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Com o desenvolvimento da Inteligéncia Artificial na Robdtica, questdes
pragmaticas se colocam no cenario da pesquisa filosofica interdisciplinar. Nessa
perspectiva, o objetivo da presente investigacdo ¢ analisar o conceito de abducdo a
partir da fenomenologia peirciana, com énfase na robotica humanoide. Os seguintes
problemas guiardo nossa reflexdo: P1. podem rob6s humanoides, com consideraveis
graus de autonomia, realizar abdugdo no desempenho de movimentos que simulam
acdes humanas? P2. A duvida genuina, iniciadora do raciocinio abdutivo, ¢ passivel
de modelagem computacional? A partir da fenomenologia peirciana, refletiremos sobre
essas questdes, acerca da divida genuina, tendo como estudo de caso a danga moderna
de Isadora Duncan.

Abdugdo. Danga. Fenomenologia. Movimento. Robds humanoides.

Abstract: With the development of Artificial 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 reflection: 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 reflect on these questions concerning
genuine doubt, taking Isadora Duncan's modern dance as a case study.

Abduction. Dance. Humanoid robots. Movement. Phenomenology.

Diante do avanco da robdtica na simulagdo do movimento humano,
deparamo-nos com a concretizacdo de um antigo desejo humano de dar
movimento e autonomia aos artefatos mecanicos por nos produzidos.
A paulatina concretizagdo desse desejo nos recoloca na preméncia
investigativa de questdes filosoficas sobre a natureza do movimento,
da diferenca entre movimento mecanico € ndo mecanico, bem como de
processos criativos no ambito do movimento, como ¢ caso da danga.
Inspiradas nas hipoteses de Peirce sobre abdugdo (CP 5.171; CP 5.181; CP
5.189) e duvida genuina (CP. 6.498; CP. 5.443),! utilizando a metodologia

1 Conforme lbri, notas de conversas informais com o referido filésofo, Peirce denomina duvida genuina
aquela oriunda de uma experiéncia que contradita a expectativa trazida por uma teoria preditiva ou,
mesmo, um habito de agéo, instaurando um hiato na continuidade da crenca a elas associadas. O
carater genuino exclui, assim, possiveis dividas de génese meramente tedricas, que néo teria, reflexo
positivo no modo como se estaria inclinado a agir.



da fenomenologia peirciana? desenvolvida em uma perspectiva filosofico-interdisciplinar critica. Dentre
as varias caraterizagdes de abducdo propostas por Peirce, cabe destacar aquela que consiste em um
processo de formagao de hipoteses, ocasionado a partir da quebra de habitos, o que conduz agentes a
conjecturarem sobre possiveis solugdes para que consigam retornar a harmonia na qual se encontravam
antes da quebra de habitos. Conforme Peirce trabalhou em seu artigo “A fixag@o da crenga”, publicado
em 1877, habitos estaveis estdo em oposi¢ao a davida (CP. 5.397), a principal propulsora de processos
abdutivos. Nessa perspectiva, abducao conta com o repertorio cultural, social, historico e ecologico.

A partir desses conceitos, investigaremos dois principais problemas que constituem o fio condutor
da presente reflexdo: P1. Podem rob6s humanoides, com consideraveis graus de autonomia, realizar
abdug¢o no desempenho de movimentos que simulam a¢des humanas?; P2. A duvida genuina, iniciadora
do raciocinio abdutivo, ¢ passivel de modelagem computacional?

Os problemas acima elencados s3o analisados a partir de exemplos de robds que simulam a
movimentagao humana, como o robo “G1”, que luta Kong Fu, danga, e estd iniciando os primeiros passos
em direcdo a habilidades manuais na culinaria. O robé em questdo foi lancado pela empresa chinesa
Unitree, no ano de 2024, e ¢é considerado um dos robds mais versateis e acessiveis economicamente no
mercado de robds humanoides.

Outros exemplos dizem respeito aos robos humanoides da empresa Boston Dynamics, que vem
se especializando em uma série de robods, em diferentes designs, simulando a movimentagdo humana
no ambito da danga (individual e em grupo), bem como a capacidade de execucao de coreografias,
movimentacao e adaptacdo em diferentes superficies. Guardadas as especificidades de cada robo, o
que eles possuem em comum ¢ a capacidade de movimentacdo e adaptacdo ao ambiente, gracas aos
sensores com os quais sdo equipados, e permitem que eles consigam interagir e captar informacoes e
padrdes do ambiente.

