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RESUMO

DIAS, Claudinei. SECOMBOT: Selecdo por Competéncias utilizando um Sistema
Colaborativo 3D com Tarefas Robdticas. 128 f. Dissertacdo (Mestrado em Computacéao
Aplicada) Universidade do Estado de Santa Catarina. Programa de POs-Graduacdo em

Computacdo Aplicada, Joinville, 2015.

Com a crescente globalizacdo da economia e dos negdcios, as organizacdes precisam fazer
uso de instrumentos que ajudem a recrutar e selecionar perfis funcionais que tenham
competéncias para aprimorar sua produtividade, qualidade e competitividade. Este trabalho
apresenta um sistema colaborativo telerrobdtico, denominado SECOMBOT, que auxilia no
processo de Selecdo por Competéncias utilizando tarefas colaborativas roboéticas em espaco
3D compartilhado. O sistema foi desenvolvido com base em um plano de competéncias
utilizando o modelo Know-Do-Share (KDS), assim como, foi utilizado os fundamentos do
modelo Conhecimentos, Habilidades e Atitudes (CHA) que identificam os dominios de
competéncias necessarias para desenvolver as tarefas colaborativas. Foram implementadas
quatro Tarefas Treino para oportunizar o desenvolvimento de competéncias dentro do
ambiente virtual robotico, além de uma Tarefa Principal para potencializar e avaliar as
competéncias adquiridas ou requeridas. Um conjunto de métricas € registrado
automaticamente pelo sistema, o qual pode servir de instrumento aos especialistas no processo
de selecdo. O SECOMBOT foi avaliado por especialistas em Recursos Humanos (RH) em um
contexto simulado de Recrutamento e Selecdo (R&S) em uma dinamica de grupo com
supostos candidatos a vaga de Operador de Robd Virtual. Dos resultados obtidos, duas tarefas
foram concluidas com sucesso, sendo que uma foi modelada para requerer competéncias
colaborativas durante sua execugdo. Nestes termos, pode-se sugerir que o uso de um sistema
colaborativo pode servir como uma ferramenta complementar no processo de selecdo para

auxiliar a identificar competéncias requeridas em um candidato a uma vaga de emprego.

Palavras-Chave: Selecdo por Competéncias. Sistema colaborativo 3D. Simulacdo Robotica.



ABSTRACT

DIAS, Claudinei. SECOMBOT: Selection by Competencies through a 3D Collaborative
System with Robotic Tasks. 128 f. MSc Thesis (Mestrado em Computacdo Aplicada)
Universidade do Estado de Santa Catarina. Programa de Pds-Graduacdo em Computacéo
Aplicada, Joinville, 2015.

With the increasing globalization of the economy and business, organizations need to make
use of instruments that help recruit and select functional profiles that have the skills to
improve their productivity, quality and competitiveness. This paper presents a collaborative
telerobotic system, called SECOMBOT, which assists in the selection of competencies
through robotic collaborative tasks in shared 3D space. The system was developed based on a
Competence Plan using the Know-Do-Share (KDS) model and employing fundamentals of
Knowledge, Skills and Attitudes (KSA) model that identify areas of skills required to develop
collaborative tasks. Four Training Tasks were implemented to create opportunities to develop
skills within the robotic virtual environment and a Main Task to enhance and evaluate the
skills acquired or required. A set of metrics is recorded automatically by the system to serve
as an instrument to specialists, with data that can be useful in the selection. The SECOMBOT
was rated by Human Resources (HR) specialists in a simulated context of Recruitment and
Selection (R&S) in a group dynamic in pairs of candidates for Virtual Robot Operator. The
results obtained, two tasks have been successfully completed, and one was modeled to require
collaborative skills during its execution. Accordingly, it may be suggested that the use of a
collaborative system can serve as a complementary tool in the selection process to help

identify competencies required for a candidate for a job opening.

Keywords: Selection by Competencies. 3D Collaborative System. Simulation Robotics.
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1 INTRODUCAO

Muito se comenta, atualmente, sobre a necessidade de reduzir os prazos da produgéo
de bens e servigos e de incrementar o processo de inovacdo tecnoldgica. Esses fatores
modificam profundamente a realidade econémica e social, fazendo com que as organizagoes
busquem por continua adaptacdo em seu Know-how e seus efeitos sobre a sociedade. Nesta
situacdo, os recursos humanos devem ser selecionados por critérios bem definidos, sendo
importante considerar dois eixos para 0 sucesso da organizacdo (HARZALLAH;
VERNADAT, 2006):

e O primeiro eixo esta relacionado com as competéncias individuais e coletivas
representadas pelas qualificagbes dos recursos humanos que apontam a
dimensdo pessoal e a dimensao coletiva com as suas respectivas competéncias;

e O segundo eixo esta relacionado com as competéncias organizacionais
representadas pelas empresas que contam com um conjunto de competéncias
especificas, necessarias para sustentar a competitividade.

Em ambos os eixos as competéncias podem ser aperfeicoadas, enriquecidas e
desenvolvidas. As organizagGes tém necessidade de buscar ferramentas que possam ser
utilizadas no intuito de melhorar os processos de gestdo de recursos humanos, a fim de serem
mais eficientes e eficazes, ndo apenas adotando a entrevista para o preenchimento de uma
vaga, mas também as dinamicas de grupo, os testes psicoldgicos, entre outros instrumentos
que possam ajudar a identificar a qualificacdo desejada nas contratagoes.

Considerando-se 0 contexto anterior, destacam-se 0s cenarios colaborativos que dao
suporte ao trabalho em grupo entre individuos de uma organizacdo. Tais grupos de trabalhos
constroem e desenvolvem uma determinada atividade de forma coletiva, tanto que essas
interacdes entre os membros do grupo permitem comunicacdo, coordenacdo e cooperacao
durante a execucdo das atividades (PIMENTEL; FUKS, 2011). As competéncias s&o
importantes para o desenvolvimento das atividades colaborativas, as quais: na interacao
social, enquanto as pessoas se comunicam, elas negociam e tomam decisfes; enquanto se
coordenam, os membros do grupo lidam com conflitos e organizam as atividades para evitar o
desperdicio de comunicacdo e dos esforgos de cooperacdo; a necessidade de negociar e tomar
decisOes sobre situagOes imprevistas que ocorrem durante a cooperagdo requer comunicacgao

que, por sua vez, exige coordenagdo para reorganizar as tarefas.
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A Gestdo por Competéncias ¢ um subsistema da Gestdo de Pessoas, responsavel pela:
identificacdo, selecdo, alocacdo, mobilizacdo, desenvolvimento, caracterizagdo e avaliagéo
das competéncias, necessitando ocupar uma posicdo de destaque nas organizacoes
(BOYATZIS, 2008). A Gestdo por Competéncias, segundo Rabaglio (2001), é divida em
competéncias técnicas: Conhecimentos e Habilidades, e; competéncias comportamentais:
Atitudes. Ela é conhecida por especialistas da area pelo acronimo CHA. As competéncias
técnicas e comportamentais sdo combinacfes de varios recursos e estruturas cognitivas
relacionadas com os seres humanos.

A selecdo por competéncias ndao € uma tarefa facil para os profissionais
especializados, se apenas forem consideradas no processo de selecdo as ferramentas manuais
utilizadas para geri-las, tomando como exemplo: testes de inteligéncia, testes psicologicos,
entrevistas, provas, etc., porque habitualmente demandam dedicacdo e empenho por parte dos
especialistas em recrutamento e selecdo de pessoal para completar as fases de selecdo
(CARBONE et al., 2005).

A identificacdo do perfil funcional, o processo de analise e selecdo atrelados as suas
respectivas competéncias representam um importante mecanismo para construcdo de
vantagens competitivas quando monitorados e acompanhados de um plano de competéncias.
Tais planos séo guiados por procedimentos padronizados que desenvolvem e/ou identificam o
CHA (RABAGLIO, 2001).

Uma organizacdo deve criar um plano de desenvolvimento das competéncias para
eliminar as lacunas entre as competéncias ja pertencentes aos funcionarios daquelas que
precisam ser desenvolvidas ou potencializadas a fim de atingir os objetivos estratégicos
estabelecidos pela organizacdo (CAMARGO; FREITAS, 2013). Para isto, Camargo e Freitas
(2013) enfatizam a importancia de realizar o mapeamento das competéncias individuais para
definir tais lacunas, e assim, desenvolver as competéncias requeridas pela organizacdo por
meio da pratica pedagdgica da oficina de aprendizagem, tal mapeamento permite identificar
os conhecimentos dos funcionarios e propor acdes de desenvolvimento das competéncias
alinhadas as estratégias organizacionais.

Para elaborar e executar um plano de competéncias de uma empresa se faz necessario
ter um modelo organizado por dominios de competéncias que sejam executados dentro de um
ciclo de tarefas (CAPECE; BAZZICA, 2013). Esse modelo organizado por dominios de
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competéncias pode ser idealizado para ser realizado em um sistema computacional
colaborativo.

O sucesso de uma organizacao se reflete na qualidade do processo de desenvolvimento
dos produtos, o que pode ser uma tarefa colaborativa, construtiva e organizada, ou pode ser
dificultado se os recursos humanos ndo possuirem as competéncias desejadas para atividade
fim da organizacdo, acarretando varios problemas na producdo. Assim, é importante
selecionar profissionais que possuam competéncias colaborativas ou é necessario treinar 0s
funcionarios para desenvolver tais competéncias. Para isto, um sistema colaborativo 3D pode
ser uma ferramenta que apresente tarefas que simulam importantes fases do processo de
producéo, oportunizando o treinamento e desenvolvimento de novas competéncias (REIS;
ESCUDEIRO; FONSECA, 2012).

Tarefas que possuem caracteristicas colaborativas proporcionam beneficios para as
organizagOes que refletem em seus resultados e na qualidade dos produtos. A abordagem
colaborativa envolve uma mudanga de paradigma nas empresas de forma que as competéncias
de um grupo de trabalho definem uma colecdo de conhecimentos e habilidades dentro da
organizacdo (GILBERT, 2013). As organizac¢des aproveitam a sinergia dos esforcos de varias
pessoas que trabalham coordenadamente e em conjunto, visto que as organizagOes sdo
constituidas por pessoas e dependem delas para atingir seus objetivos e alcancar os resultados
com qualidade (CHIAVENATO, 2009).

Sistemas computacionais 3D concebidos com cenarios construidos para simular o
mundo real, seja para executar uma atividade de trabalho ou de lazer, induzem os usuarios a
resolver problemas do seu dia-a-dia (BEZANILLA, 2014). Estes aspectos estimulam o
desenvolvimento das competéncias de um individuo, uma vez que a iteragdo com um
ambiente 3D pode ocorrer individualmente ou em grupo, contribuindo para potencializar as
competéncias individuais e coletivas. A selecdo por competéncias pode contar com um
ambiente colaborativo que permita orientar o profissional especialista em recrutamento e
selecdo de pessoal na selecdo e aquisicdo de capital humano, permitindo extrair, mensurar,
monitorar e explorar os dados coletados automaticamente.

A selecdo de pessoal técnico é critica também nas inddstrias. Nestas, 0s robds estéo
cada vez mais frequentes, pois se destacam pelo seu alto grau de preciséo e por executarem
tarefas que sdo repetitivas, inospitas e até nocivas aos seres humanos. Sua utilizagdo tem
crescido consideravelmente nos uGltimos anos, em especial os rob6s telecontrolados por

proporcionarem um ambiente de trabalho onde o0s controladores se encontram
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geograficamente distantes da tarefa, em um ambiente seguro e em local confortavel, desta
maneira mantém-se a integridade fisica dos operadores (WANG; MOALLEM; PATEL,
2003).

O uso de um simulador colaborativo robético 3D facilita a realizacdo de testes nas
manipulacdes dos bracos roboticos e nas tarefas colaborativas, pois ndo requer duplicidade de
equipamentos (robds) caros e ndo incorre em indisponibilidade dos mesmos ou das linhas de
producdo (REDEL; HOUNSELL, 2004). Sobretudo, os sistemas colaborativos 3D nédo se
restringem apenas a tarefas roboticas, pois os aspectos colaborativos podem ser aplicados em
diversas atividades interdependentes envolvendo as dimensfes: comunicacgdo, coordenacéo e
cooperacdo (PIMENTEL; FUKS, 2011).

Logo, a tecnologia em muitos casos € a parte mais visivel de uma competéncia porque
representa as ferramentas, ou seja, 0s conhecimentos técnicos que 0s seres humanos precisam
para se envolver em atividades (BOYATZIS, 2008). As tecnologias sdo ferramentas que
podem ser consideradas parte das habilidades e conhecimentos dos seres humanos, tais como:
maquinas, ferramentas, equipamentos, softwares, etc.

O avanco do processo de robotizacao industrial exige profissionais com competéncias
especificas, em especial, colaborativos. O problema reside na dificuldade dos profissionais em
R&S de selecionarem a partir das competéncias necessarias a fungdo que desempenhara na
empresa.

Diante do exposto, em relacdo aos testes de Selecdo por Competéncias auxiliadas por
uma ferramenta colaborativa 3D, sugere a seguinte questdo: Os ambientes colaborativos

virtuais 3D séo capazes de auxiliar no processo de Selecdo por Competéncias?

1.1 OBJETIVO GERAL

Desenvolver um Sistema Colaborativo Rob6tico 3D para servir de auxilio ao processo
de Selecdo por Competéncias para a funcdo de operador de robo.

1.2 OBJETIVOS ESPECIFICOS

e Desenvolver tarefas roboticas que seja aderente a Selecdo por Competéncias;
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e Criar um Mapa de Competéncias requeridas ou desejaveis para realizacdo de
trabalhos em grupos de uma area técnica/industrial;

e Definir um conjunto de métricas em um sistema 3D para identificacdo de
competéncias;

e Validar o sistema para 0 uso no processo de selecdo industrial.

1.3 CONTRIBUICAO

Este trabalho apresenta um Simulador 3D denominado “SElecdo por COMpeténcias
utilizando um Sistema Colaborativo 3D com Tarefas roBOTicas” (SECOMBOT) aderente a
um Plano de Competéncias que serve como instrumento de apoio aos especialistas em
recrutamento e selecéo de pessoal para observar caracteristicas técnicas e comportamentais de
candidatos a um cargo de operador de robé.

Né&o foi encontrado na literatura um ambiente colaborativo, e nem robético 3D, que
promovesse um espaco Virtual compartilhado 3D que pudesse gerar conflitos e com a
proposicdo de tarefas simples para avaliar aspectos Uteis para Selecdo por Competéncias.
Ainda, ndo foi encontrado ambiente virtual 3D com tarefas que fossem fundamentadas no
Know-Do-Share (KDS) e nos Conhecimentos, Habilidades e Atitudes (CHA).

Este trabalho se concentra em um ambiente 3D com tarefas colaborativas executadas
por pares de usuarios em um espaco de trabalho compartilhado, onde cada usuario controla

um braco robético individualmente em cada computador conectado em rede.

1.4 METODOLOGIA

Nas etapas iniciais foram utilizadas pesquisas bibliograficas que tiveram como
objetivo o aprofundamento do conhecimento nessas etapas fundamentais. Em seguida foi feita
uma pesquisa exploratdria através do desenvolvimento do SECOMBOT.

Por fim, foi realizado uma pesquisa experimental onde foram realizados testes pilotos
para verificar o funcionamento do SECOMBOT. Apds correcles e ajustes, foi realizado um
experimento para validar o potencial do sistema considerando a percepc¢do do uso do software

pelos candidatos e pelos especialistas.
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1.5 ORGANIZACAO DO DOCUMENTO

Para alcancar os objetivos propostos nesta pesquisa, a dissertacdo esta estruturada em
seis capitulos:

O segundo capitulo é dedicado a contextualizagdo do trabalho sendo abordados
definicbes e conceitos importantes para o entendimento dos trabalhos relacionados e do
trabalho proposto.

No terceiro capitulo sdo apresentados os trabalhos relacionados.

No quarto capitulo sdo apresentadas as fases do desenvolvimento do SECOMBOT
para contemplar aspectos de Selecdo por Competéncias.

No quinto capitulo sdo apresentadas as avaliacbes e os resultados deste trabalho,
expondo os resultados de um experimento.

No sexto capitulo apresenta-se uma discussdo sobre os resultados obtidos.

E por fim, no sétimo capitulo sdo apresentadas as conclusdes, seguidos de trabalhos

futuros e referéncias.
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2 CONTEXTO DO TRABALHO

Neste capitulo sdo apresentadas as defini¢Ges utilizadas ao longo da dissertagdo. A
definicdo dos termos tem o propdsito de uniformizar a linguagem e contribuir para o

esclarecimento dos conceitos abordados neste trabalho.

2.1 COMPETENCIA

O conceito de competéncia é comumente utilizado em vérias disciplinas com diversos
significados que podem gerar equivocos, uso limitado, ou mesmo o uso indevido, segue
algumas defini¢oes:

e O dicionario on-line Aurélio (2014) define competéncia como: “capacidade
decorrente de profundo conhecimento que alguém tem sobre um assunto”;

e A origem da palavra competéncia vem do Latim competere, “lutar, procurar ao
mesmo tempo”, de com-, “junto”, mais petere, “disputar, procurar, inquirir”
(ETIMOLOGIA, 2014);

e Do ponto de vista dos autores Boyatzis (2008), Rabaglio (2001) e Carbone et
al. (2005), competéncia € um conjunto de Conhecimentos, Habilidades e
Atitudes (CHA) que influenciam o desempenho de um profissional e que
devem ser compativeis com a tarefa de tal maneira que a sinergia do individuo
permita que seja capaz de colocar esse potencial em pratica sempre que for
necessario e, permitindo desempenhar com eficacia determinadas tarefas, em
qualquer situacéo.

Um dos primeiros estudos sobre competéncias foi abordado por McClelland (1973)
que fez a seguinte pergunta: “Como seria um teste de competéncias, se é que posso usar essa
palavra como um simbolo para uma abordagem alternativa para os testes tradicionais de
inteligéncia?”. Para McClelland, os testes de competéncias devem ser projetados para
encontrar uma caracteristica humana que ndo pode ser modificada ou adquirida em um
treinamento técnico, como por exemplo, atitudes comportamentais inerentes ao ser humano,
mas que refletem nas transformagdes do individuo apos a obtencéo de competéncias técnicas.

Para Chiavenato (2008), uma competéncia constitui um repertério de comportamentos,

ou seja, um pacote de competéncias que inclui a capacidade de integrar, mobilizar, transferir
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conhecimentos, habilidades, julgamentos e atitudes que agregam valor econdmico a
organizacdo e valor social & pessoa.

