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RESUMO
O objectivo do estudo foi investigar os efeitos de estruturas de
prática com diferentes níveis de liberdade de escolha na apren-
dizagem de habilidades motoras. Realizou-se um experimento
constituído de duas fases: estabilização e adaptação. Na fase de
estabilização, as 120 crianças participantes foram distribuídas
em seis grupos formados pela associação entre as estruturas de
prática constante e constante-aleatória e diferentes tipos de
liberdade de escolha - da sequencia ou de alguns componentes
para formar uma sequência. Na fase de adaptação, os aprendi-
zes foram testados em sua capacidade de se adaptar a uma
modificação perceptivo-efetora da tarefa. O grupo que realizou
a prática constante com liberdade na escolha de alguns compo-
nentes para formar a sequência foi mais preciso com relação ao
erro absoluto do que os demais grupos, um dos mais precisos
com relação ao erro constante e esteve entre os grupos mais
consistentes (erro variável) na fase de adaptação. Esses resulta-
dos indicam que a estrutura de prática constante com liberdade
na escolha dos componentes permitiu melhor adaptação à nova
tarefa.

Palavras-chave: Estrutura de prática, liberdade de escolha,
aprendizagem motora, processo adaptativo

ABSTRACT
Practice schedule and freedom of choice in motor skill learning 

The purpose of this study was to investigate the effects of practice
schedules with different levels of freedom of choice on learning of motor
skills. One experiment was carried out, consisting of two phases: stabi-
lization and adaptation. In the stabilization phase 120 children were
assigned into six groups formed by the association between constant
and constant-random practice schedules and different kinds of freedom
of choice - of the sequence or of some components to form a sequence.
In the adaptation phase, the learners were tested on their capacity to
adapt to a perceptual-motor task modification. The group that per-
formed in a constant practice schedule with freedom in choice of some
components was more accurate than the other groups regarding
absolute error, it was one of the most accurate regarding constant error,
and it was among the most consistent groups (variable error) in the
adaptation phase. These results indicate that constant practice schedule
with freedom in choice of components to form the sequence allowed bet-
ter adaptation to the new task.

Key-words: Practice schedule, freedom of choice, motor learning,
adaptive process
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INTRODUÇÃO
Entendendo os seres humanos como sistemas com-
plexos adaptativos e, por conseguinte, a sua aprendi-
zagem de habilidades motoras como um processo
que envolve aumento de complexidade, Choshi(5) e
Tani(23, 25, 28, 29) têm proposto um modelo de não-
equilíbrio de aprendizagem motora denominado
Processo Adaptativo. Nesse modelo a aprendizagem
de habilidades motoras é compreendida por duas
fases: estabilização e adaptação. A fase de estabiliza-
ção é aquela em que ocorre a busca por estabilidade
funcional, na qual respostas inconsistentes ou erra-
das são gradualmente reduzidas por meio do feedback
negativo até alcançar respostas consistentes e correc-
tas, resultando na padronização espaço-temporal da
habilidade. Quando isso acontece, infere-se que a
estrutura da habilidade foi formada. Na fase de adap-
tação a estabilidade é desafiada por novas situações
ou tarefas motoras. Essa fase se constitui pela modi-
ficação e reorganização da estrutura adquirida(29, 30).
Em cada fase da vida a aprendizagem de habilidades
motoras pode ocorrer em diferentes ambientes, sob
condições diversas e em tempos distintos, mas ela se
dá por meio de um mesmo factor: a prática.
Considerando que o movimento humano compreen-
de não apenas um comportamento observável e
mensurável, mas o produto final de um processo
complexo que envolve a participação de vários meca-
nismos no sistema nervoso central(27), a prática pode
ser entendida como um processo de exploração das
várias possibilidades de solução de um problema
motor, envolvendo, a cada tentativa, um esforço
consciente de organização, execução, avaliação e
modificação de acções motoras(27).
Por ser então um factor essencial para a aprendiza-
gem motora, muitos estudos têm sido realizados no
intuito de compreender seus efeitos. Esses estudos
têm manipulado as estruturas de prática constante,
variada e suas combinações(1, 6, 7, 8, 9, 10, 11, 24, 30) e
grande parte das evidências tem apontado para a
aprendizagem de habilidades motoras via a combina-
ção das práticas constante e aleatória. A explicação
atribuída a tais evidências remete-se à prática cons-
tante possibilitar a formação do padrão de interacção
entre os componentes do sistema, ou seja, a forma-

