manuseio mais lento e acurado; altera suas
propriedades rapidamente inclusive de acordo com
as condicbes ambientais (temperatura ambiente
no dia e horario, umidade do ar, etc.). Segundo os
profissionais de seguranca do trabalho da indUstria
siderurgica estudada, a atividade do operador de
ponte envolve (segundo as verbalizacGes desses
profissionais):

“treinamento”;  “habilidade”;
“competéncia”; “experiéncia”;
“cuidado”;  “cumprimento

“pericia”;
“atencdo”;
rigoroso das
normas de sequranc¢a”; “traquejo”; “malicia”;
“técnica”; “saber”’; ‘“destreza”; “jeito”;
“coordenacgdo motora”; “ calma”;

“auto-controle”.

”,

agilidade”;

A tarefa é repleta de constrangimentos
severos. A atividade exige habilidades de dificil
aquisicdo por profissionais especializados. Sao
treinados, habilitados e testados em exames
especificos antes de assumir o cargo, inclusive
em exames médicos mais detalhados que os de
rotina.

No caso especifico, observou-se a execugao
da atividade fora da conhecida cabine de
controle. Inicialmente, o trabalho em pé, com
joystik nas maos, poderia sugerir desconforto e
sobrecarga para os operadores. Ndo é o que foi
revelado pelos resultados de pesquisa. Como
ja bem conhecido da ergonomia, aquilo que
é “ergondmico” depende do trabalhador, da
tarefa e, principalmente, da atividade realizada,
consideradas as suas condicdes, especificidades,
caracteristicas e contexto de execug¢dao. Sob
este enfoque ergonémico, ndo hd cabine mais
ergonOmica, mais segura; ou poltrona mais

ergondmica e mais segura, para os operadores de
ponte da situacdo investigada, do que a cabine e a
poltrona que ndo existem. O mesmo foi verificado
no tocante a seguranca do trabalho.

“Poder andar com o comando na méo
pra onde quiser... facilita tudo aqui. Eu tenho
mais firmeza assim, meio que... assim... a
gente fica até mais concentrado e mais livre
pra ver o que precisa. Fica mais fdcil, so isso.
Ndo dad erro porque eu posso ajeitar antes”
(operador de ponte rolante).

Autonomia: mover-se livremente enquanto
executa a atividade de controle cognitivo da
situagdo, viabiliza a intencionalidade motora e
fortalece o Umwelt (Merleau-Ponty, 1960/2006,
p. 276-323), enquanto espaco vivido emergente
do movimento (Thompson, 2005), necessarios a
seguranca da atividade. Favorece as demandas
sensorio-motoras para controle daag¢do/ situacdo,
percepcdo e antecipagao de riscos; bem como
para acdo segura, confortavel e eficaz. Permite o
sentido do equilibrio (Berthoz, 1997), a exploracado
visual, espacial, cinestésica e sensério-motora do
ambiente de trabalho, em seu acoplamento com
o corpo mével em atividade. Ou seja, a autonomia
para uma atividade de exploracdo sensdrio-
motora do ambiente de trabalho, com uma
finalidade (teleologia), conforme apontado em
estudos, e confirmado aqui, favorece os aspectos
cognitivos necessdrios para o controle cognitivo
da situacao e a gestao dos riscos.

Os resultados apontam o que os estudos
de Berthoz (1997), e diversos outros, ja haviam
descrito: no controle da acdo e situacdo, a acao
tem suas coordenadas cognitivas, sua parte
reflexiva, afetadas pela exploracdo motora do
ambiente, e pelo sentido do movimento, ou seja,
pela cinestesia do agente, que se move no espago
enquanto age (Tabela—1). O autor falatambém de
uma relacdo entre controle da postura e controle
do movimento, pautados pelas referéncias do tipo
orientacdo espacial e estabilidade, pelo esquema
corporal, e pelos movimentos de cabeca, tronco
e membros interligados por redes neurais de
controle da postura.
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Tabela 1: Alguns aspectos motores dos modos operatdrios observados e fenOmenos cognitivos

correlatos na acdo de controle da agdo / situacdo

Aspectos motores dos modos operatorios”

Fendmenos cognitivos correlatos e agao verificada

e Aproximar-se da carga

e Afastar-se da panela

e Caminhar no sentido da panela enquanto
ela se desloca

e Abrir os bragos

e Girar e curvar cabega e pesco¢o no

momento de virar a panela, “espelhando”

