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Resumo

ALMEIDA, Maria de Fatima Xavier do Monte. Auxilios a navegacdo de pedestres
cegos através de mapa tatil . Dissertacao de Mestrado. Universidade Federal de
Pernambuco.

Esta pesquisa relaciona autonomia e independéncia de pessoas cegas com 0
bem estar do individuo no meio em que vive. Nesta perspectiva, este estudo
foca o individuo cego na conquista de sua orientacdo e aborda a relacao
usuario - mapa tatil - ambiente construido a partir dos principios da ergonomia,
focada em termos comportamentais de “wayfinding”, processo de encontrar o
caminho (traducao nossa). Trata do reconhecimento das informacodes
ambientais percebidas e verbalizadas durante este processo ao planejar,
executar e descrever uma rota nao familiar com o objetivo de investigar os
elementos referenciais de auxilio a navegacao aplicados a projetos de
ambientes construidos fechados. Para tal, foram adaptados dois experimentos
distintos combinados: o experimento de Passini e Proulx (1988) que trata de
questoes de wayfinding com pessoas cegas € 0 experimento de May et al.(2003)
que trata de auxilios a navegacao de pedestres com visao e sua implicacao
para o design . O experimento foi realizado no Centro de Educacao da
Universidade Federal de Pernambuco, UFPE. Os resultados mostraram a
problematica do ambiente construido quando este nio atende as necessidades

de diferentes grupos de usuarios .

Palavras-chave: ergonomia, design, arquitetura, ambiente construido,
wayfinding, mapa tatil.
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Abstract

ALMEIDA, Maria de Fatima Xavier do Monte. Aid to navigation for blind
pedestrians trough tactile map. Master’s program dissertation of Universidade
Federal de Pernambuco, 2008.

This research relates the autonomy and independence of blind people with the
welfare of the individual in the environment he lives. In this perspective, this
study focuses on the attainment of self orientation by the blind individual and
discusses the relationship between the individual - tactile map - the built
environment using the principles of ergonomics focused on the behavioral
aspects of "wayfinding," i.e. the process to find a way. It refers to the
recognition of environmental information, both perceived and verbalized
during the wayfinding process, (planning, implementing and describing a non-
familiar route) in order to identify the navigation assistance elements applied
to projects of closed constructional sites. To this end, two distinct and
combined experiments were adapted: the experiment of Passini and Proulx
(1988), which deals with issues of wayfinding with blind people; and the
experiment of May et al. (2003), which deals with navigation assistance for
pedestrians with vision and the implications for the design. This experiment
was conducted at the “Centro de Educagao” (Center for Education) at the
“Universidade Federal de Pernambuco,” UFPE (Federal University of
Pernambuco). The results showed the problems of the built environment when
it does not meet the needs of different user groups and when behavior-related
criteria are not taken into consideration in the design of various types of
buildings, in terms of the range of concepts and phenomena of behavior

relevant to that group, in that location.

Keywords: ergonomics, design, architecture, built environment, wayfinding,
tactile maps.
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Capitulo 1 | Introducéao

Observa-se a problematica do ambiente construido quando este ndo esta
adaptado as habilidades e limitacdes humanas, afetando nao s6 o bem estar e
seguranca do individuo, como também o desempenho de suas atividades no

espaco fisico.

Temos o exemplo de pessoas cegas que ao freqlientarem ambientes
publicos fechados, como aeroportos, shopping centers, hospitais, escolas, estao
submetidas a uma série de riscos de quedas, acidentes, desorientacao espacial
ou mesmo estresse. Uma das conseqiiéncias iminentes é a influéncia negativa

do ambiente na sua autonomia espacial, vida social e profissional.

Mesmo conscientes do movimento crescente da inclusao social, as
barreiras atitudinais dos arquitetos e designers, no processo de projetar, sao
refletidas nos edificios e nas sinalizacdes nao adaptados as necessidades desse
grupo de usuarios do espaco. Talvez, por ignorarem suas habilidades espaciais,

limitacoes e necessidades.

A Arquitetura, muitas vezes, nao oferece pistas para orientacao e
mobilidade, nem seguranca diante de obstaculos e perigos a pessoas cegas. Os
sistemas de design de sinalizacao e orientacao espacial sao geralmente
direcionados a pessoas com visdao. Segundo Lima (2004), por nao terem acesso a
linguagem visual existente no ambiente, os cegos ficam limitados a certos

espacos fisicos, vendo restringir-se seu direito a liberdade de ir e vir.

As exigéncias da NBR 9050/2004 (ABNT, 2004), referentes a acessibilidade
de pessoas com deficiéncia visual em prédios, tornam-se insuficientes para
proporcionar autonomia do usuario. As informacdes verticais ndo sao mais que
algumas placas em Braille afixadas em portas ou nas paredes, e antes de

qualquer coisa, os usuarios precisam saber onde estao localizadas.

As informacoes horizontais, quando existem, sao geralmente pisos com
textura diferenciada, sem informacdes adicionais indicando o “porqué” e “para
onde” estao levando, caso decidam serem guiados por elas, além de nao

oferecerem opcoes de rotas.
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Mesmo com a existéncia de leis com objetivos de inclusdo social, como a
Lei n°® 8213, artigo 93, (Brasil,1991), redigida para cobrir cotas de reserva de
cargos e empregos no setor privado, o individuo cego tera suas atividades de
trabalho prejudicadas se ndao encontrar um ambiente adaptado as suas

necessidades de saber onde esta e para onde ir.

O usuario podera ter inseguranca /estresse no seu posto de trabalho, nao
sO por conta de barreiras atitudinais e instrumentais mas, também, em funcao

de barreiras arquitetonicas e comunicacionais.

Observa-se que estudos ergonémicos interferem, na maioria das vezes, em
ambientes ja edificados. Neste sentido, pode-se afirmar que existe muito o que

fazer nas questdes sobre concepcao de projeto de edificios.

Este trabalho trata de identificar as informacdes do ambiente construido
percebidas e verbalizadas por pedestres cegos durante o comportamento de
wayfinding' , ou seja, durante o processo de encontrar um caminho no ato de

planejar, executar e descrever uma rota a partir do auxilio de mapa tatil.

Para tal, foi analisada a interface do usuario cego com o ambiente ao
realizar a tarefa de encontrar um caminho nao familiar, a partir de suas
decisbes de orientacao planejadas com auxilio do mapa tatil da rota a ser
percorrida. Este instrumento de representacao grafica em textura e relevo foi
utilizado pelo usuario como ferramenta para facilitar o seu processo de

wayfinding.

Essa pesquisa baseia-se nos principios da ergonomia do ambiente
construido, sabendo que esta “[...] Extrapola as questdes puramente
arquitetonicas, focando seu posicionamento na adaptabilidade do espaco as
tarefas e atividades que neles irao se desenvolver, mediados pelo sentimento e
pela percepcao do usuario”. A ergonomia do ambiente construido “[...] evoca,
portanto, elementos da [...] percepcao ambiental, [...] além de metodologias

auxiliares na composicao de arranjos produtivos” (VILLAROUCO, 2007).

" Wayfinding, em termos de resolucdo de problemas espaciais, & composto, segundo Passini e
Proulx (1988), de trés processos inter-relacionados: tomada de decisdo, execucao da decisao e
processamento da informacao.



16

Esta dissertacao se enquadra na linha de pesquisa de Ergonomia e
Usabilidade de Produtos, Sistemas e Producao, do Mestrado em Design, da

Universidade Federal de Pernambuco, UFPE.

1.1. Justificativas

Passini e Proulx (1988) classificaram no seu experimento os tipos de
informacao percebidos por pessoas cegas, mas nao foi do interesse dos

pesquisadores fazer uma hierarquizacao do seu uso.

Golledge (1999) e May et al (2003), pesquisadores interessados no
processo de wayfinding, afirmam que os “landmarks”, marcos referenciais, sao

as melhores pistas de auxilio a navegacao.

May et al (2003), no seu experimento, apresentaram alternativas de
auxilios a navegacao de pedestres com visao identificando seus elementos

referenciais.

Procurou-se, entao, adaptar os dois experimentos, de Passini e Proulx
(1988) e de May et al (2003), combinando-os para investigar alternativa de
auxilio a navegacao de pedestres cegos através do uso do mapa tatil, tendo

como meta fazer uma hierarquizacao do uso de elementos referenciais.

Para tal, as informacdes percebidas pelos usuarios foram classificadas
segundo a categorizacao utilizada no experimento de Passini e Proulx (1988)
em um ambiente puUblico fechado e os elementos referenciais de auxilio a
navegacao foram identificados e hierarquizados a partir da adaptacao da
metodologia utilizada por May et al (2003) no seu experimento atendendo,

assim, os objetivos da presente pesquisa.

1.2. Problema e objetivos

Fundamentada nas trés categorias de informacdes percebidas por pessoas

cegas, de Passini e Proulx (1988), a presente pesquisa pretendeu responder a
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seguinte questao: “Diante das informacdes percebidas, quais os elementos
referenciais de auxilio a navegacao de pedestres cegos no ambiente construido

fechado?”
Assim, o objetivo geral do trabalho é:

Investigar os elementos referenciais de auxilio a navegacado, considerando
as questdes de autonomia dos usuarios e sua relacao com edificios publicos

fechados, visando o bem estar dos mesmos.

O fato da pessoa cega nao encontrar elementos referenciais de auxilio a
sua navegacao torna-se o problema para sua orientacao e mobilidade em um
ambiente publico fechado. Neste sentido, foram elaboradas predicoes, ou seja,
interpretacdes para as causas deste problema. Baseado na categorizacao das
informacoes percebidas por pessoas cegas, utilizada no experimento de Passini
e Proulx (1988), podemos supor que as pessoas cegas tém problemas de

orientacao espacial quando as mesmas nao encontram os seguintes elementos:

= Os elementos fixos do edificio, tais como: paredes, portas, colunas,

pisos ou outros;

= Os elementos moveis do edificio, tais como: o mobiliario, equipamentos,

decoracao ou outros;

= O contexto interno e externo do edificio, tais como: as variacdes do ar,

clima e som.

Para investigar tais suposicoes, propdem-se os seguintes objetivos

especificos:

= analisar como pessoas cegas encontram o caminho numa rota nao

familiar, a partir do planejamento, execucao e descricao desta rota;

= classificar as decisdes de orientacao das pessoas cegas investigadas,

segundo critério comportamental e fisico;

= hierarquizar os elementos de auxilio a navegacao percebidos e

verbalizados pelas pessoas cegas pesquisadas;

= contribuir para estabelecimento de novos parametros para projetos de
ambientes construidos.



18

1.3 Relevancia para area de Design, Ergonomia e Arquitetura

0 interesse pelo processo de wayfinding entre usuarios cegos surgiu apos
a constatacao da problematica do ambiente construido nao atender as suas

necessidades de orientacao espacial.

Tema de interesse para area de ergonomia do ambiente construido, pois
trata de elementos concernentes ao ambiente fisico, referentes a percepcao
ambiental do usuario focando a adaptabilidade do espaco as tarefas e
atividades que neles irao se desenvolver. Tais estudos sao igualmente de

interesse da arquitetura, que também tem como foco o usuario do espaco.

Importante, ainda, para ergonomia informacional e design de sistemas
informacionais, no momento que este trabalho oferece a base para questoes
que dizem respeito ao design de sinalizacao ou de orientacao espacial de

pessoas cegas ao avaliar suas habilidades e necessidades.

Fundamental para a area de tecnologia assistiva e ergonomia do produto,
para que projetistas se interessem em construir aparelhos moveis de auxilio a
navegacao de pedestres cegos, voltados a proporcionar uma melhor interface
humano x maquina, com uma informacao contextual adequada ao modelo

mental do usuario.

A partir deste estudo, poderao ser elaboradas recomendacdes de
melhorias para as condicoes de bem estar e autonomia de tais usuarios em
ambientes construidos fechados e contribuir para o enriquecimento das trés
areas: design, ergonomia e arquitetura. Oferece, portanto, aos profissionais

destas areas subsidios para a inclusdo da diversidade humana nos seus projetos.

1.4. Metodologia

A partir da consciéncia das dificuldades do usuario cego de se orientar
num ambiente construido nao familiar e da lacuna em estudos mais
aprofundados sobre tal questao nas areas de ergodesign e arquitetura,

principalmente no Brasil, foi motivado o desenvolvimento da presente pesquisa,
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considerando as questdes de efetividade e satisfacao na relacao entre o

ambiente construido e o usuario cego.

A metodologia utilizada surgiu a partir da revisao da literatura e da
analise de métodos de experimentos de Passini e Proulx (1988), sobre
wayfinding entre pessoas cegas no ambiente construido fechado, e do
experimento de May et al. (2003), sobre auxilios a navegacao de pedestres

videntes (aqueles que tem visao) no contexto urbano.

Para alcancar os objetivos da presente pesquisa foram adaptados os dois

experimentos combinados: o de Passini e Proulx (1988) e o de May et al.(2003).

Segundo Tripodi et al. (1975) apud Marconi e Lakatos (2005) as pesquisas
de campo sao divididas em trés grandes grupos: quantitativo-descritivo,

exploratorios e experimentais.

Apesar de serem adaptados dois experimentos combinados, a pesquisa de
campo realizada neste trabalho, segundo os autores acima citados, nao pode
ser classificada como experimental, pois nao se trata de um experimento com
fins estatisticos com possibilidade a generalizacao das descobertas. Segundo os

autores, trata-se de um estudo exploratério de manipulacao experimental.

Este estudo tem por finalidade manipular uma variavel independente, a
fim de localizar variaveis dependentes que potencialmente estejam associadas
a ela, estudando o fendmeno em seu meio natural. Permite, desta maneira,
aumentar a familiaridade do pesquisador com o fendmeno, o ambiente ou fato

a ser estudado.

Definiu-se como objeto de estudo “o processo de decisao de orientacao e

navegacao de pessoas cegas em ambiente publico fechado”.

Na presente pesquisa, os elementos referenciais vao ser percebidos num
ambiente construido, o Centro de Educacdo da Universidade Federal de
Pernambuco (variavel independente). As decisdes de orientacao (variaveis
dependentes) potencialmente vao variar de acordo com o perfil do grupo de

usuarios cegos congénitos totais, cegos adventicios e os de baixa visao.
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1.5 Apresentacao dos capitulos

O conteudo do presente trabalho estruturou-se na revisao de literatura,
contendo trés capitulos, e no estudo exploratério, contendo dois capitulos,
onde foram apresentados os procedimentos adotados para a resolucao do
problema proposto, seus resultados e discussao. A seguir sao descritos as

divisdes dos capitulos do trabalho.

Capitulo 2 |Usuario do espaco - o capitulo traz algumas consideracoes
sobre pessoas cegas, sua acuidade visual, suas habilidades espaciais e
limitacOes espaciais, apresentando, de maneira sumaria, alguns vieses

socioculturais e cientificos, crencas , barreiras excludentes sobre os mesmos.

Capitulo 3 | Em busca de um modelo de sistema - nesse capitulo,
tomam-se como bases referenciais as areas de Ergonomia e Arquitetura, a fim
de entendermos melhor um modelo que sintetize varios passos do processo de
wayfinding de usuarios cegos ao interagir com o ambiente construido a partir
do mapa tatil. Sao tratados estudos referentes a abordagem sistémica da

ergonomia, ergonomia do ambiente construido, comportamento e percepcao.

Capitulo 4 | Wayfinding - nesse capitulo sao tratados definicoes e
termos relacionados ao processo de wayfinding, tais como, navegacao, métodos
de navegar, aquisicao do conhecimento espacial, orientacao espacial,
mobilidade, bem como a importancia dos mapas cognitivos e dos elementos
referenciais para o reconhecimento ambiental. Aborda os conteldos referentes

ao processo wayfinding sem visao.

Capitulo 5| Estudo de campo - nesse capitulo sdo feitas algumas
consideracdes sobre a pesquisa, sobre os experimentos de referéncia e, por

Ultimo, sobre o estudo experimental proposto.

Capitulo 6| Resultados - nesse capitulo sao mostrados os resultados e sua

analise.

Capitulo 7 | Conclusdo- nesse capitulo sdo apresentadas as conclusoes,

contribuicoes e recomendacodes para futuros estudos.
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Este documento conta ainda com a lista das referéncias usadas, com doze
apéndices e um anexo. Os quatro primeiros apéndices mostram o registro de
wayfinding dos usuarios do Grupo Cego Total, GCT, usuarios ct1, ct2, ct3, ct4;
do quinto ao oitavo € apresentado o registro de wayfinding do Grupo de Cegos
Adventicios, GCA, usuarios cal, ca2, ca3, ca4, e orestante, o registro de

wayfinding de Grupo de cegos de Baixa Visao, usuarios bv1, bv2, bv3, bv4.

Por fim, no anexo esta apresentada a carta de deliberacao da pesquisa
pelo Comité de Etica em Pesquisa da Universidade Federal de Pernambuco,
cujo titulo inicial da presente dissertacao “ Auxilios a navegacao de pedestres
cegos com visao subnormal: requisitos informacionais e implicacées para o
design” foi alterado para “Auxilios a navegacao de pessoas cegas através de
mapa tatil” por solicitacao da comissao examinadora com o intuito de
enfatizar a importancia do uso do mapa tatil no processo de wayfinding de
pessoas cegas no presente trabalho. Essa alteracao foi comunicada ao Comité

de Etica em Pesquisa da Universidade Federal de Pernambuco.
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Capitulo 2 | O usuario do espaco

Neste capitulo, pretende-se fazer algumas consideracoes sobre o individuo
cego, suas habilidades espaciais e acuidade visual, apresentando de maneira
sumaria alguns vieses socioculturais e cientificos, crencas e barreiras
excludentes. O termo usuario é usado nessa pesquisa para designar a pessoa
cega que durante a tarefa de encontrar um caminho, interage com o mapa tatil

e 0 ambiente construido.
2.1 Consideragoes
2.1.1 Crencas

“ E crenca corrente que os cegos tém um "sexto sentido” extraordinario,
bem como uma capacidade auditiva acuradissima, isto €, que sdo capazes de
ouvir coisas que os videntes teriam dificuldade em ouvir, ou mesmo que seriam

inaudiveis para estes” (LIMA, 2001).

Melo (1988, p.7) por sua vez afirma que:

‘[...] O que ha de tao “surpreendente” nos cegos é o simples
desenvolvimento de recursos latentes em todos nos. Vocé com o mesmo
treinamento, sera tao “extraordinario” quanto eles”.

Além da crenca na habilidade auditiva de pessoas cegas, ha uma uma
maneira peculiar de trata-las, uma vez que o leigo tende a aumentar o tom de
VOZ ao conversar Com uma pessoa cega, ou nao lhe dirigir a palavra quando ela
esta acompanhada (LIMA,2001). Diante de tal fato, Melo (1988, p.7) esclarece

que:
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“Os cegos nao sao surdos: se a pessoa cega estiver acompanhada, nao se
dirija ao seu companheiro quando quiser falar com ela. Dirija-se diretamente
a ela, identifique-se e faca um contato fisico: toque ligeiramente seu braco
ou seu ombro, para que ela saiba que é com ela que estao falando. O fato de
ela nao retribuir seu olhar, nao significa que ela nao possa manter uma
conversacao normal”.

Ha pessoas que acreditam, também, que os cegos tém um dom especial
para artes e um incrivel pendor musical, embora os mesmos tenham profissoes

diversas.

Até alguns educadores, pesquisadores e os proprios cegos ainda
manifestam a crenca na incapacidade dos ultimos poderem fazer uso de
configuracdes bidimensionais como mapas, diagramas e desenhos em relevo
como meio de expressao de suas impressdoes do mundo e como material de

apoio a sua educacao e orientacao e mobilidade (LIMA, 2001).

2.1.2 Pessoa cega

Foi dada uma nova redacao a categoria de pessoa portadora de
deficiéncia visual a partir de 2004 com o decreto n° 5296 (Brasil, 2004), que
considera pessoa portadora de deficiéncia visual aquela que possui limitacao ou
incapacidade para o desempenho de atividades e se enquadra na seguinte
classificacao: cegueira, na qual a acuidade visual € igual ou menor a 0,05 no
melhor olho, com a melhor correcao dptica; a baixa visao, que significa

acuidade visual entre 0,3 e 0,05 no melhor olho, com a melhor correcao optica.

Dentro desse grupo de usuarios, ha pessoas cegas congénitas ou que
sofreram sua limitacao visual logo apds o nascimento (early blind), cego de
infancia; aqueles que ficaram cegos posteriormente (late blind ou adventitious
blind), cegos adventicios; ou aqueles de baixa visao, por fazerem uso de algum
residuo visual (LIMA, 2001).

Lima (2001) afirma que ha uma tendéncia de parar de ser usado o termo
“portadora” como substantivo e adjetivo. A condicao de ter uma deficiéncia

faz parte da pessoa e esta ndo porta sua deficiéncia. Ela tem uma deficiéncia.
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2.1.3 Habilidades espaciais / teorias

A habilidade espacial, segundo Satalich (1995), é a percepcao do
ambiente através dos nossos sentidos, o processo cognitivo de como nés

percebemos o ambiente em relacao aos objetos.

Atualmente, baseado em Kitchin et al (1997), pode-se dizer que existem
trés grupos de pesquisadores que argumentam sobre a habilidade espacial das

pessoas cegas.

Lima (2001)esclarece que o primeiro grupo sugere que a visao é o
sentido espacial por exceléncia. Para este grupo, os individuos cegos congénitos
sdo incapazes de raciocinio espacial porque jamais experenciaram os processos
perceptuais (por exemplo, visdo) necessarios para compreender arranjos

espaciais (teoria da ineficiéncia).

Sob a defesa do segundo grupo, Lima (2001)explica que tal grupo defende
que as pessoas com limitacao visual podem compreender e manipular
mentalmente conceitos espaciais, porque a informacao é baseada em pistas
hapticas e auditivas. Estes conhecimento e compreensao sao inferiores aqueles

baseados na visao (teoria da deficiéncia).

E por ultimo, Lima (2001)esclarece que o terceiro grupo defende que os
individuos com limitacao visual possuem as mesmas habilidades para processar
e entender conceitos espaciais e quaisquer diferencas, sejam em termos
quantitativos ou qualitativos, podem ser explicadas por variaveis
intervenientes, tais como, acesso a informacao, experiéncia ou fadiga (teoria

da diferenca).

De acordo com esse Ultimo grupo, muitas pesquisas tém enfatizado a
necessidade de ser introduzido o ensino de mapas tateis as criancas cegas o
mais cedo possivel, o que demonstra que o uso desses mapas pode ser um meio
util de fornecer as pessoas com limitacao visual informacdes espaciais
complexas, as quais nao lhes estdao prontamente disponiveis através da
experiéncia direta ao percorrer um caminho ( UNGAR; BLADES e SPENCER,
1996).
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Constata-se através de estudos que pessoas cegas compreendem figuras
em alto-relevo, demonstrando uma compreensao basica do espaco em seus
desenhos (LIMA, 2001).

Heller(1989) apud Lima (2001) demonstra que mesmos 0s cegos
congénitos sao capazes de fazer e reconhecer figuras bidimensionais,
afirmando em seu estudo de 1991 que, se for lhe dado “tempo suficiente para
observar hapticamente uma dada configuracao bidimensional, ele sera capaz
certamente de produzir representacées em desenho de perspectiva através de

desenho”.

De acordo com Kerr (1983), os cegos processam imagens do ambiente,
porém mais devagar que os videntes , sugerindo que o processo de imagens nao

é especificamente visual .

Ao se apoiar no grupo da teoria da diferenca, os resultados das
experiéncias de Loomis et al (1993), que tratam da habilidade espacial entre
usuarios cegos, cegos adventicios e pessoas videntes com olhos vendados,
afirmam que ha pouca indicacdo que a competéncia espacial depende

fortemente da experiéncia visual anterior.

Ha estudos citados por Loomis et al (1993) que defendem que ha uma
melhor performance entre cegos adventicios e pessoas com visao de olhos
vendados do que entre cegos congénitos, tanto nas tarefas de navegacao como

nas habilidades espaciais.

Da mesma forma que encontram-se também estudos como os de Passini,
Proulx (1988) que comprovam que os cegos congénitos tenderam a
desempenhar melhor tarefas de wayfinding do que os o grupo de cegos
adventicios e pessoas videntes de olhos vendados. Tais pesquisadores e
outros,também, afirmam que as pessoas cegas tém a habilidade de representar
mentalmente um espaco. Para Arthur e Passini (2002), esta representacao
mental, denominada de mapa cognitivo, torna-se fonte de informacao para
executar decisoes e é responsavel pelo processo de solucao de problemas e

orientacao e mobilidade.



27

2.1.4 Limitacdes no entendimento espacial

Claramente, as pessoas cegas estdo em consideravel desvantagem em
relacao as pessoas videntes. A visdo oferece informacoes tanto sobre o

movimento do viajante como sobre a configuracao espacial, perto e longe.

De acordo com Ungar et al (1994), o conhecimento do caminho de
determinado lugar impde limitacdes no nivel de mobilidade que uma pessoa
cega pode alcancar. Por exemplo, passagens alternativas ou atalhos nao sao
deduzidos desse conhecimento. Isso pode ser problematico quando uma pessoa
com limitacao visual muda-se para uma nova regiao ou precisa frequientar um

grande logradouro publico desconhecido.

Segundo Marston e Golledge (1997), a falta de visao dificulta prever pistas
para perceber e corrigir padroes espaciais; acessar conhecimento espacial para
localizar atalhos; bem como dificulta o acesso ao conhecimento espacial para
integrar uma via conhecida em uma compreensao espacial ampla, o que
restringe muitas pessoas com limitacdo visual a rotas ja conhecidas. Ainda de
acordo com os autores, para estas pessoas o tempo domina o espaco sobre uma

compreensao espacial, por exemplo, quando andam de 6nibus.

Embora um sentido contribua com o outro, na auséncia de um ou mais
sentidos, uma pessoa, ainda assim, pode desempenhar bem determinada
tarefa, uma vez lhe dada condicao para tanto, ou se essa tarefa nao exigir o
uso especifico do sentido ausente. Isso porque a resolucao ou bom desempenho
do individuo esta relacionado as condicoes de que dispde e ndo de uma

deficiéncia sensoria que o limita naquele particular (LIMA, 1998).

2.1.5 Barreiras

Para estudos de avaliacao das condicoes de acessibilidade de diversos
ambientes para pessoas com deficiéncia, Bins Ely e Dischinger (2002)
consideram barreiras os elementos que “impedem ou dificultam a percepcao,

compreensao, circulacao ou apropriacao por parte dos usuarios dos espacos e
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atividades, bem como obstaculos de ordem social e psicologica que impedem

seu uso efetivo”. Elas dividem estas barreiras em trés categorias:

1. Barreiras sécio-culturais- também chamadas barreiras atitudinais,
trata-se de uma visao preconceituosa que as pessoas tém das
pessoas deficientes, tendo uma imagem focada mais nas suas

deficiéncias do que em suas potencialidades;

2. Barreiras fisicas- sdo barreiras arquitetonicas ou que se
relacionam ao design de produtos ou equipamentos que

dificultam ou impedem o acesso independente de um usuario;

3. Barreiras de informacao - quando os elementos arquitetonicos ou
a informacao adicional (grafica, sonora, verbal e do objeto)
perturbam ou reduzem as possibilidades de obtencao da

informacao espacial desejada.

Para Sassaki (1999), sao consideradas seis tipos de barreiras que ele

chama de excludentes, pois contribuem para efetivar a exclusao social :

1. arquiteténica (nao permite a acessibilidade da pessoa com

dificuldade de locomocao);

2. comunicacional (a linguagem verbal ou visual utilizada nao

alcanca todas as pessoas);

3. atitudinal (atitude preconceituosa);
4, metodoldgica (métodos de ensino, trabalho e lazer homogéneos);
5. instrumental (instrumentos utilizados para trabalhar, brincar que

nao atendem as limitacoes);

6. programatica (leis, portarias, regulamentos e politicas que

perpetuam a exclusao).

“Enquanto a sociedade ndo remover as barreiras nessas seis areas, as

pessoas com deficiéncia vao continuar excluidas” afirma Sassaki” (1999).
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2.1.6. Vieses socioculturais e cientificos

Oka (1999) defende o uso de mapas tateis como recurso grafico enquanto

instrumento didatico e para o uso cotidiano (principalmente mobilidade).

Ainda segundo a autora, “muitas pessoas véem o deficiente visual como
incapaz de ler mapas, esquemas e outros materiais graficos”. Com tal visao,
acreditam que a utilizacao desses recursos torna-se dispensavel para os
usuarios cegos, dada a dificuldade que estes tém em compreender o

“emaranhado de linhas, pontos, nomes, etc”.

Para Lima (2000), visdes como essas, mencionadas por Oka (1999),
constituem exemplos de “vieses socioculturais e cientificos enraizados no
conhecimento e postura de educadores, pesquisadores e dos proprios
portadores de limitacao visual, e que precisam ser extirpadas em beneficio

destes mesmos sujeitos”.
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Capitulo 3 | Em busca de um modelo de
sistema

Neste capitulo, tomam-se como bases referenciais as areas de Ergonomia
e Arquitetura, a fim de entendermos melhor um modelo que sintetize varios
passos do processo de wayfinding de usuarios cegos ao interagir com o

ambiente construido a partir do mapa tatil.

Serao tratados estudos referentes a abordagem sistémica da ergonomia,

ergonomia do ambiente construido, comportamento e percepcao.

3.1 Enfoque ergondémico

Objetiva-se fazer algumas reflexdes a luz da Ergonomia, relativas ao uso
do mapa tatil de uma rota a ser percorrida por pessoas cegas dentro de um
sistema de circulacao de pedestres em uma escola publica da Universidade
Federal de Pernambuco, UFPE, com base no enfoque sistémico, visando dar
subsidios a presente pesquisa, que trata da tomada de informacdes e decisoes
de orientacao para encontrar um caminho, a partir do mapa tatil, pelo usuario

deste sistema, nas tarefas de planejar, executar e descrever uma rota.

Mapa tatil, segundo Loch e Almeida (2005), sdo representacoes graficas
em textura e relevo que servem para a orientacao e localizacao de lugares e
fendmenos geograficos para as pessoas cegas. Nesta pesquisa, trata-se de um
mapa de trajeto que estabelece uma rota a ser percorrida pelo usuario dentro
de um ambiente plblico fechado, uma seqiiéncia de ambientes e elementos

referenciais que auxiliam o usuario a encontrar seu caminho.

E conveniente destacar que nao se trata, aqui, da confeccdo de um mapa
tatil, das variaveis graficas a serem utilizadas na sua construcao, tais como a

textura, tamanho, altura, forma, cor, proximidade e orientacdo. Enfatiza, sim,
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a importancia de um enfoque ergonémico para situa-lo num sistema de

informacao ambiental que atenda as necessidades do usuario.

3.1.1 Situando o problema

“Qualquer atividade humana demanda um deslocamento pelo ambiente.
Este deslocamento, se eficiente ou ndo, influenciara diretamente na execucao
da atividade e no conforto do individuo” (RIBEIRO, 2006). Ao abordar a pessoa
cega no processo de orientacao, percebe-se o quanto é importante a
informacao ambiental, para que as pessoas com deficiéncia visual possam se

deslocar e se orientar com autonomia e independéncia.

O Sistema Braille permitiu as pessoas cegas o acesso a educacao e a
cultura, abrindo espaco para as diferentes areas do saber humano. Entretanto,
Loch e Almeida (2005) ressaltam que nem todas as informacdes podem ser
traduzidas neste sistema, principalmente, a informacao ambiental. Para tal, as
autoras, como também Espinosa et al (1998), consideram o mapa tatil, um
instrumento de orientacao espacial que pode facilitar enormemente a
mobilidade da pessoa com deficiéncia visual, trazendo autonomia na

locomocao, autoconfianca, aumento de auto-estima e independéncia.

Segundo Lima (1998), muito pouco se tem estudado sobre como mapas
tateis sdo utilizados por pessoas com limitacao visual. Pode-se afirmar,
também, que muito ha o que fazer na area de Design, Ergonomia e Arquitetura

para melhorar a interface usuario - mapa tatil - ambiente.

Questiona-se como as pessoas com deficiéncia visual podem ter
conhecimento ou ampliar sua percepcao do ambiente construido através do

mapa tatil?

Segundo Bernardi (2007), “um dos fatores que garantem a acessibilidade
segura para uma pessoa com deficiéncia visual € a orientacao espacial dada ao

usuario”. E Bins Ely , Dischinger e Mattos (2002,p.2) afirmam que:
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“A orientacdo é um processo cognitivo que envolve a habilidade do
individuo de mentalmente situar-se e/ou deslocar-se em um dado
arranjo fisico, e depende tanto das informacdes contidas no ambiente,
quanto da habilidade do individuo em perceber e tratar estas
informacgodes”.

Deve-se considerar o sistema de informacao ambiental como elemento
fundamental para a concretizacao do acesso de modo universal. Sentiu-se,
entdo, a necessidade de estudar o mapa tatil em uma abordagem sistémica da
ergonomia e propor modelos do sistema operando, embasado nos principios do
sistema informacional para, a partir de entao, dar subsidios na obtencao de um

sistema eficiente de auxilio a navegacao através do mapa tatil.

3.1.2. Abordagem sistémica da ergonomia

De acordo com lida (2005), o enfoque ergonémico é baseado na teoria de
sistemas. Toma-se como referéncia a definicao de Hendrick (1993, p.7) apud

Moraes (2005) para Ergonomia Ambiental:

“[...] A Unica tecnologia da ergonomia é a tecnologia da interface
homem-sistema. A ergonomia como ciéncia trata de desenvolver
conhecimentos sobre as capacidades, limites e outras caracteristicas de
desempenho humano e que se relacionam com projeto de interfaces,
entre individuos e outros componentes do sistema. Como pratica, a
ergonomia compreende a aplicacao da tecnologia da interface humano-
sistema ao projeto ou modificacdes de sistema para aumentar a
seguranca conforto e eficiéncia do sistema e da qualidade de vida”.

“No momento, esta tecnologia Unica e especial possui, pelo menos,
quatro componentes principais identificaveis que, do mais antigo ao
mais recente, sao os seguintes: tecnologia da interface homem
computador ou ergonomia de hardware; tecnologia da interface
homem-ambiente ou ergonomia ambiental; tecnologia da interface
usuario - sistema ou ergonomia do software e tecnologia da interface
organizacdo -maquina ou macroergonomia”.

Em termos destas quatro interfaces mencionadas por Hendrick(1993),
pode-se privilegiar, nesta pesquisa, a ergonomia de Hardware, para o design

do produto do mapa tatil com énfase na usabilidade, como também, a
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ergonomia ambiental para focalizar os sistemas de informacao para pessoas

cegas.

Baseada nas duas interfaces citadas, destacam-se os seguintes topicos [1]
do design do produto, fazendo uso da Ergonomia e Usabilidade de Produtos e do
Processo de Producao (satisfacao, conforto e seguranca dos usuarios) e [2] do
Design informacional, utilizando-se da Ergonomia e Usabilidade de Sistemas de
Informacao (pesquisas sobre linguagem iconografica e localizacao, legibilidade

de familias tipograficas, avisos e adverténcias, sistemas de sinalizacao).

Nesta pesquisa, da-se preferéncia a tecnologia da interface humano-
ambiente ou ergonomia ambiental, mesmo utilizando o mapa tatil como um
instrumento do sistema de informacao ambiental com pretensdes do usuario

planejar, executar e descrever sua rota.

Segundo Moraes e Mont’Alvao (2003), a metodologia ergonémica é
sistémica porque considera o sistema como um todo, incluindo seu ambiente,
comecando sempre a partir do sistema alvo, e sistematica porque segue uma
série de etapas e fases. Desta maneira, a presente pesquisa parte de uma
abordagem holistica e sistematica do sistema alvo, como também do seu

ambiente.

A palavra sistema tem varios significados, e lida (2005) adota o conceito
de sistema em Ergonomia, vindo da biologia: “sistema é um conjunto de
elementos (ou subsistemas) que interagem entre si, com um objetivo comum e
que evoluem com o tempo”. Ele considera trés aspectos que caracterizam um
sistema: seus componentes (elementos ou subsistemas); as relacoes

(interacdes) entre os subsistemas; e a sua evolucao.

Sao considerados por lida (2005) e por Moraes e Mont’ Alvao (2003) cinco
componentes de um sistema:
= Fronteiras, que sao os limites do sistema;
= Subsistemas, referem-se aos elementos que compdem o sistema ;
* Interacgoes, ou seja, as relacoes entre os subsistemas;
= Entradas (inputs), que representam as variaveis independentes do sistema;
= Saidas (output), representam as variaveis dependentes do sistema;

» Processamentos, que sao atividades desenvolvidas pelo subsistemas que
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interagem entre si para converter as entradas e saidas;
=Ambientes, que sao variaveis que se situam dentro ou fora da fronteira e

podem influir no desempenho do sistema;

Para melhor compreender o sistema, levou-se em consideracao a
categorizacao dos elementos espaciais, os componentes do sistema de
informacao ambiental, baseando-se na linguagem visual descrita por Bins Ely,
Dischinger e Mattos (2002): informacao arquitetonica, do objeto e
informacional adicional grafica (alfabética, pictografica e mapas, sonora e

verbal), como é demonstrado de forma sumaria na figura 1.

{ INFORMAGAD AMBIENTAL }

|} 1
[ Informag&o ] [|nfgrma§:§g do ohjeto ] [ Informaggo adicional

arguitetdnica grafica
Affabética
Pictografica

Configuracsn
espacial

arcos

referenciais

Fonas funcionais

Figura 1: Elementos espaciais que servem de referenciais para orientacao.
Fonte: uma sistematizacao baseada em BINS ELY , Dischinger e Mattos (2002).

A Informacao arquitetdnica é transmitida através das caracteristicas
fisicas do ambiente, seus elementos constituintes ou mesmo a relacao entre
eles, tais como: configuracao espacial, elementos referenciais e zoneamento

funcional.

A informacao do objeto é dada pelo proprio objeto através de sua funcao

ou uso, facilmente identificavel sem a necessidade de informacao adicional.

A informacao adicional grafica é oferecida por suportes fisicos,
permanentes ou transitorios (placas,sinais, displays, mapas), e uso individual
(folhetos, brochuras,etc ). A informacao adicional grafica trata dos suportes
graficos que utilizam os signos alfabéticos (informacao adicional grafica
alfabética); signos de comunicacao visual (informacao adicional grafica
pictografica) e representacdes bidimensionais sintéticas em escala reduzida de

um lugar (informacao adicional grafica mapas). Nos estudos de orientacao
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espacial, a informagdo verbal, ou seja, a comunicacao humana, € aquela que

complementa as informacoes ambientais (BINS ELY et al. 2002).

Apesar da conscientizacao dos profissionais projetistas em desenvolver
produtos que buscam possibilitar as atividades de orientacao espacial de
pessoas cegas através de sistemas remotos via satélite, Bins Ely et al (2002) n&o

os consideraram fazendo parte daquele sistema ilustrado na figura 01.

Se a habilidade do individuo em orientar-se e navegar depende do sistema
de informacao ambiental e este, geralmente, nao atende as necessidades da
pessoa cega, pretende-se facilitar o estudo do sistema proposto a partir do
enfoque sistémico e informacional. Para tal, inicia-se com a conceituacao do

sistema humano - maquina - ambiente.

3.1.3 Sistema humano - maquina - ambiente

Segundo lida (2005), o sistema homem - maquina - ambiente é a unidade
basica do estudo da Ergonomia. O conceito de maquina é bastante amplo, que
pode ser qualquer tipo de artefato usado pelo homem para realizar um trabalho
ou melhorar seu desempenho. Justifica-se, entao, o interesse em fazer do
mapa tatil um instrumento (maquina) que facilite o desempenho da pessoa
cega em se orientar e se deslocar no ambiente puUblico fechado, escolhendo
como sistema a “tomada de informacoes e decisdes de orientacao pelo usuario

cego através do mapa tatil”.

De acordo com lida (2005), existem dois tipos de maquinas: as tradicionais
e as cognitivas. As tradicionais nos ajudam a fazer exercicios fisicos e as
cognitivas operam sob forma de informacdes. O mapa tatil pode ser

considerado uma maquina cognitiva, pois opera sob informacoes.

Moraes e Mont' Alvao (2003) esclarecem que “o ambiente do sistema é
tudo aquilo que nao faz parte integrante do sistema, mas que influencia na - e

¢ influenciado pela - atuacao do sistema.

Segundo as autoras, talvez uma maneira de diminuir a arbitrariedade

quanto ao que constitui a fronteira e o ambiente do sistema sao as questoes
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propostas por Churchman (1972), sendo elas: 1] O fator em questao se
relaciona com o objetivo do sistema? 2] Posso fazer alguma coisa a respeito

disso? Em relacao a isto, Moraes e Mont' Alvao (2003, p.57), esclarecem que:

“Se a resposta a primeira pergunta é sim e a resposta a segunda é nio,
entao o fator esta no ambiente do sistema. Se a resposta a primeira
pergunta é sim e a resposta a segunda questdo também é sim, entao o fator
esta no sistema. Se a resposta a primeira pergunta € nao, nao importando
se a resposta a segunda questao seja sim ou ndo, entao o fator esta no

sistema ou no ambiente.”

Neste sentido, pode-se concluir que os elementos espaciais que servem de
referenciais para orientacao da rota a ser percorrida, descritos na figura 1,
p.34, estdo relacionados com o objetivo ou meta do sistema proposto, que é
propiciar informacdes ambientais de auxilio a navegacao de pessoas cegas
através do mapa tatil, mas observa-se que eles ndo fazem parte integrante do

sistema, e sim, estao no ambiente do sistema interferindo na sua atuacao.

De acordo com Moraes e Mont' Alvao (2003), deve-se ter uma visao da
Ergonomia de modo centrada no usuario, para que um sistema seja projetado
em funcao das habilidades e requisitos do usuario. Isto faz com que ele opere o
sistema, dirija o seu curso e monitore as suas atividades. Com isto em mente, o

mapa tatil deve ser confeccionado a partir do ponto de vista do operador.

Como ja foi esclarecido no inicio deste capitulo, ndo faz parte do
presente estudo analisar a execucao de um mapa tatil e, sim, facilitar o estudo
do sistema proposto que € a “tomada de informacoes e decisdes de orientacao
através do mapa tatil”, a fim de que o usuario cego possa planejar e executar
uma rota em um ambiente publico fechado, a partir do enfoque sistémico, para

situa-lo num sistema de informacao ambiental que atenda as suas necessidades.

Para tal, sentiu-se a necessidade de uma sistematizacao do sistema
Humano - Maquina - Ambiente, na tarefa do usuario cego (Humano) planejar e
executar uma rota, através do mapa tatil (Maquina), numa rota estabelecida
(ambiente). Consciente do valor do mapa tatil para a orientacao de pessoas
cegas parte-se para a proposicao de modelos do sistema operando com base

no modelo sistémico proposto por Moraes e Mont’Alvao (2003) .
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3.1.4 Caracterizacao e posicao serial do sistema

A meta do sistema proposto, representando a sua missao principal, é
propiciar informacao ambiental de auxilio a navegacao de pessoas cegas

através do mapa tatil buscando melhorar a autonomia e satisfacao dos usuarios.

Para se chegar a esta meta, varios requisitos deverao ser levados em
consideracao, tais como: eficiéncia na escolha dos elementos referenciais de
auxilio a navegacao do ambiente do sistema, que devem ser representados no
mapa tatil; a escolha adequada do material e escala a serem aplicadas na
representacao grafica tatil verbal, pictografica e esquematica do mapa,
conforme a necessidade da representacao; considerar a percepcao tatil e a
informacao a ser oferecida, baseada no modelo mental construido pelo usuario,

a partir de suas experiéncias e interacoes com o sistema alvo.

Pretende-se pesquisar a “tomada de informacdes e decisdes de orientacao
através do mapa tatil”. Este é o sistema alvo, que esta inserido em um sistema
maior, o ambiente do sistema, que é “o trajeto da rota a ser percorrido em um

ambiente publico fechado”.

Os obstaculos e empecilhos deste ambiente sao as restricdes do sistema,
que sao as barreiras fisicas e de informacao e auséncia de orientacao espacial
que facilite a autonomia de orientacao e navegabilidade de pessoas cegas no

ambiente construido.

Para melhor entender o objetivo do sistema alvo nesta perspectiva
sistémica, pretende-se esclarecer as entradas aceitaveis e saidas esperadas. A
entrada de usuarios cegos que vao procurar informacdes no mapa tatil para
planejar uma rota determina a entrada do sistema, que é fornecido pelo
sistema alimentador, representado pelo sistema de circulacao para pedestres
do campus da UFPE. Os resultados esperados geram as saidas do sistema,
representados pelos usuarios cegos que executaram a rota planejada sem erros
através do mapa tatil, tomando decisdes de orientacao durante o trajeto com
seguranca e satisfacao.

Consideram-se as falhas ocorridas durante o processo como resultados

despropositados do sistema, tais como: acidentes, quedas dos usuarios cegos,
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entradas do sistema que lhe é anterior, o sistema alimentador, ja referido, o
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qual, apds toda sistematizacao descrita, gerara um sistema que lhe é posterior,

chamado ulterior, composto pelos locais procurados pelos usuarios, como

ilustra a figura 2.

