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RELACAO VELOCIDADE-ACURACIA EM TAREFA ADAPTADA DE FITTS
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RESUMO: O paradigma da relacdo velocidade-acuracia tem sido estudado em diferentes tarefas,
resultando na grande consisténcia da Lei de Fitts. Entretanto, a maioria dos estudos utilizados que analisou
esse paradigma nao utilizou movimento discreto. Assim, foi analisada a funcionalidade da Lei de Fitts em
adaptada para ambiente virtual. Participaram do estudo 15 individuos com idade entre 16 e 29 anos (M=
22,9 anos e DP= 3,74). Para este experimento foi utilizado o software Discrete Aiming Task (v.2.0;
OKAZAKI, 2007), desenvolvido para simular a tarefa de Fitts. A tarefa consistiu em realizar um toque com o
cursor do mouse sobre duas barras verticais paralelas em 4 indices de dificuldade (2, 3, 4 e 5 bits). O
tempo de movimento dos participantes foi de M=0,25 s (DP=0,09), M= 0,33 s (DP= 0,08), M=0,43 s
(DP=0,08 ) e M=0,50 s (DP= 0,10), respectivamente para os IDs 2, 3, 4 e 5 bits. O nivel de significancia
adotado foi de P<0,05. A andlise de correlacdo de Pearson demonstrou forte correlagdo entre o TM x ID
com r= 0,999, um R? = 0,998 e o nivel se significancia foi de P=0,001. Portanto, os nossos resultados
corroboraram com a lei de Fitts, pois um acréscimo no indice de dificuldade ocasionou aumento no tempo
de movimento, mesmo em uma tarefa de toque discreto simulada em um computador.

PALAVRAS-CHAVE: Lei de Fitts; Toque Discreto; Velocidade-acuréacia.

1 INTRODUGCAO

A realizacédo de tarefas com alta velocidade tende a apresentar um desempenho
menos acurado. Assim, de acordo com as exigéncias de uma tarefa, a demanda por
maior acuracia torna o movimento mais lento. Dentre as diversas leis e principios do
comportamento motor a relacao inversa entre velocidade e acuracia de um movimento é
uma das mais robustas.

Essa relacdo foi modelada matematicamente por Fitts (1954), ao ser demonstrado
gue o tempo de movimento (TM) é uma funcao linear do logaritmo do dobro da distancia
de movimento (D) dividido pelo tamanho (T) do alvo (TM =a + b log2 [2 x D / T]; no qual
‘a e ‘b sado constantes empiricas). Fitts (1954) formulou esta relacdo a partir de
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movimentos ciclicos de toques alternados, de transporte de pinos e de transporte de
argolas. Assim, esta lei € definida como a lei de controle do movimento para tarefas
rapidas de pontaria que sustenta que o tempo de movimento esta diretamente relacionado
ao indice de dificuldade do movimento (ID) (SCHMIDT; WRISBERG, 2001).

Diversos estudos realizados tentaram explicar a relacao inversa entre velocidade e
precisdo. Fiuza; Okazaki (2009) estudaram essa relacao na tarefa de tracar linhas com o
cursor do mouse. Por meio do ID foi possivel predizer o tempo de movimento, o que
evidenciou a lei de Fitts. Entretanto, o conhecimento atual sobre movimentos rapidos e
precisos esta, praticamente, restrito as tarefas de varios toques suaves entre alvos
espaciais imoveis. Assim, a maioria dos estudos utilizados para analisar o paradigma da
relagdo inversa velocidade-acuracia ndo exploraram movimentos discretos (tarefa de
habilidade com curto tempo de duracdo com inicio e fim definidos) em ambiente simulado
em um computador. Desta forma, o objetivo do presente estudo foi analisar a
funcionalidade da Lei de Fitts em tarefa adaptada de Fitts em ambiente virtual. Foi
assumida a hipotese de que a Lei de Fitts obteria suporte na relacdo TM x ID em tarefa
adaptada com movimento discreto.

2 MATERIAL E METODOS

Participaram do estudo 15 individuos sendo 7 do sexo feminino e 8 do masculino,
classificados como destros de acordo com o inventario de preferéncia lateral global-
IPLAG (OKAZAKI et al., 2010), com idade entre 16 e 29 anos (M= 22,9 DP= 3,74). Todos
0s participantes assinaram um termo de consentimento livre e esclarecido. Antes do
inicio do teste cada participante recebeu a orientacdo sobre a realizacdo da tarefa. Os
procedimentos foram aprovados pelo comité de ética da Universidade Estadual de
Londrina.