ção da estrutura da habilidade motora e, a prática
aleatória, com a introdução de variação nos compo-
nentes, possibilitar sua diversificação(6,13).
Apesar disso, um aspecto que chama a atenção é que
em todos esses trabalhos a prática foi totalmente
determinada pelo pesquisador. Essa característica
incita indagações no que diz respeito ao efeito da
estruturação da prática que inclui alguma liberdade
de escolha do aprendiz na aprendizagem de habilida-
des motoras, visto que esta variável tem sido um
tema recorrente na literatura. 
Vários estudos têm evidenciado efeitos positivos na
aquisição de habilidades motoras quando é fornecido
ao aprendiz algum tipo de liberdade de escolha sobre
a sua prática(2, 3, 4, 16, 17, 23, 31, 33, 34, 35), mas dentre
esses estudos apenas dois foram realizados sob um
modelo de não-equilíbrio de aprendizagem motora(2,

23) e não focalizaram os efeitos da estrutura de práti-
ca. Diante disso, o objectivo da presente pesquisa foi
investigar os efeitos de diferentes estruturas de prá-
tica com liberdade de escolha na aprendizagem de
habilidades motoras.

MÉTODO
Participaram desse experimento 120 crianças volun-
tárias de ambos os sexos, com média de idade de
10,8 (±1) anos, sem experiência prévia na tarefa uti-
lizada. A participação no experimento foi condicio-
nada ao consentimento livre e esclarecido assinado
pelo responsável pela criança. O presente estudo foi
aprovado pelo Comitê de Ética em Pesquisa da
Escola de Educação Física e Esporte da Universidade
de São Paulo (protocolo n°2006/17).
Foi utilizado o aparelho de timing coincidente em
tarefas complexas(12) que consiste de uma canaleta
com 90 LEDs (light-emitting diodes), uma mesa de
resposta, sensores metálicos, um dispositivo com
cinco LEDs para fornecimento de feedback e um com-
putador. A canaleta tem 200 centímetros de compri-
mento, 10 de largura e 10 de altura. O primeiro LED
funciona como sinal de alerta. Após o acendimento
desse LED, os próximos acendem e apagam sucessi-
vamente simulando movimento. A mesa de resposta
é de madeira, com 70 centímetros de comprimento,
90 de largura e seis de altura. Sobre a mesa foram
dispostos seis sensores rectangulares medindo cinco
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centímetros de largura e 15 de comprimento (Figura
1). O dispositivo para fornecimento de feedback é
composto de uma placa contendo cinco LEDs alinha-
dos e, sobre cada um deles, da esquerda para a direi-
ta, as denominações: “muito antes”, “antes”,
“certo”, “depois”, “muito depois”. O dispositivo exi-
bia “certo” quando a diferença entre o toque no sen-
sor alvo e o acendimento do último LED da canaleta
era menor ou igual a 30 ms (em módulo). As demais
mensagens correspondiam a acréscimos/decréscimos
de 30 ms em relação ao “certo”.

Figura 1. Esquema da disposição dos sensores na mesa de resposta 
do aparelho de timing coincidente em tarefas complexas.