Ambiente: trajeto da rota a ser percorrida em um ambiente publico fechado

Restricao
Barreiras fisicas e de informacao e
auséncia de orientacao espacial que
facilite a autonomia de orientacéo e
navegacao de pessoas cegas no

Entrada
usuarios cegos
que vao
planejar uma
rota a partir
do mapa tatil.

Meta
Propiciar informagao ambiental de
auxilio a navegacao de pessoas
cegas através do mapa tatil,
buscando melhorar a autonomia e
satisfacdo dos usuarios.

Sistema alvo:
Tomada de informacdes e decisdes
de orientacéo, através do mapa
tatil, para planejar e executar
uma rota.

Requisitos
Eficiéncia na escolha dos elementos
referenciais de auxilio a navegacao
do usuario no ambiente do sistema
a ser representado no mapa;
escolha adequada do material e da
escala aplicados na representacao
grafica tatil verbal, pictografica,
esquematica, conforme a
necessidade da representacao;
considerar a percepcao haptica e a
comunicacao da informacao
baseada no modelo mental
construido pelo usuario a partir de
suas experiéncias e interagcdes com
o sistema alvo.

Saida

Usuarios cegos que,
executaram uma
rota planejada a
partir do mapa
tatil, tomando
decisées de
orientacao durante
o trajeto com
seguranca e
satisfacao

Resultados

despropositados
acidentes e quedas

com usuarios,

desvios de rotas,

estresse e
Hesorientacao
espacial.

Figura 2: categorizacao e posicao serial do sistema.
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3.1.5 Orientacao hierarquica do sistema

Compreende-se como ordenacao hierarquica do sistema o modelo de
hierarquizacao, que explicita os sistemas contidos no sistema alvo,

posicionando-o e inserindo-o em outros sistemas.

Deste modo, o sistema alvo, que é a “Tomada de Informacoes e Decisdes
de orientacao (TID) através do mapa tatil”, apresenta niveis hierarquicamente
superiores. Sao eles: o supra-sistema, que é a TID através do trajeto da rota a
ser percorrida em um ambiente publico fechado. O supra-supra-sistema é a
TID através do sistema de circulacdo em um ambiente publico fechado, que liga
as zonas espaciais de acordo com suas funcoes, prosseguindo dentro das
mesmas através de suas unidades e subunidades. E o eco-sistema é a TID

através do sistema de circulacdo do conjunto de ambientes publicos fechados.

Do mesmo modo, o sistema apresenta niveis hierarquicos inferiores, que
sao os seus subsistemas. Sao eles: o subsistema 1, que é a comunicacao grafica
tatil referente a tomada de informacao através da percepcao haptica (ver item
3.4.5 p. 82). O subsistema 2 trata da comunicacao auditiva correspondente a
tomada de informacao através da audicao vinda do mapa (quando sonoro) ou da

verbalizacao de um instrutor.
O suporte aos subsistemas € dado pelos sub -subsistemas:

= Dentro do subsistema 1: o sub-subsistema 1 é a linguagem grafica tatil
verbal (as palavras); o sub-subsistema 2 é a linguagem grafica tatil pictografica
(os simbolos); o sub-subsistema 3 ¢ a linguagem grafica tatil esquematica (os

diagramas).

= Dentro do subsistema 2: o sub-subsistema 1 é a linguagem audivel do
mapa: sub-subsistema 2 ¢é a linguagem audivel da pessoa que instrui o usuario

como utilizar o mapa.

Observa-se, assim, a importancia da presenca dos subsistemas e sub-

subsistemas para dar suporte ao sistema alvo, verificados na figura 3.
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Ecossistema : Tomada de Informacodes e Decisdes de orientacao (TID)
através do sistema de circulacao do conjunto de ambientes pUblicos
fechados.

Supra-supra- sistema: TID através do sistema de circulacao
em um ambiente puUblico fechado.

Supra-sistema: TID através do trajeto da rota a ser
percorrida em um ambiente pUblico fechado.

Sistema alvo: TID através do mapa tatil de
trajeto em um ambiente publico fechado

Subsistema 1 Subsistema 2
comunicacao comunicacao
grafica tatil audivel
SUB -SUBSIST 1 SUB -SUBSIST 1
Linguagem Linguagem
grafica tatil audivel do
verbal mapa
SUB -SUBSIST 2 SUB -SUBSIST 3
Linguagem
Linguagem audivel do
grafica tatil instrutor
pictografi-ca

SUB -SUBSIST 3
Linguagem
grafica tatil
esquemati-ca

Figura 3: ordenacdo hierarquica do sistema.



3.1.6 Expansdo do sistema

A expansao do sistema mostra a visao geral do funcionamento de todo o
sistema informacional do ambiente puUblico fechado, a partir do sistema alvo,
que é a “tomada de informacodes e decisdes de orientacao (TID) através do

mapa tatil de trajeto” com a funcao do usuario planejar e executar uma rota.

De acordo com Moraes e Mont’Avao (2003, pag.72): “Todo sistema
apresenta outros sistemas paralelos a ele proprio e recebe como entrada
produtos provenientes do sistema serial que o antecede e produz saidas que o

sucede”.

O sistema serial 1, que antecede o sistema alvo, é formado pelo
processamento da informacdo ambiental pelo usuario cego para localizar o
mapa tatil no ambiente.O sistema serial 2 , que o sucede é formado pelo
processamento da informacao ambiental pelo usuario cego através do mapa

tatil para executar a sua rota.

O sistema alvo apresenta, na relacdo mapa tatil - trajeto da rota, os

seguintes sistemas paralelos:

= informacao sonora através de alarmes, servicos ancora de informacao,

som e telefonia de auxilio a orientacdo espacial para deficientes;

= sinalizacdo grafica tatil transmitida através de suportes fisicos
permanentes ou transitdrios locados em um espaco (placas e mapas tateis) ou
de uso individual, fornecida aos usuarios através de folhetos com representacao
grafica tatil. Ambos tem por base a transmissao da informacao tatil através de
signos graficos alfabéticos (sistema Braille e arabico), pictograficos e

esquematicos, inspirado no modelo de Bins Ely (2002), figura 1, pag. 34.
= sinalizacdo horizontal através de cores e texturas no piso;

= informacdes através de tecnologia assistiva, que podem ser transmitidas
por produtos que buscam possibilitar as atividades de orientacao espacial de

pessoas cegas através de sistemas remotos via satélite.

» Informacao arquitetonica através dos elementos referenciais de auxilio a

navegacao que servem como pistas de orientacao.
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= sistemas redundantes que replicam o sistema alvo, que no caso desta
pesquisa, sao os mapas tateis que podem ser locados préximos a portas de
acesso do ambiente publico fechado. Tem-se, portanto, uma ordem
hierarquica e uma posicao em série dando uma nocao de expansionismo do

sistema, como demonstra a figura 4.

Supra-supra-sistema: Tomada de informacées e decisées (TID) através do
sistema de circulacao em um ambiente publico fechado

Supra-sistema: TID através do trajeto da rota a ser Sistema
. . - paralelo
percorrida em um ambiente publico fechado
Administra-
cao e
- - geréncia
Sistema Sistema alvo: Sistema Planejamento
serial 1 serial 2 de projeto de
Subsistema 1 §1sftemas de
Processa- comunicacio Processa - informacao
mento da 4fi , 2. mento da ambiental dos
- grafica tatil ' ! rédios
Informacao informacao predi
ambiental ambiental publicos
pelo usuario Subsistema 2 pelo usuario
cego para comunicacao cego através
localizar o audivel do mapa
mapa tatil tatil para
no ambiente executar a
e planejar a rota
rota
Sistema Sistema Sistema Sistema Sistema
paralelo 1 paralelo 2 paralelo 3 paralelo 4 paralelo
Setor de
informacéao sinalizacao sinalizacdo informacao arqyitetura/
sonora grafica tatil horizontal através de design e
tecnologia ergonomia
assistiva
Sistema Sistema
paralelo 6 redundante
Informacéo Mapa tatil
arquitetonica

Figura 4: expansao do sistema.
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3.1.7 Modelagem comunicacional do sistema

Trata-se de um outro modelo de abordagem sistémica de transmissao de
informacdo. O usuario recebe informacdes do sistema através de varios
estimulos que sdo percebidos pelos 6rgaos receptores humanos, que sao os

orgaos dos sentidos.

Moraes e Soares (2005) enfatizam “a pertinéncia da modelagem da
comunicacao humano-tarefa-ambiente como forma de garantir as
consideracdes envolvidas em todas as variaveis do sistema, permitindo que

todos os aspectos da interacao sejam considerados.

Neste sistema em estudo, o conjunto de estimulos é processado pelo
sistema nervoso central, convertendo-se em padrdes comportamentais nos
ambientes onde sao realizadas as tarefas, que interferem em fatores tais como
autonomia, seguranca, satisfacao, orientacao e deslocamento. Uma vez
recebidas as informacoes do mapa, as pessoas cegas tém que decodifica-las e

compreendé-las para planejar e realizar as tomadas de decisao.

O objetivo do usuario neste sistema é cumprir duas tarefas: planejar e
executar uma rota. Para tal, observa-se a necessidade da transmissao de
informacao pelo mapa tatil na construcao do conhecimento sobre a area
através da percepcao indireta do ambiente, somada pela comunicacao da
informacao ambiental através da experiéncia direta com o ambiente ao
percorrer a rota planejada. Podemos considerar que o sistema funciona de
maneira eficiente quando o usuario, apos planejar sua rota, interage com
satisfacao e seguranca no ambiente do sistema, percebendo, consciente, que

esta no caminho certo e que sabe para onde vai.

Desta maneira, podemos concluir que o sistema alvo nao funciona
sozinho, pois depende tanto das informacdes contidas no mapa tatil e no
ambiente, quanto da habilidade do individuo em perceber e tratar estas

informacoes.

A modelagem comunicacional do sistema, segundo Moraes e Mont’Alvao
(2003), trata da transmissao de informacao compreendendo os subsistemas

humanos de tomada de informacao / percepcao (sentidos humanos envolvidos);
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os subsistemas humanos de respostas /regulacao (acdes realizadas);

subsistemas da maquina que fornecem informacgdes para serem processadas

pelo usuario; os subsistemas da maquina que recebem as_acdes do homem.

Como nao ha um sistema de informacao ambiental apropriado para as
pessoas cegas, propde-se uma modelagem comunicacional que represente
adequadamente a interdependéncia de relacoes entre as partes que dao
significado ao conjunto com o objetivo de facilitar a interface usuario - mapa

tatil-ambiente, como ilustra a figura 5:

maquina humano

Fontes de informacao: . Sistemas humanos
Canais envolvidos:

. informacao adicional de L . tato

grafica tatil transmissao . audicdo

. informacao . olfato
arquitetonica . cinestesia

. informacao do objeto . sistema plantar

. voz humana

Comandos ativados: Acionamentos
. suporte fisico de Respostas humanas:
sinalizacdo grafica tatil . segurar . fieslf)camento em
(mapa e placas)e de uso . tocar direcao ao lugar
individual (folhetos) . pressionar procurado

. telefone . pegar . posturas

. produto de tecnologia . rastrear com . gestos

assistiva a bengala . palavras

. piso direcional . andar
. elementos referenciais

Figura 5: modelo comunicacional do sistema
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3.1.8 Sistema informacional

De acordo com Padovani (2006), os projetos podem consistir em sistemas
inteiramente novos, atualizacao de sistemas/partes existentes, re-design de um
sistema, mas, antes de qualquer projeto, a autora enfatiza que é necessario um
entendimento suficiente das interacées que existem entre o usuario, o sistema

e a tarefa (no contexto) e que isso s6 se consegue através da analise da tarefa.

A analise da tarefa é “uma descricao detalhada do conjunto de objetivos
gue um usuario precisa atingir utilizando um sistema e os requisitos que cada
tarefa/atividade gera em termos de informacdes e acoes a serem realizadas
pelo usuario e pelo sistema” (PADOVANI, 2006).

Mesmo consciente do seu valor, nao se pretende fazer neste trabalho tal
analise, e, sim, facilitar o seu estudo propondo modelos do sistema operando,
demonstrado no item anterior, e fundamenta-lo com os principios do sistema
informacional para, a partir de entdao, melhor contribuir para estabelecimento

de um novo parametro para projetos de ambientes construidos.

Os principios gerais dos sistemas de informacdo sdo: reconhecer a
diversidade de usuarios; analisar a tarefa; escolher estilo(s) de interacao
apropriado(s); manter consisténcia; fornecer feedback informativo; fazer
prevencao e correcao simples de erros; dar o controle ao usuario; reduzir a

carga na memoria de curta duracao (PADOVANI, 2006).

Baseado, entao, no enfoque informacional, pretende-se identificar as
informacoes, elementos referenciais que os usuarios precisam para planejar,
executar uma rota; entender as atividades que as pessoas realizam utilizando o

sistema e as condicoes e fatores que afetam sua performance.

Para a identificagcdo de tais informagdes relacionadas com as
comunicacoes e interacdes das pessoas com o sistema proposto, Moraes e
Frisoni (2001) afirmam que o modo mais obvio é observa-las ao realizar
tomadas de informacao, acionamentos, deslocamentos, comunicacoes e

pergunta-las como fazem e por que fazem.
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Tais informacdes servirao de base para o design da informacao, que trata
da arte de preparar a informacao para que esta possa ser utilizada por seres

humanos com eficiéncia e eficacia (PADOVANI ,2006).

Eficacia refere-se ao sucesso com que a tarefa é realizada, chegando a
um resultado desejavel e eficiéncia a quantidade de esforco para realizar uma
determinada tarefa (PADOVANI, 2006). Tem-se, desta maneira, uma
consciéncia maior no cumprimento de auxiliar a orientacao dos usuarios em

espacos tridimensionais com conforto e facilidade.

Os principios da sinalizacao também sao baseados numa abordagem
sistémica. Deve-se trabalhar de forma integrada com o contexto arquitetural
(utilizando elementos arquiteténicos de destaque como pontos de referéncia
nos mapas, posicionando a sinalizacao préxima a esses pontos), posicionando a

sinalizac@o nos nods de circulacao para facilitar a tomada de decisao.

Arthur e Passini (2002) definem trés tipos de informacgdes graficas

funcionais necessarias para orientacao espacial de um prédio nao familiar:

= Informacao para tomadas de decisao: informacdo que da ao usuario uma
visdo da forma do prédio, da sua localizacao;

= Informacao para executar as decisdes: informacao que guia a pessoa ao longo
de uma rota para determinado lugar.

» Informacao para concluir o processo de execucao: informacao de

identificacao da chegada.

Confirma-se, assim, o papel do mapa tatil como um instrumento de
tomada de decisao e a necessidade de serem repassadas informacoes adicionais

para a execucao e conclusao do processo no ambiente.

Portanto, o sistema deve prover toda informacao necessaria a realizacao
de cada atividade da tarefa no momento em que ela é realizada, além de
evitar prover informacao desnecessaria, que sobrecarregue a carga cognitiva do

usuario ou desvie a atencao do mesmo (PADOVANI, 2006).

Passini (1994), quando se refere a informacoes de design de orientacao
espacial, afirma que elas devem ser acessiveis, completas, estruturadas
hierarquicamente e devem corresponder as decisdes de orientacao dos

usuarios e enfatiza sua importancia. Portanto, o contelido informacional deve
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ser passado de forma clara, objetiva, correta e sem ambigliidade e sua
organizacao deve ser estruturada de forma familiar ao usuario, facilitando a

transmissao da informacao.

Por isto, da mesma maneira que as criangas precisam ter familiaridade
com as letras para aprender a ler, entender o significado das palavras e
aumentar seu conhecimento cultural, por analogia, pode-se dizer que as
criangas cegas precisam ter familiaridade com o mapa para aprender a “ler
com as maos o mapa tatil”, aumentando seu conhecimento espacial e tendo

mais autonomia através do sistema proposto.

Para tal, a representacao grafica tatil deve ser “tangivel”, para que o
usuario cego tenha uma compreensao da leitura do mapa através dos dedos, a
partir das caracteristicas variadas ao exame haptico, responsavel pela
percepcao das propriedades geométricas - formas, dimensoes e proporcoes dos

objetos manipulados.

Segundo Padovani (2006), as caracteristicas do ambiente influenciam a
orientacao das pessoas, tais como: configuracao da planta do local (forma);
quantidade de locais a serem sinalizados; complexidade dos caminhos a serem
tomados; acesso visual (neste caso, acesso aos elementos referenciais de
auxilio a navegacao de pedestres cegos dentro e fora do prédio); diferenciacao
arquitetonica (até que ponto as diversas areas do prédio sao percebidas pelo
usuario); nivel de distracao do ambiente (outras informacdes ambientais,

ruidos, pessoas circulando).

Da mesma forma, Passini (1994) cita a concepcao de organizac¢oes
espaciais e os sistemas de circulagcao como fatores que interferem na
orientacao espacial do usuario do espaco arquitetonico. A organizacao espacial
se remete a identificacdo e arranjos de unidades ou zonas espaciais e os
sistemas de circulacao se referem as ligacoes entre essas zonas ou unidades

espaciais.

A organizacao dentro de prédios publicos €, geralmente, caracterizada
pelas diferentes funcdes e, situada em unidades identificadas. Cada unidade
pode ser dividida em varias subunidades de acordo com suas funcoes. Esta

organizacao de multiplas funcoes é muito importante para o processo de
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orientacao espacial, pois facilita a construcao da representacao mental do

espaco, como, também, as tomadas de decisdes.

Diante de um complexo prédio, se ndo existirem esta ordem hierarquica e
zonas identificadas através de sinalizacao, o local torna-se um labirinto
(ARTHUR; PASSINI, 2002).

A nocao de zonas espaciais € também importante para apoiar o sistema
de orientacao, identificando inUmeras rotas de um ponto para uma zona
espacial. O designer pode cobrir uma circulacado inteira identificando-a através

de trés tipos de rotas:

= Rotas unindo os pontos de entrada principal (e saida) para uma zona espacial;
* Rotas ligando as zonas espaciais;

= Rotas dentro das zonas espaciais;

Todas as rotas deveriam oferecer uma informacao adequada para levar a
pessoa ao destino desejado. A informacao para a orientacao espacial para
pessoas cegas requer mais detalhes de informacao do que para pessoas com
visao (ARHUR;PASSINI, 2002).

Dentre as diversas definicbes para ergonomia informacional , pode-se fazer

uso de mais uma, situando melhor o enfoque:

“Ergonomia informacional é a disciplina envolvida na analise e design
de sistemas de informacao como um todo ou de subsistemas
informacionais de produtos, de forma que 0os mesmos possam ser
utilizados de forma eficaz e eficiente, tendo como conseqiiéncia a
satisfacdo dos usuarios, e respeitando as suas diversidades em termos
de habilidades e limitacoes” ( PADOVANI.2006).

Com estes conceitos em mente, o mapa tatil é considerado um
instrumento de informacao ambiental que facilita a orientacao de pedestres

cegos, desde que seja concebido numa abordagem sistémica da ergonomia.
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3.1.9 O mapa tatil na abordagem sistémica

Se a abordagem sistémica posiciona o mapa tatil como um componente
de um sistema de informacao ambiental, ele nao pode ser analisado de maneira
isolada. Para que a pessoa cega se oriente no espaco arquitetonico e se
desloque de forma eficiente e eficaz, o sistema proposto sugere que ela precisa
de informacdes tangiveis, fornecidas pela propria maquina, como também das

informacdes ambientais, transmitidas durante o trajeto da rota.

Vale a pena reafirmar que, no sistema proposto, a “maquina” é o mapa
tatil, o “humano” é a pessoa cega e o ambiente do sistema é “o trajeto da rota

a ser percorrida em um ambiente publico fechado”.

As tarefas do usuario do sistema sao planejar uma rota e executa-la. As
atividades devem ser executadas para cumprir tais objetivos, ou seja, tirar as
informacoes necessarias do mapa para sua orientacao e mobilidade, decodifica-
las, compreendé-las, para seu conhecimento, antes mesmo de percorrer o local
fisicamente, e ter uma boa interacdo usuario-mapa tatil-ambiente. Isto
implica, segundo Lima (2004), na satisfacao do usuario em saber onde esta e

para onde ir, em prever barreiras, antecipar solucoes e evitar acidentes.

Além da descricao de tais objetivos, faz-se necessario atender os
requisitos (o que deve ter o sistema para funcionar?) que cada tarefa/atividade
gera em termos de informacoes e acoes a serem realizadas pelo usuario e pelo

sistema. Trata-se de algumas questoes a serem respondidas:

* Que informacodes as pessoas cegas precisam para executar suas tarefas?
= Com que meios disponiveis desenvolvem suas atividades?

= Que fatores afetam sua performance?

A funcao do sistema alvo € ser um instrumento de orientacao espacial inserido
no sistema de informacao em ambientes publicos fechados. Mas, cabe,
também, delimitar as funcdes que cada parte do sistema devera desempenhar
e como elas interagirao para atingir a meta do sistema. Devem-se delimitar as
funcdes de acordo com a interacao usuario-mapa tatil e a partir da interacao

dele com o espaco, para depois, entao, definir que configuracao cada
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componente do sistema assumira, como, por exemplo, mapa tatil, piso

direcional, placas de sinalizacao.

A representacao do mapa tatil ndo deve ser simplesmente uma técnica
indiferente ao contelido que esta sendo veiculado. Para tal, sdo sugeridas trés
questoes indicadas por Arthur e Passini (2002), que devem ser respondidas
quando se concebe um sistema que tenha um suporte grafico, como ocorre no

presente estudo:

1. Qual informacao deve ser oferecida? - Conteldo da mensagem;
2. Onde a informacao deve estar? - Localizacao da mensagem;
3. Em que forma deve ser representada? - O design grafico da mensagem;

Para representacao dos contelidos espaciais neste sistema informacional,
torna-se necessario conhecer a esséncia do que se quer representar, como,
também, a interacao existente entre o usuario - ambiente na tarefa de se
orientar e deslocar. Portanto, é sugerido responder as trés questdes acima

citadas com a preocupacao de atender os objetivos abaixo:

= A partir de um sistema de sinalizacao de rota, facilitar a movimentacao do
usuario em um determinado espaco fisico, advertir o usuario sobre situacoes de
risco ou perigo, acoes proibidas em determinado ambiente ou contexto, indicar
condicOes seguras e instruir sobre equipamentos de protecao para evitar
acidentes .

= Localizar no mapa as informacoes do ambiente e do sistema necessarias para

facilitar o conhecimento da rota e do ambiente como um todo.

Entre os principios gerais dos sistemas de informacao, o fornecimento do
feedback informativo é fundamental para atingir a meta do sistema, neste
caso, as interfaces usuario- mapa tatil e usuario - ambiente construido devem

estar em harmonia.

Se orientacao espacial é definida como uma maneira de resolver os
problemas espaciais, o sistema de suporte grafico combinado com a arquitetura
deve fornecer informacao necessaria para o processo de orientacdo espacial,
isto é, para contribuir na tomada de decisoes e desenvolver planos de decisao

numa rota nao familiar ou executar decisdoes numa rota familiar.
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Uma interacao ajuda a outra e cada interacao exige do usuario uma
percepcao ambiental diferenciada. Na primeira ele percebe o ambiente com as
maos, com o tato, de maneira indireta, através de simbologia. Ja na segunda é
percebida pela vivéncia espacial imediata através dos sentidos, principalmente

pelo tato e audicao.

Se 0 mapa tangivel traz informacdes especificas necessarias a uma
compreensao sobre o percurso e se o sistema informacional no ambiente
construido provém toda informacao necessaria a realizacdo de cada atividade
da tarefa no momento em que ela é realizada, os sujeitos poderao melhor
locomover-se por esses caminhos, beneficiados pelo uso de representacoes

bidimensionais tangiveis e pelo sistema.

Tais reflexdes trazem, para a presente pesquisa, a questao da
informacao, que tem sido, algumas vezes, relegada a um segundo plano pelas
normas de acessibilidade em vigor (ABNT, NBR 9050/2004).

A partir de uma abordagem sistémica, tem-se a conscientizacao do quanto
ainda deve ser feito em projetos de sistemas de informacao ambiental que
auxiliem a orientacao de pedestres cegos de forma eficiente e eficaz,

principalmente nos ambientes publicos fechados.

Temos como exemplo os aeroportos, hospitais, shoppings centers, escolas,
onde geralmente nao sao oferecidas informacodes de auxilio a navegacao a
pedestres cegos. O mesmo acontece no Centro de Educacao da UFPE, lugar
onde foi realizado o estudo experimental da presente pesquisa e, em funcao
deste fato, fez-se uso da ergonomia do ambiente construido como uma
ferramenta para melhor estudar e auxiliar a interacao do usuario cego com o

ambiente.

3.2 Ergonomia do Ambiente Construido

A IEA - Associacao Internacional de Ergonomia, no 15° Congresso (em

2000, San Diego, EUA) apresentou as seguintes definicoes:
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“ A ergonomia é a disciplina cientifica que busca entender as interacoes
entre os seres humanos e outros elementos do sistema; € também a area
profissional que aplica teoria, principios, dados e métodos ao design,
buscando otimizar o bem estar humano e a melhoria de desempenho geral de
um sistema”

A partir dessas definicdes, Moraes e Soares (2005) concluem que os
praticantes da ergonomia “devem contribuir para planejamento, projeto e
avaliacao de tarefas, [...] ambientes e sistemas para torna-los compativeis com

as necessidades, habilidades e limitacoes das pessoas”.

Tem-se, portanto, a ergonomia como uma ferramenta para melhor
adaptar ou planejar o ambiente de acordo com as necessidades, habilidades e
limitacdes do usuario do espaco. Quando se trata de estudar o ambiente fisico
da tarefa, ela é denominada de ergonomia do ambiente construido, que
segundo Villarouco (2002) representa um “braco mais recente da pratica

ergondmica”.

Para Martins (2003, p.3), a ergonomia do ambiente construido contribui

para:

“Otimizar e adaptar os espacos e sistemas assegurando a compreensao,
seguranca e conforto ao usuario, a partir do estudo de barreiras
arquitetonicas, apreensao do espaco, circulacdo do espaco arquitetural,
mapas cognitivos, sistema de informacao e comunicacao, acessibilidade e
Design Universal, relacionando-os as atividades de trabalho, de servico e de
lazer”.

Porém, adequar um ambiente sob o enfoque da ergonomia torna-se uma
tarefa complexa, visto que “ A ergonomia do Ambiente Construido extrapola
as questdes puramente arquitetonicas, focando seu posicionamento na
adaptabilidade e conformidade dos espacos, ao trabalho que neles sao
desenvolvidos e ao homem que os utiliza” (VILLAROUCO,2008).

Percebe-se, assim, a complexidade da tarefa em adaptar ou conceber um
ambiente que atenda as necessidades do usuario cego na sua orientacao
espacial e mobilidade para que tenha autonomia em um ambiente construido

publico fechado nao familiar.

Para tal, segundo Villarouco (2008), a ergonomia ambiental utiliza

elementos da antropometria, da percepcao ambiental e da ergonomia
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cognitiva, conceitos de conforto térmico, acustico e luminico e da
acessibilidade integral, além de metodologias auxiliares na busca de um espaco

ergonomicamente adequado.

“Um espaco ergonicamente adequado, segundo Villarouco (2008) visa
ajustar a situacao de projeto ao homem e nunca o sentido inverso”. O homem
torna-se, assim, o elemento principal no processo de projeto. O humano,
segundo a autora, deve ser considerado na sua sua totalidade em seus

aspectos fisicos, culturais, psico-sociais e cognitivos.

Villarouco (2008) sugere que “ nenhum projeto estara perfeitamente
adequado sem o conhecimento prévio, por parte do projetista da real situacao

de trabalho que nele sera desenvolvida”.

Conclui-se, dessa maneira, que para criar um espaco ergonomicamente
adequado para o usuario cego partindo da premissa da existéncia de um mapa
tatil para auxilia-lo para planejar e executar uma rota, precisa-se ter um
conhecimento prévio por parte do projetista da real situacao das atividades do

usuario cego ao interagir com o mapa tatil e o ambiente.

Apos esse conhecimento, sente-se a necessidade de projetar um ambiente
adaptado de acordo com as necessidades, habilidades e limitacdes do usuario
cego favorecendo o entendimento e a percepcao das informacoes do ambiente
relacionadas com aquelas percebidas no mapa tatil. Estabelece, assim, a
necessidade ou nado de criacao de sistems paralelos que dé suporte aos

requisitos informacionais do mapa tatil dentro do ambiente.

Para tal, sugere-se uma abordagem sistémica para avaliacao ergonémica
do ambiente. A avaliacao ergondmica do ambiente construido, segundo
Villarouco (2008) tem como objetivo principal “a apuracao quantitativa de
todas as funcoes e atividades interativas entre o usuario (como foco principal),

o mobiliario e equipamento e o trabalho em si”.

Com essa visao, sugere-se avaliar a apuracao quantittiva de todas
atividades do usuario cego ao interagir com o mapa tatil e mobiliario, e o

ambiente para planejar e executar uma rota.

Pode-se concluir que as variaveis do ambiente construido devem atender

as necessidades do usuario para executar com autonomia a rota planejada



54

através do mapa tatil. Villarouco(2008) considera que uma completa avaliacao
ergondmica “abrange um vasto leque de variaveis, demandando esforcos a
partir de diversas areas envolvidas no processo de formatacao do espaco

edificado” , demonstrado na figura 06.

Andlise Ergondmica do
Projeto do Ambiente (AEPA)

Conforto Ambiental

Luminico, Térmico e AcUstico

Percepcéo Ambiental

Aspectos Cognitivos

Medidas Antropométricas

Acessibilidade, dimensionamento

Adequagdo de Materiais

Revestimentos, Acabamentos

Figura 6: Fatores Componentes de uma Analise Ergonémica do Projeto do Ambiente.
Fonte: VILLAROUCO (2008)

Ao analisar o leque das variaveis na figura seis para uma avaliacdao
ergondmica, verifica-se a importancia de avaliar quais variaveis devem
favorecer o “processo de decisao e orientacao e navegacao de pessoas cegas

em ambiente puUblico fechado”, objeto de estudo da presente pesquisa.

Para Moraes (2005), a ergonomia do ambiente construido trata de
aspectos que abrangem desde questoes amplas até um aspecto mais especifico.

Tem-se, por exemplo, a ecologia ambiental, passando ao estudo dos
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ambientes urbanos, de ambientes publicos abertos (como pracas) e ambientes
publicos fechados (aeroportos, shoppings centers, escolas, hospitais),
chegando ao estudo mais especifico dos ambientes laborais e dos ambientes

domésticos.

Diante do exposto, a presente pesquisa aborda os problemas de circulacao
e orientacao vivenciados por pessoas cegas em ambiente publico fechado. Tais
problemas sao acentuados, segundo Bins Ely (2003), quando um ambiente fisico
nao atende as necessidades tanto em termos funcionais (fisicos/cognitivos)

quanto formais (psicoldgicos).

Segundo Villarouco (2008, p.7), todo conjunto de requisitos, demonstrado
na fig.6 da pagina 54, deve compor “o leque de preocupacdes contempladas

na consecucao de ambientes ergonomicamente adequados”.

Estando a area de ergonomia do ambiente construido em
desenvolvimento e em busca de sistematizacao, Villarouco (2008) afirma, que
sO muito recentemente tém sido delineadas metodologias de avaliacao

ergondmica do ambiente, estando ainda carentes de maiores detalhamentos.

Para Villarouco (2008) uma metodologia pensada a fim de verificar
adequacao ergonomica de espacos construidos deve contemplar duas fases,
sendo uma de ordem fisica do ambiente e outra da identificacao da percepcao

do usuario em relacao a este espaco.

Diante do exposto, pretende-se inserir conhecimentos da area de
psicologia ambiental para melhor entender o relacionamento do homem com o

ambiente a partir de sua percepcao.

3.3 Psicologia ambiental

Os estudos que abordam o relacionamento do homem com o ambiente, a
maneira pela qual o ambiente fisico influencia o comportamento do homem ou
vice-versa tiveram sua origem na psicologia ambiental, muitas vezes chamados

de estudos de comportamento ambiental. Este termo tém equivalentes:
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estudos do ambiente humano, ecologia social, fatores humanos, arquitetura

comportamental, psicologia social (MOORE, 1984).

Diante de diferentes terminologias, aplica-se o termo psicologia ambiental
neste trabalho, definido por Heimstra e McFarling (1978) como “a disciplina
que trata o relacionamento entre o comportamento humano e o ambiente
fisico”.

Para Heimstra e McFarling (1978), os psicologos ambientais dividem o
ambiente fisico em dois tipos, o construido ou modificado pelo homem e o
natural. O comportamento em psicologia é definido como qualquer forma de

atividade observavel, seja diretamente, ou com auxilio de instrumentos.

A partir das definicdes de psicologia ambiental e ergonomia do ambiente
construido, constata-se que ambas estao preocupadas com a relacao que o

homem tem com o espaco. Questiona-se, entao, o que difere de uma da outra.

Bessa e Moraes (2005) destacam a diferenca a partir da palavra
“projetual”, encontrada no conceito dado a ergonomia por Moraes e Soares
(1989). Para estes autores, a ergonomia é conceituada como “tecnologia

projetual das comunicacoes entre homens e maquinas, trabalho e ambiente”.

Desta forma, mesmo que o psicdlogo ambiental gaste grande parte do seu
tempo descrevendo e definindo as caracteristicas do ambiente fisico, seu
objetivo Gltimo, nao é projetar, e sim, relacionar aquelas caracteristicas com o
comportamento humano (HEIMSTRA; MCFARLING, 1978).

Os estudos de comportamento ambiental na arquitetura incluem o exame
sistematico das relacdes entre o ambiente e o comportamento humano e suas
implicacoes nos processos de projetos. Verifica-se, assim, a sua importancia
para analisar e avaliar os ambientes produzidos, de forma a levantar até que
ponto eles contribuem positivamente nas atividades desenvolvidas, visando o
bem estar do individuo (MOORE, 1984).

O mesmo ocorre na area de ergonomia do ambiente construido utilizando
os conhecimentos da psicologia ambiental tanto na fase projetual, tratando-se
entdo da ergonomia de concepcao, como na fase de avaliacao ergonémica do

ambiente construido, tratando-se da ergonomia de correcao.
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Para Bessa e Moraes (2005), a Ergonomia tem uma preocupacao nao so
com a percepcao e cognicao humana, como também com a formacao de valores
culturais, como o sentimento de agradabilidade e seus possiveis elementos

estruturadores.

E importante, por isto, observar e registrar como uma pessoa cega
experiencia um ambiente. Isto significa compreender, em que medida o
desempenho do ambiente construido influencia seu comportamento, assim
como de que modo este se molda aquele desempenho, para que possa no

decorrer de seu uso, surgir um novo padrdao de ambiente construido .

Os elementos arquitetonicos, tanto a nivel micro, como a especificacao
de um revestimento, quanto a nivel macro, como zoneamento do edificio,
estao estreitamente vinculados as atividades desempenhadas por pessoas
cegas. Almeida (1995) constata como ocorre o estreito vinculo entre arranjo do
espaco e arranjo das atividades, com o bem estar dos usuarios em relacao ao

ambiente.

Uma vez que todas as acoes humanas acontecem no espaco, estabelece-se
um relacionamento inseparavel entre o homem e o espaco, caracterizando a
existéncia humana como espacial e, portanto, simultaneamente funcional,
racional e simbolica, incorporando todas as necessidades humanas, suas
expectativas e desejos (HEIDEGGER, 1986 apud ALMEIDA,1995).

Diante do exposto, pretende-se entender os fendmenos de
comportamento ambiental, para melhor entender a relacao do usuario cego

com o ambiente fisico.

3.3.1 Fenémenos de Comportamento ambiental

A fim de ser apreciado os estudos de comportamento ambiental na
arquitetura, Moore (1984) afirma que se deve compreender dois sustentaculos
conceituais, “ Um ilustrando a variedade de informacoes disponiveis de

comportamento ambiental e outro mostrando onde no processo de projeto, a
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informacao do comportamento ambiental mais afeta a tomada de decisées na

arquitetura”.

Um modelo Util para se apreciar a variedade de informacoes disponiveis
de comportamento ambiental inicialmente proposto pelo psicologo da
arquitetura Altman (1973) apud Moore (1984)inclui trés componentes
principais: fenomenos de comportamento ambiental, grupos de usuarios e

ambientes, como se pode perceber na figura 7.
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- .
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O escopo da informagdo do comportamento ambiental.

Figura 7: escopo da informacao do comportamento ambiental.
Fonte: Altman (1973) apud Moore (1984).

O conhecimento das diferentes necessidades dos “grupos de usuarios”
apresentados na figura 7 pode auxiliar o projetista na compreensao de fatos
que poderao ser aplicados no processo de projeto. Ja o componente

“ambiente” traz a vantagem de considerar o comportamento na arquitetura ao
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enfocar os fatores sociais, culturais e comportamentais que devem ser

considerados nos projetos de diferentes edificios.

0 dltimo elemento, chamado de “fendmenos de comportamento”,
apresenta as caracteristicas do comportamento humano em relacao ao
ambiente fisico. Cada um desses fendmenos € um aspecto diferente do

comportamento humano em relacdo ao ambiente fisico.

No fenomeno de comportamento ambiental, temos o exemplo da
proxémica, que é um termo criado por Hall (1977) para se referir as
observacgodes e teorias inter-relacionadas, relativas ao uso que o homem faz do
espaco, considerando-se a cultura a que pertence. O autor classifica quatro
distancias distintas a partir de observacoes e entrevistas sobre comportamento
humano em determinadas situacdes sociais: a distancia intima, a pessoal, a
social e a publica. De forma semelhante, Oborne e Hearth (1979) apud lida

(2005) sugerem quatro zonas para espacos pessoais como ilustra a figura 8.

pessoal social piblico

Figura 8: zona do espaco pessoal.
Fonte: Takaki (2005) adaptado de lida (2005)
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Hall (1977), porém, além de classificar as zonas pessoais como distancia
intima, pessoal, social e publica, ele acrescenta que cada uma delas tem uma
fase proxima e uma afastada, cujas medidas variam um pouco de acordo com

as diferencas de personalidade e fatores ambientais:

“1. Distancia intima - intima préxima (0 a 15 cm) é a distancia de
relacionamento fisico, de lutar e proteger; intima afastada (15 a 45 cm), como

contato por aperto de mao.

2. Distancia pessoal ou espaco pessoal - pessoal proxima (50 a 80 cm),
uma esfera ou bolha protetora, pequena e invisivel que nosso organismo
carrega consigo e mantém entre nos e os outros; pessoal afastada (80 a 120 cm)

€ “manter alguém ao alcance das maos”.

3. Distancia social - “A linha fronteirica entre a fase afastada da distancia
pessoal e a fase proxima marca o “limite da dominacao”; social préxima (120 a
210 cm) é a distancia ideal para negocios informais ou para uma reuniao social

informal; a social afastada (210 a 360 cm) € para negocios formais.

4. Distancia publica é a distancia que se situa bastante fora do circulo de
envolvimento; publica proxima (de 360 a 750 cm) é para acao de fuga, defesa;

publica afastada (750 cm ou mais) refere-se a figuras pUblicas importantes”.

Baseado em lida (2005) a antropometria estuda as dimensées humanas
estaticas e dinamicas e nos permite obter dados fundamentais para o projeto

de espacos e produtos com base no fendmeno de comportamento do usuario.

Outros exemplos sao o significado e o simbolismo, referentes a
importantes determinantes do projeto baseado na cultura. Segundo Almeida
(2001), as representacdes da arquitetura - acessadas apenas visualmente - nao
sdo arquitetura, mas sim apenas uma das formas de codifica-las. Afirma, ainda,
que a arquitetura guarda a sua real significancia no experienciamento das

qualidades ambientais que prové.

A territorialidade esta ligada a demarcacao de limites, que pode ser
feita de forma simbolica ou concreta. Comportamento territorial, segundo
Moore (1984), tem cinco caracteristicas: tem area espacial; possuido ou

controlado por uma pessoa ou por um grupo; satisfaz alguns motivos ou
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necessidades, como status ou uniées; é marcado, quer simbolica, quer
concretamente, pela observacao em ambientes de edificios publicos, por

exemplo, bancos, empresas.

Privacidade em oposicao a interacao social pode ser definida como o
desejo de pessoas, grupos ou instituicées de controlar o acesso a si mesmo e
determinar quando, como e quanta informacao sobre eles mesmos sera
fornecida (MOORE, 1984).

Quando se trata de percepc¢ao, os estudos afirmam que a maneira do
arquiteto perceber os edificios é radicalmente diferente daquela dos usuarios,
havendo, entao, muitas construcées que nao sao funcionais ou nao se

harmonizam com o comportamento humano (MOORE, 1984).

As pessoas nao apenas véem o ambiente, como também tem imagens de
memoria do mesmo, e o comportamento é fortemente afetado por essas
imagens. Estas imagens formadas pela representacao mental, cognicao
ambiental que as pessoas constroem do ambiente, formam o arcabouco para a
comunicacao do grupo, baseado na experiéncia compartilhada e nos

sentimentos sobre o meio ambiente (MOORE, 1984).

Segundo Almeida (1995), os fendmenos existenciais, que expressam as
dimensodes fenomenoldgicas, sdo as necessidades humanas que precisam ser
consideradas quando se concebe um ambiente construido. Cada fenomeno
relaciona-se com determinados elementos arquitetonicos, os quais devem ser

providos de acordo com o contexto cultural.

Almeida (op. cit.) identificou conflitos de fenomenos existenciais nao
satisfeitos por conta de elementos arquitetonicos ausentes ou inadequados
quando o usuario interagia com espacos arquiteturais, com os elementos

arquitetonicos e com as atividades naquele espaco através de leitura espacial.

Os resultados demonstraram que os conflitos existenciais observados nas
interacoes com determinados elementos arquiteténicos foram: a
territorialidade e a privacidade, ja referidas acima, além da identidade e

ambiéncia.

Identidade, conforme entendimento de Malard (1992) apud Almeida

(1995), poderia ser definida como “todas as qualidades, crencas e idéias que
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fazem alguém sentir-se ao mesmo tempo individuo e membro de um grupo
particular”. Assim, continua a autora, a identidade poderia ser vivenciada em
dois niveis: o nivel individual e o nivel grupal. No individual, a pessoa se sente

distinta dos outros e no grupal, ela percebe-se integrada aos padrdes do grupo.

Ambiéncia: ao criar os espacos arquitetonicos diferenciando e
qualificando os lugares, o homem esta atribuindo qualidades ao interior, que o
diferencia do exterior. Como as qualidades do interior sao chamadas de
ambiéncia, pode-se associar a ambiéncia a humanizacao dos espacos pelo
homem (ALMEIDA, 1995).

Para Almeida (1995), a abordagem fenomenoldgica configura-se como a
forma de poder compreender caracteristicas espaciais que vao além das
relacoes geométricas e propriedades fisicas. A autora apresenta trés
caracteristicas que o homem diferencia e qualifica espacos para desenvolver

suas atividades:

1. Interior e exterior: esta caracteristica esta ligada ao estabelecimento
de fronteiras. A qualificacao se da pelo envolvimento do lugar com as
atividades humanas. Por isto, todos os usuarios qualificam os espacos
interno/externo, distinguem privado/publico. Neste processo continuo, o

homem cria raizes e estabelece conexdes existenciais.

2. Visibilidade: o estabelecimento de interior e exterior, ambiente
aberto ou fechado, esta ligado ao controle da exposicdo do usuario do espaco.
Fenomenos relativos a esta dimensao sao a privacidade (aquilo que deve ser

ocultado) e a identidade (aquilo que deve ser mostrado).

3. Apropriacao: ordenar as coisas no espaco para desenvolver atividades
€ 0 mecanismo que move o sujeito no mundo. Referem-se aos lugares em que
as pessoas se sentem bem, nos quais encontram sua identidade individual e
coletiva. A apropriacao do espaco relaciona-se a lugares receptivos. Envolve a
interacao usuario/ espaco. Também pode estar conectado a ele no passado,

presente e futuro, criando um vinculo.

Ao analisar o escopo da informacao ambiental, verificam-se que ha

diferentes grupos de usuarios e critérios de comportamento, que devem ser
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considerados no processo de projeto de edificios em termos da variedade de

fendmenos e conceitos de comportamento.

Diante do exposto, pode-se afirmar que se os elementos arquitetdnicos

nao atendem as necessidades de usuarios cegos para sua orientacao espacial,

significa que o bindmio comportamento - ambiente nao foi considerado e deve

ser melhor estudado para que as relacdes entre dimensdes fenomenologicas,

fendmenos existenciais e elementos arquiteturais nao demonstrem conflitos,

como pode ser percebido na figura 9.

Dimensoes

fenomenologicas

Fenomenos existenciais

Elementos

arquitetonicos

Interior Territorialidade Muros
exterior Portas
Cercas
etc
visibilidade Privacidade Aberturas

Quantidade espaco

arranjo equipamento

apropriacao

etc.
Identidade Acabamentos
dimensionamento
espaco adorno,etc
Ambiéncia Materiais instalacoes

conforto ambiental

Cores, etc.