De acordo com Rabaglio (2001) ndo se deve confundir ser competente com ter
competéncias, pois ser competente significa ter um bom desempenho em uma determinada
atividade, o que ndo garante que esse desempenho serd satisfatorio em qualquer situacéo, por
outro lado, ter competéncia significa possuir conhecimentos e comportamentos que sdo
utilizados com eficiéncia e eficacia em qualquer situacdo. Boyatzis (2008) enfatiza que
competéncia € um conjunto de qualificacbes ou caracteristicas recomendadas que o
profissional deva possuir para executar uma atividade com qualidade e desempenho.

Harzallah, Berio e Vernadat (2006) defendem que gestdo por competéncias beneficia
trés niveis de controle de toda a empresa: estratégico, tatico e operacional. O impacto ao nivel
estratégico assegura que as competéncias necessarias para alcancgar 0s objetivos estratégicos
serdo identificadas corretamente. Por exemplo, o nivel estratégico fornece a definicdo das
politicas de recrutamento e formacdo de pessoal de acordo com novas estratégias, missdes e
projetos para assim obter as pessoas chaves para lidar com planejamentos inovadores. No
nivel tatico os gestores precisam garantir a realizacdo das tarefas pelas quais eles sdo
responsaveis através da reorganizacdo do trabalho, realocando pessoal, recrutando novos
membros, ou ainda decidindo sobre quais pessoas devem ser treinadas. Por fim, o nivel
operacional pode ser usado no dia a dia na realocacdo de pessoal, por exemplo, em situagdes
inesperadas como: falta e substituicdo de pessoal. Neste contexto, a Gestdo por Competéncias
tem como finalidade principal de definir e manter continuamente o conjunto de competéncias
de acordo com objetivos da corporacao.

Segundo Berio e Harzallah (2005) e Capece e Bazzica (2013), o conceito de Gestdo
por Competéncias é muitas vezes apresentado como a combinagdo de “know-how”
(conhecimentos: técnicos, culturais, tedricos, contextuais, procedimentais e praticos) e
comportamentais (atitudes relacionais ou cognitivas) sendo dividida em:

e Competéncia individual, que representa as competéncias necessarias para que
um individuo cumpra com suas responsabilidades individuais descritas em seu
cargo ou funcdo;

e Competéncia coletiva, que representa as competéncias necessarias para que um
grupo de pessoas realize suas atividades em busca de um objetivo comum,

podendo ser atividades colaborativas e/ou cooperativas;
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e Competéncia organizacional, que representa as competéncias necessarias para
gue uma empresa cumpra suas estratégias e atinja seus objetivos e sdo
mapeadas através dos indicadores de competéncias da empresa, tais como,
visdo, missao, valores, objetivos, estratégias, etc.

A Gestdo por Competéncias abrange um conjunto de caracteristicas e aspectos que

podem ser subdividas conforme as classes exibidas na Tabela 1.

Tabela 1 - Classes da Gestdo por Competéncias

Classes Definicdo

Identificacdo Integra os processos relativos ao inventario de competéncias.

Selegéo E o recrutamento e selecio de pessoas para atender as necessidades da organizagéo.
Alocacéo Processo de atribuicdo de missfes que possuem diferentes tipos de conhecimentos.
Mobilizacdo Diz respeito as praticas dos trabalhos para alcancar as missdes.

Desenvolvimento Envolve formas de formacéo e aprendizagem.

Caracterizacdo Visa formalizar as competéncias e identificar os principais recursos.

Avaliacédo E a comparacio entre os resultados reais obtidos com o planejado ou esperado.

Fonte: Capece e Bazzica, 2013.

Observa-se que para cada classe o profissional especializado em Gestdo por
Competéncias tera que aplicar técnicas que o auxilie na identificacdo dos perfis funcionais
necessarios para uma organizacdo, por exemplo, na classe Selecdo hd a necessidade de
identificar um conjunto de competéncias para o0 recrutamento de pessoas que atendam aos
requisitos da funcéo a ser ocupada.

Para LeBoterf (2011) competéncia ndo se limita a um conjunto de conhecimentos
tedricos e empiricos. Ela implica em saber agir, mobilizar, integrar, aprender a transferir os
conhecimentos, recursos e habilidades, ter visdo estratégica, bem como assumir
responsabilidades.

Considerando estas definicbes, 0 conceito de competéncia para este estudo é
classificado segundo Rabaglio (2001) em:

e Competéncias técnicas: Conhecimentos e Habilidades;
e Competéncias comportamentais: Atitudes.

Este conceito € conhecido pelos especialistas da area pelo acrénimo (CHA) e esta
alinhado as necessidades pertinentes dos cargos ou funcdes existentes nas organizacdes. E a
Gestdo por Competéncias apresenta um amplo conjunto de atividades coordenadas, e dentre
elas tem-se a Selecdo por Competéncias que envolvem a selecdo e contratacdo de pessoas

para atender as necessidades da organizacéo, alvo deste trabalho (RABAGLIO, 2001).



25

A Selecdo por Competéncia tem sido associada com a gestdo da qualificacdo das
pessoas, a avaliacdo anual, a avaliacdo das competéncias dos funcionarios, as expectativas de
carreiras e com o desenvolvimento pessoal (BERIO; HARZALLAH, 2005), (HARZALLAH;
BERIO; VERNADAT, 2006). A gestdo adequada das competéncias é tdo importante para o
sucesso de cada profissional quanto da empresa. As principais técnicas de sele¢éo séo:

e Analise curricular;

e Verificacdo de referéncias;

e Entrevistas presenciais;

e Aplicacéo de teste de conhecimento e habilidades;
e Dinémicas de grupo;

e Testes psicologicos.

Para Rabaglio (2014), existem competéncias essenciais que devem ser identificadas
durante a selecdo, estas sdo consideradas competéncias imprescindiveis para exercer um cargo
ou funcdo. Rabaglio (2014) complementa que existem competéncias responsaveis por
alavancar as competéncias imprescindiveis, ou seja, responsaveis em fortalecé-las e
potencializa-las, formando um pacote de competéncias, e.g. a competéncia estratégia (que é
uma competéncia imprescindivel) sera alavancada pelas competéncias: planejamento,
organizacdo, empreendedorismo, proatividade, foco na tarefa e nos resultados.

Segundo Chiavenato (2009, p. 85 e 86), as competéncias tém que ser identificadas,
mantidas e disseminadas na organizacdo como base para 0 que a organizacdo deseja fazer,
qual negécio ela pretende realizar, qual destino a seguir, considerando quatro passos: a
identificacdo e o mapeamento das competéncias; a sua classificacdo e estruturacdo; o seu
armazenamento para disponibilizacdo futura; sua divulgacdo e disseminacdo entre todos na
organizacao.

Faz-se necessario destacar a importancia de elaborar um plano de competéncias com o
objetivo de ser um instrumento de orientacdo para a selecdo de pessoal, levando em conta o
preenchimento de uma vaga de emprego. Para isso os candidatos precisam demonstrar que
reinem um conjunto de atitudes, como criatividade, interesse em aprender, habilidades para

trabalhar em equipe, relacionamento interpessoal, etc. (CHIAVENATO, 2008).
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2.1.1 Plano de Competéncias

Diante de quaisgquer negocios contemporaneos gque se busquem em uma organizacgéo, o
planejamento representa uma oportunidade de melhoria no que diz respeito a competitividade
e a conquista de novos mercados (CAPECE, 20013). Neste contexto, criar um plano de
competéncias é um fator fundamental para identificar capital humano qualificado e assim
assegurar vantagens competitivas e contribuir com o crescimento e monitoramento dos
resultados da empresa e de sua rentabilidade.

Para Rabaglio (2014) planejar e mapear as competéncias sdo fundamentais para que a
empresa, através de indicadores de competéncias, cumpra suas estratégias e atinja suas metas
e seus objetivos. Tais indicadores de competéncias devem ser estratificados do descritivo de
cargo de forma criteriosa e organizados para que todos os conhecimentos, habilidades e
atitudes sejam mapeadas, para assim obter a eficacia dos resultados em um cargo especifico.

Segundo Camargo e Freitas (2013), um plano de desenvolvimento organizacional que
foi desenvolvido a partir do mapeamento de competéncias dos funcionarios permite
identificar quais conhecimentos, habilidade e atitudes que devem ser desenvolvidos pelos
funcionarios para que sejam colocados em pratica no cotidiano da empresa objetivando
agregar valor ao negdcio e manter vantagens competitivas.

Para o cumprimento do plano de competéncias de uma organizagdo as competéncias
devem ser organizadas por categorias, ou seja, por dominios de competéncias que poderdo ser

utilizados como parametros para identificar o perfil funcional.

2.1.2 Dominios de Competéncias e Classificacdo Brasileira de Ocupacdes

As competéncias imprescindiveis somadas com as competéncias alavancadoras
formam um pacote de competéncias necessarias (prioritarias e ou desejaveis) para concluir
uma tarefa com sucesso. Este pacote de competéncias representa um Dominio de
Competéncia (DC), ou seja, um pacote de competéncias necessario para executar uma tarefa.
Os DCs representam grupos de competéncias que sdo agregadores de competéncias correlatas,
ao levarmos em consideragdo 0 conhecimento técnico podemos observar a competéncia
relacionada ao conhecimento das tecnologias utilizadas; em relagdo as atitudes podemos
observar as competéncias: proatividade, comprometimento, apresentar solugbes e
profissionalismo (CAPETE; BAZZICA, 2013) e (RABAGLIO, 2014).
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Os DCs necessarios para um cargo especifico devem estar alinhados a sua respectiva
Classificacdo Brasileira de Ocupagdes (CBO), que descreve as caracteristicas das ocupacdes
no mercado de trabalho brasileiro, com a padronizacdo da nomeacao, codificacdo e descricéo
para poder ser utilizados pelos mais diversos atores sociais do mercado de trabalho. Sua
estrutura bésica foi elaborada em 1977, por convénio firmado entre o Brasil e a Organizacéao
das NacGes Unidas (ONU), tendo como base a Classificagdo Internacional Uniforme de
Ocupacdes (CIUO) datada de 1968 (MTECBO, 2015).

Na busca, por exemplo, do codigo CBO para o cargo de Operador de Robd, identifica-
se 0 codigo 7811 correspondente a familia de “Condutores de processos robotizados” e os
seguintes titulos sdo apresentados: Operador de Rob6 de Pintura, 7811-05; Operador de Robd
de Soldagem, 7811-10 (MTECBO, 2015). Assim, os DCs devem ser identificados e utilizados
no processo de construcdo do mapa de competéncias considerando o descritivo do cargo

conforme a CBO.

2.1.3 Mapeamento das competéncias

Para mapear as competéncias que devem ser requeridas ou adquiridas, foi utilizado o
framework apresentado por Capete e Bazzica (2013), também foram empregados o0s
fundamentos do modelo CHA expostos por Rabaglio (2014) cujos autores afirmam que o
monitoramento dos resultados e acompanhamento dos planos de competéncias em uma
organizacdo representa um importante papel na construcdo de vantagens competitivas e
podem contribuir significativamente para o crescimento da empresa e de sua rentabilidade.
Deste modo, as competéncias devem ser mapeadas para seguir as estratégias da organizacdo a
fim de assegurar a competitividade das empresas. Em decorréncia disto, quatro etapas sdo
necessarias para o gerenciamento de um Plano de Competéncias (CAPETE; BAZZICA,
2013):

1. Identificar as competéncias que resultardo em um inventario de competéncias
relevantes a uma empresa;

2. Criar os perfis funcionais da empresa e relacionar quais competéncias é
relevante a cada funcao;

3. Registrar os colaboradores da empresa em qual perfil funcional cada um se

enquadra;
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4. Desenvolver e acompanhar as competéncias de cada colaborador atraves de
avaliagOes que permitam identificar perfis ideais para executar as tarefas.

As etapas dois e trés ndo serdo abordadas neste trabalho por serem atividades
intrinsecas ao departamento de Gestao de Pessoas.

O framework utilizado permite identificar as competéncias segundo as necessidades da
organizacdo, deste modo cada DC permite o desenvolvimento das competéncias a partir de
tarefas classificadas em KDS (I Know, | Do and | Share) (CAPECE; BAZZICA, 2013):

e “K” representa saber: o ciclo de dura¢do do plano de treinamento, a execugao
e, a competéncia a ser adquirida;

e “D” representa fazer/criar: medidas para mensurar e avaliar resultados das
tarefas;

e “S”representa compartilhar: conhecimentos, estratégias, solucdo da tarefa.

A abordagem de Rabaglio (2014) permite identificar as competéncias segundo o0s
indicadores de competéncias organizacionais e funcionais, neste estudo com énfase no
descritivo de cargo de Operador de Robd, classificada em CHA (Conhecimentos, Habilidades
e Atitudes):

e “C” representa conhecimentos gerais e conhecimentos especificos requeridos
de uma area;

e “H” representa habilidade/dominio necessario ao bom desempenho de uma
funcao;

e “A” representa atitudes requeridas/desejadas diante das caracteristicas
comportamentais de um individuo.

O Plano de Competéncias deve ser criado para ser utilizado ao longo de um periodo
definido, por exemplo: um trimestre, um semestre, um ano, um ciclo de vida das tarefas, etc.

O Plano de Competéncias pode ser utilizado para guiar, por exemplo, as dindmicas de grupo.

2.1.4 Dinamicas de Grupo

A Dinamica de Grupo é um termo utilizado para descrever as atividades, 0s processos,
as operagdes que ocorrem em grupo, sendo também designado como um instrumento o qual
sugere um sistema dindmico cujas a¢des sdo fluentes, e ndo estaticas, que se desenvolvem e
evoluem ao longo do tempo, podendo ser formada em um grupo com duas ou mais pessoas
(FORSYTH, 2010, p. 18).


https://pt.wikipedia.org/wiki/Grupo
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As dindmicas de grupo sdo instrumentos que permitem observar, desenvolver, avaliar
e identificar competéncias ndo alcancadas pelos métodos tradicionais. No caso do uso de
ferramentas computacionais para aplicar dinamicas de grupo, um simulador robético, pode ser
considerado uma ferramenta que insere 0s conhecimentos em uma determinada area da
empresa e que permite avaliar e identificar competéncias (SAUAIA; ZERRENNER, 2009).
Para isto, a dindmica de grupo deve estar alinhada ao conjunto de competéncias requeridas
pelo cargo, sendo necessario desenvolver um plano de competéncias que norteie 0 processo

seletivo.

2.2 COLABORACAO

O termo colaboracdo é definido por Fuks (2002), como um trabalho em equipe, um
processo de interacdo continua, onde os membros do grupo trabalham para construir e
desenvolver juntos um determinado trabalho de forma coletiva. O conceito de colaboragdo vai
além de um trabalho em grupo, pois existe apenas uma parcela de contribuicdo de cada pessoa
para o desenvolvimento do trabalho. Ndo é uma relacdo hierarquica, onde as coisas sao
impostas, mas uma relagéo entre pessoas que saibam ouvir, compartilhar tarefas e trabalhar
permitindo que haja uma constante interagdo entre 0s membros do grupo, visando 0 sucesso
da tarefa por meio da melhor solucéo decidida entre os individuos do grupo (MAREK et al.,
2007).

Pimentel, Fuks et al. (2011) analisam a colaboracdo em trés dimens@es: comunicacao,
coordenacdo e cooperacdo. Estas trés dimensbes séo conhecidas como Modelo 3C o qual
define o trabalho em grupo e a operacdo conjunta em um espago compartilhado, a Figura 1
apresenta 0s seguintes conceitos:

e A comunicacdo é caracterizada pela troca de mensagens e pela negociacao
entre as pessoas;

e A coordenacdo é caracterizada pelo gerenciamento de pessoas, atividades e
recursos;

e A cooperacdo é caracterizada pela atuacdo conjunta no espaco compartilhado.
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Figura 1 - Modelo 3C de Colaboracéo
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Fonte: Pimentel e Fuks, 2011.

Pimentel e Fuks (2011) explicam os principais elementos do modelo 3C e as suas
relagbes, expondo que a comunicacdo concebe a agdo comum perante as negociagdes e
compromissos em busca de conhecimentos que devem ser compartilhados e gerenciados; a
coordenacao representa as acOes de ordens tomadas em conjunto entre pessoas, tarefa e
recursos disponiveis na tarefa, e para complementar as agdes de cooperagcdo diante dos
espacos compartilhados da tarefa. Estas relacGes entre os 3Cs convergem para o elemento
percepcdo, um componente essencial nas interacGes colaborativas, que concebe os canais de
percepcao entre os usuarios envolvidos em uma determinada atividade.

Sistemas colaborativos promovem espacgos onde, dois ou mais usuarios podem, além
de navegar e interagir com objetos, comunicar entre si e efetuar interacGes interdependentes.
Logo, a colaboracdo é definida como um trabalho em equipe porque todos os elementos do
grupo contribuem para construir um entendimento comum e desenvolver junto um
determinado trabalho de forma coletiva (PFIMENTEL; FUKS, 2011).

Na colaboracéo, as tarefas dependem parcialmente de acbes e/ou movimentacdes que
sO um pode fazer individualmente, mas também de a¢Bes que precisam que 0 outro ajude a
realiz&-las. Deste modo, o grupo deve desenvolver estratégias para a realizacdo das tarefas
colaborativas que ocorrem num espago compartilhado de manipulacdo dos objetos
(CHURCHILL; SNOWDON, 1998).
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Este modelo 3C de colaboracdo inicialmente proposto por Ellis, Gibbs e Rein. (1991),
se difundiu e é hoje considerado uma referéncia no desenvolvimento de sistemas
colaborativos por apresentar os trés componentes principais da colaboracdo que estdo inter-

relacionados e sdo intimamente dependentes.
2.2.1 Desenvolvimento de Grupos Colaborativos
Tuckman e Jensen (1977) elaboraram uma revisdo da literatura para validar a
metodologia dos estagios sucessivos que um grupo de trabalho percorre ao longo de seu ciclo

de vida. Tais estégios estdo ilustrados na Figura 2.

Figura 2 - Estagios do modelo de Tuckman

Q—»{ Formacgéo HConfrontagao Normatlzag:aoH Atuacéo H Dissolucao }—»O

Identlflcag:ao Defmu;ao das I Deflnlg:ao do Produtlwdade Fim do processo
de metas resvonsabllldades processo de execugao e melhona
compartilhadas de cada papel trabalho do processo
Sentimento de Definigao de papéis Forte atuagéo da Menor atuagéo da Fim do grupo
pertencimento e lideranga lideranca lideranca

F w4 A

Fonte: Pimentel e Fuks, 2011.