Em face da possibilidade de conceber processos criativos no ambito do movimento para além da
movimentagdo humana, indagamos de que maneira poderiamos atribuir aos robos humanoides, como os
elencados, a capacidade de criar oriunda de uma quebra de habito no plano fisico, capaz de iniciar novos
processos criativos no ambito do movimento. Denominaremos processos abdutivos aqueles que envolvem
a quebra de habitos e criagdo de hipdteses sobre possibilidades de instaurar novos habitos motores.

A dindmica dos processos abdutivos, conforme Peirce (CP 5.171),® diz respeito a formulagdo de
hipoteses explanatorias frente a quebras de hébitos. Peirce se interessou sobre a tematica em questao
sobretudo no que diz respeito a investigag@o cientifica. A possibilidade de extrair hipdteses sobre os
processos abdutivos, situando-as em questdes relativas ao movimento, ¢ uma conjectura nossa, ¢ sobre a
qual trabalharemos durante a investigacdo acerca das possiveis diferencas entre movimenta¢do humana
comparada aquela realizada por robds humanoides.

Contrastamos os movimentos de robds humanoides com os movimentos criativos tipicos da agdo
humana. Como estudo de caso, propomos uma analise sistémica da danga de Isadora Duncan (1877-
1927), sobretudo no que diz respeito a geragdo de um novo estilo revolucionario que ela representa na
danca moderna, em contraponto a dangas classicas como o ballet.

No que diz respeito a questao do movimento, tanto nos ambitos humano quanto robdtico, propomos
investiga-la a luz das trés categorias fenomenologicas peircianas: o movimento enquanto sentimento
(primeiridade), enquanto alteridade e experiéncia do aqui e agora (segundidade) e o movimento enquanto
signo/mediagao (terceiridade).

2 O leitor que, porventura, possa se indagar a respeito das diferengas entre a fenomenologia cosmoldgica de Peirce com aquelas conhecidas
na histéria da filosofia, como é o caso da fenomenologia de Husserl (cuja base constitui também a fenomenologia de Heiddeger), poderé 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 CPéumasigla que faz referéncia aos Collected Papers. O primeiro nimero indica o volume da obra, e o segundo faz referéncia ao paragrafo. Essa
€ 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

Para tanto, o trabalho em questdo foi dividido em trés partes. Na primeira, elencamos caracteristicas
dos robds humanoides, indagando se eles seriam passiveis de sentir divida genuina durante a sua
movimentagdo. Investigamos, nessa se¢do, o que ¢ a divida genuina, proposta por Peirce, bem como
sua relevancia para se caracterizar processos abdutivos no ambito do movimento. Também investigamos
o que ¢ abducdo e sua possivel relacdo com a experiéncia situada e incorporada, elucidada pelo conceito
peirciano de “experiéncia (ou observagao) colateral”.

Na segunda sec¢do, apresentamos exemplos de robds humanoides capazes de realizar movimentos
especificos no ambito da danga e da luta. Analisamos o movimento & luz das trés categorias
fenomenologicas peircianas, indagando como (e se) robds humanoides seriam capazes de experienciar o
movimento por essas trés diferentes faces do mover-se. Na sequéncia, apresentamos o estudo de caso da
danca de Isadora Dancan de forma a contrastar o movimento situado e incorporado com a movimentacao
da maquina.

Finalmente, apresentamos dilemas pragmaticos diante de novos problemas decorrentes do
desenvolvimento da robotica humanoide. Esperamos que a reflexdo filosofica interdisciplinar proposta
seja uma espécie de semente capaz de fomentar o pensamento critico acerca do futuro do movimento
humano em interagdo com robds humanoides.

No romance Pinocchio, Collodi da vida a um personagem artesao, 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 extraordinario, que saiba dangar, praticar
esgrima e dar saltos mortais” (Collodi, 2021, p. 10). Essa conhecida narrativa, que perdura atualmente,
¢ um retrato ladico do desejo humano de dar vida e movimento a matéria inanimada.

Em consonancia com essa narrativa, podemos pensar naquela descrita pelo poeta romano Ovidio, no
livro X das metamorfoses, intitulado “Pigmaledo” (Ovidio, 1983, p.189-191). Trata-se de uma narrativa
mitolégica em que Ovidio concebe a figura de Pigmaledo, um escultor que desejava desposar uma
mulher com padrdes 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 aparéncia de uma donzela de verdade, que se acreditaria viva, e, se 0
pudor nao impedisse, de se mover: a tal ponto se dissimula a arte com a propria arte.
(Ovidio, 1883, p. 189, grifo proprio).

