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Resumo: Com o desenvolvimento da Inteligência Artifi cial na Robótica, questões 
pragmáticas se colocam no cenário da pesquisa fi losófi ca interdisciplinar. Nessa 
perspectiva, o objetivo da presente investigação é analisar o conceito de abdução a 
partir da fenomenologia peirciana, com ênfase na robótica humanoide. Os seguintes 
problemas guiarão nossa refl exão: P1. podem robôs humanoides, com consideráveis 
graus de autonomia, realizar abdução no desempenho de movimentos que simulam 
ações humanas? P2. A dúvida genuína, iniciadora do raciocínio abdutivo, é passível 
de modelagem computacional? A partir da fenomenologia peirciana, refl etiremos sobre 
essas questões, acerca da dúvida genuína, tendo como estudo de caso a dança moderna 
de Isadora Duncan. 
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Abstract: With the development of Artifi cial Intelligence in Robotics, pragmatic 
questions arise in the context of interdisciplinary philosophical research. Accordingly, 
the objective of this investigation is to analyze the concept of abduction from a Peircean 
phenomenological perspective, with an emphasis on humanoid robotics. The following 
problems will guide our refl ection: P1. Can humanoid robots, with considerable degrees of 
autonomy, perform abduction in movements that simulate human actions? P2. Is genuine 
doubt, the initiator of abductive reasoning, amenable to computational modeling? Using 
Peircean phenomenology as a starting point, we will refl ect on these questions concerning 
genuine doubt, taking Isadora Duncan’s modern dance as a case study.
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1 Introdução 

Diante do avanço da robótica na simulação do movimento humano, 
deparamo-nos com a concretização de um antigo desejo humano de dar 
movimento e autonomia aos artefatos mecânicos por nós produzidos. 
A paulatina concretização desse desejo nos recoloca na premência 
investigativa de questões fi losófi cas sobre a natureza do movimento, 
da diferença entre movimento mecânico e não mecânico, bem como de 
processos criativos no âmbito do movimento, como é caso da dança. 
Inspiradas nas hipóteses de Peirce sobre abdução (CP 5.171; CP 5.181; CP 
5.189) e dúvida genuína (CP. 6.498; CP. 5.443),1 utilizando a metodologia 

1 Conforme Ibri, notas de conversas informais com o referido fi lósofo, Peirce denomina dúvida genuína 
aquela oriunda de uma experiência que contradita a expectativa trazida por uma teoria preditiva ou, 
mesmo, um hábito de ação, instaurando um hiato na continuidade da crença a elas associadas. O 
caráter genuíno exclui, assim, possíveis dúvidas de gênese meramente teóricas, que não teria, refl exo 
positivo no modo como se estaria inclinado a agir.
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da fenomenologia peirciana2 desenvolvida em uma perspectiva filosófico-interdisciplinar crítica. Dentre 
as várias caraterizações de abdução propostas por Peirce, cabe destacar aquela que consiste em um 
processo de formação de hipóteses, ocasionado a partir da quebra de hábitos, o que conduz agentes a 
conjecturarem sobre possíveis soluções para que consigam retornar à harmonia na qual se encontravam 
antes da quebra de hábitos. Conforme Peirce trabalhou em seu artigo “A fixação da crença”, publicado 
em 1877, hábitos estáveis estão em oposição à dúvida (CP. 5.397), a principal propulsora de processos 
abdutivos. Nessa perspectiva, abdução conta com o repertório cultural, social, histórico e ecológico.

A partir desses conceitos, investigaremos dois principais problemas que constituem o fio condutor 
da presente reflexão: P1. Podem robôs humanoides, com consideráveis graus de autonomia, realizar 
abdução no desempenho de movimentos que simulam ações humanas?; P2. A dúvida genuína, iniciadora 
do raciocínio abdutivo, é passível de modelagem computacional?

Os problemas acima elencados são analisados a partir de exemplos de robôs que simulam a 
movimentação humana, como o robô “G1”, que luta Kong Fu, dança, e está iniciando os primeiros passos 
em direção a habilidades manuais na culinária. O robô em questão foi lançado pela empresa chinesa 
Unitree, no ano de 2024, e é considerado um dos robôs mais versáteis e acessíveis economicamente no 
mercado de robôs humanoides.

Outros exemplos dizem respeito aos robôs humanoides da empresa Boston Dynamics, que vem 
se especializando em uma série de robôs, em diferentes designs, simulando a movimentação humana 
no âmbito da dança (individual e em grupo), bem como a capacidade de execução de coreografias, 
movimentação e adaptação em diferentes superfícies. Guardadas as especificidades de cada robô, o 
que eles possuem em comum é a capacidade de movimentação e adaptação ao ambiente, graças aos 
sensores com os quais são equipados, e permitem que eles consigam interagir e captar informações e 
padrões do ambiente.