A tarefa consistiu em tocar cinco sensores em uma
sequência que variou de acordo com o grupo experi-
mental, de forma que o último toque coincidisse
com o acendimento do último LED (LED alvo).
Além dos cinco sensores a serem tocados havia um
sensor que correspondia à posição inicial da mão do
participante. 
O experimento foi realizado em duas fases: estabili-
zação e adaptação. Na fase de estabilização a prática
foi conduzida até a obtenção de um desempenho cri-
tério – três tentativas consecutivas na faixa conside-
rada como “certo” – mais 36 tentativas de acordo
com a situação experimental de cada grupo, todas
com a mesma velocidade do estímulo visual (142,2
cm/s) e com conhecimento de resultados. A utiliza-

ção de um critério de desempenho foi adoptada para
assegurar que os aprendizes atingissem um mesmo
nível de desempenho nessa primeira fase do experi-
mento, amenizando as diferenças individuais, além
de servir como controle de possíveis experiências
anteriores com tarefas similares. 
Os participantes foram distribuídos em seis grupos
experimentais: a) Co – prática constante – uma
sequência determinada pelo experimentador (1-2-4-
3-5) até o critério, mais 36 tentativas utilizando a
mesma sequência; b) Co-Al – prática constante
seguida de variada aleatória – uma sequência deter-
minada pelo experimentador até o critério (1-2-4-3-
5), mais 36 tentativas utilizando as três sequências
(1-2-4-3-5, 1-3-2-4-5 e 1-4-2-3-5) determinadas alea-
toriamente pelo experimentador; c) Co(S) – prática
constante com liberdade na escolha da sequência –
uma sequência escolhida pelo aprendiz, dentre três
apresentadas (1-2-4-3-5, 1-3-2-4-5 ou 1-4-2-3-5), até
o critério, mais 36 tentativas utilizando a mesma
sequência escolhida; d) Co(S)-L(S) – prática cons-
tante com liberdade na escolha da sequência seguida
de liberdade na escolha da(s) sequência(s) – uma
sequência escolhida pelo aprendiz, dentre três apre-
sentadas (1-2-4-3-5, 1-3-2-4-5 ou 1-4-2-3-5), até o
critério, mais 36 tentativas com liberdade de escolha
entre as três sequências apresentadas (1-2-4-3-5, 1-
3-2-4-5 e 1-4-2-3-5); e) Co(C) – prática constante
com liberdade na escolha dos componentes para for-
mar uma sequência – uma sequência formada pelo
aprendiz, com liberdade na escolha dos componentes
intermediários, uma vez que o primeiro e o último
toque foram estabelecidos (1 e 5), até o critério,
mais 36 tentativas utilizando a mesma sequência
formada; f) Co(C)-L(C) – prática constante com
liberdade na escolha dos componentes para formar
uma sequência seguida de liberdade na escolha dos
componentes para formar uma ou mais sequências –
uma sequência formada pelo aprendiz, pela liberdade
de escolha dos componentes intermediários, uma
vez que o primeiro e o último toque foram estabele-
cidos (1 e 5), até o critério, mais 36 tentativas com a
mesma liberdade de escolha, mas agora podendo
variar a cada tentativa. O Quadro 1 ilustra os grupos
experimentais na fase de estabilização.
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Na fase de adaptação foram executadas 36 tentativas
em uma mesma situação para todos os grupos, sem
conhecimento de resultados. Além da redução na
velocidade do estímulo visual (104,9 cm/s) foi soli-
citada a realização de uma nova sequência (1-5-2-3-
4), envolvendo a modificação do sensor alvo. Essa
modificação teve como objectivo garantir que a
sequência fosse nova para todos os grupos. 
Para verificar a compreensão da tarefa por parte da
criança, era permitido que ela executasse sequências
de toques até três vezes. No caso dos grupos com
liberdade de escolha, após essa experimentação, a
criança fazia a escolha da sequência a ser utilizada.
Cada tentativa só era iniciada com o contacto da
mão do participante no sensor inicial. Ao término da
fase de estabilização, a criança era informada que
teria que realizar uma sequência diferente das prati-
cadas, era apresentada a nova sequência (1-5-2-3-4)
e permitido que ela tocasse nos respectivos sensores,
sem o estímulo visual. Logo que era informada de
que nessa fase não iria mais receber feedback, a fase
de adaptação era iniciada.
Os resultados foram analisados com relação a medi-
das que reflectem o desempenho no alcance da meta
da tarefa (timing coincidente), por meio dos erros
absoluto, variável e constante. Além das medidas
relativas ao timing coincidente, foram utilizadas
duas medidas complementares referentes ao padrão
de movimento: erro de execução (estrutura macros-
cópica) e tempo total de movimento (estrutura
microscópica) com relação à sua magnitude e varia-
bilidade.