Apiedada da situacdo do pobre homem, a deusa do amor e da beleza, Vénus, atende os desejos de
Pigmaledo, concedendo vida a imdvel estatua, permitindo a unido entre o escultor e sua criagdo.

As narrativas apresentadas ilustram o desejo humano dar vida a matéria inanimada e de conseguir
nao apenas simular a conduta humana, como supera-la, tal ¢ o caso de Pigmaledo que vé no ato criativo
a possibilidade de encontrar uma mulher ideal jamais vista entre humanos.

Narrativas miticas e literarias perduram no tempo, com a diferenca que algumas delas comegam a se
concretizar, como no desenvolvimento acelerado da Inteligéncia artificial aplicado a robdtica humanoide.
Dentre as caracteristicas principais dos robds humanoides, Favaron (2024) destaca:

1) Antropomorfismo: sua aparéncia e estrutura sdo inspiradas na forma humana,
podendo incluir rostos, maos com dedos e propor¢des similares as do corpo humano.
2) Locomogao bipede: sdo projetados para andar sobre duas pernas, imitando a
marcha humana, o que ¢ um desafio significativo em termos de equilibrio e controle.
3) Manipulacdo: possuem bragos ¢ maos capazes de agarrar ¢ manipular objetos,



permitindo a interacdo com o ambiente de maneira similar & dos humanos. 4)
Sensores: sdo equipados com sensores, como cameras, microfones, sensores tateis e
de forga, que permitem a percepcao do ambiente e a interagdo com pessoas e objetos.
(Favaron, 2024).

Além dessas caracteristicas, ressaltamos que robos humanoides podem realizar operagdes que
envolvem calculos, auto-organizagao e feedback circular, com certo grau de autonomia. Nessa direcao,
Favaron (2024) enfatiza que: “Robo6s humanoides incorporam algoritmos de IA para processar informacao
sensorial, controlar movimentos, tomar decisoes e interagir com humanos de maneira mais natural”.

Dito de outro modo, o sonho do criador em dar movimento ¢ autonomia a matéria inanimada,
paulatinamente, se distancia de um mero acaso ou piedade dos deuses para se tornar um desafio de
programagao de um engenho capaz de realizar tarefas comumente atribuidas apenas ao dominio humano,
com autonomia de criagdo a partir dos movimentos.

No que diz respeito aos graus de autonomia na realizagdo do movimento, ressaltamos que um sistema
S de processamento de informacao, bioldgico ou artificial, serd dotado de um grau de autonomia se:

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

Satisfeitas as condigoes (1) € (2), S sera tanto mais autonomo quanto menos controlado externamente
for o seu processo de escolha. Nesse contexto, indagamos se 0s processos criativos, supostamente
subjacentes aos robos, podem caracterizar um estado que Peirce denominou “duvida genuina”. Mas, o
que ¢ a duvida genuina? Podem robos humanoides, satisfazendo (1) e (2), ter divida genuina?

Segundo Peirce:

[...]adlvida genuina sempre tem uma origem externa, geralmente de surpresa; ¢
que ¢ tao impossivel para um homem criar em si mesmo uma duvida genuina por um
ato de vontade como imaginar a condi¢do de um teorema matematico, quanto seria
para ele causar a si mesmo uma surpresa genuina por um simples ato de vontade. (CP.
5.443, grifo nosso).

Compreendemos que elementos vinculados a duvida genuina, ao contrario da duvida cartesiana,
ndo se atrelam a um ato de vontade abstrata de autoinduc¢do de surpresa e desconcerto diante de um
determinado fato. No que diz respeito a duvida genuina, Peirce argumenta que:

Muitos e muitos filosofos parecem pensar que pegar um pedaco de papel e escrever
“Duvido que” ¢ duvidar, ou que ¢ algo que podem fazer em um minuto, assim que
decidem o que querem duvidar. Bem, acho que ndo; pois a davida genuina ndo
fala em comegcar com a divida. O pragmatico sabe que a davida ¢ uma arte que se
adquire com dificuldade; e suas duvidas genuinas irdo muito mais longe do que as de
qualquer cartesiano. O que ele ndo duvida, sobre questdes comuns da vida de todos,
provavelmente descobrira que nenhum homem maduro duvida. Elas fazem parte de
nossos instintos. (CP. 6.498, grifo nosso).