Em face da possibilidade de conceber processos criativos no âmbito do movimento para além da 
movimentação humana, indagamos de que maneira poderíamos atribuir aos robôs humanoides, como os 
elencados, a capacidade de criar oriunda de uma quebra de hábito no plano físico, capaz de iniciar novos 
processos criativos no âmbito do movimento. Denominaremos processos abdutivos aqueles que envolvem 
a quebra de hábitos e criação de hipóteses sobre possibilidades de instaurar novos hábitos motores.

A dinâmica dos processos abdutivos, conforme Peirce (CP 5.171),3 diz respeito à formulação de 
hipóteses explanatórias frente a quebras de hábitos. Peirce se interessou sobre a temática em questão 
sobretudo no que diz respeito à investigação científica. A possibilidade de extrair hipóteses sobre os 
processos abdutivos, situando-as em questões relativas ao movimento, é uma conjectura nossa, e sobre a 
qual trabalharemos durante a investigação acerca das possíveis diferenças entre movimentação humana 
comparada àquela realizada por robôs humanoides.

Contrastamos os movimentos de robôs humanoides com os movimentos criativos típicos da ação 
humana. Como estudo de caso, propomos uma análise sistêmica da dança de Isadora Duncan (1877-
1927), sobretudo no que diz respeito à geração de um novo estilo revolucionário que ela representa na 
dança moderna, em contraponto a danças clássicas como o ballet.

No que diz respeito à questão do movimento, tanto nos âmbitos humano quanto robótico, propomos 
investigá-la à luz das três categorias fenomenológicas peircianas: o movimento enquanto sentimento 
(primeiridade), enquanto alteridade e experiência do aqui e agora (segundidade) e o movimento enquanto 
signo/mediação (terceiridade).

2	 O leitor que, porventura, possa se indagar a respeito das diferenças entre a fenomenologia cosmológica de Peirce com aquelas conhecidas 
na história da filosofia, como é o caso da fenomenologia de Husserl (cuja base constitui também a fenomenologia de Heiddeger), poderá se 
aprofundar com a leitura do artigo de Ibri de 2021, denominado “On the bottomless lake of firstness: conjectures on the synthetic power of 
consciousness”

3	 CP é uma sigla que faz referência aos Collected Papers. O primeiro número indica o volume da obra, e o segundo faz referência ao parágrafo. Essa 
é uma forma convencional de se referenciar aos trabalhos de Peirce que se encontram reunidos nessa obra.

https://philpapers.org/go.pl?id=IBROTB&proxyId=&u=https%253A%252F%252Fdx.doi.org%252F10.1515%252Fsem-2021-0120
https://philpapers.org/go.pl?id=IBROTB&proxyId=&u=https%253A%252F%252Fdx.doi.org%252F10.1515%252Fsem-2021-0120
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Para tanto, o trabalho em questão foi dividido em três partes. Na primeira, elencamos características 
dos robôs humanoides, indagando se eles seriam passíveis de sentir dúvida genuína durante a sua 
movimentação. Investigamos, nessa seção, o que é a dúvida genuína, proposta por Peirce, bem como 
sua relevância para se caracterizar processos abdutivos no âmbito do movimento. Também investigamos 
o que é abdução e sua possível relação com a experiência situada e incorporada, elucidada pelo conceito 
peirciano de “experiência (ou observação) colateral”.

Na segunda seção, apresentamos exemplos de robôs humanoides capazes de realizar movimentos 
específicos no âmbito da dança e da luta. Analisamos o movimento à luz das três categorias 
fenomenológicas peircianas, indagando como (e se) robôs humanoides seriam capazes de experienciar o 
movimento por essas três diferentes faces do mover-se. Na sequência, apresentamos o estudo de caso da 
dança de Isadora Dancan de forma a contrastar o movimento situado e incorporado com a movimentação 
da máquina.

Finalmente, apresentamos dilemas pragmáticos diante de novos problemas decorrentes do 
desenvolvimento da robótica humanoide. Esperamos que a reflexão filosófica interdisciplinar proposta 
seja uma espécie de semente capaz de fomentar o pensamento crítico acerca do futuro do movimento 
humano em interação com robôs humanoides.