Os dados foram organizados em blocos de nove ten-
tativas. Foram analisados o último bloco da fase de
estabilização e todos os blocos da fase de adaptação.
O último bloco de tentativas da fase de estabilização
foi considerado como referência do desempenho dos
grupos antes da introdução da modificação na tarefa
(fase de adaptação). Primeiramente, os extremos
foram substituídos pela mediana do seu grupo com
o seu valor incluído e, posteriormente, foi calculada
uma nova mediana. Apenas um extremo por sujeito
foi substituído a fim de que a modificação dos dados
não fosse superior a cinco por cento em cada bloco
de tentativas.
Para a realização da análise inferencial foram testa-
dos os pressupostos para utilização da análise para-
métrica, já que a natureza da variável dependente era
intervalar. A independência das observações foi
garantida e o pressuposto da normalidade foi assu-
mido, visto a ANOVA ser um teste paramétrico
robusto capaz de sobrepujar esse pressuposto quan-
do o número de participantes por grupo é superior a
quinze(15). Em seguida, foi testado o pressuposto da
homogeneidade de variância e o teste de Levene
indicou que as amostras não tinham homogeneida-
de. Contudo, as variâncias amostrais podem diferir
como resultado da amostragem e o teste F não é
invalidado por diferenças moderadas entre as variân-
cias amostrais(19, 21). Conforme Vincent(32), como
regra geral, a maior variância de um grupo não deve
ser mais do que duas vezes a do grupo menor.
Então, as variâncias de cada grupo foram calculadas
e os resultados indicaram que as variâncias quase
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Quadro 1. Características dos seis grupos experimentais na fase de estabilização.

GRUPOS SEQUÊNCIA

Até o critério Após o critério

Determinada Escolhida Formada Determinada Escolhida Formada
Co constante constante

Co-Al constante aleatória

Co(S) constante constante

Co(S)-L(S) constante liberdade para variar

Co(C) constante constante

Co(C)-L(C) constante liberdade para variar
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sempre foram superiores a duas vezes as das meno-
res, de forma que esse pressuposto não foi atendido.
Assim, foram utilizados testes não-paramétricos de
Friedman para cada grupo, a fim de verificar as dife-
renças entre os blocos de tentativas e o teste de
Kruskal-Wallis em cada bloco para verificar se havia
diferenças entre os grupos. Posteriormente, foram
realizados testes de post hoc sugeridos por Siegel e
Castellan(22) a fim de localizar as diferenças encon-
tradas tanto entre os blocos de tentativas (p ajustado
<0,000556) como entre os grupos (p ajustado
<0,000238).

RESULTADOS
Os resultados das medidas de desempenho relacio-
nadas ao alcance da meta da tarefa – erros absoluto,
variável e constante – são ilustrados na Figura 2.
Na análise entre grupos para a medida de erro abso-
luto, o teste Kruskal-Wallis encontrou diferenças no
último bloco de tentativas da fase de estabilização
[χ2(n=119, gl=5)=25,90, p=0,0001], no primeiro
[χ2(n=118, gl=5)=17,55, p=0,0036], no segundo
[χ2(n=118, gl=5)=15,27, p=0,0092] e no terceiro
[χ2(n=120, gl=5)=16,68, p=0,0051] bloco da fase