0 seu movimento

Erguer os ombros

Curvar os ombros

Girar o tronco

Levantar brevemente um dos pés

Bater com a ponta de um dos pés no chao

Agachar

Dobrar o quadril

Avaliar visualmente o peso e aspecto geral

da carga*

e Avaliar visualmente espago disponivel
antes de mover a carga*

e Avaliar visualmente aspecto geral do
equipamento como um todo*

e Observar peso e centro de gravidade da
carga

e Sinalizar com bragos para o ajudante

e Falar com alguém ao redor.

e Antecipac¢do da situacdo (“feed-forward
control”)

e Ajuste perfeito da posi¢cao da panela

e Alteragdes precisas na velocidade da

ponte

Controle fino do equilibrio da carga

Percepcdo sensorial (visual, auditiva,

etc.) do estado de cabos, ganchos,

cabos auxiliares, fiagao, botoeira, travas,
comandos, etc., com nitidez

e Percepcao sensorial acurada de
vazamentos e trepidagdes

e Percepcdo sensorial fina de peso,
equilibrio e condi¢Ges cinéticas da carga

e Percepcao visual segura das angulagdes
nos momentos de virada da panela

e QOrientagao espago-temporal mais
refinada nos momentos criticos”

e \Variar as “visadas” ou perfis do objeto,
e do local, pelo movimento, de modo a
construir uma visao global da situacao

e Ante oscila¢cOes da carga no inicio
da subida, regula¢do delicada do
balanceamento

e Controle seguro do fluxo de metal liquido
a ser vertido da panela para o lingote

e Controle fino do enchimento do lingote,
pela regulagem da espessura da pelicula
de liquido que vai se elevando com a
caida do material.

* . . . .
Guiados por intencionalidade motora em seu Umwelt
# Exploragdo sensério-motora do ambiente (incluindo a

*Momento exato de variar posi¢do do objeto, velocidade, etc., no

exploracdo visual ativa, associada a movimentos de cabeca €spago disponivel, no tempo adequado.

e olhos).

Aquestdodo equilibrio é essencial naatividade
de trabalho do operador de ponte rolante. Tanto o
equilibrio da panela quanto o equilibrio de todos
0s movimentos no transporte do material. Verifica-
se que a necessaria manutencdo deste equilibrio,
para a execucdo da atividade com seguranca, é o
reflexo da correlacdo entre o equilibrio postural e
cinestésico. Os movimentos de tronco e cabega,
verificados exatamente nas situagdes que sugerem
uma possivel perda de equilibrio, impressionam
muito o observador por comprovar empiricamente
aquestdo ja apontada em diferentes estudos, sobre
a relacdo entre a dindmica corporal e o controle
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da acdo / situacdo. Observa-se, também, que os
modos operatdrios estdo relativamente livres
para uma variabilidade cinestésica necessaria para
a segurancga das instala¢gdes. Ou seja, os modos
operatdrios se adaptam as demandas da situacao,
sem constrangimentos motores (do movimento)
significativos, em sintonia com a pertenca a um
dado Umwelt de atuacdo, e a intencionalidade
motora, envolvidas em cada momento, na
realizacdo dos procedimentos com seguranca.
Verifica-se principalmente a exploragao visual ativa
do ambiente. Alguns comportamentos observados
sdo dotados de intencionalidade motora, embora,
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conforme Smith (1999), nem todo ato intencional
seja consciente.

Por exemplo, observa-se a intencionalidade
motora nos atos correspondentes as verbalizacdes
do tipo:

“caminhar até o...”;

“virar para olhar o...”;
“abaixar para vero..”;
“olhar para cima para...”;
“olhar para baixo para..”;
“olhar para o lado para...”;
“chamar fulano para...”;
“perguntar sobre...”;
“sinalizar para...”.