2	 Robôs em movimento: a dúvida genuína sob interrogação

No romance Pinocchio, Collodi dá vida a um personagem artesão, Gepeto, um carpinteiro conhecido por 
sua habilidade em entalhar e dar forma a brinquedos de madeira. Em seus processos criativos, Gepeto 
deseja: “[...] fabricar um belo boneco de pau, mas um boneco extraordinário, que saiba dançar, praticar 
esgrima e dar saltos mortais” (Collodi, 2021, p. 10). Essa conhecida narrativa, que perdura atualmente, 
é um retrato lúdico do desejo humano de dar vida e movimento à matéria inanimada.

Em consonância com essa narrativa, podemos pensar naquela descrita pelo poeta romano Ovídio, no 
livro X das metamorfoses, intitulado “Pigmaleão” (Ovídio, 1983, p.189-191). Trata-se de uma narrativa 
mitológica em que Ovídio concebe a figura de Pigmaleão, um escultor que desejava desposar uma 
mulher com padrões ideais muito elevados e jamais vistos. Esse desejo o impele a esculpir, em marfim,

[...] uma figura de uma beleza que nenhuma mulher pode ter; [...] Ela era dotada 
de toda a aparência de uma donzela de verdade, que se acreditaria viva, e, se o 
pudor não impedisse, de se mover: a tal ponto se dissimula a arte com a própria arte. 
(Ovídio, 1883, p. 189, grifo próprio).

Apiedada da situação do pobre homem, a deusa do amor e da beleza, Vênus, atende os desejos de 
Pigmaleão, concedendo vida à imóvel estátua, permitindo a união entre o escultor e sua criação. 

As narrativas apresentadas ilustram o desejo humano dar vida à matéria inanimada e de conseguir 
não apenas simular a conduta humana, como superá-la, tal é o caso de Pigmaleão que vê no ato criativo 
a possibilidade de encontrar uma mulher ideal jamais vista entre humanos. 

Narrativas míticas e literárias perduram no tempo, com a diferença que algumas delas começam a se 
concretizar, como no desenvolvimento acelerado da Inteligência artificial aplicado à robótica humanoide. 
Dentre as características principais dos robôs humanoides, Favaron (2024) destaca:

1) Antropomorfismo: sua aparência e estrutura são inspiradas na forma humana, 
podendo incluir rostos, mãos com dedos e proporções similares às do corpo humano. 
2) Locomoção bípede: são projetados para andar sobre duas pernas, imitando a 
marcha humana, o que é um desafio significativo em termos de equilíbrio e controle. 
3) Manipulação: possuem braços e mãos capazes de agarrar e manipular objetos, 
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permitindo a interação com o ambiente de maneira similar à dos humanos. 4) 
Sensores: são equipados com sensores, como câmeras, microfones, sensores táteis e 
de força, que permitem a percepção do ambiente e a interação com pessoas e objetos. 
(Favaron, 2024).

Além dessas características, ressaltamos que robôs humanoides podem realizar operações que 
envolvem cálculos, auto-organização e feedback circular, com certo grau de autonomia. Nessa direção, 
Favaron (2024) enfatiza que: “Robôs humanoides incorporam algoritmos de IA para processar informação 
sensorial, controlar movimentos, tomar decisões e interagir com humanos de maneira mais natural”.

Dito de outro modo, o sonho do criador em dar movimento e autonomia à matéria inanimada, 
paulatinamente, se distancia de um mero acaso ou piedade dos deuses para se tornar um desafio de 
programação de um engenho capaz de realizar tarefas comumente atribuídas apenas ao domínio humano, 
com autonomia de criação a partir dos movimentos.

No que diz respeito aos graus de autonomia na realização do movimento, ressaltamos que um sistema 
S de processamento de informação, biológico ou artificial, será dotado de um grau de autonomia se:

(1) S possui informação antecipadora de oportunidades de escolha;
(2) S possui capacidade de escolha, independente de pressão externa (Gonzalez e Souza, 2019).

Satisfeitas as condições (1) e (2), S será tanto mais autônomo quanto menos controlado externamente 
for o seu processo de escolha. Nesse contexto, indagamos se os processos criativos, supostamente 
subjacentes aos robôs, podem caracterizar um estado que Peirce denominou “dúvida genuína”.  Mas, o 
que é a dúvida genuína?  Podem robôs humanoides, satisfazendo (1) e (2), ter dúvida genuína?

Segundo Peirce:

[…] a dúvida genuína sempre tem uma origem externa, geralmente de surpresa; e 
que é tão impossível para um homem criar em si mesmo uma dúvida genuína por um 
ato de vontade como imaginar a condição de um teorema matemático, quanto seria 
para ele causar a si mesmo uma surpresa genuína por um simples ato de vontade. (CP. 
5.443, grifo nosso).