de adaptação. O post hoc associado à análise descriti-
va apontou que o grupo Co(C) foi mais preciso do
que os grupos Co-Al e Co(S)-L(S) no último bloco
de tentativas da fase de estabilização e no primeiro
bloco da fase de adaptação; no segundo bloco de ten-
tativas da fase de adaptação foi mais preciso do que
todos os outros grupos; e no terceiro bloco foi mais
preciso do que os grupos Co, Co-Al, Co(S)-L(S) e
Co(C)-L(C).
Na comparação entre blocos o teste de Friedman
encontrou diferença em todos os grupos: Co
[χ2(n=19, gl=4)=34,82105, p<0,01]; Co-Al
[χ2(n=19, gl=4)=20,12632, p<0,01]; Co(S) [χ2

(n=20, gl=4)=33,16000, p<0,01]; Co(S)-L(S)
[χ2(n=20, gl=4)=50,20000, p<0,01]; Co(C)
[χ2(n=20, gl=4)=31,20000, p<0,01] e Co(C)-L(C)
[χ2(n=18, gl=4)=36,48889, p<0,01]. O post hoc
localizou a diferença para todos os grupos, com
exceção do Co-Al, entre o último bloco de tentativas
da fase de estabilização e o primeiro bloco da fase de
adaptação. Assim, concernente ao erro absoluto, em
todos esses grupos que tiveram diferenças entre o
último bloco de tentativas da fase de estabilização e
o primeiro bloco da fase de adaptação, a mudança na
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Figura 2. Medianas dos erros absoluto, variável e constante (ms), no último bloco de tentativas da fase de estabilização (Efim) e nos quatro 
blocos da fase de adaptação (A1, A2, A3 e A4), dos seis grupos experimentais [Co, Co-Al, Co(S), Co(S)-L(S), Co(C) e Co(C)-L(C)].
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tarefa provocou piora no desempenho em termos de
precisão. O fato do grupo Co-Al não ter apresentado
diferenças entre esses blocos de tentativas pode ser
explicado pelo erro absoluto desse grupo, no último
bloco da fase estabilização, ter se apresentado supe-
rior ao dos demais grupos.
No tocante ao erro variável, o teste Kruskal-Wallis
encontrou diferença no último bloco de tentativas da
fase de estabilização [χ2(n=119, gl=5)=22,34,
p=0,0005] e o post hoc associado à análise descritiva
apontou que os grupos Co, Co(C) e Co(C)-L(C)
foram mais consistentes do que os grupos Co-Al e
Co(S)-L(S). Na fase de adaptação não foram encon-
tradas diferenças entre os grupos. 
Com relação às comparações intra-grupo, o teste de
Friedman indicou diferença entre os blocos nos gru-
pos Co(S)-L(S) [χ2(n=20, gl=4)=20,48000,
p<0,00040] e Co(C) [χ2(n=20, gl=4)=16,48000,
p<0,00244]. O post hoc associado à análise descritiva
mostrou que na fase de adaptação, os grupos Co(S)-
L(S) e Co(C) aumentaram a sua consistência do pri-
meiro para o último bloco de tentativas dessa fase.
Referente ao erro constante, o teste Kruskal-Wallis
encontrou diferença no último bloco de tentativas da
fase de estabilização [χ2(n=120, gl=5)=21,69,
p=0,0006] e no primeiro bloco de tentativas da fase
de adaptação [χ2(n=120, gl=5)=12,21, p=0,0319].
O post hoc associado à análise descritiva apontou que
o grupo Co esteve mais próximo ao acerto do que os
demais grupos no último bloco de tentativas da fase
de estabilização e, o grupo Co(S) adiantou menos do
que os grupos Co-Al, Co(S)-L(S), Co(C) e Co(C)-
L(C) no primeiro bloco de tentativas da fase de
adaptação.
O teste de Friedman mostrou que todos os grupos
apresentaram diferenças entre os blocos de tentati-
vas: Co [χ2(n=20, gl=4)=22,24000, p<0,00018],
Co-Al [χ2(n=20, gl=4)=39,32000, p<0,00000],
Co(S) [χ2(n=20, gl=4)=31,24000, p<0,00000],
Co(S)-L(S) [χ2(n=20, gl=4)=42,56000,
p<0,00000], Co(C) [χ2(n=20, gl=4)=27,32000,
p<0,00002] e Co(C)-L(C) [χ2(n=20,
gl=4)=11,48000, p<0,02167]. O post hoc apontou
que todos os grupos foram diferentes do último
bloco de tentativas da fase de estabilização para o
primeiro bloco da fase de adaptação. Assim, concer-
nente ao erro constante, a modificação na tarefa pro-