E observa-se, também, um fundamento,
no contexto especifico de cada situacdo, num
momento preciso, para a execu¢ao de atos
corporais aparentemente sem sentido, tais como:
levantar perna; levantar brago; curvar cabeca;
dobrar joelho; mexer ombros; dobrar o quadril;
agachar. O fato interessante a ser notado é que
0s componentes cognitivos mais sofisticados da
acao encontram-se sustentados pela sensorio-
motricidade e cinestesia, no sentido ja discutido. Ou
seja, o conjunto de todos esses comportamentos
corporais motores observados, intencionais ou
nao, conscientes ou nado, constitui um background
da acdo eficaz e segura, de gestdao dos riscos e
“controle cognitivo da situacdo” (Amalberti, 2004,
p. 293), pautada por:

e  Antecipagao
e  Prevencgao
e  Recuperagao

e  Controle (incluindo equilibrio,
velocidade, etc.)

e  Regulacdo

e \Verificacdo/teste de hipoteses (no

sentido dado por Schén (1998/2000), em

situacgdes praticas para solucdo de problemas)
e  Estipulacdo

e  Simulacdo

e  Compreensao

e  Comunicagao

e  Elaboracdo de estratégias

A percepcdo da situacdo como um todo,
incluindo a percepcdo dos riscos, também é
favorecida pela mobilidade, cinestesia e pela
exploracdo sensdrio-motora ativa do ambiente.
A atencdo voluntdria, também importante para a
antecipagdo das situagdes de risco, é fortemente
ativada pelo comportamento ativo do agente de
mover-se e observar o local mediante uma livre
iniciativa, ecertaautonomia, semconstrangimentos
significativos aos movimentos; sem restricdes as
mudangas posturais e demais variagdes nos modos
operatorios.

A autoconfrontagdo, de vdrios trechos
de verbalizacbes, com as situacdes concretas
vivenciadas, aponta a relacdo entre atividade
motora, percepc¢ao e gestdao dos riscos, conforme
exemplificado na Tabela 2. As expressbes que
surgem com maior frequéncia, nas explicacdes
sobre diferentes situagdes, e as falas mais
comuns encontradas nas verbalizacbes em
autoconfrontacdo, foram sintetizadas nas colunas
1 e 2 da Tabela 2.

A relacdo entre as duas colunas da Tabela 2
consiste em que: o conjunto integral dos dados
da coluna 1 possui um carater de determinante
sobre o conjunto integral dos dados da coluna 2,
conforme abordagem de Pachoud (1999). Ou seja,
também de acordo com Thompson (2005), ao ter
autonomia sensoriomotora, a percep¢dao destes
operadores de ponte rolante, no caso da gestao dos
riscos (Amalberti, 2004), aprimora-se, e o controle
cognitivo da situacdo dinamica (Hoc, 2004) torna-
se mais afinado.

Tabela 2: Movimento, percep¢ao do risco e antecipagao

Verbalizagao sobre o comportamento sensério-motor

Efeitos sobre a a¢do”

Gupo 1": [“Eu tive que..., eu precisei..., ai eu
peguei e fiz o sequinte...”]

”», u

Grupo 2": [“caminhar até o...”; “virar para
”; “olhar

". “abaixar para ver o...”;

olharo..”;
”. “olhar para baixo para..”;

para cima para...”;
“olhar para o lado para...”; “chamar fulano
. “sinalizar para...”

. “perguntar sobre...”;

para...”;
“buscar...”; “procurar...”; “checar...”]

“Eu vi antes que...”

“Consegui impedir... evitar... porque sendo teria
acontecido...”

“Ainda bem que eu fui e olhei... peguei... fiz...
mudei... antes que...”

“Eu senti que tinha de... sendo... entdo eu fiz...”
“Se eu ndo fizesse... teria sido pior... porque...”

*Algumas expressoes do grupo 2 sdo decorrentes das
demandas expressas no grupo 1

* Baseados na percep¢do ativamente orientada
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As verbaliza¢cGes confirmam a tese da relagcao
entre a eficiéncia da acdo na gestdo dos riscos e no
controle cognitivo da situagdo (Amalberti, 2004) e
a atividade ativa, voluntaria, com autonomia, por
parte dos operadores, de explorar o ambiente,
caminhando, movimentando-se, observando,
etc. Isso, conforme ja explicado, ativa os sistemas
e estruturas associados a atencdo voluntaria,
percepcao dos riscos e demais componentes
cognitivos anteriormente explicados (antecipacao;
recuperacdo; controle; regulacdo e etc.). A parte
da atividade que envolve virar o material liquido
dentro dos recipientes (lingote) eleva bastante a
carga cognitiva, pois existe a necessidade de que
o operador determine e acompanhe a velocidade
com que o liquido cai no lingote, pela variacdo do
angulo da panela. O material deve ser despejado
com cuidado para que ndo ocorram oscilagoes
bruscas, e principalmente de modo que uma
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pelicula de liquido se forme e, gradualmente, va
se tornando mais espessa até que o lingote esteja
completamente cheio. Evitar que ele transborde
também exige a percepgdo acurada da situacgdo.