Compreendemos que elementos vinculados à dúvida genuína, ao contrário da dúvida cartesiana, 
não se atrelam a um ato de vontade abstrata de autoindução de surpresa e desconcerto diante de um 
determinado fato. No que diz respeito à dúvida genuína, Peirce argumenta que:

Muitos e muitos filósofos parecem pensar que pegar um pedaço de papel e escrever 
“Duvido que” é duvidar, ou que é algo que podem fazer em um minuto, assim que 
decidem o que querem duvidar. Bem, acho que não; pois a dúvida genuína não 
fala em começar com a dúvida. O pragmático sabe que a dúvida é uma arte que se 
adquire com dificuldade; e suas dúvidas genuínas irão muito mais longe do que as de 
qualquer cartesiano. O que ele não duvida, sobre questões comuns da vida de todos, 
provavelmente descobrirá que nenhum homem maduro duvida. Elas fazem parte de 
nossos instintos. (CP. 6.498, grifo nosso).

Nessa passagem, Peirce indica a relação da dúvida genuína com instintos e questões vitais da 
existência, contrastando-a com a dúvida metódica cartesiana. A dúvida genuína seria um estado no 
qual há uma quebra abrupta de hábitos que impele a conjecturar hipóteses, visando sanar os incômodos 
causados pela dúvida. Esse processo foi denominado por Peirce “abdução”. Em suas palavras:

Abdução é o processo de formação de uma hipótese explanatória. É a única operação 
lógica que apresenta uma ideia nova, pois a indução nada faz além de determinar um 
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valor, e a dedução meramente desenvolve consequências necessárias de uma hipótese 
pura [...] a abdução simplesmente sugere que algo pode ser o caso. (CP 5.171).

Peirce argumenta que a abdução tem início a partir da percepção de quebras de regularidades (ou 
hábitos estáveis), responsável pelo início de formulações de hipóteses que podem solucionar o problema 
inicialmente colocado com a quebra da regularidade. A partir da indução, a hipótese desencadeada 
pelo processo abdutivo é testada, e, se bem-sucedida, incorporada ao universo de hábitos do agente 
(Gonzalez, 2002, p. 24). A elaboração de hipóteses se inicia em decorrência da dúvida genuína, tida 
como uma espécie de quebra de harmonia da relação entre agente e ambiente em dado plano existencial. 
Na tentativa de aplacar ou atenuar a dúvida genuína, novas possibilidades de formação e organização de 
hábitos podem ser criadas.

Ibri, no artigo “A exclusividade Heurística da abdução” acrescenta que a abdução pode ser pensada 
em seu caráter de inferência. Em suas palavras:

Embora a inferência abdutiva não esteja sob o controle de uma lógica crítica, Peirce 
propõe sua forma como argumento que, a propósito, simplesmente esclarece o 
modo como uma hipótese restaura o caráter possivelmente pensável do fato bruto, 
sem, todavia, constituir-se numa regra de formação da própria Abdução. (Ibri, 
2020, p. 146).

O autor acima acrescenta que a inferência abdutiva foi formulada por Peirce da seguinte forma: 
“Um fato surpreendente C é observado; Porém, se A fosse verdadeiro, C seria natural. Assim, há razão 
para suspeitar-se que A é verdadeiro”. (CP. 5.189, apud Ibri, 2022). Embora a abdução em seu caráter 
inferencial tenha elementos em comum com a hipótese pela melhor explicação, esta não envolve 
necessariamente a complexidade de quebras e mudanças radicais de hábitos situados e incorporados 
desencadeados pelo sentimento de surpresa e dúvida genuína.  

No que diz respeito ao início da abdução vinculada à dúvida genuína, consideramos a reflexão sobre 
o contexto, situado e incorporado, no qual ela ocorre. Entendemos relevante considerar a relação de 
certos processos abdutivos com a experiência (ou observação) colateral. De acordo com Peirce:

[...] por observação colateral, quero dizer conhecimento prévio do que o signo denota. 
Assim, se o Signo for a frase “Hamlet era louco”, para entender o que isso significa, 
é preciso saber que os homens às vezes se encontram nesse estado estranho; é preciso 
ter visto loucos ou lido sobre eles; e será ainda melhor se soubermos especificamente 
(e não precisarmos ser levados a presumir) qual era a noção de insanidade de 
Shakespeare”. (CP. 8.179).