Os estagios do Modelo de Tuckman estdo descritos a seguir:

e Formacdo: Caracterizado pelo sentimento de pertencer ao grupo, de estabelecer
relacio de confianca e intercAmbio de informagBes. E o primeiro estagio do
ciclo de vida do grupo;

e Confrontacdo: No segundo estdgio, os papéis e as responsabilidades dos
membros do grupo sio definidos. E o estagio que provoca competicdo, inveja,
tensdo, discussdo, resisténcia e conflitos. Estes resultam na definicdo dos
papéis e das responsabilidades de cada membro do grupo, estabelecendo
hierarquias que culminardo na resolugéo de tarefas para o desenvolvimento da

coordenagdo, comunicacao e familiarizagdo do sistema;
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e Normatizacdo: neste estdgio ocorre a definicdo dos processos de trabalho
perante 0s objetivos da tarefa e as metas sdo compreendidas pelo grupo. O
grupo precisa manter-se unido e coeso para que juntos concluam a tarefa;

e Atuacio: E um estagio que usualmente ocorre alta produtividade, a fase da
producdo colaborativa, pois os membros do grupo estdo alinhados e
comprometidos com a tarefa, ocorrendo a interacdo mutua da tarefa;

e Dissolucdo: Neste ultimo estdgio o grupo se desfaz, seja pela conclusdo da
tarefa ou pela desisténcia do grupo em concluir a tarefa.

A formacéo de grupos colaborativos admite mais ou menos influéncia muatua entre os
individuos segundo o nimero de elementos colaborativos presentes no sistema, sendo que 0s
critérios e requisitos colaborativos variam de acordo com os objetivos e finalidade dos
sistemas colaborativos o0s quais podem ser classificados segundo os tipos de sistemas

colaborativos apresentados na se¢do seguinte.

2.2.2 Classificagado dos Tipos de Sistemas Colaborativos

Os sistemas colaborativos sdo classificados segundo as classes exibidas na Tabela 2.

e Na classe 1 (De suporte a comunicacao), Como a comunicacao e a negociacao
sdo fundamentais para se chegar a colaboracdo, oferecer este tipo de recurso
pode levar a colaboracdo na interacdo com as midias envolvidas, tais como
construcdo de: textos, desenhos, videos, audios entre outras midias;

e Na classe 2 (De compartilhamento de espago), como a coordenagdo na
manipulacdo de recursos é também fundamental, apresentar uma forma dos
usuarios perceberem as atividades e se perceberem no mesmo espaco é
requisito impactante no senso de colaboracdo, por exemplo, atividades
interdependentes em sistema virtual 3D compartilhado;

e Na classe 3 (De simultaneidade de interacdes sobre 0 mesmo objeto), nestes
sistemas sdo suportados a simulagcdo da simultaneidade o que requer
cooperacdo na manipulacdo dos objetos e consequentemente a colaboragéo
torna-se fortemente acoplada gerando uma demanda de sincronizagdo em
tempo real no sistema, por exemplo, manipulacdo de um mesmo objeto em

espacgo compartilhado.
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Tabela 2 - Classes de Sistemas Colaborativos

Classe Definicdo
1 | De suporte a comunicacao Sistemas computacionais que possuem tecnologias e aspectos
colaborativos apoiados por elementos que promovem a comunicacao.

2 | De compartilhamento de Sistemas computacionais que possuem tecnologias e aspectos

espaco colaborativos apoiados por elementos que promovam a coordenacao.
3 | De simultaneidade de Sistemas computacionais que possuem tecnologias e aspectos

interacGes sobre 0 mesmo colaborativos apoiados por elementos que promovam a cooperacao

objeto acoplada.

Fonte: producdo do préprio autor, 2014.

A eficiéncia e eficcia dos sistemas colaborativos dependem de sua classificacéo e uso
adequado das tecnologias e aspectos que promovem a colaboratividade. Por exemplo, integrar
sistemas de bate-papos em um sistema virtual 3D, promoverao caracteristicas complementares
da classe 1 e 2 ja que quaisquer dos dois sistemas possuem suporte a colaboracdo. Sistemas de
classe 3, devido ao fato de serem regidos por tarefas interdependentes e acopladas, exigem um
modelo computacional com sistemas graficos adequados para gerir os elementos a serem
manipulados. Assim, ao passo que os sistemas gréaficos sdo desenvolvidos tomando como
base estas classes, maiores recursos tecnoldgicos sdo necessarios para obter os aspectos

colaborativos esperados no sistema grafico.

2.2.3 Sistemas Graficos

Segundo Prates e Barbosa (2003) e Preece e Rogers (2005) uma interface grafica de
um software possui usabilidade se apresentam elementos que facilitem o uso do sistema e que
promovam tarefas que posam ser realizadas de forma eficaz, eficiente e com satisfagdo. Neste
contexto, a interface gréafica de um software é o elemento principal na relacdo entre os
usuarios e suas aplicacbes computacionais, sendo de fundamental importancia possuir
aspectos de usabilidade que facilitem e motivem o uso do software.

As interfaces graficas de softwares que fazem uso de tecnologias de Realidade Virtual
(RV) além de promover a sensacgdo de realidade num ambiente sintético permitem ao usuario
realizar imersdo, navegacao e interacdo em um ambiente com interface tridimensional gerado
por computador, utilizando canais multisensoriais (BURDEA; COIFFET, 1994).

Segundo Netto, Machado e Oliveira (2002), imersdo esta vinculada com a sensacao de

fazer parte do ambiente virtual como se estivesse dentro do ambiente. Para isso, dispositivos
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como: retorno auditivo, tato e forga de reacdo da pessoa e dos movimentos sdo também
importantes. A navegagdo representa formas e possibilidades de movimentar, caminhar,
visualizar no espaco 3D do ambiente. A interacdo esta relacionada com a capacidade do
computador de identificar as entradas do usuario e modificar imediatamente o mundo virtual e
as acOes sobre ele.

Os sistemas graficos apresentam diversas caracteristicas, e.g. uma aplicagdo 2D ou
3D, um Simulador ou um Jogo Sério, podem ser utilizados em treinamentos ou
entretenimento, etc. Entre estas caracteristicas, destaca-se os simuladores 3D desenvolvidos
para treinamentos que proporcionam o sentimento de estar realizando atividades em um
espaco real do dia a dia. Os simuladores possuem aspectos que promovem a sensacao da
realidade, com recursos graficos que permitem a interacdo com o0s usuarios de forma
agradavel e facil.

Segundo Bezanilla e colegas (2014) jogos sérios sdo games desenvolvidos para o
ensino, para a aprendizagem ou para o treinamento, sendo conduzidos por agdes sérias que
vao além de apenas promover o entretenimento. Estas aplicacdes apresentam interfaces
gréficas que proporcionam interatividade com os usuarios.

Os sistemas computacionais de Realidade Virtual adicionaram uma nova percepgao na
visualizacdo espacial, com ferramentas que possibilitam a constru¢cdo e manipulacdo de
representacdes graficas em ambientes tridimensionais que simulam a¢des do mundo real,

como por exemplo, as simulagdes robdticas.

2.2.4 Robotica

Os robbs sdo maquinas manipuladoras compostas por corpos rigidos articulados
capazes de mover materiais, pecas ou ferramentas em diversas trajetérias programadas em um
espaco de trabalho definido (SILVA et al., 2006). Eles podem ter base fixa ou mdvel, sdo
compostos por elos e juntas (articulagbes em torno de um eixo) e possuem de trés ou mais
graus de liberdade (DOF-degrees of freedom) que lhes permitem um movimento relativo
entre si. Tais maguinas manipuladoras fazem parte de um conjunto de equipamentos técnicos
utilizados pelas industrias no processo de manufatura.

Por exemplo, o robd Scorbot ER-4PC exibido na Figura 3, representa um robd
manipulador articulado fixo empregado em laboratérios e treinamentos, permitindo aos

estudantes o ganho de experiéncia em robotica e automacdo (ESHED, 1982).
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No modelo Scorbot ER-4PC existem quatro ligagdes “elo-junta”, exibido na Figura

3(b), que proporcionam cinco DOF’s ao manipulador exibido na Figura 3(c), estes
movimentos sdo (ESHED, 1982):

e Movimento de rotagdo — Base-Corpo, limite de rotagdo 310°;

e Movimento de rotagdo — Corpo-Braco, limite de rotagdo +130°/-35°;

e Movimento de rotagcdo — Brago-Antebraco, limite de rotagdo +/-130°;

e Pitch — Garra-Antebraco (Pulso) € o movimento que a garra faz, com sua

ponta, de cima para baixo (e vice versa), limite de rotagdo +/-130°;
¢ Roll — Garra-Antebraco (Pulso) é o movimento de rotacdo dela em relagdo ao

seu proprio eixo, rotacdo ilimitada.

Figura 3 - Anatomia e movimentos do rob6 Scorbot ER-4PC

© " ©
o [
Corpo @ ) /
(a) (b) ©

Fonte: Eshed, 1982.

Para efetuar movimentagdes nos bragos robdticos utiliza-se a Cinemaética Direta (CD)
que é responsavel pelo controle da posicao e orientacdo da garra em um espaco tridimensional
de trabalho, a partir dos valores angulares de cada um dos elos das juntas (HOSS;
HOUNSELL,; LEAL, 2009).

A telerrobdtica é a interacdo humana com a acdo dos robds por comandos tele-
controlados, ou seja, sem a presenca do operador no local da tarefa. Ela € usada quando ocorre
a necessidade dos processos industriais serem executados a distancia (GOLDBERG; CHEN,
2001). Esta técnica é utilizada para manipular remotamente robds que trabalham em
ambientes perigosos ou que ndo Sdo acessiveis ao operador, podendo ser empregada em

aplicacdes cirargicas, na exploracdo espacial, na manipulacdo de materiais nocivos, no
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controle de tradfego, na automacgdo da manufatura, em treinamentos, entre outras atividades
(HE; CHEN, 2008).
Os sistemas telerrobodticos possuem diferentes abordagens quanto ao numero de
operadores e ao quanto ao numero de robds (CHONG et al., 2001):
e Single Operator Single Robot (SOSR), esta abordagem possui Unico Operador
Unico Roba.
e Single Operator Multiple Robot (SOMR), esta abordagem possui Unico
Operador Multiplos Robds.
e Multiple Operator Multiple Robot (MOMR), esta abordagem possui Mdltiplos

Operadores e Multiplos Rob6s.

2.3 CONSIDERACOES SOBRE O CAPITULO

As organizages precisam fazer uso de instrumentos que ajudem a recrutar e
selecionar perfis funcionais que tenham competéncias para aprimorar sua produtividade,
qualidade e competitividade. Nesta situacdo, 0s recursos humanos devem ser selecionados por
critérios bem definidos, dentre eles, a colaboratividade é um dos fatores.

Na realizagdo de experimentos e treinamentos, utilizar um robé real representa ter que
parar sua producéo para programa-lo ou para aplicar treinamento aos operadores. Ja 0 uso de
simulacdo 3D traz beneficios para as industrias, porque permite desenvolvimento da
programacdo off-line evitando o risco de danificar o robd e parar a producdo. Isto diminui 0s
custos dos materiais e equipamentos reais, além de poder ser utilizado com propésito didatico
0 qual se mostra uma alternativa interessante por apresentar produtividade, acesso facilitado e
baixo custo (REDEL; HOUNSELL, 2004).

O uso de sistemas graficos em robdtica proporciona modelos que podem ser testados e
medidos em condi¢cdes que o operador ndo pode manipular ou que apresentam custos
invidveis se executadas em um ambiente real (CIOl; VATAU; MANIU, 2006). Por isso, a
simulacgdo representa uma opcao de baixo custo para o treinamento e configuracdo, de modo
que os problemas e erros podem ser identificados e ajustados nos ambientes virtuais antes de
serem aplicados ao sistema real.

Os simuladores de robdtica colaborativa tém potencial para ensino da robotica tanto
quanto para ensino de colaboratividade em si (DIAS et al., 2010), (DIAS et al., 2011) pelo

fato de permitirem uma série de analises da tarefa, reduzindo o custo e otimizando os métodos
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de execucdo e serem utilizados em aplicagfes industriais e em ambientes perigosos,
proporcionando a interagdo do ser humano com a agdo dos robds (CHURCHILL;
SNOWDON, 1998).

Estas aplicacdes podem simular tarefas de alto risco, sem comprometer a integridade
fisica dos equipamentos nem dos operadores, podem ser utilizados para desenvolver
competéncias colaborativas ou para identificacdo de conhecimentos e comportamentos de um

individuo para a realizacdo de tarefas colaborativas.
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3 TRABALHOS RELACIONADOS

Abaixo seguem os trabalhos encontrados na literatura, listados em ordem de
relacionamento com este trabalho e na secdo 3.8 serdo apresentadas as contribuicdes dos

trabalhos relacionados.

3.1 PROMOVER O REGISTRO DAS COMPETENCIAS

O trabalho de Zulch e Becker (2007) aborda os efeitos e desafios relacionados com a
gestdo por competéncias suportada por computador. Eles argumentam que uma unidade
organizacional deve identificar as competéncias essenciais que dizem respeito a um individuo,
bem como a um grupo, de forma que seja possivel promover métodos e instrumentos para
registro qualitativo e quantitativo de competéncias.

Zulch e Becker (2007) afirmam também que a simulacdo orientada a pessoas requer
informacdes sobre a carga de trabalho, bem como sobre as caracteristicas atribuidas a uma
pessoa, tais como o0s seus talentos e afei¢Ges, e habilidades que podem ser aperfeicoadas. Para
isto, € proposta uma ferramenta de simulacdo intitulada ESPE (abreviatura em alemao para
“Simula¢do orientada ao fluxo de estruturas de pessoas”). A ferramenta visa apoiar a
reorganizacao dos sistemas de producdo a partir de técnicas centradas no ser humano.

A Figura 4 mostra o sistema de simulacdo no qual os critérios de qualificacdo sao
usados para determinar o potencial de desenvolvimento pessoal relacionados com o tipo de
tarefa e com a vontade do individuo de assumir novas tarefas. Tais critérios sdo medidos em
cinco niveis de pontuacdo e posteriormente sdo resumidos em um Gnico valor que representa
o potencial de desenvolvimento pessoal.

As células exibidas na Figura 4 sdo identificadas pelas linhas Fungbes (F1, F2, F3...)
que representam 0s recursos humanos, ou seja, as funcdes necessarias para exercer as
atividades, e.g. configuracdo, manipulacdo, fresador, etc. e pelas colunas Maquinas (M1, M2,
M3...) que representam os recursos fisicos, as maquinas. Na célula F6M2 da Figura 4 pode ser
observada a alocacdo de recursos com base na capacidade de produgdo da maquina.

Zulch e Becker (2007) concluem que processos cognitivos humanos sdo dificeis de
operacionalizar e que ha um deficit significativo de conceitos existentes para medicdo e
analise de competéncias com foco no individuo. Eles também enfatizam que cada elemento de

competéncia pode ser atribuido a um elemento de formacdo de uma pessoa. Assim, é
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necessario examinar em detalhe as competéncias adquiridas pelas pessoas bem como os

requisitos necessarios para competéncias.

Figura 4 - ESPE
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Fonte: Adaptado de Zulch e Becker, 2007.

e Aspectos colaborativos: ndo trata.

e Comunicag&o: ndo possuli.

e Avalia competéncias: sim, é proposto um instrumento de registro qualitativo e
quantitativo das competéncias identificados por critérios de qualificacdo. Os

registros dos dados sdo armazenados em uma planilha.

3.2 COMPETENCIAS NECESSARIAS E ADQUIRIDAS

Harzallah, Berio e Vernadat (2006) apresentam uma abordagem para o
desenvolvimento de sistemas de informagdo voltada para a modelagem da gestdo por
competéncias. Essa abordagem é denominada CRAI (Competéncias, Recursos, Aspectos e

Individuos) associadas aos indicadores chave de desempenho (KPls-Key Performance
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Indicators) como pode ser visto na Figura 5. Deste modo, um projeto pode ser caracterizado

por aspectos técnicos que tenham um indicador especifico de prazo para entrega do produto

ou por outras metas a cumprir. A relacdo entre Competéncias e Aspectos refere-se as

competéncias necessarias no contexto do negocio como: as estratégias, as tarefas, os

processos e indiretamente os KPIs, entre outros aspectos da empresa. A relagdo entre 0s

Individuos e Competéncias refere-se as competéncias adquiridas, por exemplo, adquiridos

pelo pessoal da empresa em treinamento e desenvolvimento.

Figura 5 - Modelagem de competéncia

Required competencies

FIs

Acquired competencies

Fonte: Harzallah, Berio e Vernadat, 2006.

O modelo CRAI é descrito por um esquema de “entidade-relacionamento estendido”
(HARZALLAH; BERIO; VERNADAT, 2006) que contém quatro conjuntos necessarios para

sua formalizacdo. Para cada um desses conjuntos sdo tragcados 0s mapeamentos relevantes

bem como demonstrados os axiomas que sdo utilizados para analisar a situacdo atual da

empresa em termos de competéncias a serem adquiridas e competéncias a serem requeridas.

Aspectos colaborativos: néo trata.

Comunicagéo: ndo possui.

Avalia competéncias: sim, o modelo apresentado estd associado aos
indicadores que séo registrados de forma a permitir a analise das competéncias
organizacionais e individuais da empresa a fim de constatar as competéncias

adquiridas em relacdo as requeridas.
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3.3 DESENVOLVIMENTO DE COMPETENCIAS COLABORATIVAS

Romero e Usart (2013) apresentaram um estudo de caso do uso de um jogo sério 2D,
denominado MetaVals concebido para a pratica de conceitos financeiros. O estudo teve como
objetivo analisar o potencial para apoiar e promover o desenvolvimento de competéncias
colaborativas dos usuérios. Na Figura 6 (a) pode ser vista a tela de inicio do jogo que convida
0s jogadores a inserir a sua idade e em seguida 0s guia para iniciar um teste de conhecimento

prévio, a fim de comparar com os resultados do teste.

Figura 6 - Tela inicial com informagdes dos jogadores

[Corecton] [oiscusson]

[ nowna, - lflo -]

NOMINAL
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NOMINAL ~
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Fonte: Romero e Usart, 2013.

Os cenarios graficos contém informagdes dos pares de jogadores. Na primeira e na
segunda fase do jogo os usuarios interagem individualmente com os problemas, por exemplo,
0 jogador deve classificar seis itens como ativos ou passivos financeiros, conforme exibido na
Figura 6 (b) numa escala de 0 a 10, apresentadas por um professor avatar. Na terceira fase
inicia-se a correcdo em dupla o qual devem, de forma colaborativa, decidir se os problemas
anteriormente resolvidos estavam corretos, e assim chegar a um consenso da resposta final.
Nesta ultima fase esta disponivel uma ferramenta de chat.