Figura 9: Relacdo entre dimensdes fenomenologicas, fendmenos existenciais e elementos

arquitetonicos.

Fonte: traduzido e adaptado de MALARD (1992) apud ALMEIDA (2001).

A partir do entendimento dos fendmenos do comportamento humano em

relacao ao ambiente fisico, parte-se para entender o sistema sensorial do

usuario.




64

3.4 Percepcao

Baseado nos conceitos sobre percepcao, procura-se analisar como 0s
sentidos capturam as informacdes e a maneira como elas estdo disponiveis no

ambiente.

Nesta pesquisa, considera-se a natureza da percepcao como um processo
de extracao de informacao no homem, para obter conhecimento sobre seu
ambiente, verificando a importancia de se considerar a mdtua interacao entre
percepcao, aprendizagem e pensamento para a compreensao deste processo.
Apoia-se em Forgus (1981), que afirma que “a percepcao € o super-conjunto de
extracao de informacao, considerando aprendizagem e o pensamento como
sub-conjuntos”, subordinados ao processo perceptivo, colocando este processo
dentro do contexto da necessidade geral que o homem possui de se adaptar ao

seu ambiente , para enfrentar com eficiéncia as exigéncias da vida.

Del Rio e Oliveira (1999) entendem de maneira semelhante, quando
expressam que percepcao é um processo mental do individuo com o ambiente
que se da através de mecanismos perceptivos propriamente ditos e
principalmente cognitivos, estabelecendo uma linguagem entre emissor e
receptor. A mente recebe e percebe os estimulos externos através de orgaos
sensoriais e, apos este processo, organiza e representa a realidade percebida
por processos cognitivos que envolvem motivacoes, humores, necessidades,
conhecimentos prévios, valores, julgamentos e expectativas através de
esquemas perceptivos e imagens mentais e conseqientemente reflete na

definicao da conduta, como ilustra a figura10.

filtros culturais & individuais i REALIMENTAGAO
H
e _premcrE rm————
o A E
SENSAGOES MOTIVAGAG - —L! COGNIGAO » AVALIAGAO = —T CONDUTA
b julgamentos Sy
seletiva interesse meméria selecio :gi;‘;én
okl G :;?:;2:\:;&0 e comporiamento

Figura 10: Esquema teorico do processo perceptivo.
Fonte: DEL RIO (1999).



65

Okamoto (2002) enriquece o raciocinio afirmando que as pessoas tém a
sensacao do ambiente pelos estimulos deste meio, sem ter consciéncia disso. E
“pela mente seletiva, diante do bombardeio de estimulos, selecionam os
aspectos de interesse, ou que tenham chamado a atencéo, e so6 ai que ocorrem
a percep¢ao (imagem) e a consciéncia (pensamento, sentimento), resultando
em uma resposta que conduz a um comportamento”. Desta maneira, a
percepcao tem sempre um objeto externo, que é, neste caso, a qualidade do

objeto percebido pelos sentidos.

Enfim, para se obter o conhecimento sobre o ambiente, é necessario
primeiramente extrair informacao da vasta ordem de energia fisica, que
estimula os sentidos do organismo. Neste trabalho, apoia-se na definicao dada
por Forgus (1981) sobre informacdo, quando ele afirma que “somente estimulos
que provocam algum tipo de acdo reativa ou adaptativa no individuo devem ser

chamados de informacao”.

Dentro do processo cognitivo, Forgus (1981, p.5) acrescenta que a inter-
relacao “aprendizagem e pensamento” favorecem a modificacao da percepcao
do estimulo, como pode-se perceber a partir do trecho que segue e da figura
11:

“os estimulos possuem informacao, que é extraida pelo organismo sob a
forma de aprendizagem. Esta aprendizagem modifica o organismo de modo
que a percepcao posterior dos mesmos estimulos sera diferente. O processo
de pensamento (resultante de aprendizagem previa) também modifica o
organismo porque ocorre nova aprendizagem; assim € que a percepcao de
estimulos sofre modificacao”.

Modifica a percepgao Modifica o organismo
do estimulo
Estimulo-- Organismo——-p Aprendizagem-~—- Pensamento
Modifica a percepcao Modifica o organismo
do estimulo através da aprendizagem

Figura 11: Processo de aprendizagem e pensamento.
Fonte: FORGUS (1981).
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Verifica-se, assim, que, no inicio do processo cognitivo, a aprendizagem e
0 pensamento ou nao existem ou operam num baixo nivel. Quando a extracao
de informacao exige um esforco mais ativo por parte do organismo, a
aprendizagem e o pensamento representam um papel de importancia crescente

na extracao de informacao.

Okamoto (2002) afirma que todas as pessoas enxergam e reconhecem tao

somente as coisas do seu interesse, conforme o universo dos seus pensamentos.

A figura 12 ilustra esse processo de imaginacao, o pensamento, no qual
imagens sdo criadas na memoria, quando passa-se a utilizar a faculdade de
pensar, ao ser focalizado algo que chama atencao. O conhecimento intuitivo
surge da emocao e do pensamento, que relaciona, compara, raciocina, analisa,

pressente, observa e avalia.

IMAGINACAO E CONHECIMENTO INTUITIVO

L

INFORMAGAQ PSIQUICA

|

IMAGINACAO

A,

MEMORIA/
INTUIGAQ

INFORMACAO SENSORIAL

Figura 12: Processo de imaginacao e conhecimento
Fonte: OKAMOTO (2002).

Todo pensamento esta apoiado no contelido emocional, que da cor e
sentimentos a imagem, conforme Okamoto (2002). Porém, o autor acrescenta
que, para o processamento mental do pensamento, a memoria é muito
importante, considerando-a como um arquivo de todas as experiéncias

realizadas.

Segundo lida (2005), ocorrem dois estagios no processo de percepcao:

primeiramente, aquele que identifica “algo” diferente, que ele chama de pré
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atencao, que ocorre automaticamente, onde se detectam apenas
caracteristicas gerais do objeto, como formas, cores e movimentos. No segundo
estagio, chamado de atencao, ha a focalizacao dos sentidos naqueles aspectos
que chamam atencao e as informacodes recebidas sao comparadas com outras
informacdes na meméria. E o reconhecimento das informacdes recebidas

comparadas com as informacdes armazenadas na memoria.

De maneira semelhante, pode-se afirmar que estes dois estagios citados
por lida (2005) sao chamados por Schiffman (2005) de sensacao e percepcao. A
sensagao, para o ultimo autor, se refere ao processo inicial de deteccao e
codificacao da energia ambiental. A percepcao, por outro lado, considera o
resultado dos processos psicolégicos quando significado, relacdes, contexto,

julgamento e memoria desempenham um papel.

Forgus (1981) discrimina com mais detalhes os estagios que ocorrem no
processo de percepcao, mostrando que € preciso alimentar a entrada da
percepcao, primeiro estagio, através de condicbes estimuladoras do ambiente

que residem na energia fisica.

Uma vez que os sentidos sdo diferencialmente sensiveis a diferentes tipos
de dimensées informativas, Forgus (1981) afirma que é necessario possuir
mecanismos sensorios que transformem as dimensdes fisicas em unidade de
mensagem que o sistema nervoso possa compreender. Isto se faz ao chegar ao

segundo estagio.

A traducao da informacao fisica em mensagens informativas, que o
sistema nervoso pode usar, € chamada de processo de transducao sensoria. Na
vida diaria, o homem se adapta a uma variedade de padrdes de energia. A sua
maior parte tem origem no ambiente externo, mas alguns resultam de
mudancas nos 6rgaos internos. Os primeiros sao chamados de estimulos
ambientais, enquanto os Ultimos sdo chamados de estimulo de estado,

referindo-se ao estado do organismo ( FORGUS ,1981).

Pela transducao, todos os estimulos, de qualquer espécie, transformam-se

em impulso de energia eletroquimica, que pelo sistema nervoso, dirigem-se ao
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cérebro, e se passa a ter consciéncia da percepcao, dando inicio aos
pensamentos (OKAMOTO, 2002).

A partir da transducao, os receptores dos 6rgaos sensoriais recebem,
transformam e transmitem para o restante do sistema nervoso um grande
numero de informacao existentes no ambiente e no interior do organismo
humano (SIMOES; TIEDEMANN,1985).

Os aspectos informativos destes estimulos incidem sobre os varios 6rgaos
dos sentidos, que transmitem, seletivamente, ao homem tipos especificos de
informacoes do mundo exterior, exteroceptores, e do seu proprio corpo,

proprioceptores, que estao relacionadas segundo classificacao de Forgus (1981):

Os exteroceptores ou sentidos de distancia:

—_

. A visdo, que transduz energia de luz;

2. A audicao, que transduz a energia do som.

Os proprioceptores ou sentidos de proximidade:

1. Os sentidos cutaneos ou da pele, que transduzem mudancas de energia

do tato;

2. O sentido quimico do gosto, que transduz mudancas na composicao

quimica de liquidos que estimulam a lingua;
3. O sentido quimico do olfato, que transduz gases que alcancam o nariz.
e Os interceptores ou sentidos profundos:

1. O sentido cinestésico, que transduz mudancas na posicao do corpo e o

movimento dos muUsculos,tendoes e juntas;

2. O sentido estatico ou vestibular, que transduz mudancas ao equilibrio

do corpo;

3. O sentido organico, que transduz mudancas relacionadas com a
manutencao da regulacao de funcdes organicas, tais como nutricao, agua

€ sexo.
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Sabe-se que os receptores sao classificados de diferentes maneiras por
diversos autores, entretanto escolheu-se a classificacao de Forgus (1981), pois

esta da énfase a relacdo espacial entre o organismo e os estimulos.

A capacidade do cérebro de extrair cada vez mais informacao se
desenvolve em estagios. Efetuada a aprendizagem, através da experiéncia, o
pensamento fornece o contexto dentro do qual os novos contelidos perceptivos
sao interpretados e identificados (FORGUS, 1981).

0O modelo da teoria da informacao, se preocupa com a codificacao de uma
mensagem numa determinada fonte (entrada), sua transmissao por um canal de
comunicacao e sua decifracao no lugar de destino (saida). Os psicologos
empregam esta abordagem quando, ao atacar varios problemas, consideram o
organismo como canal de comunicacdo, os estimulos ou energia fisica, como

entrada, e as respostas, como saida, como demonstra a figura 13:

. ada _ Mﬂns.
coﬁ"“c Canal de comunicacao 99ep,
e‘(“:’a‘V, ( pelo qual a mensagem é transmitida) Nc;frada
LY b o
//"0/5 Organismo 9955; -
A é_:,i“ ‘“\)\ Stge

Figura 13: Abordagem da teoria de informacao em psicologia.
Fonte: FORGUS (1981).

0 organismo nao é, porém, um canal de comunicacao estatico. Assim, as
linhas pontilhadas da figura 13 indicam que a retroacao ocorre, isto é, as
propriedades do canal de comunicacao modificam os aspectos aparentes dos
estimulos, e as respostas modificam as propriedades do canal. O organismo
extrai a informacao nao sé da situacao de estimulo (ou mensagem), mas,
também, de dentro de si mesmo (FORGUS, 1981).

Os estimulos sdo percebidos quando ultrapassam os obstaculos do meio
ambiente, chegam até o homem quando encontram as barreiras naturais
proprias, como a deficiéncia visual, a idade e diferencas culturais, que influem
na percepcao dos estimulos (OKAMOTO, 2002).
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e Munari (1973) apud Okamoto ( 2002) descreve e ilustra o fato acima

conforme a figura 14:

filtro operativo

resposta
externa

filtro sensorial J filtro cultural

Figura 14: Esquema dos tipos de filtragens dos estimulos.
Fonte: OKAMOTO, 2002.

Conclui-se que o organismo extrai informacao nao sé da situacao de
estimulo (ou mensagem), mas, também, de dentro de si mesmo. Para Okamoto,
(2002) as informacodes que conseguem ultrapassar esses filtros sao as

percepcoes e os objetos do pensamento.

Forgus (1981) relata que qualquer desvio na correspondéncia perfeita ou
transmissao € produzido por duas fontes: [1] Ruido, que é energia de estimulo
bloqueando a transmissao e que pode proceder quer da fonte de entrada, quer
de conjuntos irrelevantes existentes no organismo; [2] Conjuntos pertinentes,
provenientes do organismo, que modificam a mensagem codificada antes de
decifra-la. Esta segunda fonte de nao-correspondéncia trata da questao de

diferencas individuais na percepcao.

Torna-se evidente que os estimulos, as respostas e o organismo
representam um sistema complexo de interacao, no qual a variacao, numa

parte do sistema, pode afetar a variacao em qualquer outra parte.
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3.4.1 Percepg¢ao visual do espaco

A visao por ocupar cerca de 87 % das atividades entre os cinco sentidos
(visao, audicao, olfato, paladar e tato) faz do homem um ser

predominantemente visual (TUAN,1980).

Consciente que a movimentacao de uma pessoa no espaco esta
diretamente ligada a quantidade e a qualidade de informacdes perceptivas,

verifica-se a dificuldade maior entre pessoas cegas na percepcao espacial.

Para Hall (1977), o aparelhamento sensorial do homem insere-se em duas
categorias que podem ser classificadas como: os receptores a distancia e os
imediatos. Os primeiros sao aqueles que se relacionam com “ o exame de
objetos distantes - olhos, os ouvidos e o nariz”. E os receptores imediatos sao
os “empregados para examinar o mundo de perto, o mundo do tato, as

sensacoes recebidas pela pele, membranas e musculos”.

Diante do que foi exposto, observa-se a importancia do usuario cego total
estimular os receptores imediatos para facilitar sua orientacao espacial e
mobilidade. Mas os cegos de baixa visdo além de serem auxiliados por tais
receptores, sao também ajudados pela visao residual. Baseado em Bustos
(2004), a percepcao visual do espaco de tais pessoas diferem dos videntes,

conforme o angulo danificado ou contraste sensitivo.

O processo visual origina um complexo de transformacao da energia
luminosa que faz ser visualizado o mundo tridimensional esclarecido por
Kandel et al (1997, p.325):

“A percepcao visual comeca na retina e ocorre em dois estagios. A luz
que entra pela cornea é projetada no fundo do olho, onde é convertida
em sinal elétrico por um 6rgao sensorial especializado, a retina. Esses
sinais sao, entdao, mandados pelo nervo dptico para centros superiores
no cérebro, para o processamento adicional necessario a percepcao.”

Verifica-se nesse processo o fato de que, as pessoas de baixa visao

precisam ultrapassar nao so as barreiras naturais proprias como a deficiéncia
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visual, a faixa etaria, o sexo, diferencas culturais, que influem na percepcao e
interpretacao dos estimulos como também os obstaculos encontrados no trajeto

que se interpdem entre a fonte da mensagem e a pessoa.

Para lida (2005) a percepcao visual apresenta quatro caracteristicas
principais proprias: a acuidade visual, acomodacao, convergéncia e percepcao

das cores.

A acuidade é a capacidade visual para discriminar pequenos detalhes. A
acomodacao ¢ a capacidade de cada olho em focalizar objetos a varias
distancias. A convergéncia é a capacidade dos dois olhos se moverem
coordenadamente, para focalizar o mesmo objeto e a percepcao das cores € a

capacidade do olho ser sensivel a radiacoes eletromagnéticas (IIDA, 2005).

Segundo Vianna e Goncalves (2001) a acuidade esta relacionada com os
contrastes existentes entre o objeto e o seu entorno e outros fatores como
distancia, tamanho do objeto, tempo de visualizacao, nivel de iluminacédo. A
adaptacao esta relacionada aos ajustes automaticos realizados de acordo com

as diferentes luminancias dos objetos e do ambiente.

De uma forma muito simplificada e resumida, Simoes e Tiedemann (1985)
afirmam que a percepcao do brilho ou luminosidade refere-se a nossa
capacidade de perceber a luz que emana ou se reflete dos objetos de nosso
ambiente. Como estes objetos fornecem luz, sao denominados fontes luminosas
e podem ser de dois tipos: fontes emissoras e fontes refletoras. A intensidade
da luz de fontes emissoras € medida em iluminancia, enquanto que, no caso de

fontes refletoras, fala-se de medidas de luminancia.

A luminancia de um objeto depende de duas variaveis: em primeiro lugar,
da intensidade da luz incidente e, em segundo lugar, da proporcao de luz
refletida pelo objeto. Uma superficie branca é capaz de refletir 80 % da luz que
incide sobre ela, ao passo que uma superficie preta reflete apenas 5% desta luz
(SIMOES; TIEDEMANN,1985).

Segundo Bernardi (2007) o campo visual também interfere na percepcao
do ambiente. Ele pode ser dividido em campo visual central e periférico. O
campo visual central é mais importante para a percepcao de detalhes e cores,

enquanto o campo periférico é importante para a localizacao de objetos,
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orientacdo e locomocao. Segundo a autora, “a ocorréncia de certas patologias
pode comprometer o campo visual na regiao central ou periférica e

consequentemente influenciar no funcionamento visual”.

A percepcao dos espacos por pessoas com baixa visao é completamente
diferente a percepcao das pessoas com visao normal. Elas véem somente uma
porcao da imagem, que se caracteriza como um tunel restrito, desde uma visao
central a um pequeno angulo visual. Outras pessoas véem pouco quando olham
na direcao central e normalmente quando usam visao periférica.(BUSTOS,
2004).

A seguir sao expostos exemplos de imagens percebidas por pessoas de
baixa visao. Na figura 15, tem-se exemplo de visao com catarata: visao
borrada,embacada; falta de contraste; impresso e cores apagadas
(CARVALHO,2002):

Figura 15: Imagem formada por vista afetada por catarata.
Fonte: SMITH; GERUSCHAT (sem/data apud BUSTOS (2004).

A figura 16 ilustra a visao afetada por retinose pigmentar que tem a perda
de campo periférico (CARVALHO, 2002):

Figura 16: Imagem formada por vista com retinose pigmentar.
Fonte: SMITH; GERUSCHAT(s/ data) apud BUSTOS (2004).
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A figura 17 exemplifica a vista de uma pessoa que tem glaucoma.

Figura 17: Imagem formada por vista com glaucoma.
Fonte: SMITH; GERUSCHAT (s/ data) Orientation apud BUSTOS (2004).

Na figura 18, percebe-se a imagem formada por vista com degeneracao
senil da macula, normalmente uma condicao relacionada a idade na qual a
visao central se deteriora( CARVALHO,2002).

Figura 18: imagem formada por vista com degeneracao senil da macula.
Fonte: SMITH; GERUSCHAT (s/data) apud BUSTOS (2004).

3.4.2 Percepcao auditiva espacial

A audicao tem um papel fundamental na definicao do mundo perceptual
humano. Freqlientemente, as pessoas sao capazes de ouvir coisas no meio

ambiente antes mesmo de enxerga-las. Confia-se bastante na audicdo quando
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esta escuro ou quando um evento ocorre fora do nosso campo de visdo. E
mesmo quando a fonte do som é claramente visivel, a reacado comportamental
a ela pode depender da natureza do som que ela faz (SEKULER; BLAKE, 1994).

Diante de tais fatos, verifica-se a importancia da audicao para as pessoas
cegas. Pois, segundo Tuan (1983) as pessoas podem identificar as fontes de
ruido e, a partir destas informacodes, construir o espaco auditivo e o proprio
som evocar impressoes sobre o espaco e aumentar a consciéncia do individuo,

incluindo areas que ndao podem ser vistas.

Dessa maneira, por meio do sistema auditivo, muitos objetos e elementos
do ambiente podem ser percebidos, localizados e identificados, permitindo que

sua natureza e trajetoria no espaco sejam prontamente percebidas.

Simoes e Tiedemann (1985) mostram o exemplo de uma pessoa dentro de
seu quarto que, pela audicao, pode tomar conhecimento da presenca de uma
crianca chorando; pela intensidade do som consegue avaliar a distancia a que
ela se encontra e, por sua vez, pela direcao do som pode fornecer informacoes

sobre o local da residéncia em que a crianca esta.

A audicao envolve mais do que simplesmente reconhecer os sons. Tem-se
também um senso da direcao de onde os sons estao chegando. Esta capacidade
de perceber a localizacao dos sons no espaco é denominada de localizacao
sonora (SEKULER; BLAKE, 1994).

A capacidade de localizar os sons no espaco permite encontrar e evitar
objetos e eventos sonoros e orienta a direcao da atencao visual (SCHIFFMAN,
2005). No caso de pessoas cegas, podemos dizer que elas desdobram sua
atencao para melhor perceber os objetos e eventos sonoros e, entdo, localiza-

los e indentifica-los.

Por estar sempre aberto, o ouvido tem um significado inconsciente muito
profundo e relacionado a seguranca. Qualquer som diferente, destoante,
principalmente se provém de tras ou dos lados, torna a pessoa tensa e insegura.
(OKAMOTO, 2002).

A intensidade do som também fornece ao ouvido humano informacao

sobre a distancia em que se encontra uma fonte sonora conhecida. A
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experiéncia ensina que os sons diminuem de intensidade a medida que se

distanciam as suas fontes sonoras.

Ha situaces em que o eco é propositadamente criado e empregado para a
percepcao de objetos no espaco. Este procedimento é muito usado por pessoas
cegas que se utilizam do eco de seus proprios passos para obter informacao
sobre a presenca de outros objetos (SIMOES; TIEDEMANN, 1985).

Além de contribuir para uma melhor apreciacao dos sons, os ecos
fornecem informacdes sobre os objetos nos quais o som se reflete. Assim, a
mera presenca de um eco sinaliza que algum objeto, além da fonte sonora,
deve estar presente no ambiente. Como explicado anteriormente, sabendo-se o
tempo entre a producao de um som e a chegada de seu eco no ouvido, é
possivel estimar a distancia da fonte ao objeto que o reflete (SIMOES;
TIEDEMANN, 1985).

O sistema auditivo pode localizar os sons no espaco com perfeicao e, para
isto, € preciso perceber a direcao e a distancia dos objetos sonoros. Estas

informacoes sao fornecidas pelas pistas monorais e binaurais.

Pistas monorais:

0O som que pode ser captado por apenas uma orelha - as pistas monorais -
pode ser (til na avaliacdo da distancia relativa de um objeto. Uma pista

importante é a intensidade ou volume da onda sonora que alcanca o ouvido.

Para um observador estacionario, a percepcao é de que o som se
aproxima quando aumenta de volume e que se afasta quando o volume diminui.
Ao se ouvir dois sons, o mais alto é geralmente percebido como o mais proximo
(SCHIFFMAN, 2005).

Para avaliar a distancia de um objeto emissor de som em movimento,
alterando a intensidade do som, a medida que ele se aproxima e se afasta, nao
é simplesmente uma questao de distancia entre objeto e observador. Neuhoff
(1998) apud Schiffman (2005) identificou que um som complexo de um objeto
em aproximacao exerce um efeito maior sobre o ouvinte do que quando o
mesmo objeto emissor se afasta. O autor conclui que os sons com volume

intenso (proximos, portanto) tém significado maior do que os brandos. Podem
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significar perigo em potencial vindo de um contato ou colisao iminente com a

fonte sonora em movimento.

Outra pista para alteracao na distancia de um objeto em movimento é a
alteracao da freqiiéncia (e da sensacao por ela causada) de um som movendo-
se com relacdo a um ouvinte estacionario. Tem-se, como exemplo, o soar da
sirene de uma ambulancia ao passar por uma pessoa parada. Chama-se efeito
Doppler, nome do seu descobridor. Uma alteracao na percepcao da freqiiéncia
sonora, pode também indicar a distancia relativa de uma fonte sonora em
movimento (SCHIFFMAN, 2005).

Pistas binaurais:

Na audicdo, numa situacao de estimulacao dicética, isto é, estimulos
diferentes em cada ouvido, o sujeito sabera relatar a informacao fornecida a
cada ouvido separadamente. Além disso, podera concentrar-se, isto &, prestar
atencao a estimulacao recebida em cada ouvido separadamente. Uma funcao
primordial do sistema auditivo é separar a informacao que atinge os dois
ouvidos. Isto ocorre gracas a um processo de inibicao de um ouvido sobre o
outro (SIMOES; TIEDEMANN, 1985).

Dessa maneira, os impulsos nervosos oriundos de um ouvido diferem
ligeiramente daqueles oriundos do outro. Desta diferenca nao resulta nenhuma
confusao na percepcao. Muito pelo contrario, a discrepancia fornece ao cérebro
elementos para uma correta percepcao do espaco auditivo (SIMOES;
TIEDEMANN, 1985).

Uma localizacdo muito eficaz e confiavel depende da estimulacao nas
duas orelhas das pistas binaurais para a localizacao do som. Uma pista,
chamada de diferenca interaural de tempo, é a ligeira diferenca de tempo
produzida quando um som, especialmente um que tenha um inicio subito, como
um estalido, alcanca uma orelha antes da outra. Uma onda sonora de uma
fonte que alcanca a orelha esquerda antes da direita € mais intensa porque a

orelha direita se acha ligeiramente sombreada pela cabeca (SCHIFFMAN, 2005).
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Outra pista binaural, chamada de diferenca de intensidade interaural,
refere-se a diferenca de intensidade do som que chega a cada orelha. Um som
que esteja a distancias diferentes de cada orelha nao sé atinge primeiro a que
esta mais perto, mas também lhe chega com mais intensidade (SCHIFFMAN,
2005).

A localizacao do som acima ou abaixo do observador oferece um
problema, ja que as mesmas diferencas de tempo e de intensidade na
estimulacao podem chegar aos ouvidos a partir de sons localizados acima, como
0s que estdo abaixo do ouvinte. Além disso, se uma fonte sonora estiver
localizada no plano mediano (linha imaginaria que passa pelo meio da cabeca
da frente e para tras), um observador estacionario nao consegue determinar
sua localizacao correta (SCHIFFMAN, 2005). Para resolver este problema, as

pessoas tendem a mover a cabeca para localizar a fonte sonora.

3.4.3 Percepcao espacial tatil

De certa forma, a pele se assemelha a retina do olho e a coclea do
ouvido. Da mesma forma, que a visao e audicao nos ajuda a perceber um
objeto a certa distancia, um avido, por exemplo, o tato, as vezes, faz o
mesmo. Isto ocorre, por exemplo, quando passamos em frente de uma
geladeira cuja porta esta entreaberta. A intensidade da temperatura permitira
avaliar se estamos proximos ou distantes do aparelho (SIMOES;
TIEDMANN,1985).

De um modo geral, no entanto, o tato fornece informacoes sobre objetos
gue ja estao em contato com a nossa pele ou, através de um exame detalhado,
informacdes a respeito de temperatura, forma e tamanho de objetos (SIMOES;
TIEDMANN, 1985).

Embora se utilize, indistintamente, os termos toque e pressao, existem
muitas distincdes quando se fala de sensibilidade cutanea. A principal

diferenca € a existente entre tato passivo e tato ativo.
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0 tato passivo € quando o observador nao controla a recepcao da
estimulacao, como, por exemplo, ocorre quando se péem objetos em contato
com a pele da pessoa. O tato ativo é quando o observador ativamente
controla o recebimento do estimulo, como, por exemplo, quando ele pega
objetos (SCHIFFMANN, 2005).

Assim, pode-se concluir que a captura da informacao da pessoa cega € a
partir daquilo que toca o corpo ou o que o corpo toca, sendo importante

diferenciar a maneira como é capturada a informacao.

Do exposto, pode-se inferir que o tato passivo é quando advém de fora
para dentro, sem a sua intencionalidade. Por exemplo, se um inseto pousa na
pele da pessoa, esta percebe o animal sobre sua pele e esta informacao se
chama passiva. Quando ela age intencionalmente, ou seja, vai buscar a

informacao com o tato, este tato se chama o tato ativo.

Quando se captura a informacao, pode-se dizer que o tato esta
enxergando na extensao do corpo, uma informacao baseada na distancia
egocéntrica - distancia entre o observador e o objeto, diferente da distancia
exocéntrica - entre dois objetos -, considerada caracteristica do espaco visual

em que o individuo percebe a forma, a estimativa das dimensoes e distancias.

Por exemplo para a leitura de um mapa tatil é mais interessante que o
ponto de partida seja o mais proximo do individuo, porque ele vai tomar
sempre como ponto de referéncia a distancia egocéntrica. Preocupacao

diferente quando se pretende oferecer uma informacao com signos visuais.

A sensibilidade da pele varia de uma regiao do corpo para a outra. Isto €,
um estimulo fraco, imperceptivel em um determinado ponto da pele, pode ser
suficientemente intenso para ser percebido em outras regides. De uma forma
simplificada, pode-se dizer que a intensidade minima necessaria para que um
estimulo possa ser percebido é conhecida como limiar. Quanto maior o limiar,
menor a sensibilidade (SIMOES; TIEDEMANN, 1985).

Na figura 19, conhecida como homusculo sensorial, encontra-se uma
seccao transversal através do cortex sensorial, mostrando as diferencas de
tamanho das areas desta regiao cortical destinados ao processamento da

informacao tatil proveniente de varios lugares da superficie do corpo.
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Simdes e Tiedemann (1985) demonstra como as informacdes provenientes
de pequenas superfices de pele muito sensiveis como a lingua, dedo indicador
e labios, sdo processadas por extensas areas do cortex no cérebro. Por outro
lado, as costas, ombros e quadris convergem para regides proporcionalmente

menores do cortex somato-sensorial.

Faringe

__Cavidade
abdominal

n
Figura 19: Representacao topografica do cérebro.
Fonte: SIMOES; TIEDEMANN (1985).

Uma pressao ou um toque estavel e continuo pode resultar num
decréscimo ou mesmo numa completa eliminacao da sensacao: as sensacoes
tateis sofrem adaptacdes. Por exemplo, mesmo ap6s um curto espaco de

tempo, normalmente, ndo se sente a pressao da pulseira do relégio no pulso.

“ Quando pegamos e manipulamos um objeto para examina-lo as
informacoes que véem dos receptores de pressao cutanea sao coordenadas e
combinadas com outro tipo de informacao chamada de cinestesia”
(SCHIFFMANN, 2005).



O tato contribui para tomarmos consciéncia de nosso proprio corpo,
diferencia-lo dos demais objetos do ambiente. A interacao entre tato e
cinestesia permite a obtencao de informacoes importantes e detalhadas sobre
objetos proximos, ao alcance da maos (SIMOES; TIEDEMANN, 1985).

3.4.4 Percepcdao do movimento - cinestesia

Para Schiffmann (2005) “a cinestesia refere-se a percepcao da posicao e
do movimento das partes corporais- postura, localizacao e movimento espaciais
dos membros e das demais partes moéveis do esqueleto articulado”. O autor
considera as partes moveis do esqueleto articulado como os dedos, punho,
membros, cabeca, tronco e coluna vertebral. As informacdes posicionais,

segundo o autor, sdo as vezes chamadas de propriocepgao.

Sao, precisamente, nos mUsculos, tenddes e articulacées que estao
situadas as células nervosas receptoras da cinestesia. Trata-se de receptores
sensiveis a energia mecanica. Podem ser de trés tipos: fusos musculares, 6rgaos
tendinosos e receptores articulares (SIMOES; TIEDEMANN, 1985).

0 tamanho dos objetos e sua localizacao podem ser percebidos pela
interacao entre tato e cinestesia. Por exemplo, para pegar uma chave
escondida sobre um guarda roupa, em um quarto completamente escuro,
depende-se do tato e da cinestesia . Levantando os bracos a fim de alcancar a
parte superior de um guarda-roupa, os receptores cinestésicos informam se ele
€ mais ou menos da altura do individuo. Ao esbarrar com a méao na chave, tato

e audicao fornecerao informacoes sobre suas caracteristicas.

Verifica-se entdo que, a partir de estimulos fornecidos por regioes
especificas do organismo, € percebida a postura e movimentos do corpo, bem
como a forca despendida pelo proprio corpo em cada gesto. Esta modalidade
sensorial difere, portanto, da sensibilidade cutanea. Esta esta incumbida de

captar, sobretudo, estimulos fornecidos pelo ambiente.

O sistema cinestésico e o sistema cutaneo sao subsistemas hapticos. O

primeiro da ao observador a consciéncia da postura estatica e dinamica do
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corpo através de informacao vinda de receptores dos musculos, pele e
articulacoes; o segundo da ao observador noces de mudanca na estimulacao
fora do corpo, capturadas na superficie da pele. (SRINIVASAN; BASDOGAN, 1997
apud MAUERBERG- DE CASTRO; DE PAULA ; MORAES, 2004).

3.4.5 Percep¢ao do objeto, forma e tamanho - sentido haptico

O input da pele e da cinestesia constitui a base de um canal perceptual,
conhecido como sistema haptico (do grego hapsis, que dizer “pegar” ou
“segurar”). O sistema haptico é responsavel pela percepcao das propriedades
geométricas, formas, dimensodes e proporcoes dos objetos manipulados, como,
também, de fornecer informacdes sobre seu peso e consisténcia (SCHIFFMAN,
2005).

Para Schiffman (2005) ndo sao as estimulacdes cinestésica e cutanea
passivas que fornecem e registram as informacdes necessarias para a percepcao
haptica, mas, sim, o tato ativo, ou seja, as estimulacoes cinestésicas e
cutaneas concorrentes, resultantes da exploracao autoproduzida e proposital

(também conhecida como tato dinamico).

A reuniao dessas informacoes refere-se ao que foi colocado como “tocar”,
” «

“sentir”, “agarrar” e “segurar” algo com os proprios dedos ou maos
(SCHIFFMAN, 2005).

Para determinar o peso de um objeto, move-se o mesmo com a mao para
cima e para baixo, a fim de produzir um padrao de estimulacao proveniente da

pele, das juntas e dos muUsculos.

Para medir sua consisténcia (isto €, a dimensao que diz se o objeto é duro
ou macio, rigido ou elastico), o objeto é apertado ou esticado. O ato de apertar
um objeto revela o quao duro ele é, ao passo que, quando este € puxado com

ambas as maos, pode-se avaliar seu grau de elasticidade.

Receptores sao capazes de registrar o grau de compressao da pele ao
pressionar um objeto, indicando sua firmeza ou nao. Podem registrar a

sequiéncia de deformacoes na superficie de um objeto devido a mudanca dos
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dedos, conforme se explora a superficie de qualquer objeto tridimensional,
fornecendo informacoes Uteis sobre a forma e, portanto, sobre a identidade dos

objetos.

Os receptores da pele registram também a freqiiéncia das ondulacoes da

superficie, fornecendo informacdes sobre a aspereza e suavidade de um objeto.

3.4.6 Percepcao do equilibrio do corpo - vestibular

As percepcoes da posicao vertical e aceleracdes do corpo sao feitas pelos
receptores vestibulares, que ficam localizados no ouvido interno, mas nao tem
ligacdo com o mecanismo da audicao. Eles sao constituidos de trés canais semi-

circulares e ruas cavidades, chamadas de utriculo e saculo (IIDA, 1985).

Para Okamato (2002), tais 6rgdos sensoriais fazem parte do sentido do
equilibrio de uma pessoa e Schiffman (2005) os considera componentes do
sentido da orientacdo. Porém, Okamoto (2002) considera tais 6rgaos como
subconjunto do sentido vestibular que formam o conjuto dos sentidos do

equilibrio e da gravidade.

Torna-se interessante para nos saber que os receptores vestibulares
permitem ao homem manter sua postura ereta, movimentar-se sem cair e
sentir se seu corpo esta sendo acelerado ou desacelerado em alguma direcao,

mesmo sem a ajuda da visao.

Para Bustos (2004) é através da percepcao tatil cinestésica, a qual
envolve o tato, movimento e posicao do corpo no espaco, que a pessoa cega

adquire o conhecimento do meio que o cerca e do mundo como um todo.

3.4.7 Olfato e paladar

Os cheiros geralmente dao informacdes, podendo dar direcionamento para

a orientacdo de uma pessoa cega como, por exemplo, em rua com carros,
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cheiro de combustao, em um parque, cheiro da vegetacao, num restaurante,

cheiro da comida.

Percebe-se a importanica da percepcao de diferentes sabores pelos
deficientes visuais e de visao subnormal, para auxilia-los na distincao e selecao

dos alimentos.

3.4.8 Interacao dos sentidos

E gracas a interacdo de todas as informacdes provenientes de um dado
estimulo que pessoas com deficiéncias sensoriais, como as pessoas cegas, vivem
ajustadas em seu ambiente. Uma pessoa cega congénita ou parcialmente cega
podera perceber o espaco através da informacao fornecida por outras

modalidades sensoriais como, audicao, tato e cinestesia.

A descricao das diversas modalidades sensoriais analisadas deixa claro que
0s mecanismos de captacao de energia do ambiente e a fisiologia da transducao
sao os mesmos em todos os seres humanos. O que difere de uma pessoa para
outra, diante de uma mesma situacao de estimulos, é a percepcao. Ou seja, a
selecao e a interpretacao dos dados sensoriais. Todo conhecimento que se tem
do proprio corpo e do ambiente é fornecido pelos 6rgaos sensoriais (SIMOES;
TIEDEMANN, 1985).

No cérebro, serao integradas as informacdes provenientes dos diversos
orgaos sensoriais. Isto, porém, nao basta para a percepcao do ambiente. Ela
dependera, também, da experiéncia passada, do estado emocional e
motivacional, bem como de atitudes, preconceitos e expectativas da pessoa a
respeito do futuro (SIMOES; TIEDEMANN, 1985).
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Capitulo 4 | Wayfinding

Neste capitulo, serao tratados os conceitos e termos relacionados ao
processo de wayfinding, tais como, navegacao, mobilidade, orientacao,
aquisicao do conhecimento espacial e orientacao, bem como questées

referentes a wayfinding de pessoas cegas.

Depois, sera abordada a importancia dos mapas cognitivos e dos
elementos referenciais na aquisicao do conhecimento espacial e no processo de

wayfinding de pessoas cegas.

4.1 Definicdes

Ha uma grande variedade de terminologias e versdes da lingua inglesa
para a portuguesa, quando se trata da palavra “wayfinding”. Por conta de tal
fato, serao apresentados terminologias e conceitos sobre este tema para
entendé-los melhor e definir qual terminologia, e seu significado, aplica-se na

presente pesquisa.

De acordo com Passini e Proulx (1988), wayfinding diz respeito as
habilidades humanas, ambas cognitivas e comportamentais, para alcancar um

destino no cotidiano da vida.

Golledge (1999) classificou wayfinding como “um processo de determinar
e seguir um caminho ou uma rota do ponto inicial ao destino final”. Considerou
como um tracado de acdes moto-sensoriais através do ambiente. A rota vem a
ser um trajeto, que precisa ser planejado, para que o passeio seja percorrido”.
Desta maneira, a sua definicao é semelhante a de Passini (2002), quando este

afirma que se trata de uma relacdo dinamica.

O ato de viajar pode ser visto, de acordo com Harper (1998), de duas

maneiras distintas: mobilidade e orientacéao.
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No caso de mobilidade, Harper (1998) a define como “o deslocamento do
individuo dentro de um ambiente” e a orientacdao como o “entendimento da
relacdo do individuo entre o espaco e objetos”. Percebe-se, entao, que Harper
coloca a definicao de wayfinding dentro dos conceitos de mobilidade, descritos
por Arthur e Passini (2002), e Golledge (1999). Observa-se, assim, que foram

dados significados semelhantes com terminologias diferentes.

No que diz respeito a orientacdo, Haper (1998), Arthur e Passini (2002) e
Golledge (1999) a definem como um fendmeno de abstracdo, uma relacao
estatica. Enquanto mobilidade e wayfinding sdo conceituados como um

processo dinamico.

Wayfinding, na presente pesquisa, significa o processo de encontrar um
caminho, particularizando a situacao do usuario cego na tarefa de planejar,

executar e descrever uma rota, sem discordar dos conceitos acima descritos.

A palavra navegagao esta muito inserida neste contexto e, muitas vezes,
associada a dois processos de orientacdo de viagem, ora, via maritima, ora, via
aérea. Mas, falando de uma forma coloquial, navegar significa, também, andar
deliberadamente ou encontrar seu caminho dentro de um espaco (GOLLEDGE,
1999).

Por exemplo, no que diz respeito a navegacao em uma rota legivel, é
relevante comparar as definicoes de Golledge (1999), de Lynch (1999) e de
Moraes (2005).

Golledge (1999) se refere a legibilidade da rota quando a mesma torna-se
conhecida e clara para tomada de decisoes de orientacao. Quanto se torna facil

seguir uma rota, € sinal que ela é legivel.

Porém, Lynch (1999) trata da legibilidade n&do de rota e, sim, da cidade.
Isto acontece quando os bairros, marcos ou vias sao facilmente reconhecidos e

agrupados.

No ambito da ergonomia do ambiente construido, Moraes (2005) se refere
a eficiéncia do ato de se deslocar quando coloca que “além de ir de um ponto
a outro do espaco, deve-se avaliar a economia do tempo e a sua seguranca”.

Corroborando com a mesma idéia, Ribeiro (2006) afirma que “o deslocamento
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eficiente influencia positivamente nas atividades e no conforto do usuario do

espaco”.

Baker (1981), quando se refere a maneira de navegar, no sentido do
usuario encontrar um caminho, define navegacao como o método de
determinar a direcao de um ponto a que se quer chegar através de um terreno
nao familiar. E, baseado em estudos empiricos, descreve que ha dois

mecanismos de navegacao: um de rota e outro de localizacao.

0 mecanismo de navegacao de rota (route-based mechanism) envolve
monitorar a direcao de viagem e as distancias relativas aos diferentes estagios
de uma jornada. O mecanismo de navegac¢ao de localizagao ( location-based
mechanism) envolve conferir a situacao e direcao em relacao aos marcos
referenciais (landmarcks) afastados (BAKER, 1981)

Bovy e Stern (1990) apud Golledge afirmam que o processo de orientar
uma viagem chama-se navegacao e o processo de escolher um caminho ou

uma trajetoéria € denominado de “escolha de rota”.

Navegacao, na presente pesquisa, significa o processo de encontrar um

caminho dentro de um ambiente construido.

Diante do exposto, concorda-se com Haper (1998), Arthur e Passini (2002),
e Golledge (1999), quando definem orientacao espacial como um fenémeno de
abstracao, uma relacao estatica, e wayfinding, mobilidade e navegacao como

processos dinamicos.

4.2 Wayfinding: um processo dindmico

Gluck (1990) define wayfinding como o processo usado para orientacao e
navegacao, cuidando da locomocao em espacos de grandes proporcoes. Downs
e Stea (1973) propuseram quatro etapas para o processo de
orientacdo/navegacao, quando o usuario busca um local especifico em

ambientes construidos:
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1. Orientacgdo: o individuo reconhece sua localizacao em relacéo aos

outros objetos do espaco e o local que quer alcancar;

2, Decisao da rota: o individuo escolhe uma rota que o levara ao seu
destino;
3. Monitoramento da rota: o individuo monitora a rota escolhida

para conferir se ela o esta conduzindo ao objetivo esperado;

4. Reconhecimento do destino: o individuo reconhece que alcancou

o destino correto, ou pelo menos, esta proximo dele.

Ja Passini e Proulx (1988) colocam wayfinding, em termos de resolucédo de

problemas espaciais, composto por trés processos inter-relacionados:

1. Tomada de decisao: resulta no plano de acao ou decisao para

alcancar determinado destino;

2, Execucao da decisao: transforma o plano de acao num
comportamento ambiental e em movimento até chegar a um

lugar;

3. Processamento da informacdo: processamento da informacao e
cognicao ambiental permitem que as duas decisdes acima citadas
ocorram. O mapeamento cognitivo é parte integrante do

processamento da informacao.

Passini e Proulx (1988) afirmam que o mapeamento cognitivo é integrante
deste processo. E relevante apresentar a distincdo que os mesmos fazem entre
mapa cognitivo e mapeamento cognitivo para entender o comportamento de
wayfinding. Mapa cognitivo é a imagem mental ou a representacao dos
espacos da configuracdo de um ambiente. Mapeamento cognitivo é o processo

na estrutura da mente, que proporciona a criacao do mapa cognitivo.

Golledge (1999) considera mapas cognitivos como representacoes internas
das caracteristicas ambientais percebidas ou das relacdes espaciais entre
objetos. As dificuldades vivenciadas em varias rotas, e percebidas na mente de
cada um, de acordo com suas caracteristicas, podem ajudar ou prejudicar estas
representacdes, dai, o autor explica por que mapas cognitivos podem ser

fragmentados, distorcidos e irregulares.
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Tanto a visao de processo de Downs e Stea (1973), como a de Arthur e
Passini (1988), sao pontos de vistas que se relacionam com o comportamento do

usuario no ambiente.

4.3 Comportamento de wayfinding

Para Ribeiro (2008), o comportamento de wayfinding relacionado aos
processos citados por Arthur e Passini (2002) e Passini e Proulx (1988) tem duas
partes: uma parte observavel, que consiste no deslocamento do usuario, que é
a resposta a tomada de decisdes ao interagir com o ambiente, para esta
execucao - perceber a informacao, andar em determinada direcao, virar, subir,
descer, etc - e a outra € parte intrinseca ao usuario envolvido, suas habilidades

e caracteristicas proprias.