vocou mudança na direcção do desempenho, mais
especificamente, a análise descritiva aponta que
todos os grupos passaram a adiantar ou adiantaram
mais a sua resposta no primeiro bloco de tentativas
da fase de adaptação.
Os resultados relativos às medidas do padrão de
movimento (erro de execução e tempo de movimen-
to) são ilustrados nas figuras 3 e 4.
Com relação à medida de erro de execução, que
mostra quantas tentativas no bloco de nove foram
executadas de forma incompleta ou na sequência
incorrecta, o teste Kruskal-Wallis encontrou diferen-
ça entre os grupos apenas no último bloco de tenta-
tivas da fase de estabilização [χ2(n=120,
gl=5)=33,29, p = 0,0000]. O post hoc associado à
análise descritiva indicou que os grupos Co(C),
Co(C)-L(C) e Co(S)-L(S) tiveram menos erros de
execução do que o grupo Co-Al no último bloco de
tentativas da fase de estabilização.
Por sua vez, o teste de Friedman indicou que o
grupo Co-Al apresentou diferenças entre os blocos
de tentativas [χ2(n=20, gl=4)=27,00, p<0,00002].
O post hoc associado à análise descritiva apontou
uma redução dos erros de execução do último bloco
de tentativas da fase de estabilização para o terceiro
bloco da fase de adaptação.
A medida de tempo total de movimento se refere ao
tempo gasto entre o início do movimento e o toque
no último sensor. Ela foi calculada em termos de
magnitude e variabilidade.
No que diz respeito à magnitude, na análise entre
grupos, o teste Kruskal-Wallis encontrou diferença
apenas no último bloco de tentativas da fase de esta-
bilização [χ2(n=120, gl=5)=20,25, p<0,0011]. O
post hoc associado à análise descritiva indicou que o
tempo total de movimento do grupo Co-Al foi mais
alto do que os dos grupos Co(C) e Co(C)-L(C). Na
fase de adaptação, não foram encontradas diferenças
entre os grupos, indicando que eles usaram tempos
totais de movimento semelhantes.
Nas comparações intra-grupo relativas à magnitude
do tempo de movimento, o teste de Friedman indi-
cou que todos os grupos apresentaram diferenças
entre os blocos de tentativas: Co [χ2(n=20,
gl=4)=43,32, p<0,00000], Co-Al [χ2(n=20,
gl=4)=43,56, p<0,00000], Co(S) [χ2(n=20,
gl=4)=41,80, p<0,00000], Co(S)-L(S) [χ2(n=20,

Cinthya Walter, Flavio Henrique Bastos, Ulysses Okada Araujo, Jane A.O. Silva, Umberto Cesar Corrêa