Nessa passagem, Peirce indica a relagdo da divida genuina com instintos e questdes vitais da
existéncia, contrastando-a com a duavida metddica cartesiana. A divida genuina seria um estado no
qual ha uma quebra abrupta de habitos que impele a conjecturar hipdteses, visando sanar os incodmodos
causados pela duvida. Esse processo foi denominado por Peirce “abdu¢@o”. Em suas palavras:

Abdugio ¢ o processo de formagao de uma hipotese explanatoria. E a inica operagao
logica que apresenta uma ideia nova, pois a indug@o nada faz além de determinar um



valor, e a dedugdo meramente desenvolve consequéncias necessarias de uma hipotese
pura [...] a abducdo simplesmente sugere que algo pode ser o caso. (CP 5.171).

Peirce argumenta que a abdugdo tem inicio a partir da percepcao de quebras de regularidades (ou
habitos estaveis), responsavel pelo inicio de formulagoes de hipoteses que podem solucionar o problema
inicialmente colocado com a quebra da regularidade. A partir da indugdo, a hipotese desencadeada
pelo processo abdutivo ¢ testada, e, se bem-sucedida, incorporada ao universo de habitos do agente
(Gonzalez, 2002, p. 24). A elaboracdo de hipoteses se inicia em decorréncia da duvida genuina, tida
como uma espécie de quebra de harmonia da relag@o entre agente e ambiente em dado plano existencial.
Na tentativa de aplacar ou atenuar a diivida genuina, novas possibilidades de formagao e organizagao de
habitos podem ser criadas.

Ibri, no artigo “A exclusividade Heuristica da abdugdo” acrescenta que a abdu¢@o pode ser pensada
em seu carater de inferéncia. Em suas palavras:

Embora a inferéncia abdutiva nao esteja sob o controle de uma ldgica critica, Peirce
propde sua forma como argumento que, a propdsito, simplesmente esclarece o
modo como uma hipdtese restaura o carater possivelmente pensavel do fato bruto,
sem, todavia, constituir-se numa regra de formacdo da propria Abdugao. (Ibri,
2020, p. 146).

O autor acima acrescenta que a inferéncia abdutiva foi formulada por Peirce da seguinte forma:
“Um fato surpreendente C ¢ observado; Porém, se A fosse verdadeiro, C seria natural. Assim, ha razdo
para suspeitar-se que A ¢ verdadeiro”. (CP. 5.189, apud Ibri, 2022). Embora a abdug@o em seu carater
inferencial tenha elementos em comum com a hipdtese pela melhor explica¢do, esta ndo envolve
necessariamente a complexidade de quebras e mudancas radicais de habitos situados e incorporados
desencadeados pelo sentimento de surpresa e divida genuina.

No que diz respeito ao inicio da abdug¢ao vinculada a divida genuina, consideramos a reflexdo sobre
o contexto, situado e incorporado, no qual ela ocorre. Entendemos relevante considerar a relagdo de
certos processos abdutivos com a experiéncia (ou observacao) colateral. De acordo com Peirce:

[...] por observagao 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,
¢ preciso saber que os homens as vezes se encontram nesse estado estranho; € preciso
ter visto loucos ou lido sobre eles; e sera ainda melhor se soubermos especificamente
(e ndo precisarmos ser levados a presumir) qual era a nogdo de insanidade de
Shakespeare”. (CP. 8.179).

Peirce assinala a importancia das diferentes camadas de interagdes em determinado nicho social
para a atribuicdo de significado. Em nosso entendimento, a experiéncia colateral vincula-se a divida
genuina a medida em que o incomodo gerado pela divida ¢ um indicador, e uma possibilidade de
apreensdo e aprendizagem, de novas formas de significar intera¢cdes que ocorrem em dado contexto.
Essas possibilidades de significagdo serdo geradas a partir do processo de formagdo de novas hipdteses.

Diante do exposto, retomamos as seguintes indagacdes: 1) A davida genuina, iniciadora do raciocinio
abdutivo, ¢ passivel de modelagem em robds humanoides? 2) O raciocinio abdutivo pode ocorrer além
do dominio de proposic¢des, sendo sua ocorréncia passivel no ambito do movimento?