As autoras defendem que a interacdo dos usuarios em ambientes simulados de
aprendizagem colaborativa tem como objetivo incentivar o nivel de tomada de decisdo da
dupla, promovendo um espaco virtual que permite desenvolver competéncias colaborativas
(ROMERO e USART, 2013).
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e Aspectos colaborativos: € representada pelas classes de suporte a comunicacao
e de compartilhamento de espaco, 0s quais promovem caracteristicas
complementares perante a troca de informacg0es textuais durante a navegacao
nos cenarios existentes no jogo;

e Comunicagdo: é estabelecida por mensagens via chat;

e Auvalia competéncias: este jogo sério ndo avalia competéncias, foi desenvolvido
com o objetivo de somente desenvolver as competéncias dos usuarios sobre a
pratica de conceitos financeiros. Um conjunto de questdes é apresentado e suas

respostas sao registradas para analise.

3.4 JOGO SERIO PARA DESENVOLVER E AVALIAR COMPETENCIAS

Bezanilla et al. (2014) apresentam um jogo sério para avaliacdo de competéncias
(CASG - Competence Assessment in a Serious Game), com énfase em empreendedorismo e na
resolucdo de problemas levando-se em conta aspectos importantes da avaliagdo de
competéncias tais como contexto, feedback, entre outros aspectos utilizando como base na
definicdo da atividade, dos indicadores em cinco niveis e dos descritores de forma a promover
0 ensino e a avaliagéo.

Um jogo sério ajuda no desenvolvimento e na avaliacdo de competéncias, mas outras
metodologias e técnicas devem ser utilizadas para identificar e avaliar competéncias.
Bezanilla et al. (2014, p. 43) afirmam que “o jogo sério ndo deve ser considerado como uma
ferramenta Unica no processo de avaliacdo uma vez que 0s conceitos de competéncias sdo
altamente complexos, integrando o conhecimento, habilidades, atitudes”.

O publico alvo do jogo sdo alunos do Gltimo ano de graduacdo e alunos do primeiro
ano da pos-graduacdo. O jogo foi concebido com o objetivo de ajudar os alunos a desenvolver
0 espirito empresarial e as competéncias para resolucdo de problemas dentro de um ambiente
de Realidade Virtual. O modelo de avaliagdo das competéncias foi agrupado em trés
categorias (GONZALEZ;, WAGENNAR, 2003, apud BEZANILLA et al., 2014):
competéncias instrumentais, competéncias interpessoais e competéncias sistémicas.

Os autores afirmam que a simulagdo de um ambiente gréfico 3D com cenarios
simbolicos que envolvem imagens, historias, principios ou metéforas sobre um determinado
fendmeno tornam-se adequado para finalidade de medir e estimular competéncias por

intermédio de regras e agdes que induzem os jogadores a gerir 0s recursos disponiveis e
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enfatiza o processo de aprendizagem.

Um exemplo de interacdo dentro do jogo € a “evacuagdo do auditério”, em que 0S
grupos de alunos representados pelos personagens, exibidos na Figura 7 (a), precisam tomar
decisOes para resolver problemas da vida cotidiana. Neste caso as decisfes devem ser tomadas
em equipe de forma colaborativa por intermédio de feedbacks fornecidos no jogo que levam

aos indicadores de competéncias com o auxilio de escores.

Figura 7 - llustracdo dos personagens e do cenério

SELECCIONA UN PERSONAJE

(b)

Fonte: Bezanilla et al, 2014.

“A avaliagdo de competéncias ndo é tarefa facil, as universidades enfrentam o desafio
de introduzir a abordagem baseada em competéncias em seus programas de ensino”
(BEZANILLA et al., 2014). O uso de cenérios simulados, conforme exibindo na Figura 7 (b)
pode ser vantajoso para o exercicio das competéncias porque permite a criacdo e a simulacéo
da vida real em que o aluno deve resolver problemas ligados a sua area de estudo ou de
carreira. Afirmam ainda que, a avaliacdo de competéncias muitas vezes ndo consegue ficar
clara no jogo. As tarefa e atividades no jogo sdo avaliadas, mas ndo o nivel de desempenho
alcancado por um aluno em relacéo aos indicadores de competéncias.

e Aspectos colaborativos: apresenta a classe de compartilhamento de espaco
representado pelos cenarios onde 0s personagens percebem o sentimento de
presenca executando atividades em grupo para resolver problemas relacionados
a sua area de estudo na universidade;

e Comunicagdo: ndo foi possivel identificar qual forma de comunicacdo é
estabelecida, julga-se que seja por intermédio de perguntas e respostas exibidas

a0s Usuarios;
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e Avalia competéncias: este jogo sério foi desenvolvido com o objetivo de
desenvolver e avaliar as competéncias em relacdo aos conhecimentos, as
habilidades, as atitudes e aos valores. S&o fornecidos feedbacks no jogo que

levam aos indicadores de competéncias registrados em escores.

3.5 PERFIL DE ATITUDES PROFISSIONAIS

Para Gois, Souza e Rosa (2011) o uso de sistemas computacionais graficos esta se
tornando mais frequente durante a realizacdo de treinamento empresarial. Eles propuseram o
PAP Game, um jogo 2D para avaliar o Perfil de Atitudes Profissionais, para auxiliar no
processo de recrutamento e selecdo do cargo de vendedor de automéveis. As competéncias
avaliadas sdo: comunicacdo; relacionamento interpessoal, segurancga, ética, inteligéncia
emocional, motivacao, proatividade, humildade, trabalho em equipe e conhecimento técnico.
Os autores afirmam que a escolha por um ambiente de jogo foi feita por permitir a simulacao,
pelo fato de um cenario com imagens e animag@es possibilitar a exposicdo de situacdes que
ilustram o dia a dia de um vendedor de automoveis.

O funcionamento do jogo ¢é baseado na exposicao de situacdes por imagens, contendo
fatos que podem acontecer em um ambiente de trabalho. As a¢des no jogo foram modeladas
para funcionar como uma estrutura de arvore de decisdo que sdo tomadas pelo usuario que
percorre uma arvore em busca de uma resposta. A proposta era que este simulador fosse
utilizado como elemento classificatorio entre a fase de recrutamento e a de selecéo.

Durante o jogo as decis@es sdo tomadas de modo visual sendo o usuario guiado a cada
situacdo através de imagens renderizadas em 2D onde um fato/questdo € apresentado ao
usuario que deve tomar uma decisdo mediante o clique na area destacada conforme esta

exibida na Figura 8.

Figura 8 - llustracdo das situagdes

Fonte: Gois, Souza e Rosa, 2011.
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Para validar o simulador foram aplicados testes em dois candidatos a uma vaga de
emprego. De acordo com os autores, os resultados obtidos mostram que o jogo auxilia
processos de selecdo, obtendo um grau de aplicabilidade consideravel para compreender e
aplicar os processos de recrutamento e selecdo (GOIS; SOUZA; ROSA, 2011).

e Aspectos colaborativos: ndo € apresentada neste jogo, porque O USUArio
interage com imagens que representam os fatos e/ou as questdes que devem ser
resolvidas, neste caso ocorre interagdo entre usuario e sistema;

e Comunicacgdo: nao trata;

e Auvalia competéncias: este jogo permite avaliar as competéncias dos candidatos
auxiliando os profissionais no processo de recrutamento e sele¢do do cargo de
vendedor de automoveis. As decisfes tomadas sdo representadas por um

caminho registrado em uma arvore de respostas hierarquizadas.

3.6 SISTEMA COLABORATIVO TELERROBOTICO

Neste trabalho, Dias e colegas (2010) apresentam um sistema colaborativo
telerrobotico denominado CollBot4us (Collaborative roBots for us) que apresenta um
simulador de uma tarefa telerrobética colaborativas 3D via rede de computadores que foi
desenvolvido considerando critérios (COLLAZOS et al., 2007) e métricas colaborativas
(MAREK et al., 2007). Este simulador é composto por dois robds virtuais 3D Scorbot ER4-
PC industriais, articulados, colaborativos, telecontrolados (um para cada operador) e dispostos
em posi¢cOes opostas de modo que ocorra sobreposicao de seus espacgos de trabalho, formando
uma area comum para troca de objetos.

O CollBot4us é um ambiente que propde uma tarefa colaborativa com objetos
primitivos dispersos sobre uma mesa em posicGes pré-estabelecidas e simétricas aos dois
robds, conforme pode ser vista na Figura 9. Os operadores dos bracos robéticos terdo que
pegar um determinado objeto, transportad-lo a uma éarea de depdsito e apds alcancar tal
posicdo, solta-lo. Esta acdo se repete enquanto houver objetos ao alcance dos bragos robdticos
que precisem ser depositados. Existem objetos que estdo fora do alcance do operador, neste
caso o colaborador tera que ajuda-lo. Durante a resolucdo da tarefa o sistema fica avaliando
quando os operadores atingem o objetivo e, a0 mesmo tempo armazena uma série de métricas

através de log.
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Figura 9 - CollBot4us

e Cinematica Direta =

3

CollBot4us
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Abordagem da Garra/Contadores
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) Fixa ) Tras
N° de Colisdo: 0

N° de Manipulagdo: 1500

02 :55

Fonte: Dias et al, 2010.

Neste sistema colaborativo, o controle do braco robdtico se da pelos comandos da
Cinematica Direta exibido ao lado esquerdo da Figura 9, o qual se efetua incrementos e
decrementos angulares em cada junta do braco a fim de alcangcar um ponto no espaco 3D. Por
exemplo, a base do braco robotico pode ser movida utilizando clique nos botdes “1” e “Q” ou
simplesmente pressionado as respectivas teclas ou ainda inserindo um valor angular desejado.

e Aspectos colaborativos: o simulador foi desenvolvido considerando requisitos
de colaboratividade de software quanto aos aspectos que potencializam a
colaboragédo e requisitos de colaboratividade dos processos e procedimentos
adotados na solucéo das tarefas;

e Comunicacdo: é estabelecida via chat;

e Avalia competéncias: néo.

3.7 SOFTWARES PARA GESTAO DE PESSOAS

Esta secdo tem como objetivo apresentar ferramentas computacionais, comerciais e
gratuitas, desenvolvidas para apoiar a gestdo de recursos humanos de uma organizacéo. Para
cada software apresentado, foi destacado se ha ou ndo recursos para apoiar os profissionais na

gestdo da selecdo por competéncias.
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3.7.1 Orange HRM!

Este software de Gestdo de RH é distribuido nas versées: Open Source, Profissional e
Enterprise. O software oferece modulos para atender as necessidades dos gestores de RH das
organizagoes, por exemplo: a gestdo de capital humano, recrutamento, etc. As versdes pagas
contém servigos completos para pequenas e médias empresas com fluxos de trabalhos
configuraveis, relatorios personalizados e regras avangadas.

O modulo de administracdo do sistema oferece controle centralizado para o gerente de
RH contendo recursos para criar e/ou gerir: a estrutura organizacional; a escala de pagamento;
cargos; informacdes funcionais; gestdo de registro de ponto; etc. O médulo de recrutamento
inclui os seguintes recursos: banco de dados dos gestores de areas; banco de dados dos
candidatos; agendamento de entrevistas; integracdo com o Facebook para recrutamento. O
modulo de avaliacdo de desempenho oferece os seguintes recursos: criar avaliagdes de
desempenho com base em indicadores; avaliacdo de subordinados; etc.

Este software ndo oferece mddulo de Selecdo por Competéncias, somente oferece
recursos quanto ao recrutamento, ou seja, 0 gerenciamento do processo de divulgacdo e
cadastramento de candidatos a uma vaga de emprego. Em relacdo as etapas relacionadas a
selecdo ndo foi possivel identificar instrumentos de medicdo (quantitativa e qualitativa) que
poderiam ser utilizados para apoiar as etapas e atividades dos profissionais de selecéo.

3.7.2 Plune RH?2

Plune é um sistema de Gestdo por Competéncias que é disponibilizado na nuvem
dispensando a instalacdo de hardware e software. Oferece um conjunto de ferramentas para
implantar e gerir um plano de recursos humanos baseado em competéncias. Seus principais
modulos sdo: plano de cargo e salarios; organograma; colaboradores; inventario de
competéncias; avaliacdo de competéncias; recrutamento e selecao.

Quanto a funcéo de recrutamento e selecdo, o0 sistema permite gerenciar os curriculos

dos candidatos, os perfis de cada posicdo, as vagas abertas e preenchidas e todo o historico de

! Disponivel em: <http://www.orangehrm.com>. Acesso em: 19 jul. 2015.

2 Disponivel em: <https://www.plune.com.br >. Acesso em: 19 jul. 2015.
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recrutamento de cada candidato. Neste caso, o0 Plune fornece a gestdo documental das etapas
de recrutamento e selecdo, ou seja, oferece recursos para a gestdo informatizada dos processos
executados pelos especialistas. N&o foi possivel identificar instrumentos de medicao
(quantitativa nem qualitativa) que poderiam ser utilizados para apoiar as etapas e atividades

dos profissionais de selegéo.

3.7.3 Selecty?

Selecty é um software especializado na gestdo de empresas de recrutamento e selecéo.
Possui os seguintes recursos: portal do candidato; modulo de recrutamento; selegdo por
competéncia; relacdo com candidato; agenda compartilhada; requisicao de pessoal; modulo de
triagem; entre outros recursos de gerenciamento comercial e operacional.

Os desenvolvedores do Selecty afirmam que no mddulo de gerenciamento é possivel
gerenciar de forma integrada as etapas em andamento nas empresas, oferecendo indicadores e
estatisticas com telas especializadas para cada etapa do processo seletivo, por exemplo,
entrevistas e dindmicas.

Afirmam também que o software possui ferramentas para sele¢cdo por competéncias,
mas ndo foi possivel obter copia do sistema para testar e verificar quais recursos é oferecido

para apoiar o processo de selecao.

3.7.4 Etalent*

O sistema Etalent é uma plataforma que auxilia os profissionais nos processos de
atracdo, geréncia e desenvolvimentos de talentos, com foco no comportamento, utilizando a
metodologia DISC a partir de quatro fatores: dominancia, influéncia, estabilidade,
conformidade (MARSTON, 2015).

O sistema oferece inventério e relatorios de perfil comportamental, diagnostico de
individuos, arquitetura de cargos, desenvolvimento dos profissionais, analise de equipes, entre

outros recursos de gestao.

3 Disponivel em: <http://www.selecty.com.br>. Acesso em: 19 jul. 2015.

4 Disponivel em: < https://www.etalent.com.br>. Acesso em: 19 jul. 2015.


http://www.selecty.com.br/
http://www.selecty.com.br/
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No site do desenvolvedor foi possivel ter acesso ao relatorio de selecdo de um
candidato ficticio, sendo constatado que o relatério contempla: o pipeline de atracdo; analise
gréfica do DISC (Dominancia, Influéncia, Estabilidade, Conformidade); analise descritiva;
analise isolada dos fatores DISC; a pessoa e 0 cargo; dodecaedro das competéncias;

classificacdo da pessoa com 0s cargos; entrevista por fatores; laudo dindmica/entrevista.

3.7.5 Share Empresa®

O Share Empresa é um software de avaliacdo e orientacdo de competéncias individuais
e organizacionais. Permite implantar um sistema de avaliagdo de desempenho que guia o
colaborador em um ciclo de cinco atividades: identifica o perfil de competéncias; avalia o
desempenho; mostra as lacunas de competéncias individuais e por equipe; sugerem acgdes para
corregdes das lacunas; informa a evolugéo do colaborador.

Fornece aos gestores de RH relatorios que permite: identificar o perfil de
competéncias da equipe; monitorar o desenvolvimento das competéncias; construir banco de
talentos; comparar a evolucéo dos colaboradores; apontar lacunas criticas.

Este software oferece recursos que apoiam os profissionais de RH na manutencdo e no
desenvolvimento do quadro funcional de sua empresa. Nao foi possivel identificar um médulo

que fornecesse recursos para auxiliar no processo de selecéo por competéncias.

3.8 DISCUSSAO DOS TRABALHOS RELACIONADOS

As contribuicdes relevantes (ver Tabela 3) que os trabalhos relacionados
proporcionaram para o desenvolvimento do SECOMBOT séo:

(a) Com relacdo a proposta de ser um Sistema grafico 3D ou RV: 1 (um) trabalho
relacionado utiliza tecnologias 3D, sendo que Bezanilla (2014) argumenta que sistemas
computacionais tridimensionais proporcionam ao usuario uma experiéncia em atividades do
dia a dia, por intermédio de simulacdes da realidade. Outro aspecto € que o espaco 3D, neste
caso compartilhado, permite a interacdo com elementos que séo exibidos simultaneamente

para todos os usuarios independentes de suas localizacdes.