Este comportamento, segundo Ribeiro (2008), exige que o individuo tenha
habilidades préprias, tais como capacidade de percepcao, interpretacao,
memorizacao e, também, habilidades espaciais, como mudanca de escala,
rotacao, continuidade; e ser capaz de construir uma representacao mental do
ambiente. Porém, Passini e Proulx (1988) afirmam que é exigido do usuario
cego muito mais planos de decisées detalhadas do que uma pessoa com visao.
Isto envolve um certo entendimento do espaco, treinamento, paciéncia,

coragem e uma grande aprendizagem.

De acordo com Fagundes (2006), a observacao do comportamento torna-se
importante para pesquisadores como um instrumento de obtencao de dados
que contribuem na compreensao do comportamento investigado. Porém, neste
trabalho, nao se trata de analisar o comportamento de wayfinding, mas, sim,
de identificar o tipo de informacao percebida e verbalizada pelo usuario na
tomada de decisdes, momento que ele planeja uma rota, na execuc¢ao da
decisao, momento que ele se desloca em busca de um destino, e no

processamento da informa¢do, momento que ele descreve a rota.
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A presente pesquisa apoia a “Teoria da Diferenca” partindo do principio
que as pessoas cegas possuem as mesmas habilidades que pessoas videntes para
processar e entender conceitos espaciais, e que quaisquer diferencas, sejam
em termos quantitativos ou qualitativos, podem ser explicadas por variaveis
intervenientes, tais como acesso a informacao, experiéncia ou fadiga. Estas
habilidades contribuirao na aquisicao do conhecimento espacial, que depende

da estratégia de cada um.

4.4 Aquisicao do conhecimento espacial

Quando o ambiente nao é familiar, ha trés estratégias possiveis para
aquisicao do conhecimento espacial, incluindo 1] busca exaustiva e exploracao,
de acordo com regras especificas, 2] familiarizacao com fontes de informacao
secundaria sobre o ambiente (tais como, mapa, croquis, descricdes verbais ou
escritas, videos, fotografias, slides, cinemas) e 3] a experiéncia do ambiente,

usando praticas navegacionais controladas (TELLEVIK, 1992).

Mas, geralmente, as duas maneiras mais aceitaveis sdo por experiéncia
direta, a partir de um processo de viagem guiado com regras comportamentais,
e por experiéncia indireta, aprendendo a configuracao espacial, quer a partir
de um ponto de vista vantajoso, panoramico, ou a partir de um modelo

simbolico, por exemplo mapas e fotografias.

Na literatura, estes dois processos tém sido chamados de conhecimento

baseado na rota e conhecimento panoramico.

O conhecimento baseado na rota, também chamado de conhecimento de
procedimento, € um conhecimento ego referenciado e, usualmente, adquirido
por exploracao pessoal de uma nova area. Permite ao usuario ir de um ponto
referencial a outro, mas nao sao oferecidas opcoes de rotas, tais como, atalhos
(ALLEN; KIRASIC, 1985).

O conhecimento panoramico ¢ alcancado por multiplas exploracoes e
multiplas rotas. O usuario conhece o ambiente como se possuisse a visao

privilegiada de um passaro. Quando este conhecimento se da por experiéncia
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através de mapa ou fotografia, ele é chamado de secundario (GOLDIN;
THORNDYKE,1982).

As pesquisas de navegacao tém mostrado que, para alcancar o
conhecimento completo de navegacao em um novo grande espaco-ambiente,

uma pessoa tem que passar por um processo construtivo dinamico.

Satalich (1995) apresenta um modelo de Siegel e White (1975), chamado
“modelo seqiiencial e hierarquico”, representando o processo dinamico
construtivo para alcancar um conhecimento navegacional completo em um

ambiente de grande escala:

1. Reconhecimento dos elementos referenciais (ou conhecimento do
lugar): os objetos tornam-se elementos referenciais por duas razoes; a sua
distincao e seu significado pessoal (LYNCH, 1999). Os objetos se destacam
por conta do seu estilo de arquitetura, do seu tamanho ou cor (WEISMAN,
1981 )

Padovani (2001) afirma que a primeira etapa para aquisicao de um
conhecimento do espaco exige do usuario a habilidade de distinguir

lugares visitados, daqueles associados a elementos referenciais.

2. Rotas ou links (conhecimento da rota, conhecimento de procedimento):
Sao formados quando se viaja entre dois elementos referenciais. Enquanto
o usuario faz o conhecimento da rota, imagens e elementos referenciais
sao memorizados, e pode-se, com sucesso, ir de um elemento referencial
para outro numa rota conhecida, porém, ndo permite o reconhecimento

de rotas alternativas.

3.  Conhecimento panoramico primario: este tipo de conhecimento é
adquirido depois de uma viagem significativa de rotas e links. Rotas
alternativas podem ser inferidas e distancias entre linhas retas e

elementos referenciais podem ser determinadas.

Conhecimento panoramico secundario: esta etapa nao é parte de

modelo de Siegel e White (1975), mas foi adicionado devido ao
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conhecimento panoramico. Consiste em conhecer o ambiente através de

mapas ou aprender sobre o ambiente.

Para Padovani (2001) as caracteristicas de conhecimento panoramico do
espaco sao que as distancias e a localizacao dos elementos referenciais
sao bem conhecidas e as alternativas de rotas podem ser inferidas mesmo
antes que os usuarios nao tenham experenciado o ambiente. Pessoas com
um conhecimento panoramico sao capazes de visualizar o espaco melhor

que o ponto de vista egocéntrico, no caso de conhecimento da rota.

4. Densidade do ambiente: quando o ambiente é extremamente grande,
os usuarios sentem necessidade de se agrupar em ambiente menores.
Estas regioes podem se tornar “ninhos” em grande regioes, que facilitam

a leitura do ambiente.

As duas primeiras etapas para aquisicao do conhecimento espacial sao

necessarias para o conhecimento de rota e a terceira e quarta, para completar

o conhecimento panoramico, como demonstra a figura 20. Se uma pessoa tiver

ambos conhecimentos, panoramicos e de procedimento, tera uma consciéncia
completa da navegacao (SATALICH, 1995).

A figura 20 representa um modelo de Siegel e White (1975), a partir de

uma sistematizacao feita por Padovani (2001).
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(— AQUISICAO DE CONHECIMENTO ESPACIAL

|comego do processo de navegacao | O

Primeira exploracéo do sistema

Conhecimento do lugar E—

* 0 usuario é capaz de distinguir entre os

lugares visitados ao associa-los aos @ @ @

elementos referenciais

Depois explora o sistema O
(navegando entre os elementos referenciais)

Conhecimento da rota I—

* 0 usuério pode, com sucesso, navegar entre um
elemento referencial e outro

|: Exploragdes multiplas do sistema

Uso de mapa para conhecer o sistema

Conhecimento panoréamico |—

* 0 usuario pode inferir nas alternativas de rota

* 0 usuério pode visualizar o espago como um
mapa externo

Em grandes ambientes

)
Uma grande area ]

* 0 usuario é capaz de agrupar as informacdes
associando a nédulos informacionais

* 0 usuario é capaz de fazer um “zoom” dentro e
fora das representagdes

Figura 20: Fases na aquisicao do conhecimento espacial durante a navegacao.

Fonte: Padovani (2001), traducao nossa.
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De forma semelhante, Hirtle e Jonides (1985) apud May et al (2003)
mostram como as pessoas adquirem conhecimento do espaco através do uso de

“marcos referenciais”, “conhecimento de rotas” e “conhecimento da area”.

Os “marcos referenciais” sao definidos pelos autores acima, como um
local de destaque durante o percurso. O “conhecimento de rotas” é o
entendimento do ambiente através de passeios entre os elementos marcantes,
e o “conhecimento da area” é quando o usuario é capaz de reconhecer o

espaco como numa visao panoramica.

Ao se referirem a aquisicao de conhecimento espacial de pessoas cegas,
Espinosa et al (1998) apresentam, a partir do resultado de trés experimentos,
trés maneiras de introduzir usuarios cegos em um ambiente nao familiar, que
sao:

1. experiéncia direta;

2. combinacao experiéncia direta e descricao verbal da area;

3. combinacao da experiéncia direta e mapa tatil.

Na condicao de experiéncia direta, cada participante caminha livremente
ao longo da rota. O pesquisador o guia durante o percurso, mas sem dar
informacao adicional a respeito do ambiente, exceto quando indica as
caracteristicas de oito marcos referenciais do trajeto, selecionados
anteriormente. Os participantes sé recebem treinamento durante a primeira
sessao. Na segunda secao, eles sao solicitados a repetir o trajeto, mas nao

recebem informacao adicional desde o ponto inicial da rota.

Esta condicdo é semelhante ao método tradicional de instrucao, dado pela
maioria dos profissionais que promovem curso de orientacao e mobilidade para
habilitar pessoas cegas ao uso de bengala. Embora eficiente, este método é
demorado e nem sempre possivel, sobretudo quando se trata de um ambiente
muito amplo. Além disso, o conhecimento do espaco se restringe apenas ao

tracado de rotas e deteccao de obstaculos.

Na condicao de instrucao combinando experiéncia direta e descricao

verbal da area, mais informacoes sao oferecidas aos participantes do que na
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condicao da experiéncia direta. O guia descreve de forma seqiencial as
caracteristicas da rota entre um ponto e o proximo, juntamente com seus
elementos referenciais. Os participantes s6 recebem treinamento durante a
primeira sessao. Na segunda sessao, eles nao recebem informacao adicional
desde o ponto inicial da rota. Uma vez |4, o pesquisador solicita que eles

retracem a mesma rota ensinada anteriormente.

Na condicdo de instrucao do mapa tatil, é pedido ao participante para
explorar a rota no mapa até que ele tenha uma impressao razoavel do
ambiente. O mapa representa as circulacdes existentes no ambiente e a rota a
ser navegada, representando oito marcos referenciais (landmarks). Os simbolos
do mapa sao explicados aos participantes na medida em que sao percebidos no

mapa.

O pesquisador coloca o dedo do participante no ponto de partida da rota e
pede para que ele o movimente sobre o trajeto representado por pontos
lineares em alto relevo. Este procedimento € usado em vez da descricao verbal
da rota, para evitar qualquer uso especifico de modelos direcionais, como
dobrar a direita ou virar a esquerda, os quais podem fazer do exercicio de
orientacao confuso. Deve ser repetido até o participante ter uma compreensao

da rota a ser percorrida.

Os participantes so recebem treinamento durante a primeira sessdao. Na
segunda sessao, os participantes, a partir do ponto inicial da rota, nao recebem
informacao adicional. Uma vez 4, o pesquisador solicita que cada um retrace a
mesma rota instruida anteriormente. O participante pode solicitar o mapa tatil

durante esta fase.

Os pesquisadores concluiram que a combinacao da experiéncia direta
com o mapa tatil constituem um procedimento util, o qual deveria ser usado
pelos técnicos em Orientacao e Mobilidade. Mesmo em ambientes que nao haja
possibilidade de fazer uma experiéncia direta, o mapa tatil por si sé pode ser
um dos melhores meios para aquisicao do conhecimento espacial. A partir dele,
pode-se ter uma visao antecipada do espaco, facilita-se a construcao do mapa

cognitivo e percebem-se os elementos referenciais para planejar uma rota.
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Com os resultados dos experimentos, conclui-se que a aquisicao do
conhecimento espacial depende muito da cognicao espacial de cada usuario,
ou seja, da habilidade de entender e manipular a informacao nas tarefas de

wayfinding.

4.5 Habilidade espacial

Lohman (1991) destaca trés tipos de habilidades espaciais para o

conhecimento do lugar:

1] orientacao espacial, que envolve a habilidade de mover-se
mentalmente como também envolve a manipulacdao mental de um

objeto.

2] visualizacao espacial, quando a pessoa pode manipular as relagées com

ou junto com os objetos;

3] relacdes espaciais, que consistem na habilidade de imaginar como um

objeto pode ser alinhado, a partir de varios pontos de vistas.

Mauerberg-de Castro et al.(2004) argumentam que usuarios cegos sao
capazes de se orientar com relativa acuracia, entretanto, o custo de tal
adaptacao ¢é alto e os resultados diversos, centrados na potencialidade

individual, oportunidades de experiéncia e sucesso nas tarefas.

Loomis et al (1993) afirmam que é necessario habilidade espacial em
pessoas cegas para a atualizacao da posicao e a orientacao durante uma
viagem bem sucedida, fazendo uso de representacoes do ambiente onde ocorre

a jornada e planejando rotas sujeitas a varios constrangimentos.

De acordo com Passini e Proulx (1988), a maioria das pesquisas atuais tem
confirmado a habilidade cognitiva espacial do usuario cego, apoiando a teoria
da diferenca, ja referida no segundo capitulo, que respeita as diferencas do
individuo sem desmerecer suas habilidades. Estas serao utilizadas nas tarefas

de wayfinding.
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4.6 Tarefas relacionadas a wayfinding

Diante do processo de navegacao para aquisicao do conhecimento
espacial, Arthur e Passini (2002) citam sete tarefas basicas relacionadas a
wayfinding, que, se aplicadas, correspondem a sete manipulacoes espaco

cognitivas, que sao citadas a seguir:

Tarefa 01: aprender uma nova rota, que implica em gravar um plano de

decisao e/ou desenvolver um mapa cognitivo;

Tarefa 02: aprender uma rota a partir de um pequeno mapa tatil e fazer a

jornada, que implica em fazer uma transferéncia de escala;

Tarefa 03: aprender uma rota a partir de um display nao alinhado, que

implica em fazer uma rotacao mental;

Tarefa 04: compreender o layout total de um ambiente visitado, que

implica em identificar o principio da organizacao espacial;

Tarefa 05: retornar ao ponto de origem, que implica em inverter um plano

de decisao ou rotas mapeadas;

Tarefa 06: ligar rotas conhecidas a novas configuracées, implicando em
combinar planos de decisao ou secoes de rotas mapeadas em novas
combinacées;

Tarefa 07: Apontar as direcdes de localizacGes visitadas na jornada, que

implica em fazer uma triangulacao.

A competéncia de se movimentar de forma orientada sofre interferéncia
de varios fatores e, por conta disto, cada um tera suas habilidades proprias

para conhecer o ambiente.
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4.7 Fatores que interferem no conhecimento espacial

Ha varios fatores que interferem no conhecimento espacial e no
comportamento para orientacao, dentre os quais Espinosa et al (1998) citam

aqueles relacionados a:
1. Caracteristicas pessoais (idade, desenvolvimento cognitivo, modalidade
de percepcao usada para codificar a informacao ambiental);
2. As caracteristicas do ambiente (tamanho, estrutura, familiaridade);

3. Processo de aprendizagem (estratégias para aquisicao de
conhecimento, condicées de aprendizagem, meios de comunicacao de

informacao ambiental;
4, Fatores culturais ou micro culturais;

5. Interacdes complexas com o ambiente (quanto mais oportunidade a
pessoa tem com o ambiente, mais chance tera pra organizar a informacao

adquirida a partir daquele ambiente).

A limitacao sensorial das pessoas cegas, além de interferir no
conhecimento espacial, faz com que elas enfrentem dois tipos de problemas
relacionados a percepcao espacial, segundo Dischinger e Bins Ely (1999),

classificados em duas categorias:

“a primeira, quando os sinais e referéncias existentes no espaco sao
inadequados ou insuficientes para sua percepcao sensorial e identificacao; e
a segunda, quando as condicoes perceptivas individuais nao permitem o
reconhecimento de informacoes espaciais, devido a falta de experiéncia
anterior de objetos, lugares e imagens, restringindo suas possibilidades de
acao e participacao no espaco”.

Além destes problemas serem interdependentes, as autoras afirmam ainda
que os estudos de ergonomia enfocam a primeira categoria, procurando
transformar os elementos espaciais em objetos reconhecidos através de outros
sentidos, que nao a visao. No entanto, sem o conhecimento da segunda
categoria é impossivel proceder na busca de solucdes formais. Torna-se

necessario, portanto, o estudo da percepcao ambiental e da cognicao, além de
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avaliar as habilidades e restricdes das pessoas cegas. Seguindo suas sugestoes,
apos o estudo sobre percepcao ambiental, no capitulo trés, partiu-se para o

estudo sobre cognicao espacial.

4.8 Cognicao espacial

Segundo Passini e Proulx (1988), wayfinding se constitui em percepcao e
cognicao espacial, permitindo que os dois processos, tomada de decisao e
execucao, ocorram. Percepcao é conceituada pelos autores como processo de
obtencao de informacao através dos sentidos. E cognicao espacial é o

entendimento e a capacidade de manipular a informacao do ambiente.

Golledge (1999) admite como consenso que o homem adquire, codifica,
armazena, decodifica e usa a informacao cognitiva como parte de suas
atividades de navegacao e de wayfinding. Ha uma evidéncia que essa
representacao interna nao necessariamente combina com a realidade externa
e, por conta de tal fato, surgem representacoes internas fragmentadas,

distorcidas, incompletas.

Espinosa et al. (1998) concordam que o processo de se orientar e se
deslocar num ambiente de forma rapida, eficiente e independente é uma
tarefa dificil, pois depende de uma série de processos de complexidade
cognitiva relativamente alta, incluindo: percepcao, codificacao, aprendizagem

e memoria de informacao espacial.

Portanto, o processamento da informacao envolve uma série de
atividades cognitivas relacionadas a maneira como o individuo adquire,
armazena, processa e aplica o conhecimento. Ao tentar se orientar, a pessoa
guarda as informacdes necessarias para chegar ao local desejado, processa a
informacao, escolhe a melhor rota e aplica este conhecimento ao realizar a
tarefa de se dirigir aquele local (GOLLEDGE, 1999).

“Na auséncia da visdo, o processo subjacente as referéncias cognitivas é
possivel pela cooperacao de outros sistemas intrinsecos (memoaria, tato,

audicao, sensacao de esforco, propriocepcao haptica, entre outros)”
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(MAUEBERG-DECASTRO et al, 2004). Para as pessoas cegas, a complexidade de
rotas e distancias aumentam a demanda por pistas de modo a ampliar

estratégias cognitivas na funcao de orientacao.

A idéia central do paradigma do processamento da informacao € que o
cérebro funciona como um computador. Seu principal objetivo é captar as
informacoes externas e internas do organismo, processa-las e fornecer uma
resposta adequada aos estimulos captados (LINDSAY; NORMAN, 1977 apud
MACIEL, 2004). Este esquema esta apresentado no diagrama da figura 21.

Processamento Perceptual

Entrada Cognitivo
Dados 9 Safd

. a a

Sensoriais - ~
Sistema
- Nervoso | Resposta
Estimulos . Receptores Central . Motora
(Processador)

i uz ]
! Som e.isd
| Pressao | Ouvidos
| Temperatura i Pele
! Vibragao LT
i Substancias i Lingua
! guimicas i
1 | IS ——
1
-
- /

Figura 21: Modelo geral do processamento da informacao.
Fonte: MACIEL, 2004.

O primeiro estagio, entrada de dados sensoriais, foi mais detalhado no
capitulo trés, quando se tratou de percepcao ambiental através dos sentidos.
Isto é, requerer que a informacao advinda do ambiente seja codificada na
forma de uma representacao interna. Para Maciel (2004), a versao interna do
estimulo, sua representacdo, é comparada com outras representacoes ja
armazenadas no cérebro, utilizando os processos da memoria. Deste ponto em
diante, entram os processos de decisdo. O individuo decide se dara uma
resposta ou ndo ao estimulo percebido. Se a decisao for agir, a representacao

mental da resposta € transformada em um plano motor. O resultado é passado
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para o estagio seguinte que lida com os organizadores da resposta e a acao

decorrente.

Neste modelo, cada estagio do processo ¢ subdividido em outros estagios
que sofrem influéncias dos estados do organismo e de seus mecanismos
reguladores, o que torna os processos mentais superiores, complexos e dificeis
de estudar. Ou seja, a resposta ou experiéncia perceptiva € uma tarefa
complexa, que pode ser dividida em subtarefas. Estas subtarefas podem ser
ordenadas numa hierarquia, que vai da tarefa mais simples a mais complexa, na
qual, segundo Forgus (1981), cada progressao sucessiva abrange a extracao

cada vez maior de informacao da energia do estimulo.

E evidente que o papel da memoria é relevante no funcionamento
cognitivo. Ela constitui os condicionantes para o exercicio de atividades

mentais.

Ao considerar a variabilidade cognitiva, e que cada ser humano é uma

singularidade, o problema é saber como tratar essa memoria.

Posner (1980) afirma que um sistema de memoéria é um conjunto de
mecanismos comuns para armazenamento da informacao que, quando
compreendido, contribui para o entendimento das limitacGes e caracteristicas
da cognicdao humana. Conclui que o estudo da memoria e da percepcao é de
suma importancia para a compreensao e o desenvolvimento dos sistemas

cognitivos.

Segundo o autor, a memoria humana pode ser dividida, de forma
aproximada, em dois sistemas bastante heterogéneos. O primeiro contém todos
os itens que estao em estado ativo. Ha poucos itens que estao neste estado,
porque a capacidade de manter itens ativos é muito limitada (POSNER, 1980). O
restante da capacidade de memoria humana, que nao esta presente num

estado ativo, &€ chamado memoria de longo prazo.

A distincao entre esses dois tipos de memoria se torna importante,
também, para o estudo do pensamento, pois a memoria ativa fornece um
sistema dentro do qual a informacao recebida pode ser relacionada a
informacao previamente armazenada. A memoria ativa permite que a

informacao externa e aquela ja encontrada na memoria a longo prazo se
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associem, fornecendo assim um meio de reorganizar e atualizar a memoria a
longo prazo (POSNER, 1980).

As recordacdes ativas sao de dois tipos. Consistem em itens novos
apresentados a um dos sentidos (visao, audicao, etc.) ou provém de nossa
memoria a longo prazo. O primeiro desses dois tipos, freqiientemente chamado
memoria a curto prazo, tem um aspecto que reside no fato de terem vida muito
breve quando a atencao nao é mantida. Se, por exemplo, alguém lhe
fornecesse uma lista de digitos aleatorios, o nUmero maximo de digitos que
vocé poderia repetir depois de uma Unica tentativa estaria por volta de oito.
Isto é chamado de amplitude de memoria(POSNER, 1980).

Também se pode ativar material de nossa propria memoria a longo prazo.
Dizemos que tais itens estao na memoria operacional. Suponha que lhe pecam
para pensar no seu proprio nimero de telefone. Vocé é capaz de reunir a
seqliéncia de digitos correspondentes a esse nimero. Estes digitos estardo num
estado de memoria ativa que possui muitas similaridades com o estado que

acompanha a apresentacao de informacao nova (POSNER, 1980).

Ha, entretanto, circunstancias nas quais a retencao de input novo e a
retencao de material ativado na memoria a longo prazo sao diferentes. Se o
ensaio da informacao nova for interrompido, a recordacao decresce. No
entanto, se vocé for interrompido depois de itens de sua propria memoria a
longo prazo, ainda podera recorda-los. A limitacao geral da memoria ativa
representa uma restricao importante a nossa capacidade de resolver
problemas(POSNER, 1980).

Fialho (2001) e varios outros autores nomeiam “memoria curto prazo”,
MCP, como memodria de curto termo ( short-term memory) e “memoria a longo
prazo”, MLP, (long-term memory) chama de memoria de longo termo,
confirmando a existéncia das duas formas de memorias citadas por Posner

(1980). Nesta pesquisa vamos utilizar os termos usados por Posner(1980).

Um dos aspectos mais importantes da memoria é a codificacao de itens. O
termo codificacao, segundo Posner (1980), refere-se a forma qualitativa da
informacao. O termo imagem refere-se a uma representacao interna que

mantém uma correspondéncia sensorial que lhe deu origem.
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E dificil isolar o codigo de desempenho de outros tipos de codigos no
pensamento adulto. O ato de digitar um texto, no entanto, fornece um
exemplo do modo como os codigos podem ser separados. Um digitador
habilidoso pode digitar o alfabeto com maior rapidez, se, entretanto, lhe for
fornecido um diagrama do teclado solicitando-o que o preencha seguindo a
ordem alfabética, achara a tarefa dificil. Isto indica que, neste caso, foi
produzido um codigo motor na digitacao que pode existir na auséncia de

qualquer codigo visual.

Um exemplo mais geral refere-se a diferenca entre duas maneiras de
saber como ir de um lugar para outro. Posner (1980) da o seguinte exemplo:
“vocé pode, por um lado, construir mentalmente algo semelhante a um mapa,
de modo que, caso solicitado, seja capaz de desenhar a rota. Em outro modo
de conhecer o caminho, vocé pode ser completamente incapaz de produzir um
mapa, porém perfeitamente capaz de realizar os desvios corretos, que o
levariam ao lugar visado”. Deste modo, conclui Posner (1980), as pessoas
podem conhecer algo no sentido de um cédigo motor sem ser capazes de

traduzir esse conhecimento em outro tipo de codigo.

4.9 Mapa Cognitivo

Sao varias as definicoes de mapa cognitivo. Um termo inicialmente
utilizado por Tolman (1948) é agora amplamente usado em muitas ciéncias
humanas como uma poderosa ferramenta nas situacées de resolucao de
problemas (VILLAROUCO, 2001).

Porém, este conceito foi introduzido no ambito da psicologia através dos
experimentos classicos de aprendizagem em labirinto por animais conduzidos
por Tolman (1948). Os mapas cognitivos eram representacoes que
configuravam o ambiente e permitiam a localizacao no espaco. Era um
conceito mediador que ajudava a explicar a diferenca de desempenho entre

animais familiarizados, ou nao, com os labirintos (BASTOS, 2002).

Csanyi (1995) apoiado em estudos etologicos, revela que a quase

totalidade dos animais utilizam mapas cognitivos para se orientarem
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ressaltando que sao modelos dinamicos que influenciam a sobrevivéncia do

animal.

Para Golledge (1999), o termo mapa cognitivo implica um ato deliberado
e motivado pelo homem em codificar informacao ambiental, que pode ser
usado para determinar onde os objetos estao no ambiente, como ir de um lugar
para outro ou como comunicar informacao ambiental para outra pessoa. E Bins
Ely (2005) o define como o resultado da representacao mental que as pessoas

fazem do arranjo fisico.

A construcao de mapas cognitivos deve-se a uma das caracteristicas das
atividades mentais que consiste em atribuir um significado de conjunto aos
elementos resultantes da analise perceptiva.Tais atividades sdo partes das
atividades cognitivas: situam-se além do tratamento das informacdes
sensoriais, de origens ambientais ou lingliistica, e precedem a programacao
motriz, a execucao e o controle dos movimentos, que sao a realizacao
(CREMONINI ,1998).

Assim, quando se usa a terminologia mapa cognitivo, sao mencionados os
processos implicados na captacao, simbolizacao, memorizacao, e recordacao
dos dados que constituem o entorno determinado. Em conseqiiéncia, faz-se
referéncia aos processos cognitivos que acontecem com uma pessoa, uma vez
que capta a informacéo sobre um espacgo concreto, organiza e armazena esta

informacao para logo poder recorda-la (ESPINOSA et al.,1998).

A terminologia mapa cognitivo muitas vezes se confunde com mapa
mental. Rapoport (1978) define, por exemplo, os mapas mentais como imagens

mentais que as pessoas deduzem do seu meio fisico.

Villarouco (2001), porém, faz uma diferenciacao entre mapas cognitivos,
usados pelos profissionais da area de apoio a decisao, e os mapas mentais, que
sao usados pelos planejadores urbanos e estudiosos das questdes cognitivas
ambientais. A autora afirma que ambos baseiam-se nas mesmas bases teodricas
e buscam a externalizacao de representacdes mentais. Entretanto, ela enfatiza
que o mapa cognitivo usa a expressao oral como elemento principal e o mapa
mental busca, através da expressao grafica do proprio sujeito, o entendimento

da representacao e das relagcdes com o ambiente.
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Procurando um melhor entendimento dos termos empregados e visando
evitar quaisquer dlvidas , neste trabalho serdao empregadas as expressoes
“mapas cognitivos” e “mapas mentais ” para designar cada uma das formas

acima mencionadas por Villarouco (2001).

Os mapas cognitivos apresentam algumas caracteristicas. Eles ndo sao
representacées estaticas do ambiente, sendo sempre atualizados a partir das
experiéncias do sujeito. A necessidade de um continuo ajustamento as
mudancas do contexto impoe a exigéncia de incorporacao de novas informacoes
e, portanto, os mapas vao sendo reconstruidos pelo processo de aprendizagem
Portanto € um processo impreciso, nao sé porque a realidade esta sempre em
mudanca, mas também pela natureza inferencial dos mecanismos envolvidos
neste processo (BASTOS, 2002).

Para Bastos (2002), os mapas cognitivos sao flexiveis (podendo ser
atualizados em todo momento) e sao utilizados para perceber relacées entre
comportamentos variados e resultados semelhantes (quando se observa, por
exemplo, que a pessoa entende que existam pontos de partida alternativos e

caminhos alternativos para atingir um mesmo objetivo).

Portanto, eles nao consistem em uma coépia exata do ambiente, mas sim
uma representacao ou modelo simplificado da realidade que fornece uma

imagem aproximada desta realidade (LASZLO, 1995).

Outra caracteristica reporta-se ao fato de que os mapas estruturam as
regularidades percebidas pelos sujeitos ao explorarem os seus ambientes,
funcionando como estruturas epistemoldgicas que norteiam a acao da pessoa
(WEICK; BOUGON, 1986).

Conforme estudos feitos por Thorndyke e Hayes-Roth (1982) os humanos
utilizam trés tipos de conhecimentos durante a formacao e uso de mapas
cognitivos. Sao eles: o primeiro, o conhecimento efetuado por marcos
referenciais; segundo, o conhecimento da rota, o qual abarca determinados
caminhos que permitem movimentar-se de um ponto a outro; e terceiro, o
conhecimento pela area - este Gltimo relacionado as distancias percorridas

entre os distintos pontos de referéncia.
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De acordo com May et al (2003), a tomada de decisao no processo de
orientacao espacial é facilitada pelo mapa cognitivo adquirido pelo anterior

conhecimento do espaco.

Ao vivenciar um espaco, qualquer pessoa com baixa visao ou cega tem a
habilidade de representar mentalmente aquele espaco. Tal representacao
mental,denominada de mapa cognitivo, torna-se fonte de informacao para
fazer executar decisoes e é responsavel pelo processo de solucao de problemas
de orientacao e mobilidade (ARTHUR; PASSINI, 2002).

Sabe-se que 0 mapa cognitivo da pessoa cega é diferente daquela que vé,
pois esta tem imagens visuais dos espacos. A experiéncia espacial daquele que

nao vé, vem da audicao, do tato e do movimento (UNGAR, 2000).

LIMA (1998) usa o termo “imagem mental” que um individuo cego faz de
algum objeto ou pessoa. Ele fala de uma maneira mais ampla como
“representacao do que se tem na idéia, ou seja, “representacao mental de uma

coisa concreta ou abstrata”.

Ungar, Blades e Specer (1996) pesquisaram os mapas cognitivos de
criancas cegas. Concluiram que a experiéncia visual facilita a representacao
espacial, contudo eles afirmam que ela ndo € um requisito fundamental para se
ter a habilidade de formar uma impressao integral e global do espaco. As
criancas fazem uso de diferentes estratégias para codificar as informacoes.
Essas estratégias sao intercambiaveis, mais ou menos apropriadas ou eficazes

para certas tarefas.

Para aprenderem a configuracao ambiental de um complexo
arquitetonico, continuam os autores, as pessoas cegas deveriam adotar
referéncias externas do sistema do que basear-se puramente em referéncias do
corpo ou de movimentos. Eles discutem dois instrumentos informacionais que
poderao dar suporte as pessoas cegas para facilitar essa representacao mental

do espaco: os mapas tateis e os servicos de ajuda eletronica.

Um conhecimento mais profundo de como se processa a representacao
mental que os cegos tém ou fazem do mundo visual, pode propiciar ao usuario
com limitacao visual subsidios para que saibam como melhor usar o tato (LIMA,
1998).
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Pode-se, também, obter dados qualitativos que contribuam na
compreensao das interacoes entre o deficiente visual e o espaco fisico
subsidiando um sistema de informacao ambiental a luz das variaveis cognitivas

dos futuros usuarios.

Pretende-se, nessa pesquisa, usar o mapa tatil como um instrumento
informacional que podera dar suporte as pessoas cegas para facilitar a

construcao do mapa cognitivo.

4.10 A importancia dos marcos referenciais

Apesar da terminologia variada usada para descrever os mapas cognitivos,
€ comumente concordado que eles consistem de pontos, linhas e superficies
que sao aprendidos e gravados numa forma qualitativa e quantitativa. A
estrutura do conhecimento inclui, assim, pontos, como marcos referenciais e
nos, linhas, incluindo rotas, trajetos e pistas, além de areas vizinhas e regides
(GOLLEDGE,1999).

Os landmarks, marcos referenciais (traducao nossa), podem ser definidos
de varias formas, tais como, focos estratégicos em direcao a ou vindos de um
lugar por onde se viaja, focos intermediarios em curso ou rotas pra realizacao
de tomadas de decisoes, ou objetos significativos que se destacam no ambiente
(GOLLEDGE,1999).

Appleyard (1960) afirma que marcos referenciais sao mais destacados por
conta de sua aparéncia, peculiaridade da forma e seu simbolismo. Mas,
tradicionalmente, o seu conceito tem dois componentes: uma capacidade de
chamar aten¢ao e comumente ser reconhecido por muitas pessoas ou um

grupo de pessoas.

Quer quantitativamente ou qualitativamente, os marcos referenciais
servem como pontos de ancoras para organizar outras informacoes espaciais

diante de uma grande configuracao espacial.

Golledge. (1999) sugere uma Teoria de Ponto de Ancora para aquisicao de

conhecimento ambiental, na qual localizacées, feicdes, segmentos dos trajetos
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ou distritos familiares ancoram mapas cognitivos e influenciam a codificacao, o
armazenamento e o processo de decodificacao usado quando acessavam a

memoria nas tomadas de decisdes, como ilustra a figura 22.

Shopping
/ /—\
casa e
trabalho
Shopping

trabalho

Figura 22: Teoria do ponto de ancora.

Fonte:

0 ato de navegar ajuda nas trocas de informacao e comunicacao,
fornecendo compreensao de onde as coisas estao e permite estruturar as

referéncias.

Baseado em Golledge (1999), as rotas conectam-se aos lugares. E,
conseqguentemente, elas podem ser integradas em uma rede. Esta estrutura
fornece um sistema de referéncias locais e globais com hierarquias de rotas,
pistas, rodovias, estradas, esquinas, etc., favorecendo a construcao do mapa

cognitivo.
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O autor acima afirma que as ancoras, assim, fornecem representacao
espacial interna daquilo que é conhecido sobre a rede do que esta em volta, o
que influencia a escolha de rotas para serem seguidas em qualquer viagem e

facilita a escolha de atalhos.

Seguir uma rota acontece depois de tomadas de decisoes terem
acontecido, implicando numa rota planejada. Isto, significa planejamento de
rota (GOLLEDGE, 1999).

Grupo de lugares ou regides podem combinar para formar configuracoes.
Estas, segundo Golledge (1999) podem consistir de combinacdes, lugares e
regioes (pontos); rotas, trajetos e pistas (linhas); regides e distritos (areas) e
superficies naturais e construidas. Todos eles combinam para a construcao do

mapa cognitivo.

Para atingir o entendimento da configuracao espacial, Golledge (1999)
afirma que se torna necessario atender uma variedade de objetivos, como: 1]
definir fronteiras que limitam uma area completa ou parcial, 2] integrar
informacoes separadas da rota aprendida numa rede ou numa configuracao
total, 3] observar a partir de um ponto panoramico ou como uma visao de olho

de passaro (bird's eye view).

Hart e Moore (1973) apud Golledge (1999) afirmam que para entender a
configuracao espacial é presumido um entendimento espacial além da rota. Isto
é, eles consideram as configuracdes do espaco por terem propriedades

geométricas mais formais (usualmente Euclidiana).

Essas propriedades sao usadas para explicar as relacées envolvidas nas
configuracdes e fornecer uma forma conveniente de resumir e generalizar as
caracteristicas dos lugares e suas conexoes. As configuracdes sao normalmente

descritas usando informacdes métricas.

Segundo Golledge (1999), quando estas propriedades dominam o mapa
cognitivo, significa que um grande montante de informacao suplementar esta
disponivel para assegurar que a rota correta seja seguida e o trajeto seja

completado e alcancado.

O objetivo principal do mapa cognitivo, para Golledge (1999), é facilitar o

reconhecimento do lugar e da tarefa de wayfinding. O autor considera o mapa
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cognitivo como um organizador de experiéncias espaciais e os elementos

referenciais, um fator que contribui na aquisicao do conhecimento espacial.

Nessa pesquisa, a traducao nossa de ‘landmarcks’, quando referidos por
Lynch (1999) foi marcos referenciais, mas quando nos referimos a qualquer
elemento de destaque no caminho percorrido por pessoas cegas em busca
orientacao e mobilidade, sentiu-se mais adequada a traducao ser “elementos

referenciais”.

4.11 Navegar sem visao e problemas de locomocéao

A diferenca da navegacdo entre as pessoas cegas e videntes esta no uso de
pistas navegacionais diferentes. As primeiras nao tendo nocao do entorno, dos
obstaculos, buscam sua orientacao e mobilidade a partir de uma visao
egocéntrica, encontrando dificuldades maiores em areas abertas quando nao

encontram elementos referenciais para serem orientados.
Harper (1998) cita exemplos de situacées quando se navega sem visao:

1. Por nao ter acesso a informacao visual ambiental, a velocidade da
caminhada torna-se menor do que aquela realizada por uma pessoa
com visao. Ocorrem, também, momentos de ansiedade ou estresse
quando se depara com uma situacao de perigo, principalmente, em

uma rota nao familiar.

2. Apresenta-se, também, o uso crescente de mapas cognitivos, audicdo
e movimento centrado na distancia egocéntrica a fim de alcancar um
ponto apos outro de maneira seqiienciada. Este fato acarreta menos

informacao do ambiente e mais informacao relacionada a pessoa.

3. Tem-se, como exemplo, a diferenca da descricao de uma rota entre
uma pessoa cega e um vidente. Para um vidente poder-se-ia dizer
“cruze a faixa de pedestre e siga até o posto de gasolina”. Enquanto
para uma pessoa cega poder-se-ia dizer “ande mais ou menos umas

dez passadas numa direcao de 45° para esquerda”.
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4. Por isto ocorre uma grande diferenca entre perceber objetos quando
estao perto ou distante. Esta distincdo € muito importante para o
desempenho de tarefas espaciais, onde a exploracao haptica com as
maos e bracos € usada para localizar objetos e pode ser representada
relativamente ao nosso corpo, fornecendo uma referéncia de estrutura
egocéntrica estavel. De maneira contraria, ocorre o desempenho de

tarefas espaciais no ambiente de grande escala.

5. Pessoas cegas também usam mais terminologias temporais e menos
terminologias ambientais em definir pontos. Fazem afirmacdes mais

explicitas em relacao a distancia com mais freqiiéncia.

6. A rotacao corporal é também usada para descrever partes de uma
jornada e descricdes da rota e sao mais complexas quando dadas por

uma pessoa cega.

7. Arota é seccionada em um nUimero maior de estagios do que aquela
descrita por uma pessoa com visdo, confirmando a importancia de um
grande numero de elementos referenciais para pedestres cegos
navegarem. A informacao do obstaculo é também mais detalhada

quando eles o descrevem.

A tarefa de navegacao tem sido compreendida como um processo
composto por duas etapas: orientacao espacial e mobilidade. Para Brambring
(1984), é considerada como uma série de tarefas desempenhadas inter-
relacionadas para resolver os problemas de locomocao, como ilustra a figura 23
Entretanto, Harper (op. cit.) considera uma tarefa bem mais complexa e

diferente do modelo proposto por Brambring (op. cit.).

Harper (1998) decompde a tarefa em uma série de sub-tarefas,
apresentando um modelo da tarefa de navegacao de pessoas cegas, melhor

ilustrado na figura 24, na pagina 114.
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Problemas de
locomocao de
usuarios cegos

Processo de

Deteccao . _
orientacao

de
obstaculos

Orientacao

Orientacao

Detec(;éo |dent1f'ica(;éo espacial geogréfica
de de e

obstacu- 4““‘" elementos

los referenciais

Figura 23: Problemas de locomocao de pessoas cegas, baseado em Brambring (1984).
Fonte: HARPER (1998)

Por questdes metodologicas, antes de apresentar o modelo da tarefa de
navegacao de pessoas cegas feito por Harper (1998), achou conveniente

apresentar os recursos técnicos que facilitam a locomocgao de usuarios cegos.

4.12 Recursos técnicos de auxilio a navegacao sem visao

Alguns recursos sao recomendados para minimizar as dificuldades de
navegar, facilitando orientacao, mobilidade e aquisicao do conhecimento
espacial. Baseado em pesquisa bibliografica, apresentam-se os principais

recursos:

- bengalas: existem diversos tipos de bengalas: bengala longa rigida,
bengala longa dobravel, bengala a laser. Com contato constante da bengala

com a superficie, é possivel sentir as vibracoes e os diferentes sons emitidos
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pelas superficies tocadas. Nesse trabalho, todos os participantes usaram a

bengala longa dobravel.

- guia vidente: uma terceira pessoa informa ao deficiente visual as
caracteristicas do ambiente. Pode tanto situar o deficiente quanto a
localizacao que ele se encontra, para onde e por onde deve seguir, como pode

conduzi-lo aos ambientes que o mesmo desejar;

- cao guia: € a segunda ajuda primaria mais utilizada depois da bengala ou
juntamente com esta. Existe uma dificuldade na aquisicao de caos treinados e
na realizacao do treinamento da pessoa com deficiéncia juntamente com o
cachorro, para adaptacao de ambos. As vantagens sao que o cachorro gera
maior incentivo para a mobilidade e também maior velocidade, independéncia,
além de fazer companhia (WAGNER, 1992 apud Bustos,2004).

- mapas tateis e maquetes: auxiliam muito na obtencao de informacoes
relativas a determinado espaco, especialmente quando este espaco é muito
grande, o que dificulta o sistema exploratorio tecnicamente necessario para o

conhecimento do mesmo;

- tecnologias assistivas: utilizam os adventos da alta tecnologia,
principalmente, para informar ao usuario fatores imprescindiveis a sua

orientacao e mobilidade.

4.13 Um modelo descritivo da tarefa de navegar sem visao

A necessidade de detalhar a tarefa de navegar parte muitas vezes da area
de tecnologia assistiva, valorizando a importancia de entender a sua natureza
para que os servicos de auxilio a navegacao sejam bem sucedidos (MAY et al,

2003). Tratando-se de mapa tatil, o interesse deveria ser o mesmo.

Como ja foi citado, Harper (1998) afirma que a tarefa de navegacao para
pessoas cegas € bem mais complexa, diferente do modelo de Brambring
demonstrada na figura 23, pagina 112. A decomposicao da tarefa de navegacao,
sugerida pelo autor, serve de apoio para subsidiar projetos de equipamentos

eletronicos de auxilio a navegacao de pedestres cegos. Pretende-se apresentar
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o presente modelo como possivel forma de subsidiar também um sistema de

informacao ambiental através do mapa tatil.

Harper (1998) denomina a jornada de caminhar como um “fluxo de

navegacao”, e apos decompor a tarefa em uma série de sub-tarefas, apresenta

um modelo da tarefa de navegacao de pessoas cegas, como ilustra a figura

24,

Decidir o inicio e o fim da
jornada

planejar a rota

Iniciar a jornada
identificar e desviar de
obstaculos

Orientar para um ponto de
referéncia, de informacao
ou orientacao

Decidir a distancia e a
direcao até proximo ponto

Guiar a rota

Mover-se para o proximo
ponto

Alcancar o préximo ponto.

Ato de decidir onde o usuario quer ir e de onde
vai partir

Pode ser com ajuda de um mapa ou com
descricdo de direcao a partir de outras pessoas,
de uma informacao conhecida pelo usuario (ou
que esta sendo usada por alguém que ja
conhece)

Manter seguranca ao identificar e evitar
obstaculos durante toda a jornada

Pode ser qualquer elemento componente de um
sistema de informacao que deve desempenhar
uma seqiiéncia de acdes para alcancar cada
ponto de orientacdo.

Orientar a direcao correta ter uma idéia da
distancia até o proximo ponto e fazer o mesmo
com os outros subsequentes

Pode ou nao ocorrer. Pode usar um simples mapa
ou métodos mais sofisticados.

Usar a informacao sobre o trajeto dado pelo
ambiente e pontos de referéncia. Continuar a
detectar a direcao e distancia durante todo
trajeto

\

y

Este pode ser o proximo ponto de referéncia ou
destino. Iniciar através do proximo ponto de
referéncia manter todas as medidas de

camiranra

Figura 24: modelo da tarefa de navegacao.
Fonte: HARPER (1998)

Nesta descricao, waypoints (pontos de referéncia), orientation points

(pontos de orientacao) e information points (pontos de informacao) sao

planejados para representar de alguma forma a informacao de certo objeto.