Peirce assinala a importância das diferentes camadas de interações em determinado nicho social 
para a atribuição de significado. Em nosso entendimento, a experiência colateral vincula-se à dúvida 
genuína à medida em que o incômodo gerado pela dúvida é um indicador, e uma possibilidade de 
apreensão e aprendizagem, de novas formas de significar interações que ocorrem em dado contexto. 
Essas possibilidades de significação serão geradas a partir do processo de formação de novas hipóteses. 

Diante do exposto, retomamos as seguintes indagações: 1) A dúvida genuína, iniciadora do raciocínio 
abdutivo, é passível de modelagem em robôs humanoides? 2) O raciocínio abdutivo pode ocorrer além 
do domínio de proposições, sendo sua ocorrência passível no âmbito do movimento?

Considerando as relações tecidas por Peirce entre instinto, dúvida genuína, e questões vitais da 
existência que ancoram a dúvida em camadas de complexidade variadas, como, dimensão biológica, 
coevolução agente-ambiente, aspectos socio-ecológico-ambientais, dentre outros, seria admissível 
assumir que máquinas são capazes de abdução no sentido forte da palavra, e não apenas da “inferência pela 
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melhor hipótese” (que, em princípio, podem ser realizadas por inteligências artificias)? Conjecturamos 
a possibilidade de elas realizarem um tipo ainda incipiente de abdução, que residiria na manipulação de 
seu repertório contido em sua base de dados para a resolução de determinado problema.

A seguir, analisaremos exemplos de movimentos supostamente criativos no âmbito de novas 
gerações de robôs humanoides, bem com investigaremos a noção de movimento à luz das três categorias 
fenomenológicas, contrastando a movimentação da máquina com a humana.

3	 Dança e processos criativos: continuidade entre máquina e humano?

Conforme indicado, propomos um breve estudo de caso acerca da revolucionária dança de Isadora 
Duncan, em contraste com movimentos de robôs humanoides.

O que é dançar? Uma execução de passos pré-estabelecidos pode ser tida como uma dança? Quais 
são as condições necessárias e suficientes para se caracterizar a dança enquanto tal? Robôs humanoides 
dançam de fato ou apenas simulam a movimentação humana? Embora não pretendamos responder 
definitivamente essas questões, refletimos sobre movimentos de robôs humanoides em contraste com a 
movimentação humana, característica da dança.

Uma das tecnologias na produção de robôs humanoides revelou resultados surpreendentes no que diz 
respeito à destreza, flexibilidade e agilidade do robô G1. Esse robô, que pesa aproximadamente 35kg e 
altura de 127cm, é capaz de realizar movimentos que simulam a dança, a luta de Kong fu, a manipulação 
de frigideiras com pães de forma, abrindo garrafas, transportando objetos, transitando e se adaptando às 
variadas superfícies, mantendo o equilíbrio em condições difíceis (como um empurrão ou mesmo um 
soco direcionado ao seu peito de alumínio). O diferencial que o robô G1 possui em relação aos demais 
diz respeito à concepção de seu maquinário, que incorpora 43 articulações (semelhantes à humana), 
auxiliando em uma maior e mais fluída mobilidade pelo espaço e na realização das múltiplas tarefas 
para as quais foi projetado. Seu maquinário, pautado nos princípios de funcionamento das articulações 
e músculos humanos, é inovador. 

Um ser humano, em média, possui cerca de 230 articulações em seu corpo, o que nos permite realizar 
uma gama muito ampla de movimentações. Com o avanço de robôs humanoides, passíveis de incorporar 
detalhes e sutilezas em sua constituição física, é possível que alcançaremos resultados surpreendentes no 
âmbito de sua movimentação, seja no que diz respeito à execução de tarefas cotidianas, quanto àquelas 
que requerem aprendizagem de habilidades finas, como no caso da dança, da luta e da culinária.

Para além das tarefas mencionadas, o G1 também foi concebido para a realização de tarefas no 
âmbito da indústria, que exigem precisão e agilidade, transporte de objetos e mercadorias, bem como 
para possíveis usos de utilidade pública, como é o caso de resgates em lugares perigosos e/ou inóspitos. 
Esse robô tem como base de sua operação o treinamento de aprendizado de máquina, permitindo que ele 
aprenda tarefas e movimentos similares aos humanos. 

Uma versão de robô humanoide parecida com o G1 foi criada em 2024, pela Boston Dynamics: o 
robô humanoide Atlas HD, que além de manipular diversos objetos, participar de coreografias de dança 
em grupo, também, de acordo com informações disponíveis no site da empresa: 

[...] se moverá de maneiras que excedem as capacidades humanas. Combinando 
décadas de experiência prática com o pensamento baseado em princípios básicos, 
estamos confiantes em nossa capacidade de entregar um robô excepcionalmente 
capaz de lidar com tarefas tediosas, sujas e perigosas em aplicações reais. (Boston 
Dynamics, s.d.).