e  “FEu..., ndo sei explicar bem... mas eu me
sinto mais sequro olhando melhor a posi¢cGo
dela antes de fazer a descida... pra isso eu
chego mais pra perto... eu vou la...”

e “Fu sempre gosto de olhar tudo em
volta antes de comegar a subir a panela...”

e  “Fu tenho mais confianca quando vou
mais pra perto na hora que ela arranca...”

e  “Na hora de virar no lingote, nGo pode
respingar... e tem que ter no¢do, tipo assim,
que ela vai ficando mais leve... tem que
mudar o movimento quando o lingote vai
enchendo... tem que estar de olho atento em
tudo”.

6. Consideragoes finais: contribuicdes do modelo proposto

Este estudo permite apontar algumas
alternativas que, em conjunto com abordagens
mais amplas sobre o estudo dos acidentes de
trabalho, podem contribuir para a melhoria da
seguranca do trabalho.

Inicialmente, ndo se pode considerar a
sensoério-motricidade como uma parcela menos
nobre da acdo e do controle das situa¢des de
risco, se comparada com outras palavras como
conhecimento, planificagdo ou tomada de
decisdo. Em sintonia com resultados de pesquisas
sobre a relacdo entre estes termos e a sensorio-
motricidade, publicadas em todo o mundo,
hoje, sabe-se que o conhecimento, a atividade
reflexiva, a planificacdo da acdo ou as tomadas de
decisdo ndo sdo fendmenos puramente mentais,
mas de uma forma ou de outra relacionados aos
fendmenos sensoriais e motores do corpo em
acao.

Para os sistemas que envolvam a relagao
homem-maquina, o modelo apresentado neste
artigo permite propor que as intervencgdes,
mesmo as ergonOmicas, busquem ndo limitar as
possibilidades de exploracdo sensdrio-motora
ativa do ambiente por parte do operador.
Geralmente, costuma-se, desde o projeto desses
sistemas, otimizar os elementos mais abstratos
da interagdo, o que muitas vezes leva a uma
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negligéncia para com as questdes sensoriais e
motoras do homem em atividade nos sistemas
de interagdo com a maquina. Por exemplo, em
industrias de processo continuo, sabe-se que os
controladores de processo devem ter op¢les de,
pelo dominio sensorial, acompanhar o estado
do processo por indicadores perceptivos nao
verificados na maquina (cor, aspecto fisico,
aparéncia, etc., de um material, rejeito ou insumo
do processo, como poeira, fumaga, etc.). Isso
implicaemsalasdecontrolecomamplavisibilidade
do ambiente externo, e outras demandas que
satisfacam as necessidades sensoriais e motoras
da atividade cognitiva, como a liberdade e a
autonomia para que o operador possa se levantar
da cadeira e andar pela sala, observando a planta
por diferentes angulos, fazendo uma exploragao
visual, intencional e ativa, do ambiente externo a
sala de controle.

Da mesma forma, ndao se deve restringir as
possibilidades de regulacdo e de variacdo dos
modos operatdrios, com livre autonomia, por
parte dos trabalhadores, ainda que a atividade
seja essencialmente cognitiva. Isso vale para os
aspectos aparentemente simples, desde variar
postura ou movimentos de membros, cabega,
tronco, etc., até as possibilidades de comunicagao
e de busca por informacbes fora do posto de
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trabalho. Fixar e imobilizar nem sempre sao
boas alternativas para seguranca e controle das
situacOes, conforme anteriormente demonstrado.

Um outro aspecto que a presente abordagem
permite indicar é a necessidade de favorecer
a autonomia sensoriomotora nos dispositivos
e sistemas de trabalho, incluindo os sistemas
homem-maquina. Insistir numa transmissdo de
informacdo desvinculada do sentido motor, e
sensorial, construido na experiéncia (Thompson,
2005) do operador-agente, pode ndo gerar
nenhuma alteracdo na acdo (quando necessaria),
e desencadear em perda de controle da situacgdo.
A concessao de autonomia sensoriomotora para a
atividade ativa de exploragcdao do ambiente, numa
circunvisdo ou visdo de conjunto - “Umsicht”, ou
“Transparency” (Varela, 1999 p. 298, 4¢ paragrafo;
Heidegger, 1926/2005, p. 232, sobre circunvisdo),
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