Por exemplo, um ponto de referéncia pode ser um ponto arbitrario

implicito, como uma esquina de um corredor, ou pode ser um ponto especifico,
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como um som de alerta informando perigo. Pode dar a informacao da direcao e

distancia do proximo ponto.

Pretende-se que o ponto de informacao seja representado de alguma
forma por um dispositivo que nos dé mais informacao complexa, como

exemplo, um mapa de layout de um prédio.

Harper (1998) cita a importancia do conceito de way-edge (fronteiras do
trajeto) para melhor orientar a navegacao daqueles que se deslocam guiados
por elementos continuos de larga escala que limitam o caminho, por exemplo,
as paredes e os meio-fios. Da mesma forma ele destaca a importancia do
usuario ser bem informado durante o trajeto entre um ponto de referéncia e o

outro.

Como pode ser visto, uma navegacao envolve uma grande quantidade de
desafios complexos em tempo real. Contudo, uma dissecacao da jornada
capacitou formular um niimero de elementos diferentes a serem identificados
baseados nos conceitos de mobilidade e orientacao. Da investigacao de Harper

(1998) foram observados cinco estagios no ato de planejar e executar uma rota:

1. Planejamento de rota: planejar a jornada e decidir a rota

baseado em mapas e/ou conhecimento prévio da rota ou jornada;

2. Identificacao e desvio de obstaculos: fixos (paredes, colunas) ou

moveis (pessoas, cadeiras);

3. Orientacao e pontos de referéncia: o trajeto é dividido com
pontos de referéncia e com as fronteiras dos trajetos. Isto
permite que os usuarios dividam naturalmente a jornada em
seccOes entre um ponto de referéncia e outro, ponto de partida e
de chegada (entre marcos referenciais) e de alguma forma

tenham orientacao de distancia e direcao;

4. Uso de Pontos de informacao: sao pontos ao longo da jornada
onde a informacao sobre o trajeto é disponivel seja por qualquer

equipamento de informacao ambiental;

5. Guia em rota: pode ser uma combinacao de um planejamento de
rota mais sofisticado e fornecimento de pontos de orientacao que

poderia ser envolvidos como mapas portateis.
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Capitulo 5| Estudo de manipulacao
experimental

Neste capitulo, serdo feitas algumas consideracoes sobre os experimentos
de referéncia e, por Gltimo, a respeito do estudo de manipulacdo experimental.

Para tal, foram adaptados dois experimentos distintos combinados:

Experimento 1 + Experimento2 = Estudo experimental
Passini e Proulx, May et al proposto
(1988) (2003)

5. 1. Experimentos de referéncia

5.1.1 Experimento de Passini e Proulx (1988)

Um grupo composto por pessoas cegas congénitas totais e videntes teve
a incumbéncia de executar uma rota complexa num edificio da Universidade de
Montreal, Canada. O edificio teve a vantagem de nao ser conhecido pelos

participantes.

Depois de duas jornadas guiadas, solicitaram aos sujeitos que
executassem a rota por conta prépria. Antes da execucao da mesma, foi pedido
que estes descrevessem o que “planejaram” para alcancar o destino. As

descricoes destes sujeitos foram gravadas, transcritas e o contetdo analisado.

Cada participante “executou” a rota e todos foram instruidos a
verbalizar, continuamente, o que estavam fazendo, o que pretendiam fazer. O
observador acompanhante teve que assegurar se eles estavam verbalizando

decisdes de orientacao e se a informacao percebida estava relacionada com
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essas decisdes. Todos os comentarios foram gravados e transcritos. Este
protocolo de wayfinding foi analisado em termos de decisao, informacao e

ocorréncia de erros.

Se uma decisao errada fosse tomada, o observador deveria dar ao
sujeito uma oportunidade de corrigir, mas, intervindo de forma breve, depois
que o sujeito estivesse numa rota errada. O pesquisador deveria levar o sujeito
de volta para o ponto onde o erro foi cometido e explica-lo e, a partir dai,

redirecionar o sujeito na rota certa. A bengala foi usada por todos os cegos.

Depois da jornada, os sujeitos “reproduziram” a rota da forma mais
apurada possivel. Com o intuito de facilitar este exercicio de mapa cognitivo,
foi oferecida uma superficie de metal de 70 cm X 140 cm com fitas
magnetizadas de madeira, de dois centimetros de comprimento, para indicar o

trajeto, escada, entrada e a saida do edificio.

A fim de nao predeterminar a escolha ou permitir erros de omissoes e
adicoes, foram oferecidos mais elementos do que aqueles necessarios para
reproduzir a rota. A técnica permitiu que sujeitos cegos movessem os
elementos facilmente e eles mesmos pudessem observar a posicao das unidades

pelo tato.

Depois, foram feitos exercicios sobre mapa cognitivo. Os sujeitos
“responderam a quatro questdées” que exploravam com mais profundidade a
sua habilidade de compreender o espaco que eles experimentaram. Neste
exercicio, eles tiveram que identificar retornos feitos durante a execucéo da
rota, propor atalhos, dar indicacoes sobre a forma geral do edificio e situar
espacialmente a entrada e a saida do edificio. Finalmente, lhes foram
entregues mapas tateis do layout do edificio, contendo os dois pavimentos, e

foi solicitado a eles que “tragassem a rota”.

O teste na sua totalidade durou aproximadamente duas a trés horas. Um
intervalo de descanso foi oferecido, depois que o sujeito tivesse executado a
rota. Cada sujeito recebeu uma pequena gratificacao depois do experimento e

um relatodrio do experimento no final da pesquisa.
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Seis sujeitos, servindo de “pré-teste”, permitiram aos autores do
experimento que fossem determinadas, de forma razoavel, uma rota de
desafio, como, também, um nimero de experiéncias de aprendizagem
necessarias para executar a rota sem auxilio. Duas tentativas foram suficientes
para que os sujeitos aprendessem a rota, tanto os cegos como os videntes.
Determinou-se uma “rota” de aproximadamente 250 metros e foi escolhida por

ser desafiante para os dois grupos.

A “amostra” nao incluia pessoas com multiplos problemas perceptivos,
nem com severos problemas psicologicos impedindo mobilidade. Cada grupo foi
distribuido equilibradamente em termos de sexo e idade. A variacao
socioeconomica foi considerada indiretamente pelo tipo de emprego e
ocupacao. Os dois grupos foram representados em nimeros iguais: profissionais,
estudantes e desempregados. A amostra final foi composta por quinze pessoas
cegas congénitas totais e quinze videntes; nove mulheres e seis homens em

ambos os grupos, com idade entre 18 e 56 anos.

As decisdes de orientacdo foram classificadas pelos autores do
experimento de acordo com dois critérios: fisico e comportamental. Seguindo o
critério comportamental, consideraram 1] mudando de direcao na caminhada,
2] mudando de niveis, 3] mantendo a direcao da caminhada, 4] encontrando
elementos arquitetonicos. Seguindo o critério fisico, consideraram as decisoes
relacionadas a caracteristicas fisicas de: 1] corredores, 2] intersecoes, 3]

escadas, 4] espacos abertos, 5] soleira de portas.

O “resultado” constatou que 58% das pessoas cegas tomaram mais
decisdes que o grupo de videntes, quando planejavam a rota, confirmando as
expectativas dos autores que as pessoas com deficiéncia visual deveriam

planejar uma rota de uma forma mais detalhada.

As decisbes ‘mantendo a direcao’, ‘encontrando elementos
arquitetonicos’ e ‘escadas’ foram duas vezes mais freqlientes entre pessoas
com deficiéncia visual. Tais decisoes de direcao foram consideradas tarefas

dificeis, que exigem decisdes adicionais.
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O numero de decisdes verbalizado por cada um pode ser considerado,
durante a execucao da rota, um indice de dificuldade da tarefa. O grupo de
pessoas cegas verbalizou um total de 76% mais decisdes do que o grupo de
videntes, quando executou a rota. De onde se conclui que para estas pessoas a
dificuldade da tarefa de wayfinding é significativamente maior do que para o

grupo de videntes.

Durante a execucao da jornada, os sujeitos tomaram decisdes erradas.
Foram considerados erros, falsas decisdes que foram tomadas. Hesitacdes
ocorreram quando os sujeitos pararam para considerar as suas acoes vindouras,
antes de optar pela decisao correta. Houve, no total, 18 erros e 13 hesitacoes
observados no grupo das pessoas cegas, enquanto ocorreram 7 erros e
hesitacdes para o grupo de videntes. Observa-se que a tarefa foi
suficientemente complexa para ambos os grupos. Constatou-se que as maiores
dificuldades para pessoas cegas foram atravessar espacos abertos e manter a
direcao na caminhada e, no segundo nivel, a dificuldade de encontrar as

escadas, devido numerosos corredores e esquinas e obstrucées no caminho.

Com o intuito de entender a natureza da informag¢éao, foram
consideradas trés classificacoes: 1] o edificio (elementos fisicos permanentes),
2] o interior (elementos fisicos moveis), 3] o contexto, que pode ser o interior,
incluindo variacao da temperatura e barulho, ou o exterior, incluindo o

ambiente circundante do edificio, como, por exemplo, o tempo, o vento.

No total, 72% de todas as informacdes verbalizadas pelo grupo de
pessoas cegas foram referidas ao prédio. E usaram significativamente mais
informacdes de naturezas diferentes, vindas de diferentes fontes, ao executar

uma rota.

Houve diferencas interessantes entre os dois grupos quanto a natureza
das decisoes e tipos de informacao. Grande parte do repertorio dos videntes
nao fez parte daquele das pessoas cegas, como também certas caracteristicas
ambientais foram percebidas de forma diferente ou ignoradas por outros, ao

executar a rota.
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A pesquisa de Passini e Proulx (1988) enfatizou que a pessoa cega é
capaz de aprender uma rota relativamente complexa, de executar a mesma por
si propria, de mapea-la e de compreender o espaco experenciado de maneira
que ela possa ter uma representacao total do layout, permitindo a ela uma
performance de operacdes espaciais complexas, como propor atalhos. E tende
a rejeitar a teoria da deficiéncia da competéncia espaco cognitiva da

populacao cega, em favor da teoria da diferenca.

5.1.2 Experimento de May, Ross, Bayer e Taekiainen (2003)

Enquanto a pesquisa de Passini e Proulx (1988) atuou na area de design,
enfocando o ambiente construido, com o objetivo de contribuir para um
sistema de informacao acessivel a pessoas cegas, May et al (2003) se
empenharam na area de design enfocando a tecnologia, identificando o tipo de
informacao requerida para navegacao de pedestre vidente, com o objetivo de
inserir as informacdes em dispositivos de navegacao movel. Especificamente,

existiam quatro questées na pesquisa que foram colocadas no inicio do estudo:

= Que informacao é necessaria para pedestres numa navegacao?
(fizeram uma categorizacao)

= Que terminologia € usada para descrever esta informacao?
(identificaram a locucao verbal usada para referir-se aquela informacao)

= Como a informacao é usada nos pontos e entre os pontos chaves de
decisao? (identificaram quando e onde a informacao foi usada para prever,
definir e identificar)

= Que importancia tem uma informacao de navegacao nos pontos e
entre os pontos chaves de decisao? (definiram o uso da informacao como

informacao primaria e secundaria).

A principio, os autores do experimento definiram navegacao, baseados
em Baker (1981), como um método de determinar a direcao de um local
familiar através de uma area nao familiar, afirmando que a navegacao envolve
mecanismos baseados tanto na rota, como na locomocao, ja referidos

anteriormente. Ver pagina 87.
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May et al (2003), consideraram os estudos de Hirtle e Jonides (1985),
concordando com os mesmos que ha trés maneiras das pessoas adquirirem
conhecimento espacial: através do uso de “landmarks”, marcos referenciais
(traducao nossa), “conhecimento de rotas” e “conhecimento da area”, ja

referidos na pagina 94.

Portanto, May et al (2003) consideraram que as pessoas podem adquirir
conhecimento espacial através de :marcos referenciais que sdo definidos
como aqueles locais de destaque durante o percurso; “conhecimento de rota,”
o entendimento do ambiente através de passeios e pontos de destaque
pertinente a eles e através de “conhecimento da area” é quando o usuario é

capaz de reconhecer o espaco, como numa visdo panoramica.

No experimento de May et al (2003), um grupo de estudantes de
graduacao videntes tiveram a tarefa de dar instrucoes de navegacao, a partir
de uma rota familiar complexa, num contexto urbano. Todos os participantes
foram requeridos a ter conhecimento extensivo do local, sendo necessario, pelo

menos, 3 anos vivendo e/ou trabalhando na area.

O local do experimento foi no centro de Loughborough, uma cidade no
leste de Midlands, uma regiao do Reino Unido. O critério da escolha das rotas
foi que elas fossem complexas e diversas, com o intuito de impor uma tarefa
significativa de navegacao com demandas aos participantes, aumentando a
necessidade de informacdes precisas de navegacao, e para promover a
generalizacao dos resultados obtidos. A rota, que tinha 2,4 km de comprimento

no total, levou aproximadamente 30 minutos para ser caminhada.

Depois de serem apresentados a rota, foi solicitado aos voluntarios que
identificassem, em detalhes, a informacao que eles achavam que um pedestre
nao familiar com a area poderia necessitar com o intuito de navegar naquelas
rotas de forma bem sucedida. Estas instrucdoes de navegacao foram extraidas a
partir de dois grupos de participantes separados, quer a partir das memorias
dos participantes, grupo do mapa cognitivo, ou baseado no trajeto fisico
desempenhado pelos participantes, que os autores denominaram de

“walkthrough group”, grupo de trajeto (traducao nossa).



123

Houve duas suposi¢cées basicas, que destacam a metodologia
empregada no estudo: as melhores pistas ambientais seriam aquelas
pertinentes aos mapas cognitivos dos participantes, refletindo a importancia
reconhecida das representacdes mentais e espaciais dos ambientes; e/ou
seriam aquelas que foram visualmente proeminentes, as quais iriam depender
altamente das caracteristicas da percepcao visual dos pedestres e, entao,

apoiar uma perspectiva de processamento da informacao.

A amostra, composta por vinte estudantes, foi selecionada e
ocasionalmente distribuida, tanto para o grupo do mapa cognitivo quanto para
o grupo de trajeto. Ambos os grupos compreendiam 50% do sexo masculino e
50% do sexo feminino e, na medida do possivel, foram contrabalancados na

idade (os grupos tinham uma média de 23 anos).

Com o intuito de identificar textos relevantes a navegacao, o grupo do
mapa cognitivo baseou sua instrucao de navegacao a partir de um desenho
esquematico da rota, simples o suficiente para capacita-los a reconhecé-la,
sem incorporar nenhuma informacao navegacional em potencial, tal como
nomes de ruas, edificio, outros pontos de referéncias ou qualquer indicacao de
distancia. O grupo de trajeto baseou sua navegacao a partir da observacao e

experiéncia direta, ao invés da memodria destas rotas.

Antes da realizacao da tarefa, foi informado aos participantes que o
estudo estava investigando a informacao que os pedestres deveriam usar
quando estivessem navegando dentro de uma série de ambientes, objetivando
melhorar o design do sistema de navegacdo com aparelho méveis para
pedestres. Ambos os grupos participantes seriam requeridos a dar direcoes a
um pedestre, para capacita-lo a navegar na rota em questao e que o pedestre

era totalmente nao familiarizado com a area.

0 grupo do mapa cognitivo realizou sua tarefa num escritorio e foi
oferecido um mapa esquematico da rota. Num total de 30 minutos, foi
reconhecida a rota e os participantes foram estimulados a usar caneta e papel
para tomar notas antes de usar o gravador para registrar as instrucoes de
navegacao necessarias para capacitar um pedestre a navegar na rota de forma

bem sucedida. A tarefa foi realizada apenas uma vez.
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Ao grupo de trajeto também foi dado um esquema, para assegurar que
eles entediam a rota pretendida e, entao, caminharam ao longo da rota,
apenas uma vez, acompanhados pelo pesquisador usando o gravador para
gravar as instrucoes de navegacao. Se qualquer erro fosse cometido, os
participantes poderiam afirmar que um erro tinha sido cometido e poderiam
regravar as instrucoes. Depois de ter completado a tarefa, ambos os grupos
participantes responderam a um questionario sobre os habitos navegacionais

dos pedestres. Os participantes eram, entao, dispensados e pagos.

As instrucdes de navegacao explicitadas pelos 20 participantes foram
transcritas integralmente e cada referéncia do individuo transcrita para um

item de informacao de navegacao.

Os autores do experimento fizeram uma categorizacao da informacao
baseada nas cinco classificacoes usadas por Burnett (1998) citado por May et al.
(2003) que foram: 1] distancia, 2] entroncamentos, 3] tipo de estrada, 4] nome
das ruas e nUmero, 5] landmarks (marcos referenciais). A terminologia usada
pelos voluntarios foi considerada a locucao verbal para referir-se a uma

informacao de navegacao.

Duas taxonomias de codificacao foram usadas para identificar quando e
como a informacao era usada. A rota do pedestre foi descrita em termos de
rede de nés e de caminhos (Lynch, 1999), tais como mostra a figura 25 . Um no
€ um ponto, onde existem varias direcdes que podem ser tomadas e a incerteza
navegacional pode ser alta; os nos sdo ligados por caminhos, onde existem

menos incerteza navegacional.

nl cl n2 n’7 c/
n8
c6
c2 n5 c5 n6
c4
n3 c3 n4

Figura 25: Caminhos e nos baseados na descricao da rota do pedestre de May et al (2003).

Fonte: MAY et al (2003).
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De acordo com May et al (2003), o né é o lugar propicio para um
pedestre ter informacao de navegacao para capacita-lo a tomada de decisées.
A informacao, no experimento, foi codificada de acordo com o lugar onde a
informacao foi verbalizada, quer seja num no ou através de um caminho, em

que os participantes tém a tendéncia de caminhar normalmente de forma reta.

Ao identificar onde a informacao foi verbalizada, foi possivel usar o
modelo de categorizacao da informacao usada por Burnett (1998) citado por

May et al. (2003) como aquela capaz de prever, identificar e confirmar.

Assim, a informacao para prever foi aquela usada para dar ao pedestre
um alerta que uma decisao de orientacao esta chegando (no nddulo ou no
caminho). Informacao para identificar foi usada para reconhecer um ponto
exato da rota. Informacao para confirmar foi usada para comprovar que o

pedestre esta realizando a caminhada de forma bem sucedida.

Os autores do experimento, para identificar o grau de importancia da
informacao usada nos nos ou entre os caminhos, categorizaram: informacao
primaria e secundaria. A Informacdo primaria € aquela tdao importante que, se
fosse removida da instrucao de navegacao, tornaria impossivel a sua realizacao.
Informacgao secundaria foi definida como informacao que o pedestre nao
precisa necessariamente dela para navegar, mas que pode ajudar a tarefa de

navegacao. Esta é a informacao que é considerada parcialmente redundante.

O resultado do estudo de May et al (2003) destacou o perigo potencial
de confiar na informacao de distancia junto com os dispositivos para pedestres,
por nao serem considerados elementos de auxilio a sua navegacao e que os
“landmarks”, marcos referenciais, foram considerados as melhores pistas pra
navegacao. Houve uma série de diferentes marcos usados como pistas de
navegacao, surpreendentemente, com poucas diferencas entre o grupo de

trajeto e o grupo do mapa cognitivo.

Constatou-se que 68% de todas as referéncias das categorias de
informacao, foram ocorridas em nos, e as restantes (32%) foram ao longo dos

caminhos. Este resultado destaca que o pedestre nao esta simplesmente
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direcionado a partir de um ponto de navegacao para o outro, ele também exige
a informacao entre aqueles pontos, com o intuito de manter a sua confianca na
fonte de informacao e orientacao espacial através da rota, destacando a

natureza dinamica e continua da tarefa de navegacao.

Existiu muito pouco uso da informacao para prever as decisées
vindouras, presumivelmente, porque a velocidade de um pedestre é tal que ele

nao necessite desta informacao.

Foi esperado que alguma informacao poderia ser vital em termos de
capacitar o pedestre a navegar a rota de forma bem sucedida. Esta informacao

redundante foi (til para o pedestre, mas, nao foi necessariamente requerida.

5.2 Elaboracdo do estudo experimental proposto

Apos pesquisa bibliografica sobre wayfinding de pessoas cegas e analise
dos dois experimentos de referéncia, definiu-se como objeto de estudo “o
processo de decisao de orientacdo e navegacao em ambiente publico fechado”.
Pois, a partir deste processo € que se conseguiu identificar e fazer uma
hierarquizacao do uso de elementos referenciais de auxilio a navegacao

utilizados por pessoas cegas, meta da presente pesquisa.

Dessa maneira, o experimento focou as decises de orientacao tomadas
por quatro cegos congénitos totais, ct1, ct2, ct3, ct4, quatro cegos adventicios,
cal, ca2, ca3, ca4, e quatro de baixa visao, bv1, bv2, bv3, bv4, no processo de

encontrar um caminho, wayfinding.

0 experimento ocorreu no edificio do Centro de Educacao da
Universidade Federal de Pernambuco, UFPE, que teve a vantagem de nao ser
conhecido pelos participantes. Foi dividido em duas fases: sessao de
aprendizagem e de experimento. Cada sessao foi dividida em trés etapas, com
as seguintes tarefas para cada usuario: 1] planejar uma rota, a partir de um
mapa tatil, 2] executar a rota e 3] descrever a rota apos reproducao da mesma

com fitas magnetizadas sobre chapas metalicas.
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Foi feita uma analise comparativa das decisdes de orientacao tomadas
entre os trés grupos nas duas fases do experimento: sessdao de aprendizagem e
sessao de experimento. E para tal, precisou-se desenvolver as seguintes

atividades, no ato de planejar, executar e descrever a rota, em cada fase:

= |dentificar decisdes de orientacdo verbalizadas pelos usuarios.

= Identificar decisées usadas “nos pontos” e “entre” os pontos de
decisao.

= |dentificar que informacao € usada pelos usuarios durante esse

processo.

A identificacao das decisdes de orientacao verbalizadas foi transcrita
para uma tabela de decisoes de interesse do pesquisador, para coleta dos

dados.

A identificacao das decisdes de orientacao usadas nos pontos e entre os
pontos chave de decisao foi codificada a partir das duas taxonomias de nédulos
e caminhos, registradas na tabela de decisdes (ver apéndice, registro de

wayfinding).

Os tipos de informacao percebidos e verbalizados pelos usuarios, a
partir das decisoes, foram transcritos para uma tabela de tipos de informacées
(ver capitulo resultados), onde foi avaliada a freqiiéncia das palavras
relacionadas a elementos referenciais de auxilio a navegacao e orientacao,

seguindo a classificacao da natureza da informacao de Passini e Proulx (1988).

A quantificacdo dos dados foi realizada sem fins estatisticos, seguindo o
método de Analise de Conteldo, de Bardin (1977). O indice foi a mencao
explicita de palavras relacionadas a decisbes e informacodes de orientacdo que o
locutor verbalizou. O indicador correspondente foi a freqiiéncia daquelas
palavras. Aquela que teve o indicador mais elevado foi considerado o elemento

referencial mais utilizado por pessoas cegas para se orientarem.
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5.2.1 Estratégia para analise das decisoes

Nao foi interesse da presente pesquisa avaliar as alteracdes ocorridas
nas decisoes de orientacao dos usuarios, devido ao fato de algum participante
ter residuo visual. Tornou-se necessario vendar os olhos dos mesmos, para
neutraliza-los, para que nao interferisse ou nao exercesse influéncia sobre o

fendmeno estudado.

No momento que foram vendados os olhos dos participantes, foi
avaliado se o fato de terem tido a experiéncia visual ou ter a presenca de

residuos visuais lhes afetaria o desempenho das tarefas.

Se o grupo de cegos congénitos totais obtivessem desempenho similar
ou superior aos cegos de baixa visdao ou adventicios, isto indicaria que ele
lancou de estratégias diferentes para resolucao do problema, portanto nao se

valendo da memodria ou residuo visual.

Passini e Proulx (1988) afirmam que a quantidade de decisoes de
orientacado cria um indice geral de niveis de dificuldade da tarefa. Os indices da
natureza da informacao e da densidade requerida da informacao de orientacao

para uma pessoa cega mostram a extensao da informacao usada.

5.2.2 Categorizacao e codificacao

Os esquemas de categorizacao e de codificacao foram usados para
investigar as questdes dos objetivos especificos da pesquisa e usa-los como
instrumento facilitador para analise da tarefa de wayfinding de cada

participante.
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5.2.2.1 Categorizacao das decisoes

A classificacao de decisao, realizada por Passini e Proulx (1988), foi
utilizada na presente pesquisa para categorizar as decisées de orientacao
verbalizadas pelos usuarios. Como ja foi citado, ha dois critérios: fisico e

comportamental.

Seguindo o critério comportamental, tém-se as seguintes decisoes: 1]
mudando de direcao na caminhada (exemplo, dobrar a direita), 2] mudando de
niveis (por exemplo, subindo ou descendo um degrau), 3] mantendo a direcao
da caminhada (como caminhar ao longo do corredor) e 4] encontrando

elementos arquitetonicos (como exemplo, encontrando portas, colunas).

Ao seguir o critério fisico, tém-se as seguintes decisoes, relacionadas a
caracteristicas fisicas dos: 1] corredores, 2] intersecoes, 3] escadas, 4] espacos

abertos e 5] soleira de portas.

5.2.2.2 Categorizacdo das informag¢des

Os tipos de informacao percebidos por cada participante foram
categorizados segundo a classificacao da natureza das informacoées, de Passini e
Proulx (1988).

A classificacao da natureza das informacgdes feita pelos autores acima
citados foi baseada em trés unidades de informacao: 1] o edificio (elementos
fisicos permanentes), 2] o interior (elementos fisicos madveis ) e 3] o contexto,
que pode ser o interior, incluindo variacao da temperatura, barulho, ou o

exterior, incluindo o ambiente circundante, por exemplo, o tempo e o vento.

Apresenta-se, a seguir, um esquema simplificado dos critérios definidos
por Passini e Proulx (1988) para categorizar as decisdes de orientacao e as
informacdes percebidas por pessoas cegas, aplicados na pesquisa , como expde

a figura 26.
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Categorizar Categorizar alcancar
Decisdes de > e quantificar — objetivos
orientacao informacoes especificos
v
critério critério
v
= comportamental -mudar de direcao = edificio -elementos fisicos
-mudar de nivel permanentes
-manter a direcao = interior edificio -elementos
-encontrando elementos fisicos moveis
arquitetonicos » contexto interior/exterior
-variacoes da
temperatura,
som, vento.
= fisico - corredor
- intersecao
- escada

- espaco aberto

Figura 26: Critérios de classificacdo das decisdes e informacoes
baseado em Passini e Proulx (1988).

5.2.2.3. Uso da informacdo “em” e “entre” os pontos de decisao

Duas taxonomias de codificacao foram usadas para identificar onde e
como ocorrem a decisao de orientacao.
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A decisao foi codificada de acordo com o lugar onde foi verbalizada.
Para tal, foi elaborado um mapa da estrutura da rota (figura 27), com cédigos

semelhantes ao de May et al (2003).

No mapa ha representacdo de nos e caminhos da rota a ser navegada

com suas respectivas codificacoes.

Os primeiros sao codificados com a letra “n” e caminhos, codificados

com a letra “c”.

Cada letra é acompanhada por um nimero crescente de acordo com a
direcao dos passos a serem tomados, a partir do ponto de partida até o ponto
de chegada, durante o trajeto. Por exemplo: n1, c1, n2, c2, n3, c3 e assim por

diante.

Esta codificacao foi inserida no final de cada frase na tabela de
classificacao de decisdes de cada grupo de usuario, usada pelo pesquisador para
a coleta de dados, baseada na planta de estrutura da rota, como mostra a

figura 27.
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Figura 27: Planta da estrutura da rota.
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E importante destacar a diferenca existente entre no e intersecéo.
Como ja foi dito, né € um ponto onde é possivel tomar varias decisoes de
orientacao, segundo May et al (2003). Por isso, muitas vezes é chamado de nds
de decisdes. Seguindo o raciocinio de Passini e Proulx (1988), pode-se afirmar
que a intersecdo é uma decisao de orientacao baseada num critério fisico do
no, cuja caracteristica fisica facilita a sua identificacdo, como um ponto ou

elemento referencial.

Caso o voluntario verbalize uma decisdo no né sem um critério fisico,
ela se torna uma decisao comportamental. Tem-se como exemplo a frase
“dobrei a direita”. Observa-se que nao ha uma caracteristica fisica vinculada a
tal decisao. Mas, se ele diz “eu dobro a direita na esquina da ultima parede”,
esta decisao tem um critério fisico, que é denominada intersecao. A “Gltima

parede” se torna um ponto referencial para ele tomar uma decisao.

Vale esclarecer que a codificacao para identificar onde e como a
decisdo foi usada por cada usuario ao executar a rota sera sempre colocada no
final da frase, nos quadros existentes. Tal codificacao pode ser observada nos
quadros de terminologias das decisdes de intersecao sequenciados a partir das

paginas 168 até 173 .

Caso o voluntario fale de uma decisdao ao caminhar, mas que pretende
fazé-la mais adiante, a codificacdo para identificar o lugar a qual ele se refere
sera inserida ao lado da palavra. Tem-se o seguinte exemplo, supondo a
decisdo de um voluntario: “Vou dobrar no proximo corredor (né) a esquerda,
c5”. A codificacao do lugar significa que o sujeito verbalizou uma decisao no

caminho 5, que sera realizada mais adiante no né 6.

Pela dificuldade de identificar onde a decisao foi verbalizada ao
planejar a rota, as duas taxonomias de codificacao foram usadas para indicar o

lugar ao qual o usuario se refere.

Percebeu-se que alguns usuarios, muitas vezes, ao descrever uma rota,
verbalizaram de uma maneira que nao deu possibilidade de identificar o lugar
referido por eles. Para evitar erros de interpretacao, nao se fez a codificacao
quando tal fato ocorre. Mesmo assim, foi avaliada a freqiiéncia das palavras

relacionadas a decises no processo de wayfinding.
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A codificacao usada para identificar onde e como a informacao foi
usada por cada usuario ao executar a rota, permitiu avaliar trés tipos de
informacao definidas por May et al (2003) nos pontos e entre os pontos chaves

de decisao: informacao para prever, para identificar e para confirmar.

Informacao para prever a decisao € usada para dar ao usuario alerta
que a decisdo de navegacao em um no6 ou um ponto ao longo do caminho esta
se aproximando: é uma informacao preparatoria. Exemplo: "viro a esquerda

quando perceber o final do corredor”.

Informacao para identificar a decisao é usada para apontar o ponto

exato na rota. Por exemplo: "Vou virar a esquerda na segunda coluna”.

Informacao para confirmar a decisao é usada para afirmar que o usuario
ja completou a decisdo de forma bem sucedida. Como, por exemplo,

“encontrei minha esquina, entao pego minha direita”.

5.2.3. Coleta de dados

Ha um modelo de registro de wayfinding para cada usuario. Apos os
dados registrados, faz-se a analise das decisoes tomadas, informacoes
percebidas por pessoas cegas, a partir do ato de planejar, executar e descrever
uma rota, considerados, por Passini e Proulx (1988), etapas de processo de
wayfinding, que sao: tomada de decisao, execucao da decisao e processamento
da informacao. Erros e hesitacdes do usuario serdo levados em consideracao no

ato de executar a rota.

Por questdes metodologicas, a coleta dos dados foi feita por grupo.
Grupo de cegos totais: usuarios ct1, ct2, ct3 e ct4. Grupo de cegos adventicios:

usuarios cal, ca2, ca3, ca4. E grupo de baixa visao: bv1, bv2, bv3 e bv4 .
Cada registro de wayfinding do usuario consta de:

- Seis tabelas de decisdes (para a analise e coleta dos dados do
pesquisador). As trés primeiras tabelas apresentam as decisoes extraidas do
usuario no ato de planejar, executar e descrever a rota na sessao de

aprendizagem. As Ultimas apresentam as decisdes extraidas do usuario na
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sessao de experimento. As decisdes foram categorizadas segundo a classificacao

das decisoes de Passini e Proulx (1988).

= Tabelas de registro de erros e hesitacées. Sao registrados onde e
como ocorreram 0s erros ou hesitacoes. Ver maiores detalhes na tabela de fase

1 do estudo proposto, etapa 2, executar a rota, pag. 138 e apéndices.

= Um mapa de deslocamento. Este mostra os dois trajetos feitos pelo
usuario durante a sessao de aprendizagem e de experimento. A linha de cor
vermelha representa o trajeto realizado durante a sessao de aprendizagem. A
de cor azul representa o trajeto feito durante a sessao de experimento. A linha
pontilhada de cor preta representa o caminho que deveria ser seguido por cada
usuario, descrita em termos de caminhos, ¢, e nés, n, representacao baseada
nas duas taxonomias usadas por May et al (2003) em seu experimento. Nas
horas de erro ou hesitacao, o usuario poderia ser auxiliado pelo mapa tatil.
Este fato foi registrado por um circulo preenchido pela cor azul ou vermelha,
sobre a linha do trajeto: vermelho se o usuario tivesse pedido auxilio do mapa
tatil na sessdo de aprendizagem, azul se tivesse pedido auxilio do mapa na

sessao de experimento. Ver apéndice.

= Duas figuras da reproducao do trajeto percorrido feita pelo
usuario. O registro de wayfinding nao analisou o erro de representacao e, sim,
as decisdes de orientacao. Ver maiores detalhes no quadro 2, fase 1 do estudo
experimental proposto, etapa 03, descrever a rota, na pagina 138 e ver o

apéndice.

O processo de encontrar o caminho numa rota nao familiar foi analisado
a partir das decisdes no ato de planejar, executar e descrever a rota. As

decisGes foram analisadas e quantificadas.

5.2.4 Preenchimento do registro de wayfinding

As atividades desenvolvidas para o preenchimento do registro de

wayfinding de cada usuario estao, aqui, seqiienciadas:
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= Transcrever tudo que foi verbalizado na gravacao do video;

= Selecionar, categorizar e tabular a palavra, frase ou texto que se enquadra no

critério da classificacao de decisdes de Passini e Proulx (1988);

= Codificar no final de cada palavra, frase ou texto, o lugar onde foram

verbalizadas as decisdes, segundo a taxonomia de May et al (2003);

= Selecionar, categorizar, tabular e quantificar as informacodes, segundo a

classificacao da natureza da informacao, de Passini e Proulx (1988);

= Agrupar, quantificar e tabular a terminologia e os tipos de informacdes

verbalizadas por cegos totais, adventicios e de baixa visao;

= Quantificar as decisdes de cada usuario numa tabela de uso do pesquisador

para coletar e analisar os dados.

= Apresentar o mapa de deslocamento baseado no registro de trajeto, durante a

execucao de rota, e o registro de erros e hesitacoes;
= Apresentar as reproducdes da rota registrada durante a descricao do trajeto.

As atividades paralelas realizadas para uma melhor apuracao dos dados

estdo, também, registradas a seguir:

= Conferir se a representacao do mapa de deslocamento corresponde a
realidade do trajeto feito pelo usuario, comparando a representacao do trajeto

no mapa com a gravacao do video.

= Conferir se a transcricao corresponde a realidade do que foi verbalizado no

experimento comparando-a com a gravacao do video.

5.2.5 Procedimentos metodolégicos

As atividades desenvolvidas antes do estudo estao apresentadas no
quadro 1. Estao explicitados as etapas, os objetivos e a descricao de cada

atividade.
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Quadro 1: Procedimentos metodologicos.

Etapa

objetivo

Descricao

1

O lugar

do
experimen-
to

Reunido com o diretor do Centro de Educacéo da Universidade Federal de
Pernambuco, UFPE, para o consentimento da realizagdo da pesquisa e
obtencdo da carta de Anuéncia, exigida pelo Comité de ética, assinada
pelo mesmo; solicitar da prefeitura da Universidade planta baixa do prédio
a ser estudado. Analisar a planta baixa do mesmo, estudar o espaco in loco
e escolher a rota. O prédio foi escolhido por oferecer opcdes de rotas
complexas e por ser rico em estimulos ambientais.

Mapa tatil,
chapa
metalica e
fitas
imantadas

Solicitar assessoramento de um profissional para a elaboragdo do mapa
tatil da rota a ser usado na etapa 01 de cada fase do experimento. Analisar
os elementos arquitetdnicos in loco que deveriam ser inseridos na rota;
escolher a escala ideal para a confec¢do do mapa tatil e o material a ser
utilizado no mesmo. Confeccionar o mapa tatil da rota e sua respectiva
representacdo em Auto Cad, para elaborar o mapa de deslocamento do
participante, a ser apresentado no registro de wayfinding de cada usuario.
Providenciar a pintura de uma chapa metélica, cortar fitas magnetizadas,
fazer colagem da simbologia da legenda existente no mapa tatil para a
realizacdo da etapa 03, de cada fase do experimento.

Selecao da
amostra
pré-teste

Reunides na Associacao dos Cegos e Instituto dos Cegos do Recife, para
apresentar o projeto de pesquisa aos diretores dos érgéos e ter apoio dos
mesmos para convidar os associados a participarem da apresentagdo sobre
0s objetivos das tarefas do experimento. Houve duas reunides no auditdrio
dos respectivos 6rgdos. Os interessados responderam a um questionario
com dados pessoais e assinaram 0 Termo de Consentimento Livre e
Esclarecido, exigido pelo Comité de Etica da UFPE. Foram selecionados
um representante de cada grupo, de acordo com a disponibilidade, pra
participar do pré-teste. O critério foi que eles fossem adultos, com prética
de uso da bengala longa, sem outras limita¢Ges quer sejam fisicas, mentais
ou psicoldgicas, que impedissem o seu deslocamento. Um cego congénito
total, um adventicio e um de baixa visdo.

Pré-teste
e sua
avaliacao

Os trés sujeitos participaram de um “pré-teste”, permitindo que fosse
avaliada a rota escolhida, como, também, o nimero de experiéncias de
aprendizagem necessarias para executar a rota. A rota foi aprovada e uma
tentativa foi suficiente para aprender a rota tanto pelo usuario cego
congénito total, como para o adventicio e o de baixa visdo. Foram
necessarias, em média, trés horas para a realizagdo de todo o experimento.
Foram feitos alguns ajustes para melhoraria do registro do experimento: a
colaboracdo de um voluntério para registrar o deslocamento de cada
participante na planta baixa da area a ser estudada. O pré-teste foi
semelhante as etapas do experimento proposto.

Critério
selecao
apos
pré-teste

Constatou-se que os participantes dos trés grupos, além de terem pratica
de bengala, deveriam ser pessoas adaptadas ao seu uso; deveriam ter o
habito de andar com freqiiéncia em lugares variados; que o grupo tivesse
um nivel de conhecimento semelhante, a partir do ensino médio, e tivesse
tido alguma prética profissional. Foi solicitada a ajuda do Instituto dos
Cegos e da Associacdo dos Cegos do Recife para a indicacdo de doze
pessoas que atendessem a tais requisitos, ja que foi oferecida por eles uma
lista de oitenta nomes de pessoas desconhecidas.

amostra

Foram selecionados, a partir do critério acima citado, doze voluntarios:
quatro pessoas cegas congénitas totais, quatro cegos adventicios e quatro
de baixa visdo, tendo uma média de idade de trinta anos.
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5.2.6 Aplicacdo do estudo experimental proposto

As duas fases do estudo, sessao de aprendizagem e sessao de
experimento, estao apresentadas nos quadros 2 e 3, a seguir. Estao explicitados
as etapas, os objetivos das tarefas para cada usuario e a descricao de como o

experimento foi aplicado.

Quadro 2: Fase 01 do estudo experimental proposto.

Sessdo de aprendizagem

Etapas | objetivo Descricao
1 planejar | Cada usuario planejou a rota a partir de um mapa tatil. Por se tratar de um
arota instrumento desconhecido dos participantes, foi explicado seu objetivo:

identificar a rota que deveriam seguir dentro de um prédio de ensino da
UFPE. Foi dito que havia uma legenda, em Braille, com as simbologias do
mapa, representando os elementos fisicos permanentes do prédio, como
portas e paredes. Foi indicado o inicio e o final do percurso no mapa. Por se
tratar de uma rota complexa, pediu-se que apds compreensdo do mapa, cada
um fizesse uma nova leitura do mapa , sem tempo determinado, com o
objetivo de planejar suas decisdes de orientagdo pra depois descrever o que
planejou pra encontrar seu caminho. O registro da leitura e as decisdes de
orientacdo verbalizadas foram gravados em video.

executar | Foi dirigida ao participante a seguinte questdo: “diga como vocé vai fazer
arota para encontrar o seu caminho”. Cada participante é orientado a caminhar
verbalizando decisGes de orientacao, o que estd percebendo e por que. O
voluntario fez seu caminho por si, a partir da percep¢do indireta com o
mapa, acompanhado pelo pesquisador. Caso o sujeito desviasse do caminho
sem perceber, 0 pesquisador verificava se era hesitacdo ou desvio de rota. O
desvio de rota foi caracterizado quando o usudrio tinha certeza que estava
tomando o caminho certo e tomava cada vez mais decisdes de orientacéo
que o afastavam da rota. Hesitagdo era a parada no trajeto antes de tomar
uma decisdo vindoura ou o trajeto feito pelo usuario mediante solicitacdo do
mesmo para conferir se estava no caminho certo. Depois do erro, guiado ao
ponto do desvio, o participante poderia optar em tomar decisfes de
orientacdo por si ou ser auxiliado pelo mapa tatil. Um mapa de
deslocamento ilustra o trajeto, os erros e o lugar onde foram auxiliados pelo
mapa no processo de encontrar o caminho (ver apéndice, registro de
wayfinding). As decisdes de orientacdo e o deslocamento foram gravados
em video.

3 Cada usuario reproduziu a rota percorrida, sobre uma superficie metélica,
de 90cm por 50cm, usando faixas magnetizadas de tamanhos variados, com
Descrever | texturas diferentes em alto relevo, representando a legenda do mapa tatil.
arota Elas ficavam disponiveis em caixas ao lado da superficie e 0 usuario
solicitava aquela que ele precisasse ou 0 mesmo procurava. Apés
reproducdo da rota, foi dirigida a seguinte questéo: “diga como vocé fez seu
caminho”. Ele verbalizava as decisdes de orientagdo a partir do momento
que lia a reproducéo da rota. Ndo foram avaliados erros de representacéo,
nem de orientacdo e, sim, as decisdes de orientacdo verbalizadas e
memorizadas por cada participante. O registro da reproducéo da rota e as
decisbes de orientagdo verbalizadas foram gravados em video.
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Quadro 3: Fase 02 do estudo proposto

Sessao experimento

Etapas

objetivo

Descricdo

planejar
arota

Depois de um intervalo de 15 minutos, foi solicitado ao usuério, que
planejasse a mesma rota a partir da leitura do mapa tétil. Cada um verbalizou
suas decisdes de orienta¢do, com a vantagem do conhecimento adquirido, a
partir da experiéncia indireta, mapa tétil, e direta, 0 ambiente, na sessdo de
aprendizagem. Repetiram-se 0s mesmos procedimentos no que se refere ao
registro do experimento.

Executar
arota

Apos planejar a rota, foi solicitado a cada participante, que executasse a
mesma rota verbalizando suas decisdes de orientagdo enquanto estivesse
caminhando. Repetiram-se 0s mesmos procedimentos referentes ao registro
do experimento e erro de desvio de rota.

Executar
arota

Ap06s execugdo da rota, foi solicitado a cada participante, reproduzir rota
percorrida com 0s mesmos materiais utilizados na fase 01. Apds sua
reproducdo, foi dirigida a seguinte questdo: “diga como vocé fez seu
caminho”. As reproducéo da rota e as decisfes de orienta¢do foram
registradas em video.

Apresentam-se, a seguir, as fases de cada sessao do estudo experimental

proposto, a partir das figuras 28, 29 e 30.

Figura 28: Planejamento da rota.
Fonte: acervo da pesquisadora (2008).




Figura 29: Execucao da rota.

Fonte: acervo da pesquisadora (2008).

Figura 30: Descricao da rota.

Fonte: acervo da pesquisadora (2008) .
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Capitulo 6 | Resultados

Este capitulo esta estruturado em duas partes. A primeira tem como
objetivo a discussao das estratégias utilizadas pelos usuarios cegos ao
planejarem uma rota através de sua interacao com o mapa tatil. A segunda
parte objetiva avaliar a freqiiéncia das decisdes de wayfinding e hierarquizacao

dos elementos referenciais percebidos através da interacao usuario-ambiente.

Resumidamente, as decisGes foram categorizadas, organizadas,
quantificadas e selecionadas por grupo de usuarios cegos totais, cegos

adventicios, cegos de baixa visao e assim denominados:
» Grupo Cego Total (GCT), usuarios ct1,ct2,ct3,ct4;
« Grupo de Cego Adventicio (GCA), usuarios ca1,ca2,ca3,ca4;
« Grupo de Baixa Visao(GBV), usuarios bv1,bv2,bv3,bv4.