Foco especial da página da empresa é voltado ao uso de robôs humanoides para fábricas e laboratórios, como 
é o caso do robô Spot, o cão-robô de percepção de 360º, lançado em 2015, que auxilia no monitoramento de  
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ambientes de trabalho, carregamento de materiais pesados, replanejando dinamicamente seu movimento 
diante de obstáculos, o que evidencia graus de autonomia em seus movimentos.

A ênfase na utilidade de produção de robôs humanoides para uso em empresas ultrapassa tais 
domínios, como é o caso de suas exposições nas artes e no entretenimento. Malgrado as inúmeras 
habilidades dos robôs humanoides, sobretudo no que concerne ao surpreendente repertório e mobilidade 
desenvolvidos por eles, restaria a pergunta se essa movimentação carece daquilo que Peirce denominou 
experiência colateral, que diz respeito a uma complexa rede significativa relativa ao contexto no qual 
ocorre a movimentação. 

Robôs que auxiliam no trabalho coletivo em fábricas envolvem parâmetros de referências a 
significados coletivos, como detecção de padrões do ambiente, velocidade para execução de tarefas e 
formas de interação com humanos. No entanto, no âmbito da arte e do entretenimento, embora possamos 
ficar espantados com a destreza, mobilidade e fluidez de robôs que, aparentemente, dançam e/ou lutam, 
cabe a indagação se a mera execução de passos seria suficiente para intitulá-la como dança.

Entendemos que a dança envolve experiência colateral de centenas de gerações no processo de 
construção e atribuição de significado gestual. Ela não se restringe à repetição de movimentos, mas a 
interpretações de camadas históricas, culturais, situacionais e econômicas que se expressam no processo 
criativo da dança. Para que possamos ilustrar tal afirmação, ressaltamos, a seguir, a complexidade da 
dança através de uma breve análise dos feitos realizados por Isadora Duncan. Propomos uma visão 
sistêmica da dança, na qual os processos criativos vinculados ao ato de se movimentar estão atrelados 
a um contexto situado e incorporado. Nessa direção, a complexidade envolvida na criação e execução 
da dança vai muito além da execução programada de movimentos de robôs (na dança e na luta) – o que 
constitui um dos ensinamentos legados por Isadora Duncan.

Duncan, em sua obra autobiográfica “minha vida”, descreve os seus longos percursos por diferentes 
museus em busca do estudo de esculturas e pinturas gregas em cerâmica como motivos para os seus 
processos criativos. Ela também estudou filosofia e se empenhou na criação de cenários e novas 
indumentárias para as suas apresentações, como as túnicas gregas e a ausência de sapatos. A partir de 
seus estudos ela propôs um estilo de dança orgânico que se contrapôs ao ballet. Em sua autobiografia, 
ela destaca o contraste do ballet com a dança que ela almejava criar no futuro, ao descrever uma situação 
com um famoso professor de São Francisco que lhe dera aula:

Quando ele me disse para ficar na ponta dos pés, perguntei por que e ele respondeu: 
Porque é bonito”. Retruquei que era feio e contra a natureza, na terceira aula fui 
embora em não voltei mais. A ginástica dura e comum que ele chamava de dança 
só atrapalhou o meu sonho. Eu sonhava com uma dança diferente. (Duncan, 2012, 
p. 24).

Conduzida pelo incômodo na mera reprodução mecânica de passos padronizados do ballet de sua 
época, Isadora Duncan, experienciou, com base em seu vasto repertório cultural, movimentos distintos 
do ballet, percebendo que eles eram belos, interessantes e tecnicamente bem executados. Finalmente, 
sentiu que eles poderiam ser acrescentados em um novo estilo de dança mais orgânico, com inspiração 
em motivos naturais. Ela descreve a relação da natureza com a dança na seguinte proposta de exercício 
de observação, por ela propostos, para processos criativos no âmbito do movimento: 

Os estudos e observações não se restringiam às formas na arte e eram inspirados, 
principalmente, nos movimentos da natureza. O movimento das nuvens ao vento, o 
balanço das árvores, o voo de um pássaro, as folhas que mexem, tudo isso deveria 
ter um sentido especial para elas [suas alunas], que aprenderiam a ver como se 
caracterizava cada movimento. (Duncan, p.154, 2012).
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O contraponto com o ballet, bem como a inspiração na natureza para a criação de movimentos mais 
orgânicos na dança, foram elementos chave para o início de seu processo abdutivo que a motivou a 
desenvolver um novo estilo de dança, deixando assim, um legado para a humanidade. Além de propor 
movimentos orgânicos em várias camadas de complexidade, ela promoveu a valorização da expressão 
individual das dançarinas.