Considerando as relagdes tecidas por Peirce entre instinto, divida genuina, e questdes vitais da
existéncia que ancoram a duvida em camadas de complexidade variadas, como, dimensao bioldgica,
coevolucdo agente-ambiente, aspectos socio-ecologico-ambientais, dentre outros, seria admissivel
assumir que maquinas sao capazes de abdugao no sentido forte da palavra, e ndo apenas da “inferéncia pela



melhor hipotese” (que, em principio, podem ser realizadas por inteligéncias artificias)? Conjecturamos
a possibilidade de elas realizarem um tipo ainda incipiente de abdug¢ao, que residiria na manipulacao de
seu repertério contido em sua base de dados para a resolug@o de determinado problema.

A seguir, analisaremos exemplos de movimentos supostamente criativos no ambito de novas
geragdes de robos humanoides, bem com investigaremos a nogao de movimento a luz das trés categorias
fenomenoldgicas, contrastando a movimentagdo da maquina com a humana.

Conforme indicado, propomos um breve estudo de caso acerca da revoluciondria danca de Isadora
Duncan, em contraste com movimentos de robos humanoides.

O que ¢ dangar? Uma execucdo de passos pré-estabelecidos pode ser tida como uma danga? Quais
sdo as condi¢des necessarias e suficientes para se caracterizar a danca enquanto tal? Robds humanoides
dangam de fato ou apenas simulam a movimentacdo humana? Embora ndo pretendamos responder
definitivamente essas questdes, refletimos sobre movimentos de robés humanoides em contraste com a
movimenta¢do humana, caracteristica da danga.

Uma das tecnologias na producao de robds humanoides revelou resultados surpreendentes no que diz
respeito a destreza, flexibilidade e agilidade do rob6 G1. Esse robo, que pesa aproximadamente 35kg e
altura de 127cm, ¢ capaz de realizar movimentos que simulam a danga, a luta de Kong fu, a manipulacao
de frigideiras com paes de forma, abrindo garrafas, transportando objetos, transitando e se adaptando as
variadas superficies, mantendo o equilibrio em condigdes dificeis (como um empurrdo ou mesmo um
soco direcionado ao seu peito de aluminio). O diferencial que o robd G1 possui em relagdo aos demais
diz respeito a concepcao de seu maquinario, que incorpora 43 articulagdes (semelhantes a humana),
auxiliando em uma maior e mais fluida mobilidade pelo espago e na realizagdo das multiplas tarefas
para as quais foi projetado. Seu maquinario, pautado nos principios de funcionamento das articulagdes
e musculos humanos, ¢ inovador.

Um ser humano, em média, possui cerca de 230 articulagdes em seu corpo, o que nos permite realizar
uma gama muito ampla de movimentagdes. Com o avango de robds humanoides, passiveis de incorporar
detalhes e sutilezas em sua constitui¢ao fisica, é possivel que alcangaremos resultados surpreendentes no
ambito de sua movimentagdo, seja no que diz respeito a execugdo de tarefas cotidianas, quanto aquelas
que requerem aprendizagem de habilidades finas, como no caso da danga, da luta e da culinaria.

Para além das tarefas mencionadas, o G1 também foi concebido para a realizacdo de tarefas no
ambito da industria, que exigem precisdo e agilidade, transporte de objetos e mercadorias, bem como
para possiveis usos de utilidade publica, como ¢ o caso de resgates em lugares perigosos e/ou indspitos.
Esse robo tem como base de sua operagao o treinamento de aprendizado de maquina, permitindo que ele
aprenda tarefas e movimentos similares aos humanos.

Uma versao de rob6é humanoide parecida com o G1 foi criada em 2024, pela Boston Dynamics: o
robd humanoide Atlas HD, que além de manipular diversos objetos, participar de coreografias de danga
em grupo, também, de acordo com informagdes disponiveis no site da empresa:

[...] se moverd de maneiras que excedem as capacidades humanas. Combinando
décadas de experiéncia pratica com o pensamento baseado em principios basicos,
estamos confiantes em nossa capacidade de entregar um robd excepcionalmente
capaz de lidar com tarefas tediosas, sujas e perigosas em aplicagdes reais. (Boston
Dynamics, s.d.).