Identificando as decisdes tomadas, avaliando as estratégias utilizadas
pelos usuarios para executar uma rota através do mapa tatil, os erros e
hesitacdes conseguiu-se analisar como as pessoas cegas encontram o caminho
numa rota nao familiar a partir do planejamento, execucao e descricao desta

rota e classificar as decisdes de orientacao, primeiro e segundo objetivo.

Identificando as informacdes percebidas e verbalizadas pelos usuarios
segundo critério fisico e comportamental, conseguimos hierarquizar os
elementos referenciais, terceiro objetivo e meta da presente pesquisa. A
partir da identificacao dos tipos de informacdes percebidas “em” e “entre”
os pontos de decisao ao executar uma rota e a partir da criacao de modelos
operando numa abordagem sistémica da ergonomia foi possivel contribuir com
sugestdes para estabelecimentos de um novo parametro para projetos de

ambientes construidos, quarto objetivo da presente pesquisa.

6.1 Resultados da interface usuario - mapa tatil

O mapa tatil medindo 0,305 m por 0,47m na escala de 1:100 foi

confeccionado sobre uma estrutura de madeira, coberto por papelao e depois
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acetato. Sobre ele, foram colocadas varias texturas diferentes, significando a
rota a ser caminhada, portas, banheiros, extintor, lixeiras fixas de parede,
colunas, salas, jardim, calcada e escada. Foi elaborado sob a orientacao de um
mestre na area de psicofisica sensorial, executado por uma estudante de
design, avaliado e aprovado sua tangibildade e legibilidade no pré-teste. Para o
entendimento da simbologia, fez-se uma legenda em Braille . A figura 31

mostra o mapa tatil e a 32 exemplifica sua utilizacao pelo usuario.

Figura 31: Mapa tatil confeccionado para a pesquisa.

Fonte: acervo da pesquisadora (2008)

Figura 32: Planejamento de uma rota.

Fonte: acervo da pesquisadora (2008)
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Cada individuo teve seu trajeto representado no mapa de deslocamento.
Esta representacao se encontra nos apéndices, registros de wayfinding do grupo

que cada usuario pertence.

A linha preta pontilhada do mapa de deslocamento representa a estrutura
da rota a ser caminhada pelos usuarios com as codificacoes dos nos de decisoes
(n) e dos caminhos (c). A linha vermelha representa o trajeto que o usuario fez
durante a aprendizagem e a azul, durante o experimento. O circulo preenchido
pela cor vermelha ou azul representa o lugar onde houve a consulta do mapa

tatil solicitado pelo usuario devido a desvio de rotas.

Em cada trajeto percorrido foi possivel verificar a relacdo entre a leitura
haptica do mapa tatil com a estratégia de planejar e executar a rota. Para tal,
foi preenchido um quadro de estratégias utilizadas por cada usuario

apresentando trés itens.

No primeiro topico, entender o mapa, foi apresentada a estratégia
utilizada pelo usuario durante a leitura. Para o item planejar a rota através
do mapa foi verificado se as estratégias de ler o mapa implicaram na qualidade
da compreensao do ambiente e do trajeto percorrido. E por Gltimo, o item
executar a rota com auxilio do mapa, foi observado se a performance do

usuario teve relacao com as estratégias também de ler o mesmo.

O termo “ler o mapa”, nessa pesquisa, correspondeu a leitura haptica,
feita através do tato e da cinestesia, a fim do usuario perceber a forma, o
tamanho, o peso e a textura do mapa. O termo “rastrear a rota” significou
fazer a leitura haptica sobre a representacao grafica tatil da rota com a
intencao de perceber o caminho no ambiente construido, antes mesmo de
percorré-lo. E “rastrear o layout do ambiente” ou “rastrear o mapa” é fazer a

leitura haptica do mapa como um todo.

Pode-se fazer uma analogia que os dedos “passeiam” no ambiente e
“olham” os elementos referenciais que podem lhes ajudar na sua caminhada
vindoura sem visao.

0 resultado das estratégias utilizadas pelo usuario para executar uma rota

através do mapa tatil estdo representados nos quadros 04 ao 15 a seguir:
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Quadro 4: Estratégias utilizadas pelo usuario ct1 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ctl
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

O usuario rastreia a rota e logo depois 0 mapa. Primeiramente, faz a leitura haptica dos
elementos que estdo em volta do trajeto de forma seqiienciada a partir do ponto de saida
nl até o fim do trajeto n15, e depois, rastreia o restante do mapa. Percebe que vai subir
dois lances de escada fazendo um giro de 180° no patamar da mesma. O usuario ndo tem
dificuldades de entender a simbologia do mapa e faz sua leitura com a maioria dos dedos.
Gosta das texturas apresentadas e verbaliza 0o quanto achou bonito.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Planeja a rota relacionando os elementos percebidos no trajeto com a configuragdo do
ambiente, considerando os elementos referenciais para facilitar sua orientagdo em cada
esquina de corredor ou “ponto de giro” denominado, assim, pelo usuario. Acha a rota
simples, pois tem a nogao que vai circular o prédio no sentido horario, terminando a trilha
com um corredor, c13, que leva ao ponto de chegada, n15, préximo do ponto de saida, nl.
Quando poe os dedos sobre o0 n6, o usuario verbaliza que esta defronte do ponto inicial da
rota n1, demonstrando que entendeu o sistema de circulacdo apresentado no mapa.
Experimento:

Planeja a rota aplicando a mesma estratégia da aprendizagem, fazendo um link entre os
elementos referenciais do trajeto e nds percebidos na leitura do mapa, porém, despreza
alguns elementos que ndo contribuiram para sua orientacdo, substituindo-os por outros
elementos percebidos durante a experiéncia direta. A leitura do mapa feita pelo usuario,
em ambas sessdes favorece a obtencdo de uma compreensdo geral do espaco.

3.Executar a rota com auxilio do mapa

Aprendizagem:

Executa o trajeto baseado no que foi planejado na aprendizagem. Tira proveito de pistas
sonoras, olfativas com o objetivo de avaliar aquilo que néo esta representado no mapa.
Tem quatro hesitagdes, mas resolve os problemas de orientagdo sem ajuda do mapa. O
desvio a partir do n12 ndo é considerado erro devido ao fato do usuario ter consciéncia do
ocorrido e solicitar a pesquisadora resolver sozinho o problema. Demonstra satisfacdo em
navegar numa rota planejada quando identifica com facilidade os mesmos elementos
percebidos pela leitura haptica do mapa, pois tem uma sensacéo que esta no caminho
certo. Mas, em contrapartida, fica confuso quando o “vento” considerado um auxilio de
navegacdo muda de direcdo, fato ocorrido no n14 que o induz a fazer um desvio de rota.
Experimento

O usuario executa a rota seguindo o caminho planejado e executado na aprendizagem,
enriquecido pelo conhecimento adquirido a partir de pistas sonoras, climaticas, olfativas
e tateis colocando em préatica algumas novas estratégias planejadas no experimento. Faz o
caminho com mais seguranca, sem hesita¢des e desvios, antecipando sempre o que quer
fazer ou encontrar, denominando os ambientes que passa , por exemplo, hall, caminho
semi-aberto, patio interno. Tem um bom desempenho ao executar a rota.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCT’.
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Quadro 5: Estratégias utilizadas pelo usuario ct2 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ct2
para executar uma rota através do mapa tatil

1.Entender o0 mapa tétil

Aprendizagem:

Né&o encontra dificuldades para entender a simbologia do mapa tatil. Inicia com a leitura
da rota e dos elementos em sua volta. Para tal, pde os dedos indicadores sobre o ponto de
saida, n1. Um fica imdvel sobre 0 mesmo enquanto os outros dedos da outra méo se
distanciam conhecendo a rota e os elementos ao longo do trajeto. Rastreia a rota, ora no
sentido horario, ora no sentido contrario. Depois, percebe o restante da circulagdo, mas
sempre retornando para o ponto de saida, n1. As vezes inverte as maos para fazer o mesmo
processo. Questiona sobre as caracteristicas do ambiente, jardins, areas externas e
circulagGes. Rastreia, por ultimo, o mapa. A maioria dos dedos passam por toda textura do
mapa tatil. Conclui que o hall do prédio avanga diante da fachada principal e 0 mesmo esta
rodeado de jardins.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Planeja a rota de maneira seqlienciada relacionando os elementos que encontra na rota
com a configuracdo do ambiente; antecipa a tomada de decisdes antes de chegar no fim
de cada corredor. Pretende ser guiado pelas paredes que estdo no mesmo sentido da
direcdo que deve tomar na prdxima esquina. Tal estratégia reflete um bom entendimento
do espaco a partir de sua leitura haptica.

Experimento:

Planeja a rota com a mesma estratégia aplicada na aprendizagem, porém, mostra algumas
opcOes de decisdes de orientagdo. Mesmo assim, prefere aquela utilizada durante a
primeira sessdo. Pde o dedo indicador sobre o né denominado n7 e indica o local onde
cometeu um pequeno desvio de rota durante a aprendizagem. Percebe-se que a
experiéncia direta enriqueceu e reforcou a estratégia utilizada na aprendizagem para
planejar a rota, favorecendo também a compreensdo geral do ambiente.

3. Executar a rota com auxilio do mapa

Aprendizagem:

O usuério verbaliza o que vai fazer antes de chegar nos nos de decisfes; antecipa o que vai
encontrar no caminho e as dire¢Bes que vai tomar; confirma o elemento referencial ao se
deslocar verbalizando no momento que o percebe; escolhe sempre uma parede que ao
contorna-la na esquina induz 0o mesmo ao caminho desejado. Faz um pequeno desvio no
N7 mas consegue rapidamente se orientar. O usuario desloca-se pelo caminho planejado e
tal fato, contribui para encontrar os elementos referenciais escolhidos no mapa, tendo a
certeza que esta no caminho certo. Isso proporciona a satisfagcdo de caminhar antecipando
0 que vai encontrar no trajeto além do limite do alcance da bengala mesmo sendo um
usuario cego.

Experimento:

Ao navegar, ele verbaliza as decisdes de orientacdo de acordo com o que planejou e
executou a rota durante a aprendizagem, com mais seguranga, rapidez, e bem estar.
Melhora a sua performance durante todo o trajeto e ndo precisa de ajuda do mapa para
encontrar seu caminho.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCT’.
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Quadro 6: Estratégias utilizadas pelo usuario ct3 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ct3
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Aprendizagem:

Entende asimbologia e a legenda do mapa sem dificuldades.

Primeiramente, o usudrio rastreia a rota. Tem-se a impressao que os dedos da méo direita
guiam os dedos da méo esquerda. Esses Gltimos “seguem o trajeto ndo s6 da rota como
também desvia um pouco da mesma para percebe os elementos que estdo em sua volta.
Repete 0 processo varias vezes sobre o trajeto a ser percorrido. N&do faz o rastreamento do
restante do mapa.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

O usuario ao rastrear a rota repete com certa freqiiéncia o nome de alguns elementos
percebidos ao longo do trajeto. Toma algumas decisdes relacionando os mesmos
elementos com algumas caracteristicas fisicas dos nés de decisdo. Porém, néo cria
estratégias para chegar de forma seqtienciada até eles e poder se orientar nos caminhos e
esquinas dos corredores.

Experimento:

Continua se orientando através de elementos fisicos permanentes, porém, sente a
necessidade de mudar de estratégia nos nos de deciséo n3 e n10. Tais comportamentos, em
ambas sessdes, contribuem para um conhecimento de rota e ndo uma visdo panoramica
do espaco.

3. Executar a rota com auxilio do mapa

Aprendizagem:
O usuério se desloca em busca dos elementos referenciais de auxilio a navegacéo,

memorizados durante a leitura do mapa. Mas, quando ndo os encontra, ele se perde ou se
sente inseguro em continuar seu trajeto. Temos o exemplo do Gnico desvio de rota iniciado
a partir do n2 quando néo encontra o extintor, referencial para entrar no corredor c2.
Mas, quando retorna ao ponto de desvio, ao identificar o extintor se orienta com
facilidade.

Ele consegue encontrar seu caminho sem muitas dificuldades através da estratégia de
linkar elementos de referéncia. Porém, observa-se que tal estratégia dificulta a escolha de
fazer op¢oes de rotas ou atalhos. Permite, sim, saber chegar de um ponto “a” a um ponto
“b”. O fato de buscar a origem do barulho de pessoas conversando contribui para o
usuario encontrar o hall no caminho c13 e a percepcéo da diferenca de sons emitidos pela
bengala faz com que ele identifique os lugares abertos, c3, ¢5,c6 e fechados ,c2,c4, c12.
Experimento:

Continua com a estratégia de procurar alguns elementos referenciais para encontrar seu
caminho. Antecipa suas decisfes, verbaliza as mudancas ou permanéncias de direcdo
durante o trajeto. Desvia um pouco da rota no n5, mas nao é considerado erro pois logo
percebe que deve mudar de direcdo. Certifica-se que esta na rota certa ao encontrar uma
porta considerada elemento referencial do c5. Resolve seus problemas de orientagdo sem
recorrer ao auxilio do mapa tatil. Percebe que esta chegando no hall pela “corrente” do ar.
Sua satisfacdo e desempenho dependeu muito da percepgdo dos elementos referenciais.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCT’.
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Quadro 7: Estratégias utilizadas pelo usudrio ct4 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ct4
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

O usuario faz a leitura haptica da rota com os dedos anelares, médios e indicadores das
duas méos. Faz o rastreamento da rota, percebendo o que estd em sua volta de forma
seqlienciada a partir do ponto de saida, n1, até o fim do trajeto, n15, ora se dirigindo em
direcdo ao ponto de chegada ora retornando. Limita-se a fazer o rastreamento da rota a ser
percorrida. Ele entende que o inicio da rota, n1, se encontra no mesmo vao que termina a
mesma, n15. Afirma que o prédio tem trés escadas, mas vai usar uma para subir o primeiro
pavimento e outra para descé-lo e que ambas as escadas tém dois lances, “um lance que
vai e outro que volta” verbalizado, assim, pelo usuario.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Planeja a rota tendo como referéncia as paredes para se deslocar. Cita alguns elementos
referenciais para tomar decisdes nos nds, mas nao cria uma estratégia para memoriza-los
nem cria uma relacdo entre eles. Tais fatores favorecem a uma compreensdo fragmentada
do ambiente: sabe que vai encontrar algum elemento referencial mas ndo sabe aonde e
como chegar até ele.

Experimento:

Planeja a rota escolhendo alguns novos elementos de referéncia e desprezando outros
para tomada de decisBes, mas cria uma estratégia para melhor memoriza-los a partir de
suas préprias hesitacbes durante a aprendizagem. Nos lugares onde sentiu mais dificuldade
de orientacdo, verbaliza com mais detalhes de forma seqiienciada o0s passos a serem
tomados para futura execucdo da rota. Tais fatores, em ambas sessdes, contribuem para
gue se tenha um conhecimento melhor da rota .

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:.
Ao executar a rota, 0 usuario tem muitas hesitages. Procura encontrar o caminho se

guiando pelas paredes, mas, esquece muitas vezes o que planejou fazer com elas e comega
a ter hesitacGes. Ao caminhar descreve os elementos percebidos mas a maioria das vezes
ndo antecipa a tomada de decisfes. O usuario imagina que o espaco real é bem menor do
que é na realidade. Ndo houve um planejamento de rota bem detalhado e sequenciado.
Né&o faz um link entre os elementos percebidos nos caminhos e nds. Isto faz ele esquecer
qual a direcdo que deve tomar durante o trajeto. Percebe-se que houve muita informagédo
para memaorizar a curto prazo.

Experimento:

Comeca a se deslocar com mais confianca e mais rapido. Verbaliza com antecedéncia
algumas tomadas de decisdo. A partir de n4, tem o desejo de encontrar a porta que acessa
ao jardim no caminho c6, pois é o elemento de referéncia que indica que esta proximo da
escada “de subir” para o primeiro pavimento. Confirma que esta no caminho c6 por conta
do cheiro das plantas e dos grilos “cantando”. Diz que a margem de erro vai ser bem
menor para encontrar sua rota. Reconhece o hall de chegada por conta do “ruido do
prédio” e o ponto de chegada por conta do “ ventinho”. A experiéncia direta com o
ambiente foi o que contribuiu para mudar a estratégia de planejar a rota e melhorar o seu
desempenho.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCT’.
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Quadro 8: Estratégias utilizadas pelo usuario cal para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario cal
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Faz a leitura no sentido horario, a partir do inicio da rota, n1, até o seu término, n15, e
depois inverte o processo, de n15 para nl. Porém, rastreia a maioria das vezes no sentido
horario. Logo depois, faz o rastreamento do layout todo do mapa. Usa a maioria das
pontas dos dedos, algumas vezes a palma das duas maos para perceber a textura do mapa.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Planeja a rota tendo como referéncia alguns elementos fixos do edificio, sem planejar
como chegar até eles. Descreve o que vai encontrar no trajeto, quantifica o nimero de nés
e portas que vai encontrar e memoriza a seqiiéncia das dire¢des que deve tomar em cada
um dos nds de decisdes. Diz que entendeu o layout do prédio, que vai circular ora em
corredores, ora em ambientes abertos entre jardins.

Experimento:

A partir da leitura do mapa e da experiéncia direta o usuario verifica que ndo ha
necessidade de contar o nimero de portas para encontrar seu caminho. Planeja a rota
usando nova estratégia, se orientando através da parede que estd no mesmo lado da
mudanca de direcdo a ser tomada em cada nd de decisdo. Ele garante que vai facilitar a
sua orientacdo. Por conta disso, antecipa o que deve fazer de forma seqtiencial
relacionando alguns elementos fixos do edificio com cada esquina. A experiéncia com o
mapa e com 0 ambiente durante a aprendizagem faz o usuario mudar a estratégia para
planejar a rota e ter melhor desempenho.

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:

Fazer apenas uma leitura haptica total do mapa néo garante ao usuério a elaboracéo de
uma boa estratégia para planejar uma rota. Temos o exemplo do usuario cal. Ele tem
noc¢do do que vai encontrar no ambiente, mas, ndo sabe como chegar até eles. Anda muito
devagar e curioso em perceber aquilo que ndo foi representado no mapa: o espaco
auditivo. O som da chuva faz ele hesitar ao passar pelo ¢3, pensando que esta saindo do
prédio. Acredita que vai se molhar na chuva ao perceber o chéo alagado ao rastrear a
bengala, pois, ndo é informado que o caminho ¢3 é coberto sobre uma laje. Considera c3
uma alameda rodeada de jardins. No n6 n4, verbaliza que esta percebendo “dois vacuos” e
resolve seguir “as vozes” e assim, erra 0 caminho. No pavimento superior, no n9, ao sair
da escada “silenciosa” hesita em seguir o caminho ao perceber o som da chuva, grilos e
do cheiro das plantas. Acha que estd num vao a céu aberto. Encontra, também,
dificuldades na transferéncia da escala do mapa para a escala real do ambiente. Mesmo
com uma leitura total do mapa, gerou nele uma compreensdo fragmentada do ambiente.
Experimento:

A mudanga de estratégia para planejar a rota faz melhorar o desempenho do usuério. O
som da chuva facilita agora a percep¢do do caminho ¢3 e 0 som dos grilos a percep¢do do
caminho c6, porém, quando chega no n12 o barulho de muitas pessoas falando e
circulando no trajeto entre o n6 n7 e n13 dificulta encontrar o ponto de chegada n 15,
mas, mesmo assim ndo impede de encontra-lo. A experiéncia direta com o ambiente na
sessdo de aprendizagem somada com a nova estratégia no ato de planejar a rota favorece a
melhora do desempenho do usuario.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCA’.
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Quadro 9: Estratégias utilizadas pelo usuario ca2 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ca2
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Faz a leitura rastreando as pontas dos dedos das duas mados sobre a rota, ora juntos, ora
separados, num sentido de ida e volta, parando—os por um determinado tempo sobre nds
sequienciados, mas permite que todos os dedos sintam a textura do mapa. Sente que a rota
€ um “contorno”. Algumas vezes fixa o dedo indicador sobre um n6 qualquer e faz o
percurso com os dedos da outra mao. Percebe que ha um jardim interno entre as salas de
aula e entre dois corredores paralelos c2 e c4 e que vai passar por dentro de outro jardim
pelo caminho c6. Verbaliza o que encontra no percurso e fora do mesmo, tendo uma nocao
geral do ambiente.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

O usuario planeja a rota antevendo meios que 0 auxiliam na decisdo que deve tomar nas
esquinas dos corredores. Diz que vai ser orientado por paredes ou contorno do piso. Ele
afirma que sua estratégia sera focada na tomada de direcdo que devera assumir em cada
n6. Exemplo: se a prdxima mudangca de dire¢do no n3 é a direita, ele planeja ser guiado
pela parede ou o piso do c2 que esta no mesmo lado. Para facilitar tal processo, ele toma
como referéncia algum elemento fixo do edificio existente na mesma direcdo da parede
que usa como referéncia no c2.

Experimento:
Segue a mesma estratégia. A maneira de ler e perceber as informac6es do ambiente através
do mapa tatil ajuda a ter melhor representacdo mental de todo o espaco.

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:

Cada execucdo da decisdo tem a justificativa de se preparar para a proxima ‘curva’ que
tera que fazer nas esquinas dos corredores. Anda rapido sem hesitaces. S6 comete um
desvio de rota por ndo dobrar a esquerda em 90°, no n6, e ser induzido pelo vento com
intuito de chegar no patio interno do edificio. Tem uma compreenséo boa da rota e
demonstra estar orientado durante o trajeto, porém so6 descreve 0s elementos da rota que
auxiliam na sua orienta¢do. Tem uma percepgdo boa do espago auditivo, sabe desviar bem
das pessoas quando estas estdo falando, e fica atento as pisadas das pessoas na procura
das escadas. Tem consciéncia de maneira antecipada do que vai fazer no final de cada
corredor. Pede auxilio do mapa apenas uma vez.

Experimento:

O usuario segue 0 mesmo trajeto da aprendizagem, normalmente, antecipando o que vai
fazer nos finais dos corredores. Ndo se preocupa em identificar e informar os obstaculos
gue encontra no caminho. Passa por portas sem o0 minimo interesse de conta-las ou mesmo
identifica-las. A meta de sua caminhada é encontrar os finais dos corredores e tomar as
decisOes de orientacdo de maneira correta para encontrar seu caminho. Cada esquina do
corredor ou no que ele pretende encontrar ele denomina “o corredor a direita” ou o
corredor a esquerda. Faz o percurso sem dificuldades. A maneira de planejar a rota facilita
a sua execucao.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCA’
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Quadro 10: Estratégias utilizadas pelo usuario ca3 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ca3
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Inicia a leitura haptica a partir da percepgdo do n6 de decisdo nl através de um dos dedos
indicadores enquanto 0s demais da outra méo, partem de nl rastreando as simbologias ao
longo do trajeto até chegar no n2. O dedo que esta sobre o primeiro nl vai ao encontro de
n2 enquanto aquele que esta sobre 0 n2 vai em busca do n3 e assim sucessivamente até o
ponto de chegada n15. Os dedos percorrem pelos possiveis caminhos encontrados em cada
no de decisdo sem perder de vista 0 seu percurso. Parte para uma nova estratégia, pondo o
dedo indicador de uma mao sobre nl enquanto os outros da outra médo fazem o trajeto de
nl até n6. A partir desse momento, os dedos fazem o trajeto proximos entre si passeando
por todo 0 mapa.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Planeja a rota antecipando solucdes para facilitar a tomada de decisdes no final de cada
corredor. Para tal, toma como referéncia para seu deslocamento as paredes ou contorno
dos pisos que estdo do mesmo lado da mudanca de dire¢do que deve tomar em cada final
de corredor.

Experimento:

Usa a estratégia usada durante aprendizagem para planejar a rota. O usuario reconhece o
beneficio que a leitura do mapa tatil proporciona para conhecer um ambiente ndo familiar,
mesmo sem ele nunca ter usado tal instrumento para sua orientacdo espacial.

3. Executar as decistes

Aprendizagem:
O usuario ndo encontra dificuldades de se guiar pela parede para se deslocar mesmo

quando encontra obstaculos, cadeiras e mesas no c1. Anda com segurancga e rapidez,
sabendo onde estar e para onde ir por ter antecipado solu¢6es que favoreceram a
representacdo mental da rota dentro do ambiente construido. Percebe uma pequena rampa
gue se encontra no n3, que nao esta representado no mapa e o jardim em volta do caminho
¢3, por conta do ar circulando. Faz um desvio de rota, cometendo um erro a partir de né.
Precisa de auxilio do mapa ao retornar no ponto de desvio, n6. Percebe que esta no c6
devido as plantas, a diferenca de piso e a circulacdo do ar. Sente o caminho, ¢6, longo,
mas tem facilidade em encontrar a escada. A sensacgao do vento, também, favorece a
encontrar o ponto de chegada, n15. O usudrio verbaliza que é bem interessante conhecer
um caminho antes de percorré-lo.

Experimento:

Diz que estad mais tranquilo pois ja conhece o caminho, “a rampinha”, o jardim e antecipa
0 que vai encontrar no trajeto. Comete dois pequenos desvios. O primeiro ao entrar numa
sala no caminho c4 e o outro no n5. Verbaliza a causa do engano, soluciona o seu
problema encontrado a rota por si préprio, sem ajuda do mapa tatil, de maneira rapida e
diz simplesmente que se confundiu. Ao sentir a diminuigéo da sensacéo do vento
circulando somada com a diferenga do som emitido pela bengala ao tocar o piso no n7, o
usuario percebe que deve dobrar a esquerda para encontrar a escada. Verbaliza que

“0 ventinho maravilha” auxilia novamente para encontrar o n15. Desempenha com
satisfacdo o trajeto com auxilio do mapa tatil.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCA’.
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Quadro 11: Estratégias utilizadas pelo usuario ca4 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario ca4
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Faz o rastreamento da rota com as pontas dos dois dedos indicadores, indo e voltando
prosseguindo sempre a partir do ponto de saida, n1, ao ponto de chegada, n15. Muitas
vezes faz a leitura, ora com o dedo indicador direito, ora, com o0 esquerdo. Nédo faz a
leitura do mapa todo, restringindo seu conhecimento ao trajeto da rota a ser percorrida.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Planeja a rota percebendo que as mudangas de diregdo sdo geralmente pela direita no final
do corredor do n3, n4 e n5. Por isso, resolve a partir do ponto de saida seguir sempre pela
parede esquerda até chegar no ndédulo n3 onde deve dobrar a direita. Percebe que o
caminho c¢3 é um “lugar vago”, sem paredes e com jardins. A partir do n5, depois de
dobrar a direita planeja contornar a parede do seu lado esquerdo no c5 e fazer o mesmo
em n6. Ao passar pelo c6 planeja também dobrar a esquerda pra subir a escada. E dessa
maneira vai memorizando cada dire¢do que deve tomar em cada final de corredor.
Porém, sem justificativas, muda de estratégia, resolvendo ‘quantificar’ quatro portas no
caminho c13, para conscientiza-lo que esta no final do corredor, n14, para poder mudar de
direcéo.

Experimento:

Praticamente, repete o que planejou durante a aprendizagem, porém, verifica que nao
precisa quantificar portas para se orientar e planeja melhor o que deve ser feito nos pontos
gue teve hesitacbes durante a aprendizagem. Tem um conhecimento melhor da sua rota.

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:

Segue, sem dificuldades, o trajeto planejado até chegar no n6. Afinal, demonstra certeza
do caminho que esta fazendo. Porém, comeca a ter ddvidas a partir do n6é quando encontra
uma calha de aguas pluviais na soleira da porta que leva ao patio interno. Pensa que se
trata de alguma barreira que ndo deve ultrapassar. Decide voltar e pede ajuda do mapa por
duas vezes, quase no mesmo lugar. Hesita ao chegar no n7, pois ndo encontra a parede no
6, elemento referencial para dobrar a esquerda para encontrar a escada. Nesse momento,
0 usuario fica desorientado por uns segundos. Toca a bengala na coluna, se lembra que a
mesma esta bem préxima da escada. Segue em frente, sequndo ele “vou arriscar sendo eu
volto” e demonstra 0 maior prazer em encontrar a mesma. A sensac¢do do vento entrando
pela porta principal do prédio auxilia a encontrar o n15.

Experimento:

Anda com mais seguranca e satisfacdo para achar o caminho. Repete, praticamente, o
mesmo trajeto que fez na aprendizagem porém, sem hesitacGes. Verbaliza quais elementos
vai encontrar antes de passar por eles . Sente-se mais orientado. Tem o prazer de afirmar
que “agora ndo tem mais errada ndo”. Relaciona os elementos que percebe no mapa com
aqueles que existem no ambiente. Teve 0 momento de ddvidas no n7, mas ao voltar pra
coluna encontra com facilidade a escada. Verifica-se que a sua estratégia ndo oferece
condi¢des de criar opcdes de rota e sim saber fazer o trajeto da rota, pois ndo tem nogédo
do layout como um todo.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GCA’.
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Quadro 12: Estratégias utilizadas pelo usuario bv1 para executar uma rota pelo mapa tatil

Estratégias utilizadas pelo usuario bv1
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Rastreia a rota no sentido horario, a partir de n1 até chegar no n15, apenas com as pontas
dos dedos indicadores sem a preocupacdo de fazer uma leitura mais abrangente do mapa.
A maioria do tempo, o usudrio faz a leitura apenas com o dedo indicador de uma méo, e
ndo rastreia todos os elementos ao longo da rota.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:
O usuario tem como estratégia: descrever uma seqtiéncia de direcfes a serem tomadas em

cada n6 sem criar um link com qualquer elemento percebido ao lado da mesma; descreve o
gue percebe ao rastrear a rota e memoriza o que deve fazer em cada esquina de corredor.
Resolve quantificar as portas existentes no caminho c4, para identificar que o final do
corredor, n5. Confunde em alguns momentos a lateralidade ao verbalizar a direcdo que
deve tomar ao rastrear a rota.

Experimento:

Ao planejar a rota, verbaliza também o que errou durante a aprendizagem. Continua com
a mesma estratégia de descrever a seqliéncia de portas ou outros elementos do edificio
sem relaciona-los com outros elementos referenciais para facilitar a tomada de decisdes.
Confunde o que é lado direito e esquerdo ao rastrear a rota. Escolhe elementos
arquitetdnicos pra se orientar, mas nao informa como chegar até eles.

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:
Anda com inseguranca, vagarosamente e identifica elementos arquitetdnicos com

hesitagdes e muitas vezes de maneira incorreta. Percebe alguns elementos fixos do
edificio ao caminhar, mas os mesmos nao significam auxilio para sua navegacdo. A
estratégia de leitura do mapa feita pelo usuéario, permite ao mesmo ter consciéncia daquilo
gue vai encontrar no caminho, mas ndo oferece parametros para saber o que fazer quando
encontra-los. N&o consegue antecipar tomada de decisdes para sua orientacdo e
mobilidade. Tem uma representagdo fragmentada do ambiente. Confunde o que é lado
direito e esquerdo ao executar a rota. A tarefa se torna dificil. Tem onze hesitacGes e
solicita ajuda do mapa por cinco vezes.

Experimento

A partir do ponto de saida, o usuario percebe que deve seguir pelo lado esquerdo
contornando a parede, mas encontra dificuldades de encontrar o extintor localizado no n2,
devido a presenga de cadeiras e mesa. Por ndo encontrar o banheiro que se encontra no c2,
guestiona onde estd 0 mesmo ao dobrar a direita no n3. Perde tempo quantificando as
portas no caminho c4 para poder dobrar a direita no n5. Confunde o c5 com ¢6 achando
gue ja esta proximo da escada. O som dos grilos faz ele perceber que esta no patio
interno, c6, e ter a certeza que esta perto da escada. Percebe-se que tem uma nogéo do
ambiente de forma fragmentada e ndo sequienciada, conseqiiéncia do seu ato de planejar e
um desempenho cheio de insatisfacéo.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GBV’.
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Quadro 13: Estratégias utilizadas pelo usuario bv2 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario bv2
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Faz o rastreamento da rota com as pontas dos dedos indicadores, percebendo o que esta
em volta da rota fazendo um percurso no sentido horéario a partir do ponto de saida, nl, até
0 ponto de chegada, n15. Percebe que vai passar por um jardim interno pelo caminho c6.
Néo faz o rastreamento do mapa tatil todo, apenas a rota a ser percorrida.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem.

O usuario diz que a principio pretende sempre rastrear a bengala pelo seu lado esquerdo
contornando as paredes até encontrar um extintor no n2 para saber quando deve entrar no
caminho c2. Depois, deve seguir em frente pelo lado esquerdo, ‘subir’ ao chegar no né
n3, passar pelo jardim do c¢3 e dobrar a direita no n4. Pretende dobrar a direita no n5 e
logo depois “descer’ até encontrar uma coluna do lado direito. A partir desse elemento
referencial deve dobrar a esquerda para encontrar a porta que leva para 0 caminho c6.
Verifica-se assim, que sua estratégia é sempre planejar novas decisdes de orientagdo,
sobrecarregando a sua carga cognitiva sem criar uma estratégia para melhor armazenar as
informacdes. Observa-se também que relaciona os elementos referenciais percebidos com
0s caminhos e nos representados no mapa.

Execucéo:

Apesar de hesitacGes e erros na aprendizagem, planeja a rota de forma semelhante.
Descreve 0s elementos que encontra na rota sem considera-los como instrumentos
facilitadores para sua orientagdo. Verbaliza uma sequiéncia de tomadas de decisdes de
orientacdo de maneira isolada sem uma sequiéncia de passos que favorecam a sua
memorizacao e entendimento espacial.

3. Executar as decisoes

Aprendizagem :

Na&o encontra dificuldades em encontrar o extintor no n2, pois o fato de contornar a
parede pela esquerda facilitou a sua busca. Porém a partir do caminho c2, o usuario sente
inseguro. Descreve a rota verbalizando o que percebe no caminho mas ndo antecipa
soluces para resolver os problemas de orientagdo. O mesmo demonstra que esta sempre
desorientado nas esquinas dos corredores ou em areas de escala maior. Isso favorece a
cometer erros e hesitagdes.

Experimento.

O conhecimento adquirido pela experiéncia indireta, mapa tatil, e experiéncia direta com
0 ambiente durante aprendizagem, ndo contribuiu para uma mudanga de estratégia para
planejar a nova rota. Esse fato ndo favoreceu o usuario a encontrar seu caminho. Diminuiu
0s erros e hesitacbes, mas continuou a insatisfacdo do usuario na busca do seu caminho.
Percebe-se, dessa maneira, a importancia ndo so da estratégia adequada utilizada pelo
usuario para perceber as informacdes extraidas do mapa tatil e entender o ambiente como
também da estratégia para planejar a rota para que se tenha um bom desempenho e
satisfacdo ao executa-la.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GBV’
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Quadro 14: Estratégias utilizadas pelo usuario bv3 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario bv3
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Ler o mapa com interesse de conhecer a rota e entender o layout do prédio. Percebe a
proporcao do tamanho das salas entre si e de acordo com sua area denomina auditorio,
biblioteca, secretaria, fronteira esquerda, ponto de tensdo, termos criados por ele mesmo
para facilitar a compreensdo do ambiente. Ao fazer a leitura haptica do caminho,
verbaliza que vai passar por paredes que pertencem aos ambientes acima citado. Percebe
os dois lances que cada escada tem. Na posicdo sentado, fazendo a leitura do mapa tatil,
apos cada caminho rastreado, o usuario para a leitura e gesticula com os membros
superiores apontando a dire¢do que o0 caminho se encontra no mapa em relagdo a posi¢do
do seu préprio corpo.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Ele verbaliza de forma detalhada, as vezes repetida, o que vai fazer nos caminhos antes de
chegar nos nédulos tendo sempre como guia os ambientes por ele “batizado”. Cada
caminho planejado, ele novamente aponta a direcéo do trajeto em relagéo a sua posigédo
sentada, enquanto esta lendo.

experimento:

Ele usa a mesma estratégia da aprendizagem com mais riqueza de detalhes e com pistas
ambientais percebidas durante a primeira etapa , como por exemplo, os desniveis no piso
como ponto referencial para identificar os nddulos n2 e n3

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:

Percebe-se que ele toma alguns pontos referenciais fundamentais pra se orientar na sua
rota. Caso ele ndo os perceba durante o trajeto, ele sempre resolve retornar para encontra-
los, a fim de se certificar do lugar em que ele se encontra e executar as decisdes com
seguranca. Esse fato pode parecer na planta de deslocamento na figura 31 do registro de
wayfinding do usudrio, hesitagdes ou erros, porém, representa a conscientizacao da
importancia de encontrar o seu elemento referencial para auxiliar a sua orientacéo. E bom
destacar que ele desempenha o trajeto com satisfacdo e antecipa sempre 0 que deve fazer
para tomar decisGes de orientagdo.

Experimento:

Repete-se 0 mesmo processo, porém, com pistas de informagfes ambientais, adquiridas
durante o processo de aprendizagem que muito contribuiu para construir representacdo da
a idéia que ele tem do espaco. Desempenha o trajeto com mais seguranca e satisfagdo.
Cada um usa artificios ou meios para melhor se orientar. Mas,o usuario bv3 teve duas
estratégias bem distintas dos demais participantes para melhor entender o ambiente e
executar a sua rota durante a leitura do mapa. Primeiramente, ele mentalizou
direcdo/angulo que cada trajeto assumiria em relacdo ao seu préprio corpo através de
gestos das mdos e bracos. A segunda estratégia foi nomear uma funcédo pra algumas salas
que facilitaria a sua tomadas de decises, por exemplo, auditorio, biblioteca, ponto de
tensdo. Assim, seu desempenho em executar a rota ficou mais criativo, divertido e mais
facil de memorizar suas tomadas de decisdes.

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GBV’
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Quadro 15: Estratégias utilizadas pelo usuario bv4 para executar uma rota pelo mapa tatil.

Estratégias utilizadas pelo usuario bv4
para executar uma rota através do mapa tatil

1. Entender o mapa tatil

Faz a leitura usando quase sempre os dois dedos indicadores das maos juntos, de forma
paralela, um percorrendo a rota e o outro identificando o que existe em sua volta, de
maneira bem localizada. N&o tem a curiosidade de conhecer 0 ambiente como todo.

2. Planejar a rota através do mapa

Aprendizagem:

Descreve arota, mas ndo verbaliza a estratégia , de maneira detalhada e seqiienciada pra
encontrar seu caminho, desconsiderando alguns nédulos. Identifica, quantifica e tenta
memorizar muitos elementos arquitetdnicos desnecessarios pra sua orientagdo, tornando
sua tarefa mais ardua.

Nao tem interesse de perceber o layout como todo, passando seus dedos exclusivamente
na rota a ser caminhada.

Experimento:

Muda um pouco de estratégia, desconsiderando alguns elementos arquitetdnicos que ndo
serviram para sua orientacdo durante a aprendizagem. Cita direcdes a serem tomadas em
cada nodulo, mas ndo antecipa as tomadas de decisdes para facilitar a sua orientacéo.
Continua sem se interessar em perceber o layout como todo.

3. Executar as decisfes

Aprendizagem:

Encontra grandes dificuldades pra encontrar seu caminho. No caminho entre os nédulos,
ela verbaliza os elementos fisicos fixos ou moveis com clareza, mas estes ndo servem de
pontos de referéncia de orientacdo, por isso fica sem parametros pra prosseguir seu
caminho. Consequiéncia de sua estratégia de planejar a rota. Verbaliza tudo com duvidas:
eu acho que... e, por conta disso tenta retroceder os passos pra confirmar se esta no
caminho certo. Mas mesmo assim, continua com hesitagdes e assim ocorre quase toda a
sua trajetéria. Preocupa-se tanto em quantificar portas no caminho c4 achando importante
para sua orientacdo que ndo sabe o que fazer quando chega no final do corredor, n5.

Experimento:
Jé& verbaliza as tomadas de decisdo, com mais convic¢do e diminui consideravelmente as
hesitagcdes pois ja tem em mente o que estar pra acontecer

Ver apéndice ‘registro de wayfinding, GBV’

Executar uma rota com auxilio de mapa tatil exigiu do usuario conhecer e
entender o significado de cada textura, cada desenho em alto relevo. Para isto,
todos participantes recorreram a leitura da legenda em Braille, procurando

entendé-la e memoriza-la.
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Houve a estratégia comum a todos os participantes: rastrear a rota
deslocando os dedos a partir do n6 de decisao n1 até n15. Cada participante
buscou conhecer, entender e memorizar nao so o trajeto da rota como também
os elementos em sua volta, rastreando de forma lenta, indo e voltando até

chegar no n15.

Porém, ocorreram duas estratégias que interferiram no planejamento e na
execucao da rota: o entendimento do espaco baseado exclusivamente no
rastreamento da rota ou a percepcao ambiental a partir do rastreamento geral

de todo o mapa.

0 significado da palavra estratégia, neste contexto, se referiu a seqiiéncia
de comportamentos e tomada de decis6es na leitura do mapa com a intencao
de executar a rota. Constatou-se que as decisées estao relacionadas com as
estratégias de como se usa o mapa tatil e as mesmas determinam a
performance do usuario, reforcando os estudos de Ungar, Simpson e Blades
(2004).

Aqueles que desenvolveram uma idéia panoramica do espaco, geralmente,
relacionaram alguns elementos do ambiente em relacdo a estrutura da rota,
facilitando a sua orientacao espacial. Aqueles que limitaram o conhecimento do
ambiente através do trajeto tenderam a memorizar as decisdes de orientacao,

ocasionando mais hesitacoes e desvios de rota.

A amostra colhida nao pode chegar a generalizacGes, porém, houve um
numero maior de cegos com baixa visdo, tais como bv1, bv2, e bv4, que usaram
a estratégia de conhecer o ambiente através do trajeto de rota. Os cegos
adventicios, ca1, ca2, e ca3, ct1 e ct2 aplicaram a estratégia de visao

panoramica.

A performance foi avaliada segundo a freqiiéncia de erros associada ao
numero de vezes que teve auxilio do mapa ao executar a rota. Foi observado
que os participantes ct1, ct2, ca2, ca3 e bv3 planejaram a rota a partir da
visdo panoramica do ambiente ou relacionaram aspectos gerais da configuracao
do ambiente, nao focando apenas aspectos locais dos elementos em alto relevo
percebidos pelos mesmos e tiveram uma performance melhor do que aqueles
que planejaram a partir do conhecimento so6 da rota, ct4, bv1, bv2, bv4, ca4.

Ver o apéndice registro de wayfinding do grupo ao qual o usuario pertence.
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Este fato apdia os argumentos de Ungar, Simpson e Blades (2004) ao
constatarem que as estratégias adotadas por pessoas cegas em busca da
informacao transmitida pelo mapa tatil determinam a qualidade da
compreensao da informacao ambiental representada no mapa. Os autores
relatam que as melhores performances parecem estar relacionadas com
estratégias envolvidas em focar nao so aspectos locais dos elementos em alto
relevo percebidos, mas, também, nos aspectos gerais da configuracao do

ambiente representado no mapa.

Tem-se o exemplo do usuario bv3, que, a partir da idéia panoramica do
ambiente, percebeu que iria passar duas vezes ao lado do mesmo jardim, no
caminho c3 e ¢5, em lados opostos e teria que passar em determinado
momento por dentro de outro jardim, no caminho cé. Ver apéndice registro de

wayfinding do grupo de cegos baixa visao.

Muitos tiveram o comportamento de se guiarem por paredes, geralmente
vinculando outros elementos referenciais do edificio. Para facilitar a tomada de
decisdes usavam sempre um dos seguintes argumentos: “se vou dobrar a direita
la na frente, entdo, antecipadamente, vou me guiar pela parede do mesmo
lado” ou “se quero encontrar uma parede na frente do corredor que estou
andando, quando estiver no final dele seguirei em frente”. Ora, eles previam

barreiras, ora, previam solucoes.

Alguns relacionaram o inicio da rota n1 com o sistema de circulacao
restante do prédio, verificando assim a existéncia de opcdes de rota para
retornar ao ponto inicial, como foi o caso do usuario ct1, quando constatou que
bastava seguir em frente ao chegar no noé de decisao né para chegar no n1. Ver

apéndice registro de wayfinding.

Pode-se citar o exemplo do participante bv3, que aplicou a estratégia de
criar uma funcao nova para duas salas percebidas enquanto lia o mapa,
denominando-as de auditorio e biblioteca. Essa idéia, segundo o usuario, torna
a tomada de decisdes mais facil e interessante, pois faz surgir dois elementos
referenciais. O mesmo usuario chamou o né de decisao “n11” de “ponto de
tensao” devido ao fato de ter medo de descer escada e isso fez com que ele

ficasse mais atento antes de descer a mesma.
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A escada de subir e de descer foram os elementos referenciais mais
desejados de serem alcancados. Entretanto, quando os mesmos nao eram
encontrados no trajeto, eles tinham a sensacao de “estarem totalmente

perdidos”.

Independente da estratégia escolhida para planejar a rota, quando um
usuario precisava de auxilio do mapa durante a jornada, sempre solicitava que
0 mapa estivesse em suas maos na posicao correspondente a postura do seu
corpo e com isso nao precisaria fazer a rotacao mental do trajeto. Por
coincidéncia, cada um iniciava a leitura se situando no mapa a partir do ponto

de desvio de rota e nunca tendo como referéncia seu ponto de saida, n1.