4. revista (164pp):miolo  30/12/08  14:08  Page 342



Rev Port Cien Desp 8(3) 337–346 343

gl=4)=45,92, p<0,00000], Co(C) [χ2(n=20,
gl=4)=44,04, p<0,00000] e Co(C)-L(C) [χ2(n=20,
gl=4)=42,72, p<0,00000]. O post hoc associado à
análise descritiva apontou que todos os grupos apre-
sentaram tempo total de movimento maior em todos
os blocos de tentativas da fase de adaptação quando
comparados com o tempo total de movimento do
final da fase de estabilização, com excepção do grupo
Co-Al que só não apresentou aumento do fim da
fase de estabilização para o primeiro bloco da fase de
adaptação.
Relativo à variabilidade do tempo total de movimen-
to, o teste Kruskal-Wallis não encontrou diferença
entre os grupos em nenhum dos blocos de tentati-
vas, indicando que as estratégias de toques utiliza-
das foram semelhantes entre os grupos. Nas compa-
rações intragrupo, o teste de Friedman indicou que
houve diferença entre os blocos de tentativas nos
grupos Co-Al [χ2(n=20, gl =4)=23,32000,
p<0,00011], Co(S) [χ2(n=20, gl=4)=17,08000,
p<0,00187], Co(S)-L(S) [χ2(n=20,
gl=4)=18,04000, p<0,00121] e Co(C) [χ2(n=20, gl
=4)=17,12000, p<0,00183]. O post hoc associado à

análise descritiva apontou que o grupo Co-Al redu-
ziu a sua variabilidade do fim da fase de estabiliza-
ção e do começo da fase de adaptação para o último
bloco de tentativas da fase de adaptação. Por sua vez,
os grupos Co(S)-L(S) e Co(C) reduziram a sua varia-
bilidade do primeiro para o último bloco de tentati-
vas da fase de adaptação.

DISCUSSÃO
Os resultados mostraram que a prática constante
com liberdade na escolha dos componentes foi a que
proporcionou melhores resultados na adaptação a
uma nova tarefa. Isso porque o grupo submetido a
esse tipo de prática foi mais preciso com relação ao
erro absoluto que os demais grupos, um dos mais
precisos com relação ao erro constante e esteve entre
os grupos mais consistentes (erro variável) na fase
de adaptação. Além disso, foi um dos dois grupos
que reduziram a variabilidade do tempo total de
movimento do primeiro para o último bloco de ten-
tativas da fase de adaptação.
Até então, no que se refere à aquisição de habilida-
des motoras, as evidências sugeriam que primeira-
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Figura 3. Medianas do erro de execução, em número de tentativas, dos seis grupos experimentais [Co, Co-Al, Co(S), Co(S)-L(S), Co(C) e Co(C)-L(C)], 
no último bloco de tentativas da fase de estabilização (Efim) e nos quatro blocos de tentativas da fase de adaptação (A1, A2, A3 e A4).
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mente haveria necessidade da prática constante para
se formar a estrutura da habilidade e, posteriormen-
te, da prática aleatória para promover sua diversifica-
ção, possibilitando flexibilidade à habilidade, ou seja,
capacidade de adaptação(13). Entretanto, a estrutura
de prática constante (tradicionalmente caracterizada
pela repetição da informação, estabilidade, consis-
tência, ordem e precisão) além de permitir o alcance