5 Disponivel em: < http://www.itradeti.com.br>. Acesso em: 19 jul. 2015.
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Tabela 3 - Contribuicdes da literatura e caracteristicas funcionais
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a | Sistema grafico 3D ou RV W 4 J
b | Baseado em Gestdo ou Selecdo por Competéncias J VAR 4 v
c Apresenta um Modelo de Competéncias ND ‘/
d | Modelos de tarefas colaborativas ND J J
e NUmero de usuarios no mesmo espago de trabalho 2 IND| 1 | 2| 2
f Sistema computacional desenvolvido especificamente para ‘/ \’ "
auxiliar na Selecdo por Competéncias
g | Sistema validado pelos usuarios D |
h Sistema validado pelos profissionais de RH ND ‘/
i | Captacéo de dados (log) J Y v
j | Disponibiliza chat J | o J
Total de Funcionalidades | 1 2 4 4 5 5 110

Fonte: produgdo do préprio autor, 2015

Neste contexto, cenarios simulados em 3D proporcionam aos usuarios meios de
interacdo que contribuem para o desenvolvimento de novos conhecimentos e habilidades. O
ColiBot4us (DIAS et al., 2010) foi desenvolvido com o objetivo de ser um ambiente com
simulacdo 3D de robds teleoperados para resolver tarefas colaborativas em um espaco
compartilhado. O SECOMBOT mantém a tecnologia (X3D e Xj3D) no desenvolvimento do
cenario, mas tem outra abordagem em relagdo a modelagem das tarefas. O intuito é construir
0 cenario com elementos graficos tridimensionais que contribuam para potencializar ou
desenvolver competéncias colaborativas;

(b) No que se refere aos conceitos de Gestdo ou Selecdo por Competéncias: Harzallah,
Berio e Vernadat (2006) abordam uma metodologia denominada CRAI para o
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desenvolvimento de sistemas computacionais de Selecdo por Competéncia; Zulch e Becher
(2007) apresentam um modelo de gestdo por competéncias utilizando uma matriz denominada
ESPE; Gois, Souza e Rosa (2011) propde um sistema grafico 2D para auxiliar no processo de
recrutamento e selecdo do cargo de vendedor de automdveis; Romero (2013) exibe um estudo
de um jogo sério 2D denominado Metavals concebido com énfase ao desenvolvimento de
competéncias colaborativas dos usuarios; Bezanilla (2014) e colegas mostram um jogo sério
3D para ensino e avaliagdo de competéncias utilizando indicadores na resolucdo de
problemas. Estes trabalhos apresentaram conceitos sobre competéncias que contribuiram na
fundamentacdo tedrica utilizada para o desenvolvimento do SECOMBOT. Os autores
apresentaram conceitos sobre competéncias, mas independente das abordagens utilizadas por
cada autor, o conceito comum entre eles é que o usuario deve possuir um conjunto de
competéncias técnicas e comportamentais que devem ser relacionadas com a funcdo e/ou
atividade a ser exercida em uma organizacdo. Neste contexto, notou-se a importancia de
identificar e avaliar as competéncias requeridas por uma tarefa especifica;

(c) Em relacdo ao Modelo de Competéncias, os trabalhos relacionados ndo expuseram
ou utilizaram desta metodologia. O SECOMBOT foi contemplado com este recurso, uma vez
que na area de Selecdo por Competéncias este € um instrumento imprescindivel para
identificar perfis funcionais;

(d) Quanto aos modelos de tarefas colaborativas, as propostas apresentadas nos
sistemas METAVALS e CASG contemplam tarefas que possuem aspectos colaborativos e
consequentemente 0s usuarios necessitam colaborar para conquistar o objetivo comum. O
ambiente CollBot4us (DIAS et al., 2010) contém apenas uma tarefa colaborativa na qual os
operadores do sistema precisam colaborar para conquistar o objetivo comum. O SECOMBOT
apresenta cinco tarefas para promover o desenvolvimento de competéncias, tais como:
comunicacdo, coordenacao e cooperacao;

(e) Com relacdo ao nUumero de usuarios no mesmo espagco de trabalho, é uma
funcionalidade que deve ser considerada no processo de desenvolvimento de um sistema
colaborativo, porque o ambiente tem que ser projetado para solucionar a tarefa proposta
dentro de um espa¢o comum onde 0s usuarios possam interagir de forma interdependente em
busca da solucéo das tarefas. O SECOMBOT propde um sistema colaborativo 3D com tarefas

roboticas que utilizam uma éarea de trabalho comum entre os usuarios que sé@o realizadas de
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forma interdependes, com énfase nos estagios de Modelo de Tuckman que desenvolve
comportamentos de um grupo de trabalho de poucos membros e orientado a tarefa;

() Em relacdo a funcionalidade de ser um sistema computacional que auxilia na
selecdo por competéncias, 0 modelo de diagrama CRAI apresentado por Harzallah (2006)
contribuiu para identificar a aplicabilidade em gestdo por competéncias pois, foi apresentado
um estudo empirico no auxilio ao processo de selecdo. No PAP Game, 0s autores apresentam
um estudo de caso com dois candidatos a uma vaga de emprego de vendedor de veiculos,
utilizando um jogo 2D como ferramenta de auxilio no processo de selecdo. Os demais
trabalhos relacionados abordaram a avaliagdo e desenvolvimentos de competéncias, sem atuar
em processos de selecdo. A concepcdo do SECOMBOT contribuira no auxilio dos
profissionais de selecdo com informacBes complementares que poderdo ser utilizadas com o
intuito de identificar o perfil ideal no preenchimento de uma vaga de emprego;

(9) No caso do sistema ter sido validado pelos usuérios, o0 PAP game apresentou um
teste em que os usuarios utilizaram o sistema para simular o processo de selecdo a uma vaga
de emprego. O SECOMBOT foi validado pelos usuarios (supostos candidatos a uma vaga de
emprego), pois ha a preocupacao em oferecer uma ferramenta estavel, que seja Util e de facil
utilizacao;

(h) Quanto a validacdo do sistema pelos profissionais de RH, o PAP game foi
utilizado em um teste para constatar sua eficiéncia em identificar um perfil ideal na &area de
vendas de veiculos, mas nao foi possivel verificar, durante o estudo do trabalho, a ocorréncia
de validacdo por parte de especialistas em RH. No SECOMBOT um experimento,
acompanhado por profissionais especializados teve a oportunidade de avaliar o potencial do
sistema para apoiar o processo de selecao;

(i) Em relacdo a captacdo de dados, considerando o registro automatico de dados, 0s
sistemas PAP Game, METAVALS e CASG armazenam as informacdes referentes as tarefas,
mas ndo deixam claro qual a tecnologia utilizada para armazenar esses dados. O SECOMBOT
faz coleta automatica de dados de métricas relacionadas a tarefa e do chat.

(J) O sistema proposto por Romero (2013) apresenta o uso de chat como elemento
importe para comunicagdo entre os usuarios. O sistema proposto por Bezanilla (2014)
menciona o aspecto da comunicacdo, porem néo esta evidenciado se fazem por intermédio de
chat. Os demais trabalhos ndo mencionaram esta funcionalidade. Para 0 SECOMBOT, o chat

esta disponivel aos usuéarios a partir da Tarefa Treino 2.
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3.9 CONSIDERACOES FINAIS DO CAPITULO

Os trabalhos relacionados expostos neste capitulo mostram que héa interesse da area de
selecdo por competéncias em usufruir de solucdes providas por recursos computacionais
Observa-se que o uso de ambientes colaborativos é uma possibilidade de ferramenta que
precisa ser mais bem explorada, pois pode trazer beneficios relacionados com a comunicacao,
coordenacao e cooperacao.

Destaca-se também que o uso de sistemas graficos 3D em robdética proporciona
situacOes que podem ser testadas e medidas em condi¢Ges nas quais o operador ndo poderia
manipular ou, se executadas em um ambiente real, apresentam custos inviéveis. Por isso, a
simulacdo 3D representa uma opcdo de baixo custo para o treinamento, selecdo e até para a
configuracdo de ambientes de producdo, de modo que os problemas e erros possam ser
identificados e ajustados nos sistemas virtuais antes de serem aplicados ao ambiente real.
Ressalta-se ainda que no ambiente virtual deixa de ocorrer eventuais quebras do robd, gastos
com energia, pessoal e materiais e evitam-se acidentes.

O R&S de selecao de pessoal técnico € critico principalmente no ambiente industrial e
nestes, 0s robds sdo cada vez mais frequentes. Sua utilizacdo tem crescido consideravelmente
nos ultimos anos, em especial os rob6s telecontrolados. Portanto, o0 SECOMBOT foi
motivado pela necessidade de apoiar o trabalho dos especialistas em R&S, usando
simuladores 3D de robds por serem ferramentas técnicas cada vez mais presentes além de
estimular tarefas colaborativas que sdo competéncias importantes para o profissional do

futuro.
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4 DESENVOLVIMENTO DO SECOMBOT

Neste capitulo sdo apresentadas as fases do projeto de desenvolvimento do sistema
denominado “SElecdo por COMpeténcias utilizando um Sistema Colaborativo 3D com
Tarefas roBOTicas” (SECOMBOT), é um sistema aderente ao processo de Selecdo por
Competéncias. Foi desenvolvido com base nos aspectos colaborativos presentes no
CollBot4us proposto por Dias et al. (2010). O software desenvolvido nesta dissertacao
almejou um ambiente compartilhado 3D com caracteristicas colaborativas embutidas. Como
se dispunha do acesso ao codigo do CollBot4us, este sistema foi escolhido como base; até
porque, o desenvolvimento de qualquer outro ambiente compartilhado 3D demandaria tempo
e esforco adicional, o qué incorreria no atraso significativo deste projeto. Consequentemente,
adaptar um sistema existente seria a alternativa mais viavel.

Outro fator levando em consideracdo no desenvolvimento do SECOMBOT foram 0s
aspectos colaborativos opondo-se ao desenvolvimento de um jogo sério que requer a
construcdo de um novo produto de software para um propoésito especifico e que demandaria
um envolvimento constante de uma equipe de profissionais de R&S desde o inicio do projeto.
Este trabalho ndo pode contar com este envolvimento, logo, o desenvolvimento do sistema
como um jogo foi descartado. Convém salientar que um jogo acrescenta 0 aspecto de
competitividade que poderia influenciar no desempenho dos candidatos, mascarando suas
atitudes na execucao das tarefas.

O SECOMBOT € uma solucdo para R&S que apresenta as seguintes caracteristicas:

e E um simulador 3D que usa tecnologia de RV:;

e Possui um ambiente colaborativo aderente ao Modelo 3C e classifica-se quanto
ao tipo de sistema colaborativo como sendo da classe 2: “Sistema de
Compartilhamento de Espaco”;

e Usa um modelo de ambiente robo6tico com abordagem MOMR que apresenta a
quantidade de nimeros de operadores e de robds;

e E direcionado para identificacdo de competéncias individuais (principalmente)
e coletivas;

e Esta fundamentado em um Plano de Competéncias de acordo com os modelos
KDS e CHA,

e Trata Dominios de Competéncias da colaboratividade em tarefas robdticas;



O desenvolvimento do SECOMBOT foi
apresentadas na Figura 10: Avaliacdo Inicial do CollBot4us (AIC) e Projeto do SECOMBOT,;

Registra informacgdes quantitativas utilizadas na analise pelo profissional de

RH:;

Promove um ambiente controlado onde uma série de acdes e decisdes nédo

triviais devem ser executadas;

Ha tarefas que promovem o desenvolvimento das competéncias com énfase nos

estagios do Modelo de Tuckman que apresenta comportamentos de um grupo

de trabalho constituido de poucos membros e orientado a tarefa;

Testes no SECOMBOT; Experimento do SECOMBOT.

subdivido em trés fases conforme

Figura 10 - Fases do desenvolvimento do SECOMBOT

N

SECOMBOT

Fase 1: AIC e Projeto do

e Andlise do
CollBot4us;

¢ Avaliaco da tarefa e
interface;

o Redesign do sistema;

e Elaborar Plano de
Competéncias;

e Modelagem das
tarefas com a
metodologia de
grupos colaborativos;

¢ Projeto de software e
Implementagdo.

Fase 2: Testes no

SECOMBOT

e Teste Preliminar;
e Teste Piloto;
o Testes de interface;

e Testes de fluxo das
tarefas;

o Testes do log;

o Identificacdo e
correcédo dos bugs;

e Analise do tempo de

execucdo das tarefas.

SECOMBOT

Fase 3: Experimento do

e Criar e aplicar o
Protocolo de
execucéo do EC;

e Mapeamento das
competéncias;

o Descritivo do cargo
de Operador de
Robd;

o Avaliacdo do
candidato;

o Avaliacdo do
especialista;

¢ Validagdo.

Na secdo 4.1 apresentam-se 0s aspectos relevantes que constata o potencial do
ambiente virtual CollBot4us como uma alternativa para identificar perfis funcionais por meio
de tarefas colaborativas (dindmicas de grupo). Destaca-se 0 seu potencial no desenvolvimento

de competéncias técnicas e comportamentais colaborativas. Nas demais se¢des deste capitulo

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

sdo apresentadas as fases do desenvolvimento do SECOMBOT.
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4.1 AVALIACAO INICIAL DO COLLBOT4US

O sistema colaborativo telerrobdtico denominado CollBot4us (Collaborative roBots
for us) se destaca como uma ferramenta que possui aspectos colaborativos favoraveis ao
desenvolvimento de habilidades (DIAS et al., 2010) e (DIAS et al., 2011). Os autores Romero
(2013) e Gilbert (2013) defendem que tarefas desenvolvidas em ambientes simulados e que
apresentem caracteristicas colaborativas proporcionam beneficios para as organizacfes que
refletem em seus resultados e na qualidade da produgdo. Afirmam também que cenarios
graficos com estas caracteristicas tém potencial para apoiar e promover o desenvolvimento de
competéncias colaborativas dos usuéarios.

Neste contexto, uma Avaliacdo Inicial do CollBot4us (AIC) sob a ética da Selecao por
Competéncias foi realizada, conforme apresentado nesta secdo, com o acompanhamento de
profissionais da area de recrutamento e selecdo com o objetivo de verificar o potencial do
ColiBot4us em desenvolver habilidades colaborativas que podem ser utilizadas para

identificar perfis de candidatos.

4.1.1 Avaliacao dos Usuérios

Para a AIC foi desenvolvido um conjunto de instrumentos que contribuiu para
identificar os pontos do sistema que devem ser modificados com o objetivo de desenvolver
um novo sistema que seja aderente ao processo de Selecdo por Competéncias. A ideia era
mostrar o CollBot4us para as especialistas e identificar quais as melhorias que necessitavam
ser realizadas para que se obtivesse um sistema que contemplasse os aspectos de selegéo por
competéncias.

Esta avaliacdo teve como objetivo identificar os pontos do sistema a serem
remodelados para atender os objetivos propostos neste trabalho no que tange os conceitos de
selegdo por competéncias. Para isto utilizou-se os seguintes instrumentos com 0s USUArios:

e Questionario demogréfico;
e Questionario de avaliacdo da tarefa;
e Os dados coletados por log de dados.

No Apéndice A (questionario demografico e questionario de avaliacdo da tarefa)

encontram-se na integra as questdes aplicadas na AIC que foi realizada com 44 (quarenta e

quatro) alunos da UDESC dos cursos de Bacharelado em Ciéncia da Computagdo e
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Engenharia Mecénica. O “Questionario Demografico” teve como objetivo coletar dados
referentes aos conhecimentos dos usuarios em computacéo, sistemas colaborativos e robdtica.
O “Questionario de Avaliagdo da Tarefa” foi utilizado para identificar o desempenho; a
quantificacdo colaborativa entre os usuarios (operadores do bragco robotico); a satisfacdo no
uso do sistema; estratégias para solucionar a tarefa e as facilidades e dificuldades identificadas
no software.

Para as 6 (seis) primeiras questbes aplicadas, considerando a escala com 7 (sete)
niveis, observa-se na Tabela 4 que os resultados da média e mediana das questdes Q1 e Q2
que definem o conhecimento sobre computagdo e sobre aplicacdes colaborativas receberam
notas altas. A Q3 questiona o conhecimento sobre robdtica, recebeu nota baixa, demonstrando

gue poucos Usuarios possuem experiéncia em robdtica.

Tabela 4 - Resultados das Questdes de Q1 a Q6 da AIC

n=44 Q1 Q2 Q3 Q4 Q5 Q6
Média 5,0 5,3 2,3 3,9 4,6 4,8
Mediana 5,0 6,0 2,0 4,0 5,0 50
Desvio Padréo 1,4 1,2 1,2 1,6 1,5 1,3

Fonte: producéo do préprio autor, 2014.

A questdo (Q4) avaliou o grau de desempenho na tarefa e apresentou maior dispersao
em torno da média, esta questdo permitiu deduzir que as tarefas atenderam as expectativas
guanto ao desempenho. O mesmo pode ser observado para Q5 em relacdo ao grau de
colaboracdo. Quanto a satisfacdo no uso do CollBot4us (Q6) obteve-se que este supera as
expectativas quanto ao grau de satisfacdo. Nota-se também na Tabela 4 que o desvio padrédo
foi maior que 1,0 em todas as questdes, indicando que os resultados tiveram alta disperséo dos
dados em torno da media.

Quanto as questbes que abordavam a estratégia para solucionar a tarefa, dos 44
usuarios que participaram da AIC, 32 individuos responderam na Q7 que usaram alguma
estratégia para solucdo da tarefa e 25 individuos responderam na Q8 que mantiveram a
mesma estratégia. Nestas questdes a maioria dos usuarios descreveu que a estratégia foi
coletar primeiras suas esferas e depois coletar as esferas do seu colaborador, isto deixa claro
que a tarefa requereu esforgos colaborativos induzindo os colaboradores a se comunicarem

para combinar estratégias.
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A questdo sobre fazer a tarefa novamente em menos tempo (Q9) teve 42 respostas

“sim”, pois os usuarios afirmam ter adquirido habilidades quanto: ao movimento do braco

robotico; ao uso do fator de movimento; as manipulacdes; as colisdes; e ao melhor

entendimento da estratégia para realizar a tarefa.

A (Q10) esté relacionada as facilidades e pontos fortes do sistema e se apresenta da

seguinte maneira:

52% dos usuarios afirmaram ter sido faceis a utilizacéo do sistema;
15% dos usuarios relataram ter sido divertido;
27% dos usuarios descreveram que o sistema é interessante, desafiador e

promove o entrosamento da dupla.

Ja na (Q11), quanto as dificuldades e pontos fracos, os usuarios contribuiram com as

seguintes informac@es, que motivou o redesign do sistema:

“Dificuldade na manipula¢ao da camera para visualizagdo do cenario”;
“Dificuldade no comeco do jogo™;

“Fiquei perdido no comego”;

“Senti falta de uma introdugao do uso do sistema e da solucao da tarefa”;
“Encontrei 2 bugs, um é quando vocé conecta hovamente um servidor, e outro
a garra que nao abre e fecha”;

“Nao funcionou de primeira”;

“O "jogo" estava tendo problemas de conexdo e com relagdo ao trabalho de
pegar as bolinhas”;

“Erros que me fizeram reiniciar o jogo algumas vezes”;

“Dificuldade no comeco do jogo”;

“Interagdo com outro colaborador ¢ fraco”;

“Colisodes dificeis de evitar e sem avisos quando colide”;

“Chat mal posicionado e falta de feedback na coleta da bolinha”;

“Dificuldade em identificar as bolinhas™;

“Uso do braco confuso”;

“Interface feia e pouco intuitiva”;

“Tarefa complicada”.
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Considerando o desempenho dos usuérios na resolucdo da tarefa proposta pelo
CollBot4us, 4 (quatro) duplas concluiram com sucesso a tarefa. O tempo total decorrido para
conclusdo, pelas duplas, em ordem crescente foi:

e 16’17 na segunda tentativa de resolugdo da tarefa;
e 21’12 na segunda tentativa de resolugdo da tarefa;
e 24’23’ na primeira tentativa de resolugdo da tarefa;

e 43’53’ na primeira tentativa de resolugao da tarefa.

Em referéncia as cinco questdes descritivas, a seguir estdo os comentérios das quatro
duplas que conseguiram terminar a tarefa.

Em relacdo as respostas obtidas foram levadas em consideracdo, cada seguimento que
indicava uma dada importancia.

A primeira questdo descritiva traz a seguinte apresentacdo: “Vocé usou alguma
estratégia para solucionar a tarefa? Qual? ”. A intengdo era identificar as estratégias utilizadas
pelos usuarios, a seguir estdo listadas suas respostas:

e “Usei o minimo de movimentos possiveis”;

e “Descobrir qual robd pertencia a qual bolinha e excluir uma cor depois tirar o
que estivesse ao alcance e passar as outras para outro”;

e “Quando ndo alcangava as bolinhas ele me entregava, sendo assim coloquei
todas antes e depois o fui alcangando as bolinhas dele”;

e “Uso consciente do nimero de manipulagdes”;

e “Identificar as cores e pelo chat nos adaptarmos a situa¢ao”;

e “Ajudar o outro participante alcancando as bolas”.