Quando a percepcao ambiental ndo se tornava legivel na mente do
usuario, nao se conseguia percorrer longas distancias com autonomia,
necessitando sempre de um maior nimero de vezes do auxilio do mapa tatil até

chegar ao ponto de chegada, n15.

Onze usuarios demonstraram habilidade de verbalizar corretamente a
lateralidade em cada no de decisao ao rastrear a rota no mapa tatil. Dos doze
participantes, onze expressaram de maneira correta a direcao que deveria
tomar, a direita ou a esquerda. Aquele que se equivocou coincidentemente
cometeu a mesma falha ao executar a rota. Talvez este fato tenha refletido na

sua leitura do mapa.

Constatou-se, também, que aqueles que planejaram a rota com a idéia
panoramica do ambiente tiveram uma melhor idéia do ambiente , apos a
sessao de aprendizagem, favorecendo a sua orientacao espacial, na sessao de

experimento.

Porém, aqueles que continuaram com a estratégia de conhecimento do
ambiente através do trajeto de rota, mesmo tendo um menor nimero de
hesitacdes e erros na sessao de experimento, acharam a tarefa dificil e

permaneceram ainda com inseguranga ao executar a rota.
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6.2 Resultados da interface usuario - ambiente

0 Centro de Educacao da Universidade Federal de Pernambuco é rico de
elementos fisicos permanentes e méveis, como também de estimulos
sensoriais, proporcionado gracas ao contexto interno e externo do edificio. A
rota programada faz parte do sistema interno de circulacao do prédio,
comecando por um grande hall, passando ora por circulacées entre paredes,
ora entre jardins, passando por uma escada para subir e outra para descer, e

finalmente voltando para o hall inicial.

Trata-se de avaliar a freqiiéncia das decisoes de wayfinding e identificar
os elementos referenciais percebidos através da interacdo usuario-ambiente

como ilustra a figura 33.

Figura 33: Interface usuario - ambiente

Fonte: acervo da pesquisadora (2008)

6.2.1 Freqiiéncia total das decisées de wayfinding

Resumidamente, o usuario, apos ter compreendido a rota com auxilio do
mapa tatil e antes de fazer a jornada por si proprio, descreveu em detalhes as
decisoes planejadas para alcancar seu destino, depois executou a rota e apos a

sua execucao descreveu o que fez para encontrar seu caminho.
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Foi possivel, entao, observar a freqiiéncia total explicita das decisoes

formuladas ao planejar, executar e descrever a rota por grupos de usuarios

cegos totais, cegos adventicios e os de baixa visao durante a aprendizagem e

experimento, demonstrada na tabela 1 e na tabela 2.

Tabela 1: Freqiiéncia total de decisoes formuladas na aprendizagem.

aprendizagem

Decis6es de wayfinding

Cegos totais

cegos adventicios

cegos baixa visao

Planejar a rota

159

172

175

Executar a rota 170 183 289
Descrever a rota 99 100 152
Total 428 455 616

Tabela 2: Freqiiéncia total de decisées formuladas no experimento.

experimento

Decisdes de wayfinding

Cegos totais

cegos adventicios

cegos baixa visao

Planejar a rota

118

154

163

Executar a rota 150 166 231
117 116 142
Descrever a rota
385 436 536

Total

Passini e Proulx (1988), durante seu experimento ao comparar pessoas

cegas e videntes, afirmaram que o nUmero maior de tomada de decisdes de

wayfinding para planejar uma rota corresponde a um plano de decisao mais

detalhado. Os autores citados solicitaram a cada participante planejar uma

rota apos duas jornadas guiadas no ambiente.

Porém, no presente estudo, foi solicitado a cada participante planejar

uma rota depois da leitura do mapa tatil. O ato de planejar uma rota para

encontrar um caminho é comum aos dois experimentos, porém em situacoes

diferentes.

O grupo de Passini e Proulx (1988) verbalizou seu plano de acao baseado

na representacao mental que eles desenvolveram ao ter experiéncia direta com

o ambiente. Por questoes metodologicas, podemos chamar tal grupo de mapa

cognitivo.
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Ja o grupo da presente pesquisa verbalizou seu plano de decisao a partir
da percepcao indireta do ambiente baseado no ato de rastrear uma rota no
mapa tatil, ou seja, naquilo que cada usuario percebeu, codificou e entendeu

ao longo do trajeto no mapa.

Assim, para distinguir do grupo de Passini e Proulx (1988) ,0 grupo da
presente pesquisa sera chamado de grupo de trajeto, fazendo uma analogia de

“rastrear a rota no mapa para fazer um trajeto no ambiente”.

Pode-se dizer que o grupo denominado de mapa cognitivo dependeu da
memodria e da representacao mental do ambiente e o grupo de trajeto

dependeu da estratégia da leitura haptica do mapa para planejar a sua rota.

A partir do resultado das tabelas 1 e 2, pagina 160, verificou-se que o
grupo de baixa visdo desenvolveu um nimero maior de decisées,
correspondendo a um plano de decisao mais detalhado, como Passini e Proulx

(1988) afirmaram na sua pesquisa e constatado também no estudo presente.

Porém, podemos afirmar, que tal resultado nao significou a melhor
estratégia para planejar uma rota, pois dos quatro participantes cegos de
baixa visdo, trés usaram a estratégia de planejar seu caminho, apenas
memorizando suas decisdes de orientacao. Isso gerou inseguranca, desvios de
rota e hesitacoes nos participantes por nao conseguirem recordar as acoes

planejadas para os pontos de decisoes.

Significou na realidade, um grande nimero de decisoes desnecessarias e
redundantes, como também um menor nimero de decisdes bem detalhadas,
sequenciadas e de forma objetiva. Verificou-se, assim, que a tomada de
decisdo deve ser avaliada pela estratégia utilizada por cada um ao rastrear o

mapa, € nao pelo numero de decisdes.

Outro fato ocorrido foi que todos os participantes diminuiram a
quantidade de decisbées de wayfinding para planejar a rota na sessao de
experimento comparados a sessao de aprendizagem. Isto provavelmente,
ocorreu devido ao interesse dos participantes em extrair um nimero maior de
informacoes do mapa tatil, desconhecido por todos, na aprendizagem, e
conseqiientemente, féz com que tomassem um maior nimero decisdes de

wayfinding.
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Quando se trata de tomar decisées de wayfinding para executar a rota,
Passini e Proulx (1988) afirmam que o niUmero de decisGes verbalizadas por
cada individuo pode ser vista como um indice de dificuldades da tarefa, pois as
mesmas sao formuladas para resolver problemas. Essa realidade foi constatada

também no grupo de trajeto.

Os participantes de baixa visao tiveram maiores dificuldades ao executar
a rota em relacao aos demais participantes, tendo como conseqiiéncia um
numero maior de desvios de rotas, totalizando 13 (treze) erros, 39 (trinta e
nove) hesitacoes e 22 (vinte duas) solicitacdes de auxilio do mapa tatil (ver

apéndice , registro de wayfinding do grupo de cegos de baixa visao).

Os cegos adventicios tiveram menos dificuldades em relacao ao grupo
anterior, ocorrendo 4 (quatro) erros, 10 (dez) hesitacdes e 6 (seis) solicitacoes
de auxilio do mapa tatil. Ver apéndice, registro de wayfinding do grupo de

cegos adventicios.

Os participantes do grupo de cegos totais, apesar de terem cometido um
maior nUmero de hesitacoes em relacao ao grupo de cegos adventicios,
executaram a rota com mais facilidade. Tiveram 13 (treze) hesitacoes, 5 (cinco

erros) e 3(trés) solicitacdes do auxilio do mapa.

Pode-se afirmar que um nimero maior de hesitacdes nao pode ser visto
como um indice de dificuldades da tarefa. Percebeu-se que fazer a tarefa com
autonomia, mesmo com hesitacoes, pode estar relacionado com a habilidade

e/ou a maneira de encontrar a solucao para o problema de orientacao .

Os cegos adventicios que resolveram seus problemas de orientacao
espacial precisando da ajuda do mapa tatil consideraram a tarefa dificil e, por
conta deste fato, solicitaram ajuda do mesmo. De maneira contraria, os cegos
totais, mesmo diante de ‘quinze’ hesitacdes, confirmaram que acharam a

tarefa facil, pois resolveram a maioria dos seus problemas por conta propria.

Ao analisar o resultado das decisoes de wayfinding ao descrever a rota,
verificou-se que todos participantes verbalizaram um menor nimero de
decisdes quando comparados as decisdes de wayfinding no planejar e executar
uma rota em cada sessao, tanto na fase de aprendizagem, como de

experimento demonstrados nas tabelas 1 e 2. Era previsivel tal resultado, pois
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as decisOes para descrever uma rota dependeram muito da lembranca das

decis6es tomadas durante o trajeto.

Os participantes do grupo de cegos total e os cegos adventicios
demonstraram, ao reproduzirem a rota, uma melhor compreensao do ambiente
do que as pessoas de baixa visao, avaliado no que foi verbalizado e
representado. Nao foi interesse da presente pesquisa investigar erros de

representacao e sim avaliar a idéia do trajeto planejado e percorrido.

Assim, foi observado que a maioria dos participantes cegos totais e cegos
adventicios desenvolveram uma boa representacao da idéia que tinham da rota
e demonstraram habilidade espacial em reproduzi-la, porém, nao se pretende,
com isto, generalizar que os cegos de baixa visao ndao possam fazer o mesmo,

pois se constatou a 6tima atuacao do participante bv3.

Porém, coincidentemente, os usuarios acima tiveram a estratégia de
rastrear e entender a configuracao do mapa tatil como um todo e uma melhor
performance como resultado, tanto para executar como para descrever uma
rota. Leva-nos a acreditar que a sua performance nao depende da causa da

origem da cegueira e sim da estratégia utilizada para planejar a rota .

Tem-se outro exemplo do participante ct1, que representou muito bem as
‘paredes’ dos corredores incluindo o recuo dos banheiros no caminho ct1 e teve
o cuidado de representar o primeiro pavimento separado do pavimento térreo,
assim, justificando a presenca de quatro escadas (de cor vermelha). Ja o
participante ct2 repetiu o0 mesmo processo, porém, representou o ‘trajeto’ e

nao as ‘paredes’ dos corredores. Ver apéndices registro de wayfinding.

Houve o caso dos usuarios ct3 e ct4 que verbalizaram de forma
compreensivel o trajeto da rota, mas nao souberam reproduzi-lo de forma clara
Enquanto uns nao souberam representar o trajeto, houve o caso dos
participantes ca2 e bv3 que, além da sua representacao, se preocuparam em
detalhar os dois lances de cada escada, que podem ser observados no apéndice.
E, finalmente, pode-se citar o exemplo de bv2 e bv4 que, por terem tido uma
representacao fragmentada do ambiente, se confundiram tanto ao verbalizar

quanto ao reproduzir a rota. Ver apéndice , registros de wayfinding .
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Em resumo, a partir dos resultados das tabelas 1 e 2, concluiu-se que o
maior numero de decisdes de wayfinding para planejar uma rota correspondeu
planos de acées mais detalhados, mas nao garantiu a riqueza de detalhes para
encontrar o caminho planejado. O maior niUmero de decisdes de wayfinding
para executar uma rota correspondeu ao indice de maior dificuldade da
tarefa, porém a facilidade de resolver um problema de orientacao nao
correspondeu auséncia de hesitacdes. Diante das limitacoes desta pesquisa, o
maior nUmero de decisdes de wayfinding para descrever uma rota
correspondeu sempre a um menor nimero de decisdes de wayfinding no ato de

planejar e executar a rota em cada sessao.

Apos a analise da freqiiéncia total das decisoes de wayfinding formuladas
ao planejar, executar e descrever a rota por grupos de usuarios cegos totais,
cegos adventicios e os de baixa visao durante a aprendizagem e experimento
serdo apresentadas os resultados da freqiiéncia das decisdes - critério

comportamental.

6.2.2 Freqiiéncia das decisdes - critério comportamental

A identificacdo das decisdes tomadas pelos usuarios possibilitou classifica-
las a partir do critério comportamental, mudando de direcao e mantendo a
direcao e encontrando elementos arquiteténicos . A freqiiéncia de decisdes
“mantendo a direcao” e “mudando de direcao” tanto na sessao de
aprendizagem como experimento é demonstrada nas tabelas 3, 4, 5, € 6, a

seguir.

Tabela 3: Freqiiéncia de decisdes mudando de direcdo na aprendizagem

Decisdes mudando de diregao

Decisdes formuladas por

aprendizagem - — - —
P g Cegos totais Cegos adventicios |cegos baixa visao

ct1 |ct2 |ct3 |[ct4 |[Cal |ca2 |ca3 |ca4 |bvl |Bv2 |bv3 |bv4

Planejar a rota 3 |6 [7 |8 3 |10 |5 (10 [ 7 | 1 |5 |4

Executar a rota 5 4 6 3 13 |9 2 14 |13 |1 6

1
Descrever a rota 2 4 0 8 2 12 |9 4 5 |15 |7 2
Sub Total 10 |14 |8 22 |8 35 (23 |16 |26 (29 |13 |12

Total grupo 54 82 80




Tabela 4: Freqiiéncia de decisdes mudando de direcao no experimento.
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Decisdes mudando de direcao

Decisoes formuladas por

experimento Cegos totais Cegos adventicios |cegos baixa visao

ct1 |ct2 |ct3 |[ct4 [Cal |ca2 |ca3 |Ca4 |bv1l |Bv2 |bv3 |bv4
Planejar a rota 0 (3 |4 8 7 |8 5 5 2 1 (4 |2
Executar a rota 3 3 6 4 5 12 |6 4 16 4 |7 4
Descrever a rota 2 2 1 8 7 10 |2 5 3 (12 |8 5
Sub Total 5 8 11 (20 |19 |30 (13 |14 (21 |17 |19 (11
Total grupo 44 76 68

Tabela 5: Freqiiéncia de decisdes mantendo a direcdo na aprendizagem.

Decisdes mantendo a direcao

Decisées formuladas por

aprendizagem Cegos totais Cegos adventicios |cegos baixa visao

ct1 |ct2 |ct3 |[ct4 [Cal |ca2 |ca3 |Ca4 |bv1l |Bv2 |bv3 |bv4
Planejar a rota 14 |11 (10 |12 |17 (11 (11 |11 |12 |14 (30 6
Executar a rota 8 (10 4 9 |11 7 (21 3 (28 |21 |24 |19
Descrever a rota 5 5 1 |10 4 7 3 8 6 [19 |16 7
Sub Total 27 (26 |15 |31 |32 |25 |35 (22 |46 |54 |70 (32
Total grupo 99 114 202

Tabela 6: Freqiiéncia de decisbes mantendo a direcdo no experimento.

Decis6es mantendo a direcao

Decisbes formuladas por

experimento Cegos totais Cegos adventicios |cegos baixa visao

ct1 |ct2 [ct3 |[ct4 |[Cal |ca2 |ca3 |ca4 |bvl |Bv2 |bv3 |bv4
Planejar a rota 12 (11 |7 8 12 (10 (12 (17 (18 (30 (22 (11
Executar a rota 10 6 |1 9 8 9 5 7 (11 |20 |30 |15
Descrever a rota 12 (10 |7 8 14 1 2 5 4 |25 |10 8
Sub Total 34 |27 (15 |25 (34 |20 |19 |29 (33 |75 |62 |34
Total grupo 101 102 204

A freqliéncia de decisdes “encontrando elementos arquitetonicos”, tanto

na sessao de aprendizagem como experimento, € demonstrada nas tabelas 7 e

8, a seguir.
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Tabela 7: Freqiiéncia de decisdes encontrando elementos arquitetonicos na aprendizagem.

Decisées encontrando elementos arquitetonicos

. Decisoes formuladas por

aprendizagem Cegos totais Cegos adventicios |cegos baixa visao
ct1 |ct2 |ct3 |[ct4 |[Cal |ca2 |ca3 |ca4 |bvl |Bv2 |bv3 |bv4

Planejar a rota 1 |8 6 |10 [19 |8 |O 19 | 8 (11 |17 |19

Executar a rota 9 |6 20 |19 (32 |6 8 15 (30 (36 |21 |26

Descrever a rota 5 |4 11 8 5 |5 1 8 (10 8 |11 ré

Sub Total 25 (18 |37 |37 |56 |19 |9 (42 |48 |55 (49 |51

Total grupo 117 126 203

Tabela 8: Freqgiiéncia de decisdes encontrando elementos arquitetonicos no experimento

Decisdes encontrando elementos arquitetonicos

experimento Decis6es formuladas por

Cegos totais Cegos adventicios |cegos baixa visao

ctl [ct2 |ct3 |[ct4 |cal [ca2 |ca3 |ca4 [bvl |Bv2 [bv3 |bv4
Planejar a rota 9 5 5 7 7 |7 3 14 [15 [15 |12 |4
Executar a rota 8 5 1 |14 |9 |8 |6 21 |29 |20 |20 (10
Descrever arota |6 10 |8 5 4 |7 |3 5 (9 |9 |9 |6
Sub Total 23 (20 |24 |26 |20 |22 |12 |40 |53 |44 |41 |20
Total grupo 93 94 158

Ja foi citado que o nimero maior de decisdes corresponde ao indice de

maior dificuldade da tarefa durante a execucao de uma rota. Comparando a

freqliéncia entre as decisdes comportamentais de cada participante pode-se

concluir que a decisdo de ‘encontrar elementos arquitetonicos’ e ‘manter a

direcao’ sao tarefas dificeis no processo de wayfinding entre pessoas cegas.

Devido a limitacao sensorial dos usuarios pode-se afirmar que tal fato

requer informacodes adicionais de auxilio a sua navegacao para facilitar a

tomada de decisbes principalmente entre caminhos e areas abertas para

informar onde a pessoa se encontra e para conscientiza-la que a mesma esta se

deslocando no lugar desejado.
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6.2.3 Freqiiéncia das decisdes critério fisico: intersecao

A seguir, sao apresentadas a freqiiéncia total explicita das decisoes de
critério fisico intersecao que foram formuladas ao executar a rota por grupos
de usuarios cegos totais, cegos adventicios e os de baixa visao durante a

aprendizagem e experimento, demonstradas nas tabelas 9 e 10.

Tabela 9: Freqiiéncia de decisdes intersecdo na aprendizagem.

Decisbes de critério fisico: intersecdo ao executar a rota

Decisdes formuladas por

aprendizagem - — - —
P g Cegos totais cegos adventicios | cegos baixa visao

ct1 | ct2 | ct3 | ct4 | cal | ca2 | ca3 | ca4 | bvl | bv2 | bv3 | bv4

Executar a rota 10 |12 |10 |06 |08 |02 |05 |07 |02 (10 |13 | 11

Total grupo 38 22 36

Tabela 10: Freqiiéncia de decisdes intersecao no experimento.

Decisbes de critério fisico: intersecdo ao executar a rota

Decisdes formuladas por

experimento - — - —
P Cegos totais cegos adventicios | cegos baixa visao

ct1 | ct2 | ct3 | ct4 | cal | ca2 | ca3 | cad4 | bvl | bv2 | bv3 | bv4

Executar a rota 09 110 |12 |04 |10 |07 |08 |08 |08 |08 |17 |10

Total 35 33 43

Ao comparar os resultados das tabelas 9 e 10 com os resultados das
tabelas 3 e 4 no item “executar a rota”, da pagina 165 e 166, verifica-se a
riqueza de informacoes percebidas por cada um, necessarias para caracterizar
um “nd” como elemento referencial para tomada de decisoes. A freqiiéncia de
decisdes de critério fisico, intersecao, foi sempre maior que aquela mudando

de direcdo. A caracteristica fisica de cada né favoreceu a sua identificacao.

6.2.4 Terminologias das decisées critério fisico: intersecao

Para observar onde e quando as informacoes foram verbalizadas pelos
usuarios durante a caminhada, tornou-se necessario transcrever todas as
decisbes de orientacao, categorizando-as e codificando-as dentro das tabelas

individuais de classificacao de decisodes.
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A seguir, sao apresentadas as terminologias verbalizadas pelo GCT ao

executar a rota na sessao de aprendizagem, demonstradas no quadro 16. A

rota do pedestre foi descrita em termos de rede de nds, de caminhos, como

explicado anteriormente.

Quadro 16: Terminologia das decisdes de intersecao na aprendizagem GCT.

Terminologia das decisdes critério fisico: intersecao

aprendizagem
durante aprendizagem - P GCT g

Usuario

critério fisico, intersecéo

ct1

o

Checar aqui se é o final do corredor... E realmente....vou dobrar & esquerda que I na
frente (c2) vou encontrar os banheiros, n2.

Tentando encontrar o fim do corredor onde terei que dobrar a direita aqui, n3.
Provavelmente encontrarei uma parede a direita ... encontrei, percebo que posso seguir
em frente ou pra l4, mas eu vou dobrar pra ca que meu caminho é a direita, n4.

Pois, aqui, é o final do corredor, no final da parede vou dobrar a direita, n5.

Achei minha parede (c5) e vou passar no proximo corredor a esquerda este corredor (a0
dobrar a esquerda) acho que é... n6.

Terminou o jardim, tem porta aqui. Ah...encontrei a pilastra , e vou procurar a escada, n7.
Achei a escada e vou pra minha direita, n9.

Banheiros, ¢10, vou ver se aqui é a escada...exatamente!! n11.

Vai me levar a um corredor...sim agora estou no caminho certo, n12.

Vou seguir este corredor, este corredor e |4 na frente a direita, n13.

ct2

NP B©ooN

. Agora eu vou em frente, até achar essa parede aqui n13
. Vou procurar o final da parede (c13) que é pra dobrar a esquerda, aqui, n14.
. E voltar a entrada do prédio, c14, aqui cheguei, n15.

Achei a parede, aqui esta a quina, (e entra no corredor) n2.

Aqui esta o recuado dos banheiros ,aqui esta a parede (c2) que eu estava procurando, ai eu
vou dobrar a direita, n3.

Ai vou pegar a minha parede a direita de novo (c3) e na quina, aqui, chegou... vou dobrar a
direita, n4.

Cheguei na esquina que estava procurando, (n5) vou continuar aqui até terminar a
paredecb.

Vou pra parede que estd do meu lado esquerdo(c5) pra poder dobrar a esquerda, & na
frente, deve ser aqui, n6.

Terminado de subir a escada , eu vou em frente, n9.

Até topar a parede para dobrar a direita, n 10.

Estou procurando o final desta parede, é aqui, dobro a esquerda, n11.

Voltando pro térreo, vou dobrar a esquerda, n12.

ct3

0.

Uma coluna aqui e um extintor, n2.

Agora estou procurando a outra parede e a curva , n3.

Agora vou procurar a outra entrada, n4.

Aqui tem um corredor,n5.

Serd que é a porta gue vai pro jardim? é ou nao ? vou ver, é , n6.
Achei a coluna, isso, e uma porta, n7.

Agora estou atras (em busca) da escada, n8.

Pego a parede a direita, n9, n10.

Achei banheiros, n11.

Agora estou , c14, em busca da porta da saida, achei, ni15.

ct4

SQUArWOWNMRIBOONDOAWNE

Estou procurando aqui uma entrada, eu acho que é aqui, n2.

Dobrei a direita, encontrei a porta do banheiro como referéncia, n3.
Estou esperando acabar o jardim, ¢3,_ para dobrar a direita.

Uma parede... uma parede..., achei a dobra da direita, n4.

Vou encontrar a entrada, 14 na frente (n5), c4.

Esta ventilado e estou saindo da porta ,n15.
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A seguir, sdo apresentadas as terminologias de decisdes de critério fisico

intersecao na fase do experimento. Sao apresentadas as terminologias

verbalizadas pelo GCT ao executar a rota, demonstradas no quadro 17.

Quadro 17: Terminologia das decisdes de intersecao no experimento GCT.

Terminologia das decisées critério fisico: intersecao experimento
durante experimento - GCT
Usuério | critério fisico, intersecdo

ct1

[

No

E vamos embora nele , no corredor, n2.
Ah encontrei uma grande referéncia tatil, que ndo tem no mapa, essa rampinha no chéo,
na esquina do corredor, e eu ndo precisaria ir até o final do corredor pra saber que eu
estaria no meu ponto de giro, bota isso no mapa... n3.
Eu vou localizar a parede que vai me localizar aquela encruzilhadazinha la . Oh , ela aqui,
eu vou dobrar pra direita, o resto do caminho ndo me interessa, n4.
No final do corredor eu vou dobrar a direita, c4, novamente. O final do corredor eu achei,
n5
Achei o final da parede... n6.
Subi a escada, vou pegar o caminho da direita , n9.

Dois banheiros que passam, eu sei que a minha esquerda vai ter o caminho de descer a
escada, n10 .

Leve desvio pra esquerda pra poder pegar o corredor, n12.

E cheguei no final do corredor, ai eu dobro pra ca, n14.

ct2

N o o

~w

o

o

Encontrei a quina aqui, eu vou pro lado direito, n2.
Aqui estdo os banheiros, vou procurar a parede que delimita, aqui esta a parede, (c2)
entra, aqui, para a direita, n3.
Terminou a parede n4 (e vira a direita)
Aqui, no final dessa parede (vai virando em busca da parede de frente e a toma como
guia) nb.

Continuo pela parede, c5. passo pela porta, ¢5,era isso que estava procurando, essa
entrada, n6.

O fim da calgada a esquerda, aqui. Eu dobro a esquerda na calcada, aqui, é essa calcada,
c7.

Até pegar o final da parede,aqui, chegou, pra dobrar a esquerda pra descer, n11.
pego essa paredezinha até o final dela n12.

Vou seguir direto (c12) até achar essa parede aqui, n13.

E aqui eu vou chegar até o final da parede, c13 e aqui chegamos n14

ct3

©ONT AWM= O

Achei minha referéncia , o extintor, n2.

Estou procurando outra parede, (dobrando a direita do corredor) n3.
Estou atras(em busca) da entrada com porta e grade, n4.
Estou tateando pra encontrar a outra entrada, n5.

Olha, achei a porta, n6.

Estou procurando a coluna e a porta, n7.

Agora quero achar a escada, n8.

Vou pegar a paredezinha do lado direito, n9, n10.

Depois do banheiro, n11

Aqui vou pegar essa parede pra pegar o corredor n12, n13.
Esta chegando ao final do corredor pela corrente de ar, n14
Estou indo pra saida, me guiando pelo vento, é o ar n15

ct4

Achei o extintor, entrei na entrada n2

Achei a referéncia da porta do banheiro aqui,(c2) vou pegar a direita, n3
Vou dar um toque nessa parede aqui pra me basear, baseei, aqui,

e agora vou um pouco pro lado esquerdo, n12.
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A seguir, sdo apresentadas as decisoes de critério fisico intersecao
durante a aprendizagem. Sao apresentadas as terminologias verbalizadas pelo

GCA ao executar a rota, demonstradas no quadro 18.

Quadro 18: Terminologia das decisbes de intersecao na aprendizagem GCA.

Terminologia das decis6es critério fisico: intersecao aprendizagem
durante aprendizagem - GCA

1. critério fisico, interse¢do, segundo a classificacdo da deciséo - Passini e Proulx

Usuario (1988)

cal 1. Vou seguindo uma parede, (c1). Tem um véacuo, uma entrada , um corredor a
minha esquerda, n2.

Vou seguir em frente no final do corredor pra encontrar uma parede, n5.

Por que foi através da parede que vou pegar uma curvazinha, né.

Vou dobrar entre a coluna e o jardinzinho, n7.

Saindo da escada, achei uma parede e vou seguir essa mureta (n9) pra
encontrar uma Parede de frente, n10.

Essa porta do banheiro viro pra escada de descida, n11.

Encontrando esta parede, vou seguir, n12.

8. Vou tomar a minha esquerda e chego 14, n13.

arwd

~No

Lo

ca2 Depois da escada, fico aqui pelo lado esquerdo,n12

2. Cheguei agora no ponto final do percurso, n15

o

ca3 Em busca da parede (c1) para pegar a esquerda la na frente, sim aqui, n2

2. Isso aqui deve ser 0 banheiro (c2) vou virar aqui ,tem até uma rampinha que
ela ndo disse n.3

3. Vou em frente até encontrar a préxima parede do lado direito (c3) até encontrar

0 préximo corredor a direita n4

Sigo a paredinha (peitoril do corredor primeiro andar) n9

Por que essa parede vai me dar mais seguranca pra me virar 14 na frente pra

pegar a escada, n11.

o>

cad Um vago, um extintor, aqui n2.

Portas, parede, agora achei, agora a direita, n3.

A\ depois da parede, ( dobra a direita) n4

Chegou no final, final do corredor, a direita de novo, n5.

Encontrei uma coluna (e dobra a esquerda) n7.

Estou atras (em busca) da escada de descida, (dobra a direita sem falar) n9.

Estou atras (em busca) da escada de descida, (dobra a esquerda sem falar) n11.

NoakwhpE
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A seguir, sdo apresentadas as decisoes de critério fisico intersecao

durante o experimento. Sao apresentadas as terminologias verbalizadas pelo

GCA ao executar a rota, demonstradas no quadro 19.

Quadro 19: Terminologia das decisdes de intersecao no experimento GCA.

Terminologia das decisdes critério fisico: intersecéo experimento
durante experimento - GCA
Usudrio Critério fisico, intersecao

cal

POoNoO~WONE

Encontrei 0 vacuo, uma entrada, vou dobrar a minha esquerda, n2.

Depois do banheiro(c2) entdo, é a entrada da direita, dobrei a direita, n3.

No final da parede (c3) vou dobrar a direita, n4.

Estou no final do corredor, vou topar numa parede de frente, ai, pego essa parede, n5.
Pegando essa parede, c5, vou contornar pela esquerda, n6.

Encontrei a aberturinha, (um caminho entre jardins) e ja peguei a esquerda, n7.

Sai da escada, contornando essa parede, n9.

E topei com a parede de frente, e virei, n10.

Desci a escada , sigo em frente, pego a parede, e contorno pela esquerda, n12.

. Pego outra parede, viro, n13.

ca2

NookwhE

Dobrei a direita, c2. Porque logo mais meu proximo corredor, n3, vai ser a direita.
A direita, ¢4, pra encontrar meu proximo corredor (referindo-se a n5)

A esquerda, c5, pra entrar nesse corredor (referindo-se a n6)

Eu vou dobrar a esquerda, ¢5, no proximo corredor (referindo-se a n7) .

A esquerda, c11, pois vou entrar no corredor (referindo-se a n12) .

A direita, ¢12, pra me dar acesso ao corredor (referindo-se a n13)

Final do percurso, n15.

ca3

N~ WNE

Vou pegando a parede, c1, e dobro aqui, n2.

Ja sei que tem uma rampinha, pra pegar a direita, n3.

Vou pegar essa parede pra pegar o corredor a direita, n4.

Aqui eu dobro pra pegar a porta, né.

Vou pegar a esquerda l4 na frente (n7) pra pegar a escada, c7. Peguei a escada, n8.
Aqui eu passo direto pra encontrar uma parede, n9.

Pego a parede da esquerda pra pegar (n11) a esquerda la na frente,c10.

Vou pegar um corredor na minha frente pra pegar (n14) I4 na frente a esquerda, c13.

cad

ONoOA~wWNE

Isso (batendo a bengala na quina da parede) achei isso aqui, o extintor, n2.

Coluna e mudanca na circulagdo do ar vindo do jardim. Agora eu vou virar a direita, n3.
Aqui, final da parede da direita, vou virar a direita, n4.

Cheguei,! Porta, e final, vou virar a direita, n5.

Aqui coluna, a porta, aquela parte estreitinha, agora ndo tem errada mais néo, n6.
Coluna !, agora vou pra c4, (dobra a esquerda) n7 .

Pronto! (acabou de subir a escada ¢8) eu sigo, procurando a parede, n9.

Duas portas do banheiro, dobro e vem a descida, n11.

A seguir, sao apresentadas as decisoes de critério fisico intersecao

durante a aprendizagem e experimento. Sao apresentadas as terminologias

verbalizadas pelo GBV ao executar a rota, demonstradas nos quadros 20 e 21.
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Quadro 20: Terminologia das decisdes de intersecao no aprendizagem GBV.

Terminologia das decisées critério fisico: intersecéo aprendizagem
durante aprendizagem - GBV
Usuario | critério fisico, intersecdo, segundo a classificagdo da decisdo - Passini e Proulx (1988)

bvl 1.  Pego a parede do lado direito (c3) e vou agora entrar a direita, n4.
2. Euacho que eu cheguei, cheguei no final do corredor, n14
bv2 1. Um extintor, dobro a esquerda, n2.
2. Tem uma porta aqui & esquerda, uma parede e uma porta a esquerda, dobrando pela minha
esquerda de novo, n3.
3. Coluna, ¢4, aqui de novo, giro um pouco pra esquerda para pegar a direita de novo. Agora
pego para a direita, n5.
4. Aqui dobrando a esquerda, um tapete ou alguma coisa assim, em frente, né.
5. Aqui dobrando a esquerda, estou atras (em busca) da escada, esquerda, n7.
6. Da escada sai pra direita, n9.
7. Acoluna,c9, adireita, n10.
8. Parede, porta de banheiro, c10, é... Vou pegar para a esquerda, n11.
9. Em frente aqui, c12, no corredor até a parede do corredor, n13.
10. O final, tem uma porta, c13, eu dobro a esquerda um pouquinho, n14.
bv3 1. Onde eu vou passar por uma esquina que tem umas salas,c1, onde eu vou pegar a
esquerda, n2.
2. Onde tem uma ponta de esquina com outra aqui eu ja vou margeando a minha fronteira
esquerda, n3.
3. Quando eu pegar meu extremo esquerdo,c3,eu vou pegar a minha direita n4
4. No final da sala (parede) (c4) quando chegar aqui vou pegar a direita, como se estivesse
circulando a sala larga (parede) n5.
5. Sentindo a esquina do auditério, que eu vou encontrar uma porta, eu vou mais a esquerda,
né.
6.  Assim que, eu sentir o final da parede, onde comega um jardim (c6) fazer uma pequena
direcdo extremo esquerdo pra pegar a escada, n7.
7. Aqui, eu vou pegar a direita, eu vou fazer uma diagonal, um giro, como fosse arrodeando
a paredezinha protetora da escada, ou corriméo coisa assim, n8.
8. Quando eu subir, tem o banheiro a esquerda, mas é melhor pegar a direita, porque é a
paredezinha protetora da escada, n9.
9. Quando eu sentir o final dessa parede protetora da escada, que eu estou na minha trilha é
que eu vou puxar pra esquerda, n10.
10. Onde vou passar pelo ponto de tenséo (perto da escada) depois que passar pelo banheiro,
nil.
11. E vou procurar essa esquina daqui , onde tem uma porta, uma sala que acho comprida feito
uma biblioteca, n12.
12. Achei uma porta de esquina (n12) assim que eu passar por essa porta de esquina, eu vou
tentar a minha esquerda em dire¢éo ao espago que nés estamos, n13.
13. Aqui tem uma portinha de esquina, uma salinha de esquina, eu dobro a esquerda, nl4.
bv4 1. Onde esta o final da outra parede (c1) Isso..isso... Isso, mesmo em frente, n2.
2. Num final de uma parede, eu vou pra minha direita (c3) isso vou pegar a minha direita (a
partir do fim do caminho (c3) a minha direita, ¢3, eu acho que € pra ca, n4.
3. Al euvou pegar a direita da parede, n5.
4. Vou seguir em frente até encontrar uma porta que eu pensava que era uma sala de aula, n6.
5. Euaqui tenho (ao perceber mudanca de textura de piso) que dobrar & esquerda n7
6. Entdo, é pra c4, que tenho que ir, n8.
7. Entdo eu sigo em frente até encontrar a parede, n9.
8. Depois, que eu encontrar a parede eu dobro a direita, n10.
9. Entdo eu sigo em frente até topar a parede, n12.
10. Dobro a direita quando topar essa parede, n13.
11. Terminando a parede pra eu dobrar a esquerda, n14.
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Quadro 21: Terminologia das decisoes de intersecao no experimento.

Terminologia das decisdes critério fisico: intersecéo experimento

durante experimento GBY

Usuario

critério fisico, intersecdo, segundo a classificagdo da deciséo - Passini e Proulx (1988)

bvl

arwNE

~No

oo

Acho que achei o corredor. Achei... Acheiii!!! n2.
Ah ta, entdo agora....estou atrds (em busca) do outro corredor( c2) pra dobrar a direita, n3.
Ah! Achei a ultima porta, c4. Ai agora eu vou a direita, n5.

Eu acho que é aqui..., n7. (percebendo a diferenga de textura no piso).

Cheguei no primeiro andar, e vou pra minha direita. Aqui a parede pequena, a minha
parede, n9.

Peguei na coluna, n10.

Depois que desci a escada, c11,...Eu entro duas vezes, esse aqui € um poucdo, e esse aqui é
um pouquinho sé, n12.

Cheguei, n15.

bv2

Extintor, corredor, peguei para a esquerda, n2.

Aqui, porta,agora parede (final), pego minha esquerda , n2.

Parede, coluna, outro corredor, dobro aqui a direita, n4.

Parede final, aqui, a esquerda, né.

Terminou a escada, da outra vez tinha errado e vou em frente um pouquinho, n9.
Parede. Parede para pegar aqui a esquerda, n10.

Parede, corredor, n13.

Acho que sai por causa da ventilagdo, a porta, n14.

bv3

PPRrlovoorwne

Esta aqui a esquina com 0 extintor,n2.

Até perceber um declive no piso, que vai me servir de referéncia pra dobrar a direita,
pronto cheguei, agora ja posso pegar a direita, n3.

Pronto, onde eu vou pegar outra minha reta, onde tem a elevacédo do piso, n4.

Até conseguir chegar até a minha primeira esquina, n5.

Chegando aqui eu vou pela esquerda tentando contornar a parede do auditério, n6.
até encontrar o fim do auditério, n6.

Opa, passei direto de novo ( e recua rapidamente quando sente as britas no chdo ) n7
Porque a gente vai fazer o contorno da escada, c8.

Eu vou pegar a direita, onde tem aquela paredezinha, n9.

Vou pegar o fim disso aqui, (referindo-se a_parede) n10.

Vou buscar a direita da parede, que é o final, n10.

Aqui é o ponto de tensdo, na esquina da parede, virei, n11.

Eu vou sair um pouquinho s6 pra frente pegar parede com parede, n12.

Um pouco também pra esquerda , pra me deparar com uma parede também aqui ,n13.
Chegou, e agora vamos em dire¢do de onde tudo comegou, n14.

Até encontrar um tapete que eu pensei que fosse areia, esse aqui, c14.

E mais na frente é uma porta de vidro que é a saida, n15.

bv4

0.

Achei o final da minha parede, n2;

Localizei o final da parede, n3.
Peguei minha parede do lado direito, continuo pra direita, n4.

Sigo em frente até encontrar a parede,n5.

Dobro a direita depois de encontrar a parede, n5.

Até no final da parede pra poder dobrar a esquerda, né.

Depois que eu subi a escada eu sigo em frente até encontrar a parede, n9.
Encontrei a parede e vou pra direita, n10.

Depois dos banheiros eu vou dobrar a esquerda pra encontra a escada, n11.
Desci a escada eu vou em frente,n12.
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A terminologia das decisdes de intersecédo, observadas nos quadros
sequenciados de 16 ao 21, demonstra a maneira peculiar dos participantes ao
descreverem suas decisoes de forma bem detalhada, passo a passo, sempre nos
caminhos, destacando sempre um elemento que pode ser encontrado no no

subseqliente.

Apos a deciséo de intercesséo, realizada em cada no, os participantes
geralmente verbalizavam de forma repetida a decisdo mantendo a direcéo
durante o trajeto, principalmente, quando tinham certeza que estavam no
caminho certo. Neste caso, ndo descreviam as caracteristicas fisicas do
caminho, pois, os usuarios s6 queriam confirmar que estavam no caminho

certo. Por exemplo repetiam varias vezes a terminologia “ sempre em frente”.

Aqueles, que nao relacionaram alguma caracteristica fisica no no,
sentiram uma necessidade de memorizar a direcao a ser tomada e tiveram uma
dificuldade maior em seguir o caminho correto. Percebeu-se que tais pessoas,
ao se deslocarem, ficavam em busca dos elementos arquitetonicos
memorizados ao ler o mapa, mas nao sabiam como encontra-los no ambiente
real. Tiveram uma visao fragmentada do ambiente, que nao facilitou o ato de

caminhar.

Este fato é corroborado com as afirmacdes de Ungar, Simpson e Blades
(2004), quando dizem que o desempenho nas tarefas que envolvem habilidades
espaciais sao mediadas pelas estratégias aplicadas pelos participantes para

codificar as relacdes espaciais e estruturar a busca de seus elementos.

Percebe-se que qualquer voluntario da pesquisa, independente do grupo a
qual pertenca, se nao entender a configuracao espacial da rota e nao planejar
uma estratégia que facilite a execucao das decisdes, principalmente, nas
intersecoes ou nos espacos abertos, facilmente se desorienta, mesmo tendo em
suas maos um mapa tangivel com informacoes especificas, necessarias a uma

compreensao sobre o percurso.
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6.2.5 Hierarquizacao dos elementos referenciais - GCT

75

A partir das tabelas de decisoes de orientacao (ver explicacdo na pagina

134) partiu-se para selecionar as informacgoes que serviram de elementos

referenciais para orientacao do usuario do GCT. Ver tabelas 11 e 12.

Tabela 11: Hierarquizacao dos elementos referenciais do GCT na aprendizagem.

Hierarquizacao dos elementos referenciais do GCT aprendizagem
no processo de wayfinding
Natureza da | Tipo de Planejar rota Executar rota Descrever a rota t
informacgdo | informagéo Deian — — N
suario usuario usuério .
al | A2 | a2 | Ad | Al | a2 | a2 ad al a2 | a2 | a4 | !
parede 18133 [12]6 [15]6 |9 8 [12 |4 |4 | 100
O edificio: escada 95 [4 |5 [9 [3 [4 |7 4 |4 |2 |4 |60
elementos porta 81 [3 (3 [3 [2 44 [t [T |4 [L |35
fisicos corredor 6|1 [4 [0 [11]0 |4 ]0 |8 [0 |0 [0 |34
Jardim 3 (3 3 13 1 3 |8 |5 2 2 1 0 34
banheiro 1 |2 1 |4 3 3 |1 |2 2 2 1 2 24
coluna 3]0 3 12 3 0 |4 |3 3 0 1 1 23
sala de aula 1 [o 12 Jo |1 (3|4 1 o o [o |13
esquina o [o [o |1 o [3 ]o o 1 (o |2 |1 |os
calcada 210 [o o [2 o [o |12 1 [o [o [o [o5
hall o [o [o o [o o |1 o 1 (o o o o2
O interior: extintor 3 /o |1 |1 [o [0 ]1 |oO o |o |1 |0 |o7
elementos lixeira 0 o Jofz1 [o [o 2o o [o [0 o [o3
fisicos moveis | banco 0 0 0 |0 0 0 |0 |1 0 1 0 0 02
bebedouro 0 0 0|0 0 1 0 |0 0 0 0 0 01
Tabela 12: hierarquizacao dos elementos referenciais do GCT no experimento
Hierarquizagéo dos elementos referenciais do GCT Experimento
no processo de wayfinding
Planejar a rota Executar a rota Descrever a t
Natureza da Tipo de _ _ rota N
informacao informacéo Usuario usuario usuario a
al | a2 | A2 | a4 | al a2 a2 ad | al | a2 | a2 | a4 | |
parede 10175 [3 |5 [16 |4 3 (10163 [3 |95
O edificio: escada 8 3 |7 |3 ]8 |2 3 3 [3 |3 [3 |8 |54
elementos fisicos  [corredor 8 12 [4 [0 [1@]|1 |0 Jo 9 |5 [3 3 |46
permanentes porta 31 |2 |0 |3 |2 |7 |4 ]2 22230
Jardim 2 (2 1 |1 ]2 3 7 3 (22111 |27
coluna 3 |0 |2 3|12 |0 1 2 |3 (0 |0 [0 |16
banheiro 1 [2 o |11 |2 2 0o [o |2 11 |13
calcada 0|0 |0 |0 |1 |4 0 0 [0 |2 |0 |0 |07
sala de aula 1 [o o [o]o |o 0 1 |1 0o o [0 |03
esquina 0|2 |0 |0 |0 |1 0 0 [0 [0 [0 |O |03
hall 0 |0 |0 0 [0 |2 0 oo |1 [0 |0 |03
patio 0 [o o Jo |1 ]o 0 o [o o oo o1
O interior: extintor o |o |1 |1 ]0 |O 2 1 /0o (o [0 [0 |05
elementos fisicos cadeira 0 |0 |O 110 |0 1 110 [0 [0 [0 |03
méveis lixeira o [ofo [o oo 2 1 ]o o [o o |03
banco o |1 o [o oo 0 oo |20 1 |03
mesa 0 [0 [o Jo |o |o 1 o [o o o o o1
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Elementos referenciais de orientacao do usuario do GCA. Ver tabelas 13 e

14.