da estabilidade num conjunto de soluções apropria-
das(27) pode possibilitar a formação de um padrão de
interação entre os componentes do sistema com fle-
xibilidade suficiente para se adaptar a novas situa-
ções(8, 13). Os resultados do presente estudo demons-
tram que a efectividade da estrutura de prática cons-
tante para a aprendizagem motora é aumentada
quando se oferece ao aprendiz liberdade na escolha
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Figura 4. Medianas do tempo total de movimento (magnitude) e da sua variabilidade (ms), no último bloco de tentativas da fase de estabilização (Efim) 
e nos quatro blocos de tentativas da fase de adaptação (A1, A2, A3 e A4) dos seis grupos experimentais [Co, Co-Al, Co(S), Co(S)-L(S), Co(C) e Co(C)-L(C)].
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da resposta motora, especificamente no que se refere
à escolha de componentes intermediários que for-
mam a sequência. Esse resultado dá suporte à hipó-
tese de que para se adquirir padrões flexíveis de
movimento que melhor se adaptam às novas situa-
ções seja preciso permitir ao aprendiz um certo grau
de liberdade na escolha das respostas durante o pro-
cesso de estabilização(23).
Uma possível explicação para esse resultado é que a
estrutura de prática constante com liberdade na
escolha dos componentes intermediários permitiu
que o aprendiz seleccionasse uma sequência mais
confortável para a sua prática – sendo o termo con-
forto entendido como uma condição em que o siste-
ma de controle opera satisfatoriamente e que essa
condição é gerada quando o sistema desfruta de
segurança e pode actuar de maneira económica(14).
Dentre as cinco sequências escolhidas pelos aprendi-
zes, duas foram mais utilizadas: 1-2-3-4-5 (nove par-
ticipantes) e 1-3-2-4-5 (oito participantes). A posi-
ção dos sensores sobre a mesa de resposta permite
notar que as sequências mais escolhidas continham
reversões mais curtas e em menor quantidade dentre
as possíveis. Nesse sentido, a referida estrutura de
prática possibilitou que o sistema adquirisse maior
disponibilidade de recursos, ou redundância no sis-
tema, do que as demais estruturas de prática com e
sem liberdade de escolha do aprendiz. Assim, os
resultados do presente estudo corroboram a literatu-
ra, uma vez que a redundância alcançada na estabili-
zação foi fundamental para a adaptação(25).
Nesse estudo os grupos foram manipulados em rela-
ção a nenhum ou a algum controle em dois aspectos:
estrutura de prática a ser realizada e resposta motora.
O grupo que melhor se adaptou teve a estrutura de
prática constante determinada pelo experimentador
durante toda fase de estabilização. Entretanto, com
relação à resposta motora, esse grupo teve o primeiro
e o último toque determinados pelo experimentador,
mas pôde formar a sequência. Dessa forma, foi ofere-
cido aos aprendizes um referencial para a resposta
motora (início e fim determinados), sem que fosse
eliminada a possibilidade de variabilidade (liberdade
para a formação da sequência). Isso fortalece a afir-
mação de que proporcionar liberdade na escolha de
alternativas encoraja os aprendizes a explorarem suas
potencialidades de movimento, pois são dadas infor-

mações sobre a macroestrutura do mesmo apenas
como referencial orientador dessa exploração(26).
Outra afirmação que também é fortalecida com esses
resultados é a de que em habilidades motoras estão
presentes regras fixas que resultam na estabilidade
macroscópica e estratégias flexíveis responsáveis pela
variabilidade microscópica(18, 20).
No que concerne à existência de um grau adequado
de liberdade de escolha do aprendiz, os resultados
desse estudo apontam que as estruturas de prática
constante com liberdade na escolha da sequência
seguida de liberdade na escolha da(s) sequência(s);
constante seguida de variada aleatória e constante
foram, nessa ordem, as que levaram a uma maior
dificuldade na adaptação à modificação da tarefa.
Assim, esses resultados corroboram os de Bastos(2) e
Tani(23) no sentido da ausência de liberdade de esco-
lha (aprendizagem totalmente dirigida) enfatizar
somente o aspecto invariável da habilidade, contri-
buindo para a formação de padrões de movimento
estereotipados, de difícil adaptação e de não ser
qualquer grau de liberdade que proporciona benefí-
cios à aprendizagem motora.
Com base nos resultados obtidos pode-se concluir
que o grupo que teve a prática constante com liber-
dade na escolha dos componentes intermediários
para formar uma sequência foi aquele que alcançou
melhores resultados na adaptação a uma nova tarefa
(com modificação perceptivo-efetora), sendo assim,
o grupo mais eficiente no processo adaptativo em
aprendizagem motora. Considerando as delimitações
da presente pesquisa e os resultados obtidos, perce-
be-se a importância de dar continuidade à investiga-
ção dessas variáveis, ou seja, de buscar mais conhe-
cimentos sobre os efeitos de diferentes estruturas de
prática com liberdade de escolha na aprendizagem
de habilidades motoras.
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