Focoespecialdapaginadaempresaévoltadoaousoderobdshumanoidesparafabricaselaboratdrios,como
¢ 0 caso do robd Spot, o cdo-robd de percepcao de 360°, langado em 2015, que auxilia no monitoramento de



ambientes de trabalho, carregamento de materiais pesados, replanejando dinamicamente seu movimento
diante de obstaculos, o que evidencia graus de autonomia em seus movimentos.

A énfase na utilidade de producdo de robds humanoides para uso em empresas ultrapassa tais
dominios, como é o caso de suas exposi¢des nas artes € no entretenimento. Malgrado as inumeras
habilidades dos robds humanoides, sobretudo no que concerne ao surpreendente repertério e mobilidade
desenvolvidos por eles, restaria a pergunta se essa movimentagdo carece daquilo que Peirce denominou
experiéncia colateral, que diz respeito a uma complexa rede significativa relativa ao contexto no qual
ocorre a movimentagao.

Robos que auxiliam no trabalho coletivo em fabricas envolvem pardmetros de referéncias a
significados coletivos, como detec¢do de padrdes do ambiente, velocidade para execucdo de tarefas e
formas de interagdo com humanos. No entanto, no ambito da arte e do entretenimento, embora possamos
ficar espantados com a destreza, mobilidade e fluidez de robos que, aparentemente, dangam e/ou lutam,
cabe a indagacdo se a mera execucdo de passos seria suficiente para intituld-la como danca.

Entendemos que a danga envolve experiéncia colateral de centenas de geracdes no processo de
construgdo e atribuicdo de significado gestual. Ela ndo se restringe a repeti¢do de movimentos, mas a
interpretacoes de camadas historicas, culturais, situacionais e econdmicas que se expressam no processo
criativo da danca. Para que possamos ilustrar tal afirmagdo, ressaltamos, a seguir, a complexidade da
danca através de uma breve analise dos feitos realizados por Isadora Duncan. Propomos uma visdao
sistémica da danga, na qual os processos criativos vinculados ao ato de se movimentar estao atrelados
a um contexto situado e incorporado. Nessa dire¢do, a complexidade envolvida na cria¢do e execucao
da danca vai muito além da execugdo programada de movimentos de robds (na dancga e na luta) — o que
constitui um dos ensinamentos legados por Isadora Duncan.

Duncan, em sua obra autobiografica “minha vida”, descreve os seus longos percursos por diferentes
museus em busca do estudo de esculturas e pinturas gregas em ceramica como motivos para os seus
processos criativos. Ela também estudou filosofia e se empenhou na criacdo de cenarios e novas
indumentarias para as suas apresentacoes, como as tiinicas gregas ¢ a auséncia de sapatos. A partir de
seus estudos ela propos um estilo de danga organico que se contrapds ao ballet. Em sua autobiografia,
ela destaca o contraste do ballet com a danga que ela almejava criar no futuro, ao descrever uma situacao
com um famoso professor de Sao Francisco que lhe dera aula:

Quando ele me disse para ficar na ponta dos pés, perguntei por que e ele respondeu:
Porque ¢ bonito”. Retruquei que era feio e contra a natureza, na terceira aula fui
embora em ndo voltei mais. A ginastica dura e comum que ele chamava de danga
s6 atrapalhou o meu sonho. Eu sonhava com uma danga diferente. (Duncan, 2012,
p. 24).

Conduzida pelo incomodo na mera reprodu¢do mecanica de passos padronizados do ballet de sua
época, Isadora Duncan, experienciou, com base em seu vasto repertorio 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 danga mais organico, com inspira¢ao
em motivos naturais. Ela descreve a relagdo da natureza com a danga na seguinte proposta de exercicio
de observagdo, por ela propostos, para processos criativos no ambito do movimento:

Os estudos e observagdes nao se restringiam as formas na arte e eram inspirados,
principalmente, nos movimentos da natureza. O movimento das nuvens ao vento, o
balango das arvores, o voo de um passaro, 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).



O contraponto com o ballet, bem como a inspirag¢@o na natureza para a criagdo de movimentos mais
organicos na danga, foram elementos chave para o inicio de seu processo abdutivo que a motivou a
desenvolver um novo estilo de danga, deixando assim, um legado para a humanidade. Além de propor
movimentos organicos em varias camadas de complexidade, ela promoveu a valorizagdo da expressao
individual das dancarinas.