Tabela 13: Hierarquizacao dos elementos referenciais do GCA na aprendizagem.

Hierarquiza¢ao dos elementos referenciais do GCA aprendizagem
no processo de wayfinding
Natureza da | Tipo de Planejar rota Executar rota Descrever a rota t
informagéo | informagao T — — N
suario usuario usuario .
al | a2 [ a2 | Ad | al | a2 | a2 a4 al a2 a2 ad ||
Parede 6|8 [11]16 [17]osa]20]05 [6 [3 [2 |2 |100
O edificio: Porta 312 [0 [13|15]1 [2 |6 o [1 |1 [2 [74
elementos Escada 6 |1 (5 |3 |9 |4 |66 |3 [4 [2 |1 |50
fisicos corredor 017 |3 [1 [5]38 [3 |1 |4 [5 |2 [0 |34
Coluna 3 (2103 [7 3 ]o|w [o |1 Jo [3 [a2
Jardim 312 (3 |3 |7 |2 ]33 ]2 0 0 1 1 27
Banheiro 1 1 0 2 3 1 1 0 0 0 0 0 09
sala de aula 0 |2 |0 |0 |2 |0 |0 O 0 0 0 0 04
Esquina 0 (2 (2 |0 |0 [0 ]O O 0 0 |0 0 04
Patio o (o1 ]o [o o1 o o [o [o [o [o2
Calcada 00 |0 O |1 (0 ]O |O 0 () 0 01
Grade porta 0 [0 |0 |O |1 [0 ]O |O 0 0 |0 0 01
O interior: Extintor 5 |0 |0 |5 [0 |0 |0 ]O o [o [0 [0 |10
elementos Lixeira 5 oo |1 |3 ]o o |oO o [o o |1 [10
fisicos méveis | Banco o [1]o |1 |z ]o o |1 2 |1 Jo [o [o7
Mesa 0 |1 (0 |O 110 |0 |1 2 1 0 0 06
Cadeira 0 [0 |0 |O |1 [0 ]O |O 0 0 |0 0 01
Tabela 14: Hierarquizacao dos elementos referenciais do GCA no experimento.
Hierarquizacdo dos elementos referenciais do GCA experimento
no processo de wayfinding
Planejar a rota Executar a rota Descrever a t
Natureza da Tipo de ] _ rota _ E’
informagcéo informacéo Usuério usuério usuario a
al | a2 | a2 | a4 | al a2 a2 | a4 |al | a2 | a2 | ad | |
Parede 120512 16]14]3 6 106 [7 [4 [10] 105
O edificio: Escada 56 |5 |3 |5 |6 6 6 (4 |4 |4 [3 |57
elementos fisicos ["porta 21 [1 |72 |0 |2 |12]0 |0 |0 |07 ] 4
permanentes Coluna 1 |3 |1 ][4 |23 |0 |12|0 |3 |0 |3 |32
corredor 4 |6 3 0 3|6 2 1 2 0 4 0 31
Jardim 2 |2 |2 |3 [3 |2 1 3 o fo 11 20
banheiro 01 [0 |O 2|0 0 2 |0 [0 [0 |1 |06
Pétio 0o [o 1 oo o 2 o [ofo 2o o5
Esquina 0 |2 |0 |0 |O (O 0 0 (0 [0 [0 |0 |02
Sala aula 0 0 0 0 0 0 1 0 0|0 |0 |O 01
O interior: extintor 2 oo |2 ]o |oO 0 2 {0 [0 [0 |1 |07
elementos fisicos | Banco 0 |0 JojJo J1 o 0 1 ]2 0 |1 |0 |05
moveis Lixeira 0 0 0 1 0 0 0 2 0 0 0 1 04
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Elementos referenciais de orientacao do usuario do GBV. Ver tabelas 15 e

16.

Tabela 15: Hierarquizacao dos elementos referenciais do GBV na aprendizagem.

Hierarquizacao dos elementos referenciais do GBV
no processo de wayfinding

aprendizagem

Critério da Planejar rota Executar rota | Descreverrota |t
Natureza da Tipo de _ _ _ :’
informagao informagéo Usuario usuario usuario a
bv [bv]bv |[bv|bv|[bv|bv|bv|[bv|[bv|[bv]hbv]l
123|412 |3 |4]|1]2]3]4
Parede 2 |0 |16|14]6 [18]13[22[3 [2 [12|6 | 114
Escada 6 |8 [11[3 |[10|10|{15|10|5 |4 |8 [2 |92
Porta g8 [11|7 |6 [12]16]6 [1221 [1 |6 |1 |87
Jardim 2 (3 ]7 |4 ]9 ]6 |15[3 [0 |3 |6 [4 |62
Colunas 1 |1 |2 |4 12145 [12][3 [1 [4 |5 |62
sala de aula 2 3 7 0 2 2 4 1 0 0 3 0 24
Esquina o [o |9 o fo o |5 ]o]o o |6 [0 |20
banheiro 2 2 4 0 0 1 1 0 3 1 1 0 15
Calcada 2o |21 ]o 2104 oo oo |11
corredor 0|0 [0 |O 412 (1o ]o 0o [0 |O |oO7
Grade sala 0o [0 |0 [0 |21 |2 |1 |2 ]0 [0 |0 |0 |06
corrimao 0 0 3 (0 |0 0 1 1 0|0 110 06
biblioteca 0 |0 |1 |0 |O |O |O O[O |00 |0 |O1
auditério o [o oo [o o |5 ]o]o o [3 |0 |08
passarela 0|0 |O [O |O |O |O |5 |0 |0 |0 |1 |06
O interior: extintor 3 |3 |3 |0 (|3 |1 |2 |0 |0 |1 |1 [0 |17
elementos fisicos | Lixeira 0 |0 |3 )]0 |3 |2 |2 |1 |0 |0 O O |11
maoveis Banco 0 0 0 0 1 1 0 0 0 0 0 0 02
Tabela 16: Hierarquizacdo dos elementos referenciais do GBV no experimento.
Hierarquizacado dos elementos referenciais do GBV experimento
no processo de wayfinding
Planejar a rota Executar arota | Descrever a To
Critério da Tipo de rota tal
Natureza da informacéo Usuério usuario usuario
informacao bv [bv [ bv [bv [ bv [ bv [ bv [ bv [bv]bv]bv]bv
1 (23|41 ]2|3|4]1]2]3]4
Parede 101 [20|4 |5 [17 13156 |1 [19]5 | 116
O edificio: Escada 314 19 |39 (7 |3 |7 [3 |2 |7 [3]60
elementos Porta 197 [6 |2 |05 |3 |1 |1 1 [3 |1 |59
fisicos Jardim 716 (5 |2 |3 |4 [9 |1 [9 1|6 [3 |56
permanentes Colunas 4 |5 |3 (2 |7 |9 |3 |3 (2 |0 |3 |2 |43
sala de aula 0 [4 |4 |1 |0 [183|3 |0 |0 |2 |3 |1 |31
Banheiro 0 1 3 0 |2 6 2 2 0 1 2 0 19
Corredor 11 ]o (o[ 7]4 oo [2]1]2 [o |18
Calcada 0|0 |0 |O|O [O |O |3 |O |O |O |O |3
O interior: Extintor 2 (o1 Jo o |2 2 o |1 ]o 1 [o |o9
elementos Lixeira 3 1 (0 |0 |1 1 1 {0 [0 [0 [0 |0 |oO7
fisicos moveis
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6.2.8 Hierarquizacao dos elementos referenciais -GCT- GBV-GCA

Tabela 17: Hierarquizacao dos elementos referenciais GCT GCA GBV.

no processo de wayfinding

Hierarquizacado dos elementos referenciais do GCT-GCA-GBV

Natureza da

GCT

GCA

GBV

informacéo Tipo de ~ TOTAL
informacéo

0 edificio: parede 204 205 230 639

elementos fisicos escada 114 107 152 373
porta 65 118 146 329
Jardim 61 47 118 226
coluna 39 64 105 208
corredor 80 65 25 170
banheiro 37 15 34 86
*sala de aula 16 5 55 76
esquina 1 6 20 37
calgada 12 1 14 27
patio 1 7 0 08
* auditério 0 0 8 08
grade de porta 0 1 6 07
passarela 0 0 6 06
hall 5 0 0 05
* biblioteca 0 0 1 01

Sleirr:s;itgg fisicos extintor 12 17 26 >

moveis lixeira 6 14 18 38
banco 5 12 2 19

* 5S40 elementos referenciais criados na mente do usuario ao associar a

porta a uma sala de aula, ao associar uma simbologia do mapa tatil a um

auditorio ou biblioteca. Houve outros elementos moveis, como mesa, cadeira,

painel, bebedouro, tapetes, carrinho de limpeza, que foram considerados

obstaculos e ndo elementos referenciais.

A partir do objetivo geral da presente pesquisa, foram elaboradas

predicdes, ou seja, interpretacoes para as causas dos problemas. O fato da

pessoa cega nao encontrar elementos referenciais de auxilio a sua navegacao
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tornou-se o problema para sua orientacao e mobilidade em um ambiente
publico fechado. Para identificar tais elementos foram elaboradas trés
suposicoes, ja referidas no primeiro capitulo e que, para resolverem seus

problemas de orientacao pode-se chegar as seguintes conclusoes:

= Os cegos sao mais auxiliados na sua navegacao espacial pelos elementos

fixos do edificio;

= Os cegos sao mais auxiliados na sua navegacao espacial pelos elementos

moveis do edificio;

= Os cegos sao mais auxiliados na sua navegacao espacial pelo contexto

interno e externo do edificio.

A partir dos resultados das tabelas seqlienciadas de 11 a 17, constatou-se
a importancia dos elementos fixos do edificio, considerados elementos

referenciais de auxilio a navegacao para pessoas cegas.

A parede, considerada elemento referencial de preferéncia por parte das
pessoas cegas, pode-se afirmar que assume uma funcao de guia. Ela direciona
0s usuarios cegos aos espacos abertos, as escadas, aos banheiros, as salas, etc.
Se nao existissem as paredes, eles encontrariam outro elemento arquitetonico
para assumir tal funcdo, como, por exemplo, o contorno de um canteiro, de
uma escada, piso, tal a importancia de sua funcao, pois uma pessoa precisa de

informacao para executar decisées que a oriente ao longo de uma rota.

A escada se tornou o ponto ancora de informacéao indicando ao usuario
que estava no caminho certo para chegar no pavimento superior ou inferior. Se
nao existisse a escada, talvez, procurariam uma informacao para tomada de
decisdes, pois uma pessoa precisa ter nocao de sua localizacdo ou idéia geral

do espaco para poder planejar sua propria rota.

A porta, assim como outros elementos fixos do prédio, significou um
elemento referencial para identificacdo de chegada em um lugar, pois cada

pessoa precisa de informacdo para confirmar o processo de execucao.

Podemos concluir que a identificacao das informacoes acima citadas,
percebidas por pessoas cegas, confirmou a necessidade de trés tipos de
informacoes graficas funcionais, que segundo Arthur e Passini (1988) sao

necessarias para orientacao espacial de um prédio nao familiar. Ver pagina 46.
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Capitulo 7 | Conclusdes e recomendacdes para
futuros trabalhos

Este Gltimo capitulo tem por objetivo estabelecer as conclusdes finais
tiradas do trabalho enfatizando os objetivos propostos a fim de avaliar se os
mesmos foram alcancados. Com este intuito, o capitulo foi estruturado em duas
partes. Na primeira parte apresentam-se as conclusdoes quanto aos objetivos
formulados e as predicoes elaboradas. Na segunda parte, encerra-se esta

dissertacao com a apresentacao de sugestées para trabalhos futuros.
7.1 Conclusées

Buscando analisar como pessoas cegas encontram o caminho numa rota
nao familiar em um ambiente publico fechado, verificou-se na pesquisa, que
elas buscam através dos sentidos afora a visao, elementos fisicos do edificio
para estruturar , identificar o ambiente e encontrar seu caminho. Ha um uso e
uma organizacao de indicadores sensoriais a partir do ambiente externo que é

fundamental para a eficiéncia do seu deslocamento.

Ao contar com o recurso de um mapa tatil no processo de orientacao, as
pessoas cegas tém uma percepcao indireta do ambiente, uma idéia do mesmo
antecipada e seu uso se presta a interpretar as informacdes ambientais e
orientar a acao. Os usuarios sentem uma grande necessidade de reconhecer o
ambiente a partir da idéia mental do mundo fisico. Conclui-se que tal idéia é
produto da estratégia utilizada na leitura do mapa. Sem divida, uma idéia

clara do ambiente permite ao usuario uma locomocao facilitada.

0 mapa tatil sugere especificidades e relacdes, e o usuario - com sua
habilidade e em busca de seus proprios objetivos - seleciona, organiza e
confere aquilo que toca. No estudo de campo, dos 12 (doze) participantes, foi
observado que 50% (cinquenta por cento) rastrearam todo o mapa tatil obtendo

uma visdao panoramica do ambiente. Os outros 50% (cingilienta por cento)
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rastrearam apenas a representacao grafica tatil da rota a ser percorrida e
alguns elementos em sua volta. Observou-se que a visao panoramica do

ambiente permitiu ao usuario uma locomocao mais facil.

Conclui-se que uma boa estratégia de leitura haptica do mapa tatil,
permite ao usuario do espaco uma idéia mais clara do ambiente e
consequentemente um planejamento de rota que facilite a performance do

mesmo.

A representacdo mental de um ambiente é, para a maioria das pessoas,
um fenémeno fundamentalmente visual podendo chegar a uma visao
equivocada que uma pessoa cega congénita total nao poderia entender o
espaco, especialmente relacionando a escala de um mapa tatil com a escala de
um edificio limitando sua habilidade de wayfinding. Porém, isto nao foi

percebido na presente pesquisa.

Ao contrario, esta pesquisa confirmou estudos anteriores, como os de
Passini e Proulx (1988), que aborda pessoa cega como capaz de aprender uma
rota relativamente complexa, fazer caminhada por si mesmo, representar o
trajeto percorrido e compreender o ambiente de forma que possa ter uma
nocao geral do ambiente, permitindo ao usuario uma performance que possa

propor atalhos.

Os resultados obtidos, dentro dos limites desta pesquisa, apontaram a
rejeicao da ‘teoria da deficiéncia’ da habilidade espaco cognitiva em favor da
‘teoria da diferenca’, corroborando com o mesmo resultado alcancado por
Passini e Proulx (1988).

Os cegos congénitos totais obtiveram um desempenho similar aos cegos
adventicios. De onde se conclui que os primeiros lancaram mao de estratégias
diferentes para a resolucao do problema de orientacao espacial, nao se valendo

da experiéncia ou memoria visual.

Buscando classificar as decisdes de orientacao das pessoas cegas,
verificou-se, que a variedade das decisées e a intensidade da natureza da
informacao ocorreram de acordo com o comportamento que cada um assumiu
para compensar a sua limitacdo sensorial e nao compensar a falta de

habilidade espacial.
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Neste sentido, se constatou que a percepcao das pessoas cegas se
diferenciaram pelo montante de decisoes tomadas e pela natureza da
informacao percebida, e nao devido a falta total da visdao, a memdria visual ou

experiéncia visual.

Ao hierarquizar os elementos de auxilio a navegacao percebidos por
pessoas cegas, observou-se a importancia da diferenciacdo dos elementos
referenciais entre os demais elementos para que os usuarios pudessem

identifica-los e tomar decisoes de orientacao.

Em busca de elementos referenciais de auxilio a navegacao, observou-se
que a sua identificacao tornou-se mais dificil, quando as pessoas cegas: 1]
executaram a rota de forma diferente da acao planejada; 2] desviaram da rota
por causa de obstaculos encontrados no caminho, interferindo na busca
desejada; 3] nao identificaram o elemento referencial ao rastrear a bengala;
4] nao ficaram atentos a variacao de som, ar, temperatura e cheiro dentro do
ambiente; 5] confundiram a direcao a ser tomada devido ao movimento de giro

realizado nas escadas.

Diante das trés predicées elaboradas no inicio da pesquisa constatou-se
que os elementos fixos do edificio, sdo os elementos referenciais que mais
auxiliam a navegacao de pessoas cegas e quando nao sao encontrados tornam-

se um dos grandes problemas para a navegacao de pessoas cegas.

Passini e Proulx (1988), citam duas maneiras em que profissionais podem
colaborar na area de orientacao espacial de pessoas cegas. Ou enfocando a
énfase tecnoldgica, que oferece ao viajante cego uma variedade de
ferramentas de percepcao para a sua orientacao espacial, ou dando a énfase

ambiental, que almeja um sistema informacional acessivel para pessoas cegas.

Esta pesquisa tendeu a favorecer a énfase ambiental. Nao querendo com
isso desmerecer a sua importancia para a area de tecnologia assistiva, pois May
et al (2003) afirmam para que os equipamentos de orientacao espacial se
tornem eficientes para o usuario, torna-se necessario o entendimento da

natureza da sua tarefa.

Ao identificar o uso da informacao_“em” e “entre” os nos de decisoes,

avaliar a sua importancia neste respectivos pontos e a partir da criacao de
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modelos de sistema a partir de um enfoque ergondmico, tornou-se possivel
contribuir com sugestdes para estabelecimentos de um novo parametro para

projetos de ambientes construidos.

A pessoa cega, ao perceber o ambiente de forma egocéntrica, necessita
desenvolver de forma detalhada, passo a passo, seu plano de acao. Para isto,
deve ter disponivel a informacao necessaria no tempo e lugar certo para
planejar a rota antes de sua execucao. Pode-se pensar em equipar o edificio
com servicos informacionais em pontos estratégicos, que, somados, possam

compor um sistema de informacao ambiental.

7.2 Sugestdes para trabalhos futuros

Se a abordagem sistémica posiciona o mapa tatil como componente de um
sistema informacional, ele nao pode ser analisado de maneira isolada,
sugerindo, assim, o desenvolvimento de projetos que devem ser somados para
atingir a mesma meta do sistema alvo: propiciar informacao ambiental de
auxilio a navegacao de pessoas cegas através do mapa tatil, buscando melhorar

a autonomia e satisfacao dos usuarios.

Estabelece-se a seguir uma relacao de sugestdes para possiveis trabalhos

de pesquisas dentro de uma abordagem sistémica:

1. Desenvolvimento de projeto de pesquisa sobre sistema informacional
para pessoas cegas a partir da tomada de decisdes de orientacao através do
mapa tatil concebido a partir de uma abordagem sistémica da Ergonomia e

modelos de sistema propostos nesta pesquisa.

2. Desenvolvimento de projeto integrado, contemplando sistemas
paralelos: informacao sonora, sinalizacao grafica tatil, sinalizacao horizontal,

informacao através de tecnologia assistiva e mapas tateis.

3. Desenvolvimento de pesquisa com vista a um projeto integrado,

contemplando o projeto de arquitetura e design da informacao.

Neste sentido considera-se fundamental a integracao de sistemas e
requisitos que favorecam a navegacao de pessoas cegas , contribuindo para

uma nova abordagem da Ergonomia do Ambiente Construido.
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Registro wayfinding:

Grupo cego total - GCT

apéndice A :

apéndice B
apéndice C

apéndice D

cego total - ct1

: cego total - ct2
: cego total - ct3

: cego total - ct4
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TRAJETO DE APRENDIZAGEM
o wc < LIXEIRA [ SALAS [0 CALCADA CONSULTA AO MAPA NA APRENDIZAGEM |

[ |
ESCADA
WJ PORTA  © EXTINTOR © cowuna ~ Jarpim [ ESC TRAJETO DE EXPERIMENTO PAVIMENTO SUPERIOR
CONSULTA AO MAPA NO EXPERIMENTO

Figura 1: mapa de deslocamento - ct1 sessao aprendizagem e experimento

Figura 2: CT1 reproducao da rota - ct1 - sessao aprendizagem Figura 3: reproducao da rota - ct1 - sessao experimento

Quadro 01: erros e hesitacdes durante a aprendizagem

Erros e Hesitac6es

1. Na intercessao n14, o usuario pede ajuda do mapa tatil
apenas uma vez durante todo o trajeto.

2. No hall da escada do térreo no n12, dobra a direita
desviando da rota. Pede para continuar e constata que errou o
trajeto ao se deparar com a escada “de subir’ e volta para o
ponto de desvio, n12. A partir deste ponto o usuario sabe o
que deve fazer para encontrar o caminho por conta prépria.

1. No hall principal do térreo,c1.

2. Na busca da primeira escada para subir entre n7 e n8 .
3. No hall da escada do primeiro andar entre o n9 e o n.10
(diz : “se nao for.... eu volto”).

O ato de descrever a rota apos executa-la durante a sessao de
aprendizagem (ver quadro 2, item 3, pagina 138) fez com que o
usuario avaliasse seus desvios de rota, melhorasse a estratégia
de tomada de decisdes através do mapa tatil e sua
performance durante a sessao de experimento. Nao houve
hesitagdes durante o experimento.
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Quadro 02: erros e hesitacdes durante a prendizagem

Erros e Hesitacdes

[

1. Nao cometeu erros.

1. Nao arriscou errar o caminho. Preferiu pedir auxilio do
mapa tatil, c7.

» O ato de descrever a rota apos executa-la durante a sesséo

A VvV de aprendizaggrq (ver quadro 2, item 3,. pagina 138), fez
com que o usuario avaliasse seus desvios de rota,

TRAJETO DE APRENDIZAGEM
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Figura 4: mapa de deslocamento - ct2 sessao aprendizagem e experimento

Figura 5: reproducao da rota - ct2 - sessao aprendizagem Figura 6: reproducdo da rota - ct2 - sessao experimento
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Quadro 03: erros e hesitacoes durante a prendizagem

Erros e Hesitacoes

Erros

1.Sai da rota ao topar com uma mesa. Reconhece o erro e pede
pra retornar ao ponto de desvio. Quando encontra seu ponto de
referéncia, o extintor, se orienta e continua seu caminho, sem
ajuda do mapa, c1.

Hesitacoes

1.N&o sabe qual opcao de rota a seguir. Entra a direita. Considera o
“caminho certo” ao constatar que se trata de um corredor de salas
como observou no mapa, n4.

2.Afasta-se da rota, em busca de uma coluna, ponto de referéncia
pra chegar até a escada. Nao a encontra, resolve retornar para né,
lembrando que a partir do n6, deve procurar uma porta que tem
acesso a um patio interno para achar a coluna, né.

3.0 usuario afirma que esta andando tateando, mas nao sabe se
esta no caminho certo. Quando passa por banheiros, lembra que a
escada representada no mapa fica logo depois deles ao lado
esquerdo,c10.

4.Ao descer da escada, ja que nao tem certeza do caminho que
deve seguir, faz a opcao de se orientar pelo som das vozes das
pessoas, deduzindo que estao vindo do hall, local que esta
pretendendo chegar, n12.

—— TRAJETO DE APRENDIZAGEM
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PAVIMENTO SUPERIOR

Observacéao

Figura 7: mapa de deslocamento - ct3 sessao aprendizagem e experimento
O ato de descrever a rota apds executa-la durante a

sessdo de aprendizagem (ver quadro 2, item 3, pagina
138) fez com que o usuario avaliasse seus desvios de
rota, melhorasse a estratégia de tomada de decisbes
através do mapa tétil e sua performance durante a
sessao de experimento. Nao houve hesitagbes durante
0 experimento.
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Figura 8: reproducao da rota - ct3 - sessao aprendizagem Figura 9: reproducao da rota - ct3 - sessao experimento



Ct4 Quadro 04: erros e hesitacoes durante a prendizagem

Erros

1.0rienta-se pela parede do lado direito e no seu final dobra a
direita se distanciando cada vez mais da rota, c10.

2.Dobra a esquerda a procura da escada. Quando percebe

“um negocio diferente” (obstaculo), toma direcao contraria. n5.

Hesitagoes

1. O usuario questiona: “Sera que eu estou certo?!” Diante dos
obstaculos, encontra dificuldade de margear a parede e encontrar a
entrada do corredor, c1.

2.“Sera que é isso? Estou achando que é uma sala, tem banca
arrastando. Agora estou cheio de dlvidas de novo. E que eu estou
achando que é uma sala, mas pode ser uma entrada também”. Ao
ouvir uma variacao de som vindo de uma porta do c7.

3.“Tenho que achar a escada. Fui procurando ela. Rapaz! Agora nao
estou achando mais nao! Pensei que estava perto naquela hora.
Naquela parte mais atras, antes de entrar nesse caminho. Antes de
entrar naquela porta ali. L4, no mapa, tinha uma porta também e

|||||||"|. ] que a gente pegava a esquerda e achava a escada”, c7
| g 4. “Tem uma parede na escada, mas nao tem parede nenhuma
i - aqui”,verbaliza em c7

5.“ Vamos ver se estou certo mesmo. A escada para descer, acho,
que esta no lado direito. Acho... que ndo é aqui no... E a esquerda,
quer ver? Vamos analisar novamente. Achava que a escada estava

no lado direito, mas nao achei nada. Deve ser no lado esquerdo”, c10.

TRAJETO DE APRENDIZAGEM
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CONSULTA AO MAPA NO EXPERIMENTO Quadro 05: erros e hesitacoes durante o experimento

Figura 10: mapa de deslocamento - ct4 sessao aprendizagem e experimento e
rros

Nao cometeu erros.

Hesitagoes

1.“Eu ja esqueci um pouquinho, mas acho que... Estou atras daquela
porta. E, mas eu acho que nao é por aqui. E, é isso mesmo! Achei aqui
uma, vou ver se é essa mesmo”, c5.

Figura 11: reproducao da rota - ct4 - sessao aprendizagem Figura 12: reproducao da rota - ct4 - sessao experimento




Registro wayfinding: Grupo cego adventicio- GCA

apéndice E: cego adventicio - ca1
apéndice F : cego adventicio - ca2
apéndice G: cego adventicio - ca3

apéndice H: cego adventicio - ca4
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Figura 16: mapa de deslocamento - ca2 sessao aprendizagem e experimento

Figura 17: reproducao da rota - ca2 - sessao aprendizagem

Figura 18: reproducao da rota - ca2 - sessao experimento

Quadro 07: erros e hesitacoes durante a prendizagem

Erros e Hesitacoes

Erros

1.Saiu em direcao ao vento vindo pela porta de acesso, em busca
do patio interno, né.

Hesitagoes

Nao houve hesitacdes, andando rapido de maneira segura, como se
fosse um ambiente familiar.

Observacao

O ato de descrever a rota apds executa-la durante a sessao de
aprendizagem (ver quadro 2, item 3, pagina 138), fez com que o
usuario avaliasse seus desvios de rota, melhorasse a estratégia de
tomada de decisdes através do mapa tatil e sua performance durante
a sessao de experimento. Nao houve hesita¢des durante o
experimento.
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Quadro 06: erros e hesitacoes durante aprendizagem

Erros e Hesitacoes

Erros

1.Diante de tantas hesitacoes, faz um desvio de rota, entrando pelo
corredor a esquerda da rota, n4.

2.Caminha a esquerda e comeca a perceber que esta no caminho
errado pois tem um pouco de dlvida, n9.

HesitagGes (solucionadas por si proprio)
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Figura 13: mapa de deslocamento - cal sessao aprendizagem e experimento

Figura 14: reproducao da rota - cal - sessao aprendizagem

PAVIMENTO SUPERIOR

Figura 15: reproducao da rota - cal - sessao experimento

1.Planeja suas acoes pelo lado corredor da esquerda, e caminha pela
parede da direita. Por isso confunde o hall do banheiro com a

primeira entrada planejada a direita. Ele verbaliza: “Mas eu tinha

que achar uma porta. Eu me lembro que tinha... uma quarta porta,

que eu... entrava primeira a direita”, n3.

2.Ao ouvir o som da chuva, pensa que esta saindo do prédio, n3.

3.Ao passar pelo corredor, pensa que vai se molhar, pois escuta o som

da chuva pelas laterais do mesmo. Nao percebe que o corredor é coberto, c3
4.Ao cometer o erro n4, ele hesita: “Estou na dlvida se estou no caminho
certo. Estou curioso com o que eu vou achar naquelas vozes, passei

as vozes”. Pede ajuda do mapa.

5.Ele tem consciéncia que tem que encontrar uma parede no final do
corredor (c4) mas, ao sair dele encontra obstaculos dificultando
encontra-la e verbaliza: “Eu ndo dobrei.. Interessante... Onde é que

eu vou achar a parede... aqui dever ser um banco...(era uma caixa

de madeira) n5.

Observacao

O ato de descrever a rota apds executa-la durante a sesséo de
aprendizagem (ver quadro 2, item 3, pagina 138), fez com que o
usuario avaliasse seus desvios de rota, melhorasse a estratégia de
tomada de decisdes através do mapa tatil e sua performance durante
a sessao de experimento. Nao houve hesitagbes durante o
experimento.
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Figura 19: mapa de deslocamento - ca3 sessao aprendizagem e experimento

Figura 20: reproducao da rota - ca3 - sessao aprendizagem

Figura 21: reproducao da rota - ca3 - sessao experimento

Quadro 08: erros e hesitacoes durante a prendizagem

Erros

1. O vento vindo da porta de entrada, fez pensar que era a entrada
do patio. Deslocou-se em direcdo ao mesmo , errou a rota e
solicitou o mapa tatil , né

Hesitacoes

Nao houve hesitacées, mesmo desviando da rota, ele tinha certeza
que ia encontrar a esquerda o patio que levaria a escada.

Observacao

O ato de descrever a rota apds executa-la durante a sessao de
aprendizagem (ver quadro 2, item 3, pagina 138), fez com que o
usuario avaliasse seus desvios de rota, melhorasse a estratégia
de tomada de decisdes através do mapa tatil e sua performance
durante a sessao de experimento. Nao houve hesitacdes
durante o experimento.
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Quadro 09: erros e hesitacdes durante a prendizagem

Erros

Nao cometeu erros.

Hesitacoes

1. Ele pensa um pouco, antes de decidir pra que lado ir , logo que
acaba de subir a escada. Hesita um pouco mas se desloca de maneira
correta e com conviccao, n9.
[~eb 2. Ele pensa que esta no hall, ao girar para a esquerda, logo que desce
® a escada (n12) devido ao vento que vem do caminho 13. Segue em
direcao ao vento, certo de encontrar o hall, mas, se depara com a
parede de c13. Toma consciéncia que esta no corredor e resolve
continuar pelo mesmo em direcao ao vento em busca do ponto de
chegada, hall, c13.

k] [ J
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Tabela 10: erros e hesitacoes durante experimento

Erros

Figura 22: mapa de deslocamento - ca4 sessao aprendizagem e experimento
Nao cometeu erros.

Hesitacoes

1. O usuario sabe que esta perto da escada, por ter percebido uma
coluna ja conhecida na aprendizagem, mas mesmo assim, hesita
quando encontra um corredor em vez da escada. Resolve retornar
a coluna, lembra do que fez e acha o caminho da escada, n7.

Figura 23: reproducao da rota - ca4 - sessao aprendizagem Figura 24: reproducao da rota - ca4 - sessao experimento




Registro wayfinding: Grupo baixa visio - GBV

apéndice I: cego baixa visao - bv1
apéndice J: cego baixa visdo - bv2
apéndice K: cego baixa visdao - bv3

apéndice L: cego baixa visdo - bv4



Quadro 11: erros e hesitacoes durante aprendizagem

Erros e Hesitacoes

Erros

1.0 usuario erra o caminho ao seguir em frente depois de passar por uma coluna sem percebé-la.
Pediu ajuda do mapa tatil, c5.

bv1 2.Ele erra também ao dobrar a esquerda pra chegar na escada em c11, desviou da rota e foi
parar em um corredor de salas de aula. Pediu ajuda do mapa tatil, n11.

Hesitacoes

1.Nao acha a coluna, ponto de referéncia para dobrar a esquerda no c1. Segue em frente e encontra
um balcao de atendimento no hall; toca com a bengala, pensa que € a coluna, toca com uma mao e
confirma que nao é. Retorna um pouco pra achar a coluna, porém, ndo a encontra e resolve
continuar o percurso e dobrar a esquerda, c1.
2.Ao se deslocar no caminho c3, pensa que os banheiros estdo a sua esquerda e, na verdade, o
usuario passou por eles em c2 e nao os percebeu. Continua o percurso, procurando os banheiros
e quando chega em n4 resolve dobrar a direita, caminho correto. No corredor c4 demonstra confuso,
pois nao achou os banheiros e verbaliza que nao sabe onde esta. Pede ajuda do mapa tatil. O
usuario retorna para n4 para ler o mapa.
3.Conscientiza-se, a partir do mapa, que ele esta no corredor, c4, que tem quatro portas e resolve
conta-las pra poder achar o final do corredor. Preocupa-se, tanto, em contar as portas que quando
chega no final do corredor, hesita em saber qual a direcao correta pra achar seu caminho no n5.
4.Ao sair do corredor, c4, dobra um pouco pra o lado direto, no n5. Hesita em continuar o caminho
pensando que c5 é uma sala de aula. Constata que nao é uma sala. Lembra que ali proximo deve
ter uma coluna, de acordo com o mapa. Confessa que caso a ache nao sabe o que fazer com ela
para se direcionar. Resolve seguir em frente, pela sua direita. Ao encontrar um jardim engana-se
em pensar que esta no patio interno, c6. Procura a escada, nao acha. Resolve seguir em frente
pela sua direita. Admite que esta errado, pede ajuda do mapa tatil em c5.
5.Hesita em entrar no patio interno,cé6. Acha estranho o som que a bengala emite ao tocar
na grelha da calha de contencao de agua pluvial apos a porta. Pensa que € um buraco, cé6.
i Z 6.Hesita em fazer o caminho c6, achando-o muito longo e se é o trajeto certo para encontrar a

.. g escada no n8.

"‘-\ 2l 7.No primeiro lance de escada,c8, no patamar, antes de subir toda a escada, o usuario diz que esta

Ont

N\

A nl

nl4
:

no primeiro andar. Depois verifica que esta equivocado. Encontra um pouco de dificuldade pra
encontrar os degraus restantes pra subir. Encontra-os e sobe em c8.
8.Ao subir a escada ndo tem nogao pra que lado se direcionar. O mapa tatil foi utilizado mais uma
vez pra memorizar pequenos trajetos, em vez de programar o trajeto completo, n9.

TRAJETO DE APRENDIZAGEM 9.Ao descer a escada, hesita em qual direcao deve seguir pra encontrar seu caminho. Usa o mapa
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CONSULTA AQ MAPA NO EXPERIMENTO 11.Devido a sua incerteza, antes de executar a rota, o usuario prefere usar o mapa, n14.

Figura 25: mapa de deslocamento - bv1- sessao aprendizagem e experimento

Quadro 12: erros e hesitacdes durante experimento

Erros e Hesitacoes

Erros
Nao cometeu erros.

Hesitacoes ‘
1. Passa pelo caminho, c2. Afirma que vai dobrar a direita no n3. Mas, entra no hall dos banheiros.
Para diante de uma porta aberta de um banheiro, por alguns segundos, e questiona que lugar era
aquele. Sai do hall, contorna a parede mais proxima do n3, mas sempre se mostrando inseguro.

Ao se deslocar pelo c3, quer saber onde esta o banheiro, que a pouco tempo acabara de passar.
2.Nao percebe a diferenca entre corredor fechado, c2, e o aberto, c3. Questiona onde esta a
parede do Gltimo. Toca com a bengala na grama e questiona se é o jardim. Nao percebe a variacéo
do ar, do som nem da temperatura.

3.Hesita quando encontra o jardim do caminho, c5. Recorre ao mapa tatil,cé6.

4.Explora o caminho com hesitacao para encontrar a escada,n8, mesmo sabendo que ela esta
proxima,c7.

5.Para um pouco pra se lembrar do que fazer pra achar seu caminho quando se encontra no n9.
Logo depois se lembra do que deve fazer.

6.Em vez de dobrar em direcao a escada que desce, c11, , desvia um pouco pro lado de outro

. . - . . ~ . . corredor. Reconhece o engano, retorna, e encontra a escada sem a ajuda do mapa, c10.
Figura 26: reproducao da rota - bv1 - sessao aprendizagem Figura 27: reproducao da rota - bv1 - sessao experimento




Quadro 13: erros e hesitacoes durante a prendizagem

Bv2 0S € e acoe

Erros

1.0 usuario acha o nddulo 4 “um ambiente livre”, e fica sem referéncia pra se orientar. Ao perceber uma rampa no piso
do inicio de um dos corredores a sua esquerda, pensa que a escada esta proxima. Segue em frente, desvia da rota,
nao encontra a escada. Pensa alto: “Mas aqui esta livre. Vou tentar pegar pra direita pra ver se eu.. Um obstaculo
(painel de aviso mdvel de madeira)... e uma parede.... Estou totalmente perdido.” Volta ao ponto de inicio do desvio
de rota , n4, solicita o uso do mapa.

2.Faz o desvio de rota a partir da coluna, seu ponto de referéncia pra dobrar a esquerda. Esquece da sua estratégia,
segue em frente, desvia da rota. Uso do mapa em c5.

3.Hesita em entrar pela porta do patio interno, cé6. Acha estranho tanto o som que a bengala transmite ao bater

na calha de ferro de agua pluvial, existente logo ap6s a soleira da porta, como acha esquisito o siléncio do jardim,
comparado aos anteriores( barulho de ar condicionado e de motor). Resolve nao entrar e se orientar pela parede

do lado direito da porta, seguindo em frente. Usa o mapa tatil, cé.

HIE ‘ 4.Em vez de seguir em frente, desvia d:31 rota indo pelo lado esquerdo, apos subir a escada. Verbaliza: “nédo estou com
LS conviccao do caminho”. Usa o mapa tatil em n9.

5.Desloca-se no caminho, c10. Toma uma direcdo que o afasta da escada, c11. Faz uso do mapa tatil, a partir do
desvio da rota. Procura aproximar-se mais pra esquerda do corredor, pra nao ocorrer o mesmo erro. Considera a partir
de entdo, a parede e a porta do banheiro como referéncia pra dobrar a esquerda n11.

Hesitagoes

1.Houve cinco hesitacoes, transformadas em acoes ocorrendo desvios de rota e erros relatados nos itens acima.

]

aff Quadro 14: erros e hesitacoes durante o experimento
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Figura 28: mapa de deslocamento - bv2- sessdo aprendizagem e experimento Hesitacbes

1.0 usuario verbaliza que se perdeu e precisa do mapa, n5. Logo depois tem hesitagdes sobre o caminho a seguir.
2.Apds desvio de rota, o voluntario verbaliza que se perdeu e precisa do mapa, c7. Continua logo depois com hesitacdes
sobre a rota a ser percorrida mas continua o trajeto assim mesmo.

3.Ap6s desvio de rota, o voluntario verbaliza que se perdeu e precisa do mapa, n11.Nao consegue planejar uma rota
longa e fica cheio de hesitacoes.

Figura 29: reproducao da rota - bv2 - sessao aprendizagem Figura 30: reproducao da rota - bv2 - sessao experimento
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Figura 31: mapa de deslocamento - bv3- sessao aprendizagem e experimento
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PAVIMENTO SUPERIOR

Figura 32: reproducao da rota - bv3 - sessao aprendizagem Figura 33: reproducao da rota - bv3 - sessao experimento

Quadro 15: erros e hesitacdes durante aprendizagem

Erros e Hesitagcoes

Erros

1. No n7, o usuario ndo encontra a parede da escada e a coluna, pontos de referéncia para dobrar a esquerda. Ele se
sente desorientado e pede ajuda a pesquisadora para leva-lo ao ponto que comecou o desvio. La ele resolve seu
problema de orientacao por si ao achar a coluna e depois a parede da escada , sem ajuda do mapa.

Ao achar a escada ele verbaliza: “o erro foi ali quando a calcada “quebrou” (diferenca de piso de calcada cimentada
para piso com cascalhinho) eu deveria ter dobrado ali”,no n7.

Hesitagcoes

1.No n2, o usuario entra no caminho, c2, em busca do seu ponto de referéncia “esquina com extintor”. Percebe que
esta se estendendo muito pra esquerda, resolve retornar. Ao encontra-lo comeca a andar com seguranca. Ele chamou

n2: “a famosa esquina”. “Aqui € o inicio da fronteira esquerda” finaliza.

2.No n3, osomdo ar condicionado e a ventilacdo confunde o usuario, quando chega no caminho , c3. Pensa que esta
numa area livre. Fica em busca de sua “fronteira esquerda”, mas nao acha. Encontra outro ponto: duas colunas paralelas
entre jardins. Por isso, sabe onde esta e continua seu caminho.

quadro 16: erros e hesitacées durante o experimento

Erros e Hesitacoes

Erros

Nao cometeu erros.

Hesitacoes

1. No c3, o usuario passa sem perceber as colunas paralelas e se desorienta. Resolve voltar pra encontra-las. Ao
encontrar a primeira, certifica-se da presenca da outra e tem consciéncia como deve continuar seu caminho.

2. No c7, o usuario quando tenta achar a parede da escada e nao a percebe por conta das plantas que a antecede,
retorna de n7 para c6; consegue achar a coluna e dai se orienta
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Figura 34: mapa de deslocamento - bv4- sessao aprendizagem e experimento

Figura 35: reproducao da rota - bv4 - sessao aprendizagem

Quadro 17: erros e hesitacoes durante a aprendizagem
O e e acoe

Erros

1.Verbaliza: “vou em frente... vou em frente” ... depois que passa pela coluna segue em frente e ndo dobra a esquerda
no angulo certo pra entrar no patio interno. Volta e quando passa pela porta de acesso ao patio, tem medo de entrar por
achar um “caminho esquisito”.Pede ajuda do mapa tatil em cé.

2.0 usuario percebe que deve seguir em frente pelo patio interno, cé, e no final dele deve dobrar a esquerda onde esta a
escada, mas nao faz estratégia de giro de 180° pra acessa-la e quando dobra a esquerda fazendo 90° segue em frente
por um corredor que nao faz parte da rota a partir de n8.

3.0 usuario planeja onde encontrar o inicio da escada em c7com ajuda do mapa tatil, mas nao planeja o que fazer em n9
e la fica cheio de hesitacdes como mostra o mapa de deslocamento e segue pelo caminho errado a partir de n9.

Hesitacoes

1 O usuario verbaliza: “N&o sei se passei por duas quinas de paredes. Agora me perdi completamente”, c1.

2.Continua: “Percebi que tinha outra parede e mesmo assim fiquei em duvida. Agora vou ver o que faco...vamos ver onde
€ que estou... se eu ndo cheguei no jardim eu estou proximo dele. Depois da coluna eu acho que é a passarela e jardim
do outro lado”. Resolve voltar pra coluna em c3.

3.Em c3 na coluna diz: “Agora nao me lembro se vou pra esquerda ou direita da coluna, ndao lembro mais. Eu lembro que
tem uma entrada”. E continua a caminhada.

4.Em c4 verbaliza “Estou em duvida se ja passei pela passarela e jardim. Depois que sai de perto da parede eu nao
consegui tracar meu percurso. Eu me confundi muito com os obstaculos, com as pessoas”. E prossegue pelo caminho.
5.Em n5 , o usuario fala: “eu quero saber se vou andar pra direita ou esquerda . Deixa eu lembrar o que fiz: levantei do
banco, segui pra esquerda, encontrei o final daquela parede, depois nao encontrei aquela coluna que estava junto
daquela parede, e vocé disse que eu ja tinha passado. Ai eu me tranqiiilizei, continuei e depois que passei a coluna, e...
depois que eu passei aquela coluna... eu fiquei em duvida se tinha passado pelo jardim e as passarelas. Agora que eu ja
passei o jardim e a passarela , se é que eu passei, eu tenho que ir pra direita... e eu ndo consegui ir pra direita e s6 estou
indo pra esquerda, entao eu acho que estou na rota errada... (e esta na rota correta) porque quando passei pela coluna
eu senti pela temperatura que eu estava em ambiente externo. E acho que estou proximo da escada, meu Deus...acho
que ja. Mas quando sai no final dessa parede..tenho que ir, sim, para direita, ndo, acho que é pela esquerda e agora,
deixa eu ver se tem escada aqui na frente”. E continua o trajeto com muitas dlvidas.

6.Em outro momento em c5, diz: “Agora eu me lembro quando passava a coluna, passava um pouco do

caminho e agora eu sigo....eu sigo...”

7.0 usuario entra no patio interno,cé, pela porta certa e volta logo dizendo que tinha entrado numa sala, pra ter
certeza retorna a porta..atravessa a mesma e confirma que é uma sala e na realidade era o acesso ao patio interno... nao
percebe pistas sonoras de grilos e climatica do ambiente nem a textura do piso. Pede ajuda do mapa em né.

8. No momento de hesitacdo, sem saber que lado seguir, o usuario faz a opcéo de pedir ajuda do mapa tatil em n12.

Quadro 18: erros e hesitacoes durante o experimento

Erros e Hesitac6es

Erros

Nao cometeu erros.

Hesitacoes

1.No c4, fica contando as portas para ter certeza do final do corredor e no n5 pede a ajuda do mapa tatil
2. No n12, nao sabe a direcao a seguir e pede ajuda do mapa no n13
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