Duncan foi capaz de se valer de experiências colaterais no âmbito de seus conhecimentos culturais 
da arte e da filosofia, incursões em criações de cenários, estudos de música aplicados à dança, bem como 
de outros estilos de dança para criar um novo estilo. Nesse cenário, indagamos se é possível simular, 
em robôs humanoides, a complexidade desse processo criativo, que se inicia com a abdução. Outras 
indagações poderiam ser assim formuladas: robôs humanoides são capazes de desenvolver experiências 
ou apenas simulá-las? O que podemos entender como experiência? Essas questões podem ser investigadas 
à luz das três categorias fenomenológicas peircianas. Peirce ressaltou que a fenomenologia pode ser 
entendida como a “Doutrina das Categorias”, cujo objetivo principal é: 

[...] desvendar o novelo emaranhado de tudo o que, em qualquer sentido, aparece, 
e enrolá-lo em formas distintas; ou, em outras palavras, fazer da análise final de 
todas as experiências a primeira tarefa à qual a filosofia deve se aplicar. É a mais 
difícil, talvez a mais difícil de suas tarefas, exigindo poderes de pensamento muito 
peculiares a capacidade de capturar nuvens, vastas e intangíveis, e colocá-las em 
ordenação. (CP 1.280, tradução nossa).

Cabe à fenomenologia peirciana a categorização do que chega à experiência direta à mente. Peirce 
fundamenta a sua fenomenologia em três categorias, reduzindo, segundo Ibri (1992), a experiência em: 
primeiridade, segundidade e terceiridade. A primeiridade (CP 1.302) vincula-se às possibilidades não 
realizadas no mundo, variedade ilimitada, sentimento, unidade, sendo distinta da ideia de um segundo, 
ou algo de uma perspectiva de primeira pessoa: o “não-eu”. As experiências de choque com o mundo são 
proporcionadas pelas relações de alteridade descritas na segundidade. As palavras-chave que descrevem 
tal categoria são: díade, existência, força cega, ausência de lei. Já a terceira categoria diz respeito à 
mediação e hábitos (CP 1.328).

A experiência do movimento, sob o prisma da primeira categoria, pode ser pensada em seu caráter 
de possibilidade, qualidade, liberdade, e diversidade que não está sob o jugo de determinada lei. Nessa 
direção, é cabível caracterizar o movimento como possível, ainda não atualizado no mundo. Por essa 
categoria a experiência do movimento em sua singularidade comporta qualidades que não são passíveis 
de generalização.

Já a experiência de movimento vinculada à segundidade diz respeito à sua realização factual (aqui 
e agora). No que tange à experiência do movimento à luz da terceiridade, associada aos conceitos 
de lei, hábito, generalidade, por essa categoria concebemos movimentos convencionalizados, tanto 
no cotidiano quanto no mundo da dança, bem como a realização de previsões de como se mover em 
situações específicas e habituais.

Acerca das três categorias fenomenológicas, acima sumarizadas, vinculadas ao movimento, em que 
medida poderíamos encontrá-las na movimentação de robôs humanoides? Embora a programação da 
experiência ainda pareça ser um desafio técnico, há elementos das categorias peircianas que podem ser 
visualizados na movimentação de robôs humanoides, tais como: a concretização do movimento (no 
aqui e agora), bem como a detecção de alteridades corporais no ambiente (segundidade), a reprodução 
de movimentos convencionais – seja em contexto de trabalhos em fábricas e /ou na simulação de 
coreografias no âmbito da dança. No que diz respeito à categoria da primeiridade, vinculada à dimensão 
de possibilidade do movimento, da vagueza a ela atrelada, bem como pelo desejo motivador de seu 
início, ela é (ainda) incipiente em robôs humanoides.
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Malgrado as diferenças da experiência do movimento em robôs e humanos, indagamos sobre as 
influências do convívio ubíquo, entre ambos: existe a possibilidade de um ponto de encontro entre 
máquinas e humanos na questão do movimento? Entendemos que o conceito peirciano de Sinequismo 
(ou continuidade) pode trazer luz sobre um possível ponto de encontro entre robôs e humanos no âmbito 
do movimento. 