Para a segunda questdo descritiva: “Vocé manteve a mesma estratégia de solugdo ao
longo de toda tarefa? Qual?”. Os enunciados das perguntas apresentadas tiveram a intencao de
avaliar se 0s usuarios mantiveram a mesma estratégia, a seguir estao listadas suas respostas:

e “Sim, a mesma”;
e “A mesma e ainda sempre alterando o fator (graus) para movimentar melhor”;

Os enunciados da terceira questdo descritiva sdo: “Vocé acha que poderia fazer a
tarefa novamente em menos tempo? Por qué? Como?”. De acordo com os dados obtidos

levou-se em consideracao as seguintes referéncias:
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e “Sim, usando os graus ja vistos em movimentos anteriores”;

e “Sim, porque a estratégia foi descoberta mais tarde”;

e “Sim, pois fui adquirindo pritica com o tempo e realizando com mais
agilidade”;

e “Sim, pois agora ja sabemos as técnicas”;

e “Jasei qual a cor da minha bolinha, melhor movimentagao do robo”;

e “Pois agora ja sei a movimentacdo do brago e com a mesma estratégia”;

e “Porque fomos aperfeigoando a manipulagdo do software, com a mesma
estratégia”.

A quarta questdo descritiva foi: “Relate quais foram as suas maiores facilidades,
pontos positivos, e/ou elogios no uso do CollBot4us?”. A seguir estdo listadas as respostas
relatadas pelos usuarios:

e “Precisdo, facilidade de uso apds alguma interacao”;

e “Poder variar a precisdo dos movimentos facilita bastante”;

e “Divertido, facil de usar”;

e “A facil interpreta¢dao do programa tornou agradavel o uso”;

e “Muito rapido a sincronizagdo permitindo um trabalho em equipe muito real”;

e “Jogo simples e divertido que necessita o entrosamento da dupla para ser
feito”;

e “Facilidades no manuseio € movimento”.

A quinta e ultima questdo descritiva traz os seguintes enunciados: “Relate quais foram
as suas maiores dificuldades, pontos negativos, e/ou criticas no uso do CollBot4us?”.
Consequentemente as respostas foram:

e “Posicionar a vista”;

e “Movimentag¢do da cdmera, com o tempo acostuma-Se, mas requer tempo’;

e “No inicio os comandos utilizados eram confusos, gerando colisdes”;

e “A camera as vezes ficava dificil de controlar, dificultando a visdo da mesa
com as bolinhas, fora isso o jogo € 6timo”;

e “Dificuldade dos movimentos pré-estabelecidos”;

e “Introduc¢do ao sistema, mas ficou mais facil depois”;

e “Para ajustar a visdo foi dificil”.
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4.1.2 Avaliagéo dos Profissionais

Os chats dos 44 usuarios, coletados automaticamente em log, foram analisados por

duas profissionais, uma da area de recrutamento e selecdo e outra da area da psicologia. Estas

profissionais observaram os alunos usando o sistema e depois analisaram 0s logs gerados e

constataram o potencial do CollBot4us, de suas tarefas e do log de dados para andlise de

perfis funcionais.

As especialistas fizeram algumas observacdes quando analisaram os logs das duplas

de usuarios (identificados por robd green ou robd red) e estdo destacadas logo a seguir:

“Os dois operadores mantiveram um bom didlogo. O operador do robd red
conseguiu analisar a situacdo, detectando as cores corretas que conseguiriam
pegar. O operador do rob0 green estava agindo mais na tentativa e erro.
Estavam tentando trabalhar em cooperacdo. Parece que teve um momento de
irritacdo um com o outro no meio da conversa”;

“Os dois operadores usaram a tentativa e erro. Ndo fizeram nenhuma anélise,
nem planejamento. Nao utilizaram a ldgica e parece que nao concluiram a
atividade™;

“Nao houve interacdo. Ndo houve planejamento. Cada um jogou por si”;

“O operador do robd green tentou descobrir quem era o parceiro e o operador
do robd red manteve o sigilo do jogo. Conseguiram entender qual cor era de
cada um. Controlaram os movimentos. O operador do robd red pareceu irritado
pedindo a bola amarela. O operador do robd assumiu a lideranca do processo e
determinou todos os passos. As caracteristicas de lideranca sdo mais
acentuadas no operador do rob6 red e mostrou um espirito mais cooperativo”;
‘Nao conseguiram determinar quem era o operador do robd red e green. O
operador do robd green manipulou o dialogo e ficou frustrado com o bug, mas
queria tentar novamente. Ambos desistem muito facil”;

“Quebraram o protocolo de ndo saber quem eram 0s parceiros. Desafiaram-se
para ganhar. Mantiveram um bom dialogo. N&o fizeram planejamento. O
operador do robd green manteve mais a calma e foi mais cooperativo. O
operador do rob6 red ficou muito agitado”;

“O operador do robd red liderou mais o processo. Colidiram e o operador do
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robd green se irritou. Estavam com espirito bem competitivo, mas cooperaram
entre si. N&o fizeram planejamento e os dois eram muito afoitos. O operador
do robd red dialogou muito mais. Ambos ndo aceitam muito bem o erro”;

e “O operador do robo green liderou e organizou o processo. O operador do robo
red somente fez a atividade e ndo interagiu parece que nao gosta de trabalho
em equipe”;

e “Parecem gostar de trabalhar em equipe. Os dois exercem lideranca. Buscam
sempre entender a atividade, dando dicas um para o outro. Respeitam-se
mutuamente”;

e “Preocuparam-se muito mais em identificar-se do que planejar o jogo. Néo
combinaram e planejaram o jogo. Gastaram 0s movimentos muito rapidos. O
operador do robd green parecia mais ansioso e terminou as manipulacdes

muito rapidas”.

4.1.3 Contribuigdes da Avaliagao Inicial do Collbot4us

Na analise da AIC, sob a 6tica da Selecdo por Competéncias, realizada com o apoio de
duas profissionais especializadas, constatou-se que o Simulador Telerrob6tico CollBot4us é
uma proposta que tem potencial para ser estendido a fim de capturar dados que podem ser
empregados como apoio aos especialistas em Sele¢do por Competéncias durante 0 processo
de recrutamento e selecdo de pessoal e alinhada ao perfil da funcéo.

As informacdes extraidas do AIC com as respectivas andlises das questdes Q4 a Q9 e
da questdo QI1 apresentadas, evidenciam a necessidade de treinamento levando-se em
consideragdo: o ambiente virtual, a robotica e a tarefa. Por exemplo, observou-se que menos
de 20% das duplas conseguiram resolver a tarefa com sucesso; o restante ou desistiram ou ndo
completaram a tarefa. Estas evidéncias justificam que a metodologia aplicada na tarefa deve
ser modificada para contemplar aspectos de treinamento.

Pode-se verificar que as duplas que resolveram a tarefa em uma segunda tentativa e
conseguiram conquistar os objetivos em um tempo menor, tiveram vantagens em relagdo as
outras duplas, visto que acumularam experiéncias e conhecimentos durante a primeira
tentativa que contribuiram para completar a tarefa com sucesso. Neste caso acredita-se que o
treinamento representa um fator necessario para o desenvolvimento de habilidades.

Checando as anotagdes das especialistas com a andlise do AIC, pdde-se perceber como
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as duplas de usuérios desenvolveram suas estratégias. Comentarios das especialistas quanto a
tarefa, incluem:

e Especialista 1) “Acredita-Se que a atividade atingiu seu objetivo. Mas para uma
analise psicoldgica mais confidvel seria preciso fazer a atividade com um
nimero menor de pessoas para que seja possivel avaliar individualmente. E
bom criar mecanismos onde 0s participantes possam dar suas opinides que
poderia ser um questionario voltado para saber o que pensam sobre a
atividade”;

e Especialista 2) “Além do préprio uso ludico de uma tarefa, o sistema serad
valorizado por produzir um conjunto de registros detalhados e temporizados
que vém a facilitar todo o processo de andlise. Este tipo de registro € dificil de
obter usando outras técnicas: mesmo com dinamicas de grupos filmadas, ha a
necessidade de um arduo processo de transcri¢do e anotacdo para se chegar a
resultados semelhantes”.

Uma analise a ser destacada é a necessidade de remodelar o Log de dados de forma
que toda coleta automatizada de dados seja enviada e gravada em um Unico arquivo para cada
dupla. A andlise da AIC resultou nas principais justificativas que levou ao redesign do
CollBot4us sendo identificados os seguintes pontos que necessitaram serem remodelados:
Tarefas Treino; Tarefa Principal; Usabilidade do sistema; e Log de dados.

Considerando a analise apresentada, observou-se que o Simulador Telerrobotico
ColiBot4us apresenta uma proposta que tem potencial e que pode ser estendido com o
objetivo de capturar dados que podem ser empregados como apoio aos especialistas em
Selecdo por Competéncias durante o processo de recrutamento e selecdo e alinhadas ao perfil
da funcdo de Operador de Rob6é.

Apos a conclusdo da analise anterior, o CollBot4us foi modificado e estendido para
coletar dados sobre competéncias técnicas e comportamentais das pessoas. Levando em
consideracdo o novo sistema denominado SECOMBOT os especialistas em R&S podem usar
esta ferramenta como apoio ao trabalho para observar as caracteristicas especificas dos
usuarios e assim conhecer o perfil técnico e comportamental dos individuos, por exemplo:

e Competéncias técnicas (habilidade em computacéo, conhecimento em robotica,

agilidade e destreza na resolucéo de tarefas, etc.);
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e Competéncias comportamentais (comunicacdo, negociacdo, persuasdo,
empatia, clareza, objetividade, organizacdo, planejamento, estratégia,
proatividade, foco na tarefa, foco nos resultados, etc.).

Vale destacar que ndo se utiliza uma competéncia isolada da outra e sim um pacote de
competéncias necessarias (prioritarias e/ou desejaveis) para completar uma tarefa. As tarefas
estimulam mais o desenvolvimento de algumas competéncias e menos de outras. Durante as
tarefas identificam-se competéncias compativeis, incompativeis ou que podem ser

potencializadas.

4.2 PROJETO DO SECOMBOT

A Figura 11 exibe os elementos que foram reunidos no projeto que culminou no
desenvolvimento do sistema SECOMBOT, os quais contribuiram para o desdobramento de
mudancas que refletiram diante da necessidade de remodelagem: das tarefas, da comunicacao,

da usabilidade e do log de dados.

Figura 11 - Elementos do projeto do SECOMBOT

Selegéo por Sistemas
Competéncias Colaborativos
(Modelo CHA) (Modelo 3C)
\ 4 \ 4
Plano de CollBot4us Grupos
Competéncias (3D, Chat) Colaborativos
(KDS e CHA) (Tuckman)

/ \,
I______;'_',ﬁ{______ﬁ\;_‘ _____ -
1
1 Tarefas Treino Log de Dados !
1 e Principal :
1
\ 1
T 1

SECOMBOT

Fonte: produg¢do do proprio autor, 2014.

Para que 0 SECOMBOT seja aderente aos conceitos de Selecdo por Competéncias foi
desenvolvido um Plano de Competéncias (CAPECE; BAZZICA, 2013), conforme apontado
no fluxo da Figura 11 (Selecdo por Competéncias - Plano de Competéncias - Tarefas

Treino e Principal), o elemento que norteou na renovagdo da ordenacgdo das atividades do
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sistema bem como na insercéo de Tarefas Treino teve a finalidade de facilitar a aprendizagem
e o desenvolvimento de competéncias dentro de um ambiente virtual considerando a avaliacdo
inicial executada no CollBot4us.

Com a finalidade de fortalecer os conceitos de Sistemas Colaborativos ja existentes no
CollBot4us, o projeto estd embasado nos estagios de grupos colaborativos que sdo formados
de poucos individuos e orientados a tarefa, exibido no fluxo da Figura 11 (Sistemas
Colaborativos = Grupos Colaborativos - Log de Dados), que norteou a necessidade de
estender do log de dados para ser aderente aos estagios de desenvolvimento de grupo do
Modelo de Tuckman (TUCKMAN, 1965). A analise realizada no CollBot4us culminou na
necessidade de remodelar os mecanismos de percepcdo (PIMENTEL; FUKS, 2011):
componentes de interface, notificacdes automaticas, navegacdo pela memdria do grupo. Estas
alteracdes remodeladas tiveram o intuito de atender as especificacdes de usabilidade em busca
da facilidade de uso do sistema para promover tarefas que pudessem ser realizadas de forma
eficaz, eficiente e com satisfacdo do usuério (PREECE; ROGERS, 2005) e (PRATES;
BARBOSA, 2003) ampliando a colaboratividade dos grupos.

Neste contexto, com as melhorias e as mudancas implantadas no ambiente virtual
colaborativo 3D CollBot4us com foco na aderéncia ao conceito de Selecdo por Competéncias
obteve-se 0 SECOMBOT, desta forma os usuérios do sistema podem utiliza-lo para adquirir e
ou potencializar competéncias, cujo projeto é explanado neste capitulo.

4.3 MAPA DAS COMPETENCIAS

Neste trabalho, as tarefas propostas deram énfase para as atividades de operacdo de
robds virtuais em processos automatizados presentes nas industrias diante do cargo hipotético
de “Operador de Robd Virtual” criado a partir do cddigo CBO 7811. Com isso, o descritivo
de cargo utilizado neste trabalho representa uma extensdo das atribuicbes necessarias para
exercer a fungdo de operador de robd. Este descritivo de cargo foi utilizado para identificar 0s
indicadores de competéncias, além permitir o mapeamento das competéncias requeridas para
este cargo.

Na Figura 12 sdo listados os DCs presentes nas tarefas do SECOMBOT. Os quatro
primeiros DCs mapeados em cada Tarefa Treino preparam o candidato para a construgdo das

competéncias necessarias para completar a Tarefa Principal (DC: colabora¢do em ambiente



66

robdtico).

Figura 12 - Dominios de Competéncias
DC: robdtica
DC: cooperacéo
DC: comunicacdo

DC: coordenacgéo

V)

DC: colaboracdo em ambiente robético

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.

Com o mapeamento das competéncias e considerando os DCs, obteve-se o inventario
completo das competéncias imprescindiveis e alavancadoras que foram requeridas e
desenvolvidas durante as tarefas do SECOMBOT.

A Tabela 5 exibe o “Mapeamento das Competéncias”. As competéncias foram
estratificadas do descritivo de cargo de Operador de Rob6 e que podem ser aplicadas na
execucdo das Tarefas Treino e da Tarefa Principal do SECOMBOT. As metas quantitativas
para as tarefas KDS estdo organizadas em linhas e colunas dentro de um conjunto de DCs que
precisam ser geridas durante o ciclo de vida da tarefa. Por exemplo, nas linhas
correspondentes a “Know ”, foram planejadas 3 (trés) competéncias observaveis sobre [DC:
robdtica] que devem ser treinadas com objetivo de desenvolver as competéncias referentes
aos conhecimentos sobre a manipulacdo do braco robético (cinematica direta, operagdo de
pega de objetos) e da navegacgdo 3D do sistema (viewpoints).

Para permitir a comparacdo e mensuracdo entre os membros do grupo definiu-se um
conjunto de valores “Key Performance Indicartors” (KPIS) das competéncias observaveis,
que sdo os indicadores de desempenho, 0s quais podem ser extraidos pela relacdo entre o que
foi executado pelo o que foi planejado, para avaliar a eficacia no cumprimento do
desenvolvimento das competéncias ou na identificacdo das competéncias.

Na Tabela 5 o KPI “A”, com um total de 3 (trés) competéncias do tipo K (saber), foi
planejado para as atividades do [DC: robdtica]. Esse valor pode ser utilizado ao longo da
tarefa para monitorar e medir a eficacia do planejamento em diferentes categorias (KDS).

Além disso, um determinado DC pode ser monitorado através do KPI “B” que pode

medir, para cada DC, a capacidade de executar as tarefas e de desenvolver as competéncias
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dos trés tipos (KDS), por exemplo, o [DC: robdtica] exibido no KPI “B” apresenta um total

de 15 (quinze) competéncias do tipo KDS, esta métrica vai medir cada um dos DCs.

Tabela 5 - Mapeamento das competéncias

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.