Para este experimento foi utilizado o software Discrete Aiming Task (v.2.0)
(OKAZAKI, 2007), desenvolvido para simular a tarefa de Fitts. A tarefa consistiu em
realizar um toque com o cursor do mouse sobre duas barras verticais paralelas. Apenas a
espessura dos alvos foi manipulada para elevar os indices de dificuldade (Tabela 1). Os
participantes realizaram uma tentativa de familiarizagdo com o ID aleatério. O teste
consistiu em 4 tentativas com 1 toque para cada ID (2, 3, 4 e 5). A ordem dos indices de
dificuldade foi aleatorizada entre os participantes e os participantes realizaram o teste
com a mao preferida (direita).

Tabela 1: indice de dificuldade (ID) com a manipulacdo de tamanho do alvo e a
distancia entre os alvos.

ID Tamanho dos alvos Distancia entre os alvos
(polegadas) (polegadas)

2 2 4

3 1 4

4 0,5 4

5 0,25 4

Para a analise estatistica foi utilizado a média do tempo de movimento e desvio
padrdo das 4 tentativas em cada ID e a andlise inferencial foi utilizado o teste de
correlacdo de Pearson. O nivel de significancia adotado foi de p<0,05.

3 RESULTADOS E DISCUSSAO

O tempo de movimento dos participantes apresentaram uma média de 0,25
(DP=0,09) no ID 2 , uma média de 0,33 (DP= 0,08) no ID 3, uma média de 0,43
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(DP=0,08 ) no ID 4 e uma média de 0,50 (DP=0,10) no ID 5. A andlise de correlacao de
Pearson demonstrou forte correlacdo entre o TM x ID com r= 0,999, um R*=0,998 e 0
nivel se significancia foi de P=0,001.
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Figural: Correlacdo entre tempo de movimento (TM) e indice de dificuldade (ID).

Em funcdo da grande consisténcia verificada no paradigma de Fitts em varios
estudos, o presente estudo confirmou a hipotese de que a Lei de Fitts obteve suporte na
relacgo TM x ID em tarefa adaptada com movimento discreto. Os participantes
aumentaram progressivamente o tempo de movimento com o aumento do indice de
dificuldade. Fitts (1954) utilizou 16 combina¢cdes de manipulacdo de alvo e distancia,
enquanto o presente estudo utilizou apenas 4 combinacfes manipulando apenas o
tamanho do alvo, sendo a distancia fixa. A diferenga entre as combinagdes néo foi um
requisito para ndo ser encontrada a lei de Fitts.

A relagéo inversa TM x ID foi inicialmente explicada pela capacidade limitada em
processar informacdes (FITTS, 1954). Por conseguinte, a hipotese de Fitts (1954) baseia-
se em concepcdes fundamentadas no processamento de informacdes, na qual o canal de
capacidade constante seria o fator determinante para a relacéo inversa entre a geracao
de velocidade e a manutencdo da precisdo no movimento. Dentro desta abordagem, o
aumento no ID, manipulando-se a distancia de movimento e/ou o tamanho do alvo,
deveria acrescer o tempo de resposta, independentemente do sistema efetor. No
paradigma da relacao inversa velocidade-precisdo, a diminuicdo do tamanho do alvo (no
presente estudo referente a reducdo no tamanho do alvo) proporcionou uma restricdo
espacial que demanda maior precisdo para a regulacdo do movimento (FITTS, 1954;
OKAZAKI, 2009). Os modelos que analisaram este efeito da redugcéo no tamanho do alvo
sdo congruentes em apontar a estratégia de aumento no tempo de movimento apontada
em nosso estudo. O movimento discreto possui vantagens na especificacdo dos
parametros de controle do movimento, pois permite detalhar as informac¢des iniciais e
finais do movimento, ou seja, permite uma pré-programacdo do movimento, o0 que
facilitaria a acuracia do movimento. No entanto, esta vantagem nao foi suficiente para
violar a lei de Fitts.

4 CONCLUSAO
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Os resultados do presente estudo forneceram suporte para a lei de Fitts, pois o
aumento no indice de dificuldade ocasionou aumento no tempo de movimento, mesmo
em uma tarefa de toque discreto simulada em um computador. Para estudos futuros,
sugere-se a analise do paradigma da relacéo inversa velocidade-acuracia com diferentes
tarefas motoras, por exemplo, habilidades complexas e ecoldgicas.
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