Duncan foi capaz de se valer de experiéncias colaterais no ambito de seus conhecimentos culturais
da arte e da filosofia, incursdes em cria¢des de cenarios, estudos de musica aplicados a danca, bem como
de outros estilos de danga para criar um novo estilo. Nesse cenario, indagamos se ¢ possivel simular,
em robds humanoides, a complexidade desse processo criativo, que se inicia com a abduc¢do. Outras
indagacdes poderiam ser assim formuladas: robos humanoides sdo capazes de desenvolver experiéncias
ou apenas simuld-las? O que podemos entender como experiéncia? Essas questdes podem ser investigadas
a luz das trés categorias fenomenologicas 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 enrold-lo em formas distintas; ou, em outras palavras, fazer da analise final de
todas as experiéncias a primeira tarefa a qual a filosofia deve se aplicar. E a mais
dificil, talvez a mais dificil de suas tarefas, exigindo poderes de pensamento muito
peculiares a capacidade de capturar nuvens, vastas e intangiveis, e coloca-las em
ordenagdo. (CP 1.280, traducdo nossa).

Cabe a fenomenologia peirciana a categorizacdo do que chega a experiéncia direta a mente. Peirce
fundamenta a sua fenomenologia em trés categorias, reduzindo, segundo Ibri (1992), a experiéncia em:
primeiridade, segundidade e terceiridade. A primeiridade (CP 1.302) vincula-se as possibilidades nao
realizadas no mundo, variedade ilimitada, sentimento, unidade, sendo distinta da ideia de um segundo,
ou algo de uma perspectiva de primeira pessoa: o “ndo-eu”. As experiéncias de choque com o mundo sdo
proporcionadas pelas relagdes de alteridade descritas na segundidade. As palavras-chave que descrevem
tal categoria sdo: diade, existéncia, forca cega, auséncia de lei. J4 a terceira categoria diz respeito a
mediacao e habitos (CP 1.328).

A experiéncia do movimento, sob o prisma da primeira categoria, pode ser pensada em seu carater
de possibilidade, qualidade, liberdade, e diversidade que ndo esta sob o jugo de determinada lei. Nessa
direcdo, ¢ cabivel caracterizar o movimento como possivel, ainda nao atualizado no mundo. Por essa
categoria a experiéncia do movimento em sua singularidade comporta qualidades que ndo sdo passiveis
de generalizagio.

J& a experiéncia de movimento vinculada a segundidade diz respeito a sua realizagdo factual (aqui
e agora). No que tange a experiéncia do movimento a luz da terceiridade, associada aos conceitos
de lei, habito, generalidade, por essa categoria concebemos movimentos convencionalizados, tanto
no cotidiano quanto no mundo da danga, bem como a realizagdo de previsdes de como se mover em
situacdes especificas e habituais.

Acerca das trés categorias fenomenoldgicas, acima sumarizadas, vinculadas ao movimento, em que
medida poderiamos encontra-las na movimentag¢do de rob6és humanoides? Embora a programacao da
experiéncia ainda pareca ser um desafio técnico, ha elementos das categorias peircianas que podem ser
visualizados na movimenta¢do de robos humanoides, tais como: a concretizagdo do movimento (no
aqui e agora), bem como a detecgdo de alteridades corporais no ambiente (segundidade), a reproducao
de movimentos convencionais — seja em contexto de trabalhos em fabricas e /ou na simulagdo de
coreografias no ambito da danga. No que diz respeito a categoria da primeiridade, vinculada a dimensao
de possibilidade do movimento, da vagueza a ela atrelada, bem como pelo desejo motivador de seu
inicio, ela ¢ (ainda) incipiente em robds humanoides.



Malgrado as diferencas da experiéncia do movimento em robds e humanos, indagamos sobre as
influéncias do convivio ubiquo, entre ambos: existe a possibilidade de um ponto de encontro entre
maquinas e humanos na questdo do movimento? Entendemos que o conceito peirciano de Sinequismo
(ou continuidade) pode trazer luz sobre um possivel ponto de encontro entre robds ¢ humanos no ambito
do movimento.

No entendimento de Peirce:

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

Para ilustrar a dimensdo de continuidade entre movimentos roboticos € 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 maquina, que limita as suas possibilidades de movimentagao,
molda também, os seus movimentos na vida cotidiana. Apos a cena na fabrica, os mesmos movimentos
realizados por for¢a do habito, eram repetidos em suas relagdes interpessoais.