% ! Indicadores de Competéncias do Cargo de Competéncias observaveis
G4 Operador de Robd P
e  Realizar o controle de um simulador 3D 1. Ter conhecimento basico em informatica (sistema
colaborativo; operacional Windows e software de chat);
e Realizar o controle de um braco robético 2. Conhecimento dos controles do brago S
articulado e fixo; robotico; [DC: robdtica] R
£ *  Realizar a pega, o depdsito e a troca de objetos; | 3. Conhecimento das formas de navegagdoe | = g
2 5 | Controlar avisualizagdo espacial 3D do cenario; visualizagéo espacial 3D; [DC: robtica] “° | o
S S |e  Obter desempenho satisfatdrio quanto as métricas | 4 Saber os procedimentos para a pega, parao | 1 ¢ >1_"S
£ X do sistema (tempo, manipulacdes, colisdes); ?Degori's;isa‘])ara a troca de objetos; o (8
S itar i 0 izaca : y . . =
8 e  Evitar infragfes _du~rante a realizagdo das. tarefaNS, |5 Saber as métricas do sistema (tempo,
. Conhec_er a rgstrlgac? de tempo e de manipulages; manipulagdes, infragdes, recompensas e colisdes).
e Comunicar via chat; o 6. Conhecimento das regras das tarefas;
° Identl~flcal’ 0 ObjetIVO, a estrategla ea melhor 7. Ter conhecimento sobre gestéo do tempo;
solugdo das tarefas. 8. Ter visdo estratégica e de trabalhos colaborativos;
e Operar e controlar as manipulacdes do brago 1. Dominio em robdtica e no comando de bragos \
robotico com precisdo e realizando ajustes do robdticos; [DC: robétical
fator de movimento quando necessario; 2. Dominio na pega de objetos e na coordenagdo da
e  Coletar objetos e deposita-los nas areas adequadas tarefa_; [DC: robtica] _
de forma coordenada segundo a dinamica da 3. Propriedade quanto a percepcao espacial;
0 tarefa: [DC: robética]
(5} 4 s . . .
2 e  Possuir percepgao espacial tridimensional g E Om'.mg ng'e exprgssa}r te comunllcsr V'? Chét' f
2 8 evitando colisdes do brago rob6tico com os ‘ ropriéade do uso de sistemas colaporativos; >S
S obi A 6. Cooperar e comunicagdo com propriedade; o
T jetos do cenario; 7. Capacidade de formular andlise e estratégia; -
T e  Coordenar e cooperar na solucéo das atividades e 8. Capaci dade de CUmDIir NOrMas e proce d?méntos
combinar estratégias com o grupo via chat; ' P P P )
e  Elaborar e combinar estratégias a fim de
solucionar a tarefa;
e  Coordenar e monitorar o tempo, as manipulagdes ]
e as colisdes.
e  Compartilhar informagdes por intermédio da 1. Administragdo do 17. Lideranca proativa; \
visualizagdo da cena gréfica; tempo; [DC: robética] ~ 18. Negociagéo;
e Identificar os objetos; 2. Atencdo; [DC: robdtica] 19. Objetividade;
e Coletar objeto e colocar na rea comum; 3. Clareza; [DC: robética] ~ 20. Percepcdo;
e Combinar a comunicagio, os objetivos, as 4. Comprometimento; o1 I[DDeCrs:gf:r:(C:T;
estratégias, a divisao de tarefas; 5. Comunicagao; 57 Persuasic:
e Negociar hierarquia entre usuérios; 6. Cooperagdo; %3 Planeiamento:
e Compartilhar inf 5es via chat: 7. Criatividade; - Flanejamento,
m partilhar informagdes via chat; S 24 Rel t
D g sidi ; x . 8. Determinagéo; - Relacionamento
< & |e Dividir e negociar a execugao da tarefa; A ; . o
ER- balh . interd dente: 9. Dinamismo; |nterp_essoal, o
"<: 5 |° Traba ~ar em C(.)njunto e interdependente; 10. Disciplina; 25. Rendlmento sob I
*  Inspegdo visual; [DC: robética] Pressao; [DC: robotical 5]
e Comunicar de forma constante e sincrona para 11. Empreendedorismo;  26. Resiliéncia; =
negociar hierarquia entre usuarios; 12. Engajamento; 27. Respeito;
e Manter a organizagdo no ambiente de trabalho. 13. Espirito de equipe; 28. Solugdo de conflitos;
14. Estratégia; 29. Tomada de deciséo;
[DC: robética] [DC: robética]
15. Flexibilidade; 30. Trabalho em equipe;
[DC: robética] 31. Visdo sistémica. }
16. Foco em resultado;
N ——
——
KPI “B” Total DC: robdtica=15 KPI “C”

T=48
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A eficacia de uma organizagdo considerando um cargo, neste caso o de Operador de
Rob6, pode ser medida pelo KPI “C”. Este serd a soma global das tarefas planejadas, que
representard a eficacia de executar as tarefas e de desenvolver as competéncias. Nesse sentido,
para obter o conjunto das competéncias técnicas e comportamentais essenciais para 0 sucesso
na realizacdo de todas as tarefas, o plano de competéncias deve ser classificado em um
conjunto de competéncias imprescindiveis e um conjunto de competéncias alavancadoras.

Neste trabalho, o experimento foi realizado em um contexto simulado a fim de
constatar o potencial do SECOMBOT, ndo foi estabelecida uma meta para os KPIs
planejados. Orienta-se que para uso em um ambiente real de R&S seja estipulado uma meta
de 75% do executado pelo planejado, e.g. para o KPI “C” com um total de 48 competéncias
que devem ser requeridas ou desenvolvidas a meta seria 36 competéncias.

Apds registrar as competéncias identificadas devem-se registrar os perfis funcionais
com as respectivas competéncias correspondentes sendo definido para cada uma se é
prioritaria ou apenas desejavel para a ficha de perfil funcional. Depois de concluidas todas as
etapas do mapeamento, um profissional especializado podera selecionar candidatos com perfis
para cada funcédo tendo como apoio o simulador SECOMBOT.

Ap0s todas as tarefas realizadas, inicia-se 0 processo de avaliagdo das competéncias
dos candidatos. E importante salientar que as competéncias serdo avaliadas por este mesmo
conjunto de informac6es relacionadas com o Mapa de Competéncias (conforme pode ser visto
na Tabela 5) e serd automaticamente armazenado em log de dados, um conjunto de métricas,
conforme abordado mais adiante neste capitulo, para servir de instrumento para 0s
especialistas em recrutamento e selecdo identificarem dados que possam ser (teis Nno processo

de selecdo.

44 GRUPOS COLABORATIVOS

Neste trabalho foi utilizado o modelo de Tuckman (1965) para gerir os estagios de
desenvolvimento do grupo durante a realizacdo das tarefas no SECOMBOT. Uma
caracteristica favoravel do modelo de Tuckman ao SECOMBOT £ a descricdo e a explicagdo
do comportamento de um grupo de trabalho constituido de poucos membros e orientado a
tarefa. Ao considerar a diferenca entre uma colecdo aleatdria de individuos e um grupo de
trabalho € possivel dizer que em um grupo de trabalho os membros interagem, influenciam,

estabelecem relagdes sociais, desenvolvem processos e estilos proprios para a realizacdo de
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tarefas com o objetivo de alcancar metas compartilhadas (PIMENTEL; FUKS, 2011).

Os estagios apresentados por Tuckman foram relacionados com as tarefas propostas
no SECOMBOT:

Formacdo: apontado na inicializacdo do sistema SECOMBOT, momento em
que cada pessoa informa seu nome e solicita o login no sistema. Neste estagio
ocorre a sincronizacdo do ambiente proporcionando a formacdo do grupo,
permitindo o sentimento de presenca e pertencimento a um grupo, iniciando
uma relacdo de compromisso onde as metas s&o identificadas e compartilhadas;
Confrontacio: E natural e esperado que ocorra confrontagdo por intermédio dos
mecanismos de percepgdo oferecidos no SECOMBOT (como exemplo, via
chat, via manipulacdes no braco robotico, interacbes no cenario 3D, etc.),
refletindo em registros de informacdes no log, como por exemplo: nimero de
manipulagdes, coletas de cubos depositados com sucesso, informagdes do chat,
nimero total de comandos executados, tempo total da tarefa, nimero de
colisdes, etc.;

Normatizacdo: Neste estagio, apds as quatro Tarefas Treino, 0s membros do
grupo ja interagiram em tarefas definidas para reconhecimento do sistema, pois
no estagio de confrontacdo, a descricdo do problema foi identificada e os
membros do grupo conhecem e reconhecem as habilidades e atitudes uns dos
outros. Um membro tende a se destacar como lider e passa a ditar as regras de
execucdo das tarefas a fim de que o grupo conquiste 0s objetivos e as metas
delimitadas no estagio de confrontacdo. O lider enfatiza o espirito de equipe e a
dindmica do trabalho de forma que ndo haja conflitos, sendo os feebacks (por
exemplo: pega do cubo com sucesso, dep6sito do cubo com sucesso, coliséo,
etc.) importantes para manter a harmonia e coesdo do grupo para conclusao das
tarefas treino e armazenadas em log;

Atuacdo: Este estagio a Tarefa Principal (colaboracdo) é desenvolvida, tendo
regras interdependentes e com o minimo de interferéncia emocional, onde as
atitudes sdo focadas: na tarefa, nos resultados, na negociac¢do, na comunicagéo,
na empatia, em saber planejar. Durante a atividade o foco deve estar nas
estratégias do processo colaborativo que contribuirdo para alcancar 0s

objetivos e as metas comuns;
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Dissolucdo: O grupo se desfaz quando a tarefa principal é concluida com
sucesso ou quando a tarefa principal e finalizada incompleta pelo esgotamento
do tempo ou do nimero de manipulagdo possiveis. Ao terminar a tarefa no
SECOMBOT o0s membros do grupo devem responder um questionario de

avaliacdo do desempenho do grupo e da avaliacdo das tarefas.

45 TAREFAS TREINO

Para que os especialistas possam avaliar as competéncias do candidato utilizando

como apoio o sistema SECOMBOT foram modeladas 4 (quatro) Tarefas Treino e 1 (uma)

Tarefa Principal, sendo que as Tarefas Treino possuem:

Foco no aprendizado da manipulacdo robética (e.g. controle dos comandos da
janela CD);

Uso da manipulacéo do sistema 3D (e.g. zoom, viewpoints e navegacao);
Destaque na colaboragcdo, mostrando as acbes interdependentes de interacédo
com o colaborador utilizando a area comum que ha na cena para troca de
objetos;

Foco na comunicagdo para negociar a estratégia que contribuiré para concluir a
tarefa de maneira eficiente;

Apresenta uma versdo reduzida da tarefa final para familiarizagcdo, porém mais

curta e objetiva.

Na Tarefa Principal o objetivo € potencializar as competéncias técnicas e

comportamentais adquiridos nas Tarefas Treino e desenvolver um pacote de necessarias para

sua concluséo.

Apbs a aplicacdo da AIC com 44 (quarenta e quatro) usuarios, foram coletados log de

dados importantes que junto a analise do questionario de avaliacdo (Apéndice A)

contribuiram para construcdo de um Mapa de Competéncias. A analise do questionario serviu

de base para estipular quatro diferentes niveis de treinos, com o objetivo de que o0 usuario

tenha uma prévia experiéncia do que devera resolver na Tarefa Principal do “DC: colaboracdo

em ambiente rob6tico”.

Para executar cada tarefa, sdo utilizados dois rob0s virtuais Scorbot ER4-PC

posicionados sobre uma mesa de trabalho em posi¢cdes opostas para efetuar tarefas que
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dependem um do outro para serem concluidas. Os dois rob6s sdo entdo operados por duas
pessoas (um operador e um colaborador) em computadores diferentes e em locais
geograficamente distintos. Assim, cada operador controla um braco robético identificado por
cores diferentes e vé uma cena que tem os dois robds juntos. O sistema se responsabiliza por
manter as duas cenas vistas pelos dois operadores sem diferengas de posicionamentos e
configuracdes dos robds. As Tarefas Treino foram desenvolvidas conforme descrito a seguir.

45.1 Tarefa Treino 1 (DC: robdtica)

Como indicado na Figura 13, a cena da primeira Tarefa Treino tem um objeto
(cubo) para cada colaborador sendo que cada cubo possui cor igual ao cone que se
encontra ao lado do seu respectivo braco robotico (para orientar de quem € cada objeto).
Nessa primeira etapa do treinamento ndo é utilizado o chat para comunicagdo entre 0s

USUArios.

Figura 13 - Tarefa Treino 1 (DC: robotica)

—I

le

Fonte: producéo do préprio autor, 2015.

Nesta etapa 0s usuarios sdo orientados com 4 (quatro) dicas que sdo exibidas na tela
(ver Apéndice B) com informacgdes sobre robdtica que permitem compreender cada
componente da configuracdo do braco robético e assim a tarefa seja conduzida e aprendida.

Para essa primeira Tarefa Treino, as articulagbes do braco robdtico e seu
funcionamento sdo apresentados utilizando a cinematica direta. Isso é feito através de uma
tarefa onde cada colaborador deve seguir as dicas exibidas na tela pelo sistema, de forma a

utilizar cada articulacdo do braco robdtico e efetuando a mudanca de fator quando julgar
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necessario (para o brago robdtico se movimentar mais ou menos em cada interacdo). Os
colaboradores devem pegar 0 objeto de seu lado e conduzir para a posi¢do do repositorio e
deposita-lo ali, sem colidir e com 0 minimo de movimentacdes possiveis. Para auxiliar no
processo deve fazer uso dos ‘“viewpoints” disponiveis pelo sistema (para explorar a
visualizacdo do ambiente 3D por diversos angulos).

O objetivo principal dessa tarefa é demonstrar os aspectos robdticos para os candidatos
que ndo estdo familiarizados com robds, pois de acordo com as aplicacbes de testes do
ColiBot4us, um considerdvel percentual de usuarios ndo estava familiarizado com as
configuracdes do robd. Isto foi identificado na aplicacdo da AIC sobre a pergunta referente ao
nivel de conhecimento em robotica, que teve menor média (2.3) e desvio padrdo (1.2) entre
todas as perguntas. Foram constatadas também, na Q11 da AIC, descri¢bes que justificam o
treinamento em robdtica e nos viewpoints, por exemplo: uso do braco robotico confuso;
colisdes dificeis de evitar; dificuldade no comeco; dificuldade na manipulagdo da caAmera para

visualizar o cenério; etc.
45.2 Tarefa Treino 2 (DC: cooperacao)
Como mostra a Figura 14, a cena € similar com a anterior, porém o0s cubos
correspondentes a cada braco robético estdo no lado oposto do colaborador, fazendo com que

cada colaborador colete o cubo do outro.

Figura 14 - Tarefa Treino 2 (DC: cooperacao)

L
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[

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

O colaborador deve pegar o objeto que esta ao seu lado e passar para a area em
comum e o outro operador deve coleta-lo e depositad-lo no seu respectivo repositorio, em

seguida os colaboradores invertem os papéis.
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Nesse segundo treino destaca-se a cooperacdo, mostrando como é possivel interagir
com o colaborador utilizando a &rea comum que ha na cena para troca dos objetos (cubos),
conforme pode ser visto na Figura 14. Nesta etapa do treino a area comum entre os bracos
roboticos é destacada por mensagens que aparecem ao decorrer da tarefa a fim de chamar a
atencdo da importancia da troca de cubos entre os colaboradores. E feita uma prévia
demonstracdo (por meio de um video) de como funciona a tarefa e quem deve comecar. Neste
contexto, os controles disponiveis no sistema sdo demonstrados.

Durante a tarefa podem ocorrer colisdes que atrapalham os colaboradores, sendo que a
cada colisdo cometida os usuérios sdo penalizados com a perda de dez manipulacBes. Neste
caso, os colaboradores devem tomar cuidado com a quantidade de manipulacdes do braco
robotico, porque se muitas colisdes forem cometidas as manipulacdes podem acabar e a tarefa
sera finalizada de modo incompleto.

O motivo desta tarefa € mostrar para os colaboradores que deve haver interacdo para
poderem realizar a tarefa com sucesso e também demonstrar como as recompensas e as
punicdes (na forma de nimeros de manipulacbes) intervém na realizacdo da tarefa. Os
aspectos constatados na AIC que justifica esta tarefa treino podem ser observados na Q4 que
avalia o grau de desempenho na tarefa com desvio padrdo elevado (1,6) demonstrando que
frequentemente atende as expectativas quanto ao desempenho.

45.3 Tarefa Treino 3 (DC: comunicacao)

Conforme exibido na Figura 15, a cena é composta por trés cubos de cores diferentes,
dispostos na area comum de trocas de objetos, e mais dois cones semitransparentes que
podem ajudar com a identificacdo da cor do cubo a ser coletado ou atrapalhar a coordenacéo
dos bracos robéticos gerando colisdo.

Nesta terceira etapa do treino o foco é negociar a estratégia que contribuird para
concluir a tarefa de maneira eficiente. Para isto, os colaboradores s&o motivados a
descobrirem qual a cor do cubo corresponde ao seu braco robotico. Sendo que um cubo é
falso e ndo pode ser depositado/eliminado.

Para a combinacdo de estratégia entre os colaboradores a comunicagédo textual pode
ser utilizada por intermédio do chat e a interacdo também acontece pela visdo espacial do

cenario e pela troca de cubos. Para ajudar o colaborador sdo utilizados elementos da cena de
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forma que a cor correspondente a garra possa ser descoberta através da cor desses elementos.
Neste caso, sdo dois cones que terdo as cores correspondentes aos cubos da garra mais

proxima.

Figura 15 - Tarefa Treino 3 (DC: comunicagao)

[

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

O objetivo dessa tarefa é fazer com que os colaboradores se comuniquem e isso gere
uma estratégia em conjunto, porque inicialmente nenhum dos dois sabe qual é a sua cor
correspondente. Foi estipulado um nimero limitado de manipulagdes e de tempo para induzir
a comunicacao e o desenvolvimento de estratégias.

Essa tarefa o colaborador é guiado por dicas que séo exibidas na tela com o0s passos
que devem ser tomados pelos operadores para a conclusdo dessa tarefa. Pode inferir do
resultado do desvio padrdo (1,5) da Q5 do AIC da necessidade de fortalecer a necessidade da
comunicacdo entre os operadores. Observa-se também na analise do chat, pelos especialistas,
que ocorreram casos que ndo houve interacdo entre os operadores e casos que nao fizeram

planejamento algum levando ao fracasso por tentar isoladamente resolver a tarefa.

45.4 Tarefa Treino 4 (DC: coordenacao)

No ultimo treino é apresentada uma versdo reduzida da tarefa final. Para isso, os
componentes utilizados nos treinos anteriores sao utilizados nesta também. Como mostra na
Figura 16, a tarefa tem dois cones e seis cubos ao total sendo dois falsos (um em cada lado).
Os cubos estdo dispostos para que um sempre esteja ao alcance da garra do colaborador e,
para alcancar o outro é necessario que haja uma troca na area comum de transferéncia de

cubos entre os colaboradores.
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Figura 16 - Tarefa Treino 4 (DC: coordenagéo)

|
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Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

Os colaboradores devem descobrir qual o cubo que eles tém que coletar e depositar,
para isto deve evitar colisdo, economizar movimentacao e aplicar uma estratégia eficiente, ou
seja, deve ocorrer um minimo de coordenacao.

O objetivo desta etapa € apresentar uma versao reduzida da Tarefa Principal, além de
permitir que o usudrio teste o sistema como um todo, para isso ha limites de manipulacfes e
de tempo. Ao final, ainda que nem todos os cubos tenham sido depositados com sucesso, 0
colaborador é direcionado para a préxima e ultima etapa.

Nas descricbes da Q11 do AIC, os usuérios relataram da dificuldade no comeco da
tarefa, descreveram estar perdidos e que deveria ter uma introducdo do uso do sistema e da
solucdo da tarefa. Algumas observacdes das especialistas que justificam esta tarefa de
familiarizacdo sdo: o operador do robd green estava agindo mais na tentativa e erro; ambos
desistem muito facil. Estes exemplos apontam a necessidade dos usuarios de ter uma visao

geral das regras aplicadas na tarefa.
46 TAREFA PRINCIPAL (DC: COLABORACAO EM AMBIENTE ROBOTICO)

Na Tarefa Principal os colaboradores irdo potencializar o CHA, adquiridos nas Tarefas
Treino e desenvolver um pacote de competéncias técnicas e comportamentais. O Mapa de
Competéncias elaborado neste trabalho proporciona o monitoramento e acompanhamento das
competéncias imprescindiveis e alavancadoras (prioritarias e/ou desejaveis). Um conjunto de
métricas relacionadas com o Mapa de Competéncias referente ao “DC: colaboragdo em
ambiente robodtico” que apresenta aspectos de colaboragdo (Tabela 6) é automaticamente

armazenada em log de dados para servir de instrumento para os especialistas em recrutamento
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e selecdo de pessoas identificarem dados que possam ser Uteis no processo de selecéo.