No entendimento de Peirce:

A palavra sinequismo deriva do grego {synechismos}, de {synechés}, contínuo. [...] 
o materialismo é a doutrina de que a matéria é tudo, o idealismo a doutrina de que 
as ideias são tudo, o dualismo, a filosofia que divide tudo em dois. Da mesma forma, 
propus que sinequismo significasse a tendência a considerar tudo como contínuo. 
(CP. 7.565, tradução nossa).

Para ilustrar a dimensão de continuidade entre movimentos robóticos e humanos, consideremos 
o filme “tempos modernos”, dirigido por Charles Chaplin, sobretudo na cena em que o personagem 
principal, ao interagir o dia todo com a máquina, que limita as suas possibilidades de movimentação, 
molda também, os seus movimentos na vida cotidiana. Após a cena na fábrica, os mesmos movimentos 
realizados por força do hábito, eram repetidos em suas relações interpessoais.

Imagem 1: A mecanização do movimento no trabalho: cena do filme “tempos modernos”

Fonte: Aidar (s.d.). In: Toda matéria

Tendo como ponto de partida as cenas mencionadas, podemos conceber o contínuo entre máquina e 
humano no âmbito do movimento ao considerar que ao interagirmos com diferentes artefatos mecânicos, 
nosso movimento será (e está sendo) moldado por eles.

Essa continuidade nos robôs humanoides pode ser percebida na movimentação humana e na 
influência de seus movimentos mecânicos. O fato de robôs humanoides tomarem a cena no teatro da vida 
e da arte é significativo de uma continuidade cada vez mais intensa de robôs nos processos produtivos 
e artísticos. 

Em resumo, vimos exemplos de robôs humanoides cujas tarefas envolvem uma gama ampla de 
movimentação. As habilidades desses robôs foram contrastadas com o nosso estudo de caso da dança de 
Isadora Duncan, na qual ressaltamos a relevância do contexto (experiência colateral), para os processos 
criativos de gestos, ou seja, movimentos concebidos em sua dimensão complexa, situada e incorporada. 
Diferenças e encontros entre movimentos robóticos e humanos também foram investigados à luz das três 
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categorias fenomenológicas peircianas. O conceito peirciano de sinequismo nos conduz à reflexão sobre 
o ponto de encontro e a mútua influência do movimento da máquina e do humano. Ações humanas e sua 
simulação no movimento de máquinas sugerem uma reflexão filosófico-interdisciplinar, com especial 
atenção para seus efeitos práticos na ação. 

4	 Considerações finais

Argumentamos que o movimento humano, especialmente na dança, envolve as três categorias peircianas, 
e que a dúvida genuína, motivadora da criatividade na dança, está ausente na movimentação robótica. 
Com o desenvolvimento da robótica humanóide, elementos de segundidade e terceiridade já estão sendo 
desenvolvidos, incluindo a detecção de padrões de alteridade no ambiente.   Contudo, falta a eles o 
elemento da primeiridade, em especial a capacidade de experienciar a variedade ilimitada de sentimentos 
não mecânicos, que são fundamentais no processo abdutivo.

Retomando nossos problemas iniciais: P1. Podem robôs humanoides, com consideráveis graus de 
autonomia, realizar abdução no desempenho de movimentos que simulam ações humanas?  Nossa resposta 
provisória é que pela lei do contínuo, não há, em princípio, impedimentos para a realização de processo 
abdutivo em robôs humanoides, em consonância com a concepção de inferência abdutiva pela busca da 
melhor hipótese. No entanto, processos abdutivos iniciados pela dúvida genuína, que inclui a dimensão de 
primeiridade, característica do sentimento de surpresa, não parecem passíveis de programação.

	 No que diz respeito ao problema P2.: A dúvida genuína, iniciadora do raciocínio abdutivo, é 
passível de modelagem computacional? Uma resposta provisória é que a dúvida genuína, iniciadora 
do raciocínio abdutivo, não é passível de modelagem computacional, nos robôs humanoides, uma vez 
que ela envolve o acaso genuíno, não programável e, como indicado, elementos de primeiridade não 
programáveis. Contudo, a tese do contínuo, fundamental no Sinequismo peirciano, aponta para um 
possível encontro das ações humanas com o movimento dos robôs humanoides. Ficam aqui as seguintes 
questões: Que horizonte se delineia para as futuras gerações no exercício de dúvidas genuínas nos 
processos que envolvem movimento? Estamos alterando o universo de nossa experiência colateral? A 
reflexão sobre essas questões pode indicar um novo horizonte para as gerações futuras sobre a construção 
dos gestos.
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