Imagem 1: A mecanizacao 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 continuo entre maquina e
humano no ambito do movimento ao considerar que ao interagirmos com diferentes artefatos mecanicos,
nosso movimento sera (e estd sendo) moldado por eles.

Essa continuidade nos robds humanoides pode ser percebida na movimentagdo humana e na
influéncia de seus movimentos mecanicos. O fato de robds humanoides tomarem a cena no teatro da vida
e da arte € significativo de uma continuidade cada vez mais intensa de robos nos processos produtivos
e artisticos.

Em resumo, vimos exemplos de robds humanoides cujas tarefas envolvem uma gama ampla de
movimentacdo. As habilidades desses robos foram contrastadas com o nosso estudo de caso da danga de
Isadora Duncan, na qual ressaltamos a relevancia do contexto (experiéncia colateral), para os processos
criativos de gestos, ou seja, movimentos concebidos em sua dimensdo complexa, situada e incorporada.
Diferencas e encontros entre movimentos roboticos e humanos também foram investigados a luz das trés



categorias fenomenoldgicas peircianas. O conceito peirciano de sinequismo nos conduz a reflexao sobre
o ponto de encontro e a mutua influéncia do movimento da maquina e do humano. A¢des humanas e sua
simulagdo no movimento de maquinas sugerem uma reflexdo filosofico-interdisciplinar, com especial
atengdo para seus efeitos praticos na acao.

Argumentamos que o movimento humano, especialmente na danga, envolve as trés categorias peircianas,
e que a divida genuina, motivadora da criatividade na danca, estd ausente na movimentacao robotica.
Com o desenvolvimento da robotica humandide, elementos de segundidade e terceiridade ja estdo sendo
desenvolvidos, incluindo a detec¢do de padrdes de alteridade no ambiente. Contudo, falta a eles o
elemento da primeiridade, em especial a capacidade de experienciar a variedade ilimitada de sentimentos
ndo mecanicos, que sdo fundamentais no processo abdutivo.

Retomando nossos problemas iniciais: P1. Podem robds humanoides, com consideraveis graus de
autonomia, realizar abdug@o no desempenho de movimentos que simulam agdes humanas? Nossa resposta
provisoria ¢ que pela lei do continuo, ndo ha, em principio, impedimentos para a realizagdo de processo
abdutivo em robds humanoides, em consonancia com a concepgdo de inferéncia abdutiva pela busca da
melhor hipotese. No entanto, processos abdutivos iniciados pela davida genuina, que inclui a dimensao de
primeiridade, caracteristica do sentimento de surpresa, ndo parecem passiveis de programacao.

No que diz respeito ao problema P2.: A duvida genuina, iniciadora do raciocinio abdutivo, ¢
passivel de modelagem computacional? Uma resposta provisoria é que a divida genuina, iniciadora
do raciocinio abdutivo, ndo ¢ passivel de modelagem computacional, nos robos humanoides, uma vez
que ela envolve o acaso genuino, ndo programavel e, como indicado, elementos de primeiridade nao
programaveis. Contudo, a tese do continuo, fundamental no Sinequismo peirciano, aponta para um
possivel encontro das agdes humanas com o movimento dos robds humanoides. Ficam aqui as seguintes
questdes: Que horizonte se delineia para as futuras geracdes no exercicio de duvidas genuinas nos
processos que envolvem movimento? Estamos alterando o universo de nossa experiéncia colateral? A
reflexdo sobre essas questdes pode indicar um novo horizonte para as geragdes futuras sobre a construgao
dos gestos.

Aos pareceristas andnimos pela leitura cuidadosa do nosso texto, bem como aos nossos colegas de trabalho
por suas sugestdes criticas ao nosso texto, a saber: Ivo Assad Ibri, José Arthur Quilici Gonzalez, Mariana
Claudia Broens e Rodrigo Almeida. A Universidade de Sao Paulo (UNESP), a Pontificia Universidade
catolica de Sao Paulo (PUC-SP), ao CNPq e a CAPES pelo apoio a esta pesquisa. Aos membros do
GAEC (Grupo Académico de Estudos Cognitivos), do CLE (Centro de Logica e Epistemologia) e
do Grupo de Estudos sobre estética e Pragmatismo (PUC-SP) pelas discussdes de importantes temas
filosoficos. Por fim, mas ndo menos importante, agradecemos as pessoas anonimas da vida real que
fornecem a inspiragdo e as condigdes praticas para a realizagdo deste trabalho.
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