Tabela 6 - Competéncias x Métricas

DC: colaboracéo Meétricas coletadas

Know Contetdo do chat; Manipulagao; Tempo total. Etc.

Do Contetdo do chat; Tempo coleta; Tempo depdsito; Pega com sucesso;
Pega sem sucesso; Colisdo objeto tarefa; Colisdo cenario; Status da
Tarefa. Etc.

Share Conteldo do chat; Tempo total; Manipulacéo; Colisdo objeto tarefa;
Coliséo cenario; Etc.

Fonte: producédo do préprio autor, 2015.

Nesta tarefa somente uma cor de cubo pode ser depositado com sucesso para cada
robd, o usuério terd que descobri-la. Caso a cor depositada é a adequada ocorre trés feedback:
0 cubo desaparece do cenario, um sinal sonoro é emitido pelo sistema e na barra de status do
sistema aparece uma mensagem “Objeto depositado com sucesso”. Logo, dentre as trés cores
uma existe somente para ser obstaculo, instigando as competéncias de comunicacdo,
estratégia, coordenacdo e monitoramento.

A tarefa é completada com sucesso quando os seis cubos de cada rob6 estiverem
corretamente depositados. Assim, a Tarefa Principal envolve competéncias colaborativas. Isto
ocorre porque a configuracdo adotada nesta tarefa € abrangente e exige troca de informacoes
entre 0s operadores, principalmente na forma de comunicacdo, pois, exigem saber do
colaborador quais as a¢Bes que ira tomar. Com os contadores de colisdo e manipulacdo a
dindmica da tarefa passa a exigir melhor planejamento, forcando os operadores a monitorar o
andamento da tarefa e a tomar decisdes conjuntas.

No decorrer do tempo 0s operadores poderdo rever suas estratégias de modo que as
novas solucdes obtidas venham melhorar o tempo e a dindmica da tarefa relacionando-as ao
interesse comum. Nessa tarefa, os operadores formardo uma dupla, responsavel por realizar o
trabalho conjunto com estratégias segundo o Modelo 3C’s. Uma estratégia que pode ser
tomada pela dupla € dividir a tarefa em duas etapas: capturar primeiro os cubos que
representam sua respectiva cor e que se encontram no alcance do braco robético e depois
coletar os cubos do seu parceiro que se encontra em sua area de alcance e coloca-los na area
comum aos dois robds. Para funcionar, o parceiro deve perceber esta sequéncia e adotar a
ordem inversa.

Deste modo, a dupla deve trabalhar colaborativamente para obter um resultado

satisfatorio, o que demanda o desenvolvimento de competéncias. Durante a comunicacéo, a
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dupla deve construir um entendimento comum, compartilhar ideias, discutir, negociar e tomar
decisdo. Como o sistema define um espaco compartilhado de trabalho, a coordenacéo é
necessaria para evitar colisdes e conflitos nas interaces desenvolvidas durante a tarefa.

Na Tarefa Principal existem dezoito cubos, divididos igualmente em trés cores: azul,
amarelo e cinza. Os cubos estdo dispostos simetricamente na cena. Os bragos robéticos podem
pegar quaisquer cores. O operador tem que descobrir qual a cor do seu cubo, mas também
saber qual a cor do cubo do colaborador. Assim o operador tem que ficar atento as ac6es do
colaborador para poder ajuda-lo, porque existem esferas de manipulagéo direta (sem ajuda do
colaborador) e esferas de manipulagdo indireta (que precisa do colaborador). Logo as
competéncias necessarias sdo: divisdo de tarefa, trabalho conjunto, objetivo da tarefa,
comunicacao.

Ha dois Cones semitransparentes que servem como referéncia espacial e obstaculo. A
cor do cone proximo ao robd verde, neste caso cone azul, aponta a cor do cubo do rob6 verde
que deve ser depositado. O contrario ocorre para o robd vermelho. Neste caso, as
competéncias sdo: solucdo da tarefa, estratégia e comunicacdo. Neste contexto, o operador
pode efetuar tentativas de coleta e caso consiga coletar tem que estudar/analisar a relacdo da
cor da esfera coletada com o cendrio. Ao lado de cada robd existe uma éarea para depdsito de
cubos.

Figura 17 - Tarefa Principal (DC: colaboracéo)

| & Cinemética Diret [=E=T)

2 = | R

SECOMBOT

Abordagem da Garra/Contadores

@ Livre 1 Frente r Cima
O Fixa ) Tras
N° de Colisdo: 0

N° de Manipulagao: 1

: 00

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.
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Para incentivar a exploracdo do ambiente, da comunicacdo e da construgdo conjunta
de um objetivo comum os cubos foram distribuidos de forma a aumentar a probabilidade de
colisdo e, portanto, as atividades requerem mais atencdo entre os operadores. Alguns cubos
foram colocados para parecer que estdo proximos do alcance do brago robético, porém néo
estdo. Este fato visa incentivar a comunicagéo tanto para o colaborador avisar que descobriu
iSO, j& que 0 cenario é simétrico, quanto para pedir para o outro operador (colaborador) trazer
para dentro da area de alcance dos robos.

O SECOMBOT define um espago compartilhado de trabalho onde o Modelo 3C’s
(comunicacdo, coordenacdo e cooperacdo) é importante para evitar conflitos nas interagdes
desenvolvidas durante a tarefa. Para garantir que a comunicacdo e a coordenacdo sejam
efetivas, cada operador (denominado colaborador) deve perceber, mesmo sem se comunicar
diretamente, o progresso do trabalho do colaborador: o que foi feito; como foi feito; o que
falta para o término; e quais sdo os resultados preliminares. Assim, é inerente que cada
operador perceba as necessidades interdependentes da tarefa antes de cooperar com suas
acoes.

O ambiente € simétrico, permitindo que cada operador possa inferir a estratégia de
solucgéo do colaborador, pois tem um ponto de vista semelhante de tarefa. Cada operador tem
completo conhecimento do estado do trabalho do colaborador porque a simulacéo é em 3D e a
livre navegacdo e visualizacdo do ambiente permitem que ambos vejam qualquer parte do
espaco virtual da tarefa. Observa-se que a disposi¢do dos dois robds no cenario da tarefa leva
a uma sobreposi¢do dos seus espagos de trabalho no centro da mesa onde ambos tém acesso
como mostrado na Figura 17. O centro da mesa de trabalho permite que haja troca de objetos
(cubos) entre 0s robos.

Nesta configuracdo, estdo presentes as seguintes competéncias: hierarquia (lideranca,
quem coordena o estudo do ambiente) e coordenacdo (manipulacdo de objetos, quem tem
melhor coordenagdo com o robd). Neste caso, 0 operador que analisar e abstrair mais
rapidamente uma possivel solu¢do deve que se comunicar via chat e passar informacdes. Ao
mesmo tempo, suas a¢des devem ser inspecionadas visualmente pelo colaborador.

Existem cubos para manipulacdo direta (sem ajuda do colaborador), estes podem ser
coletados e depositados pelo operador. Existem cubos de manipulacao indireta (que precisa do
colaborador), estes cubos estdo fora do alcance do braco robotico. Neste caso sdo necessarias

interacBes mutuas entre os operadores ocorrendo a coleta de cubos e colocando-os dentro da
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area comum dos bragos roboticos. A drea comum entre os robds € o local onde existe a maior
probabilidade de colisdo. Deste modo, os operadores podem adquirir nogdes de movimentos
espaciais, bem como aprenderem a controlar o robd evitando colisbes entre os bracos
roboticos. Para isto as competéncias fundamentais sao: divisdo de tarefa, trabalho conjunto,
monitoramento, desempenho do trabalho e tempo. Ou seja, um operador depende das agdes
do colaborador para seguir com eficécia e eficiéncia a tarefa. Neste caso os operadores devem
evitar colisdes e efetuar o minimo de manipulacfes possiveis.

Existe um limite de 1.500 manipulacdes possiveis nos dois robds juntos. Esta métrica
é controlada por um contador decrescente global na janela da cinematica direta exibe o status
do ndmero de manipulagdes, se esse numero zerar, a tarefa é finalizada com fracasso.
Considerando que os primeiros cubos sdao mais faceis de serem coletados, o usuario tem que
economizar manipulacfes e ao mesmo tempo saber quanto o0 outro esta gastando. Neste caso,
as competéncias a serem consideradas sdo: estratégia, desempenho, coordenacdo e
comunicagdo constante. Para isto, o chat ir& contribuir para com o desempenho da tarefa.

As recompensas sao relevantes para a Tarefa Principal porque a cada coleta realizada
com sucesso sdo disponibilizadas mais manipulac6es para os colaboradores. Assim, para cada
cubo coletado corretamente, a dupla ganhard um bénus, quantidade de movimentos que sdo
somados aos existentes, conforme Tabela 7.

Para cada operador é possivel somar globalmente 1.225 movimentos. Tem-se entdo
um possivel total de 2500 movimentos extras ao todo. Se o nimero de manipulacdo da dupla
estiver acabando, ela tem que avaliar quem tem condicdes de coletar cubos com menos
movimentos e deposita-los com sucesso, para ganhar novos movimentos. Deste modo, a
coleta dos Ultimos cubos fica mais criteriosa. Isto requer competéncias de comunicacdo,

coordenacao, monitoramento e desempenho.

Tabela 7 - BOnus a cada cubo depositado com sucesso para cada robd

12Cubo |22Cubo |32 Cubo |42 Cubo |5%Cubo |62Cubo

Manipulac6es 500 250 200 150 100 50

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.
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A cada colisdo os operadores sdo penalizados perdendo 10 movimentos de
manipulagfes. A janela cinematica direta possui um contador crescente de colisdes para
monitoramento pelo operador. As competéncias que podem evitar esta penalidade s&o:
desempenho no trabalho e coordenacdo. Essas competéncias ocorrem porque 0s cubos estdo
colocados em &reas que aumentam a probabilidade de coliséo.

Durante a resolugdo da tarefa o sistema avalia quando os operadores atingem o
objetivo e, a0 mesmo tempo armazena uma serie de métricas por log de dados. A tarefa
termina com sucesso quando todos os cubos séo depositados ou termina de forma incompleta,
por exemplo, quando as manipulagdes ou o tempo acabam.

Considerando o desempenho dos usuérios na resolucdo da tarefa proposta na AIC, 4
(quatro) duplas concluiram com sucesso a tarefa num tempo médio de 26 minutos. Neste
caso, considerando que a Tarefa Principal possui a mesma quantidade de objetos que a AIC,
foi definido como limite o tempo de 30 minutos para a Tarefa Principal do projeto do
SECOMBOT.

4.7 IMPLEMENTACAO

4.7.1 Tecnologia 3D

No SECOMBOT, a modelagem dos objetos que compde a cena 3D foi desenvolvida
através da linguagem X3D (BRUTZMAN & DALY, 2007). Essa linguagem possibilita
representar ambientes tridimensionais interativos nos navegadores de internet necessitando
apenas de um plugin para que seu contetido seja interpretado e visualizado. O X3D €é uma
linguagem independente de plataforma, ou seja, foi desenvolvido para intercambio de
conteddo 3D na web combinando interoperabilidade e flexibilidade. As sintaxes combinam
geometria e descri¢cBes de comportamentos instantdneos em um Gnico arquivo, assim ele deve
interpretar o conteido do arquivo que esta recebendo (X3DGRAPHICS, 2014).

O padrdo X3D (eXtensible 3D) representa uma linguagem que permite a representacao
de ambientes virtuais 3D através de geometrias primitivas, transformacdes hierarquicas,
fontes de luz, pontos de visdo, animacdes, mapeamentos de texturas, entre outros
(WEB3DCONSORTION, 2014).

Devido aos novos requisitos de suportar multiplos formatos de arquivo e linguagem de

programacéo, o0 X3D é composto de trés especificages 1SO separado: 19775:200x (descri¢do
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abstrata de todas as partes funcionais do sistema); 19776:200x (conjunto de descri¢bes de
formatos de arquivos e como uma estrutura abstrata de uma especificagdo é codificada nestes
arquivos); 19777:200x (conjunto de mapeamentos para varias linguagens de programacéo)
(WEB3DCONSORTION, 2015).

A estrutura de um arquivo X3D é formada basicamente pelo cabecalho que identifica
0 padrdo como X3D e as descricbes dos modelos graficos e animacbes. O cabecalho é
obrigatdrio e identifica a versdo da linguagem, e a identificacdo da codificacdo de caracteres
suportados “utf8”, case sensitive (“<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>"). Em seguida
declara qual o perfil (profile) estd sendo utilizado (“ <X3D profile="Interactive'
version='3.0"> ).

A linguagem X3D também permite integracdo de aplicacdes JAVA com o Xj3D para
visualizacdo do ambiente 3D, por meio da SAI (Scene Access Interface) uma API definida na
especificacdo X3D, onde é possivel extrair toda a dindmica do sistema em uma aplicacéo
independente e robusta, visualizando o mundo virtual 3D (WEB3DCONSORTION, 2015).

4.7.1 Arquitetura de Comunicacao Distribuida

A linguagem de programacéo Java utilizada neste trabalho permite o desenvolvimento
de aplicac@es cliente-servidor usando uma arquitetura de objetos distribuidos empregando os
protocolos de comunicacdo TCP/IP para execucdo de sistemas distribuidos. A arquitetura de
objetos distribuidos admite operacdo com objetos remotos, sendo possivel a partir de uma
aplicacdo cliente orientada a objetos obter uma referéncia para um objeto que oferece o
servico de comunicacdo desejado e através dessa referéncia invocar métodos (ORACLE,
2014).

O SECOMBOT faz uso do Middleware Orientado a Objetos RMI (Remote Method
Invocation - Invocacdo de Métodos Remotos) em sua arquitetura de comunicagdo
implementado no CollBot4us (DIAS et al., 2010). O RMI é uma abordagem da tecnologia
Java que proporciona funcionalidades de uma plataforma de objetos distribuidos. Este
protocolo é confiavel, porque ha a necessidade de uma resposta a cada mensagem enviada, e
abstrai toda a comunicacao apenas sendo necessario identificar os métodos remotos e assim,
acessar um objeto ativo em uma méaquina virtual de modo que possa comunicar remotamente

com objetos de outras maquinas virtuais Java independente de sua localizacdo (BORGES;
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FREITAS, 2008).

O protocolo RMI da suporte de registro a objetos distribuidos Java definindo como
devem se comportar. Para isto, ele encapsula os dados de comunicacdo e fornece um
protocolo de transferéncia de dados pela camada de rede até a maquina destino, bem como
define como e quando exceg¢bes podem ocorrer. O objeto remoto determina qual de seus
métodos podem ser invocados pelos clientes através da interface implementada e como os
parametros sdo passados e retornados aos metodos remotos (FARLEY, 1998).

A arquitetura RMI oferece transparéncia de localizacdo por meio da organizacdo em
camadas entre objetos cliente e servidor, permite a intercomunicacdo entre objetos
distribuidos de diferentes Maquinas Virtuais (JVM) independentes de suas localizagdes.
Fornece facilidade, portabilidade, sem a necessidade de criar novas classes de comunicagao
(FARLEY, 1998).

Esta arquitetura utiliza a camada de transporte TCP/IP, porque no simulador
SECOMBOT é necessario que se utilize um protocolo confiavel para mensagens do tipo
comandos, sendo que ha a necessidade de uma resposta a cada mensagem enviada. Para as
mensagens do tipo eventos ndo ha a necessidade de respostas, porém deve ser garantida a
ordem de seu processamento.

A dindmica da comunicagdo ocorre quando o servidor registra 0 objeto no RMI
Registry com um nome publico numa porta (por padrdo 1099), através da classe estatica
Naming com o método rebind(), mantendo uma tabela para mapeamento dos objetos
localizados na maquina, o qual os clientes conseguem acessa-los através da classe estatica
Naming com o método lookup() utilizado para requisitar um ou mais métodos do objeto
remoto.

O SECOMBOT ¢ baseado em arquitetura Cliente/Servidor e constitui dos seguintes
subsistemas.

Subsistema Servidor, o qual envolve os componentes:

e Mediator que é utilizado para fornecer acesso aos métodos de comunicacao
com o robd virtual, ou seja, recebe este nome porque € o mediador da
comunicagéo entre os clientes;

e Moddulo de Comunicacéo Servidor/Cliente contém a Interface de comunicacgéo
remota para estabelecer conexdo com o Cliente (Modulo de Comunicagdo

Cliente/Servidor), servindo como intermediario onde as mensagens sdo
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formatadas usando string ou data, em que cada pacote de dados contém

comandos para atualizacéo do ambiente virtual.

Subsistema Cliente, o qual envolve os componentes:

e Moddulo de Comunicacéo Cliente/Servidor que contém a interface remota para
estabelecer conexdo com o Servidor (Modulo de Comunicacao
Servidor/Cliente);

e Collaborator que € utilizado para chamar os métodos remotos de comunicacao
entre os robds virtuais;

e Secombot responsavel pelo controle da cena gréfica 3D.

Para iniciar a comunicacdo remota entre os operadores do SECOMBOT, primeiro é
necessario iniciar o subsistema servidor responsavel por gerenciar a comunicacao entre 0s
subsistemas clientes. Ao iniciar o subsistema cliente se faz necessario informar o nome do
usuario e o endereco IP do servidor para estabelecer a conexdo, neste momento inicia-se a

sincronizacao entre um segundo usuario que venha a se conectar.

4.7.2 Meétricas registradas no Log de Dados

O SECOMBOT disponibiliza um conjunto de métricas que sdo coletadas por um
servico de log de dados das mensagens relevantes, do tipo comandos e eventos, que sdo
passados remotamente pelos clientes para o controle dos bragos robdticos e para o
gerenciamento das tarefas. Um ponto fraco identificado pelos avaliadores do experimento
durante a AIC foi quanto ao registro das métricas em log de dados, pois o histérico dos
comandos e eventos do CollBot4us fica disperso em varios hosts.

Neste contexto, a arquitetura de coleta de log foi remodelada a fim de solucionar o
problema do registro de eventos relevantes em log de dados num Unico arquivo para cada par
de operadores (aderente a Selecdo por Competéncias).

Na Tabela 8 esté exibida a nova estrutura do log de dados. H4 em cada métrica uma
breve descri¢do relacionada com os estagios do Modelo de Tuckman para demonstrar quais

métricas séo coletadas durante do desenvolvimento do grupo durante a realizacdo das tarefas.
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Relaciio com os Estagios do

Meétricas Descricao

¢ Modelo de Tuckman
Data Data do experimento Formacgao
Nome Nome do usuario Formagao

Pega com sucesso

Numero de preensdo de objetos com
sucesso

Confrontagdo, normatizagao
€ atuacao

Pega S€m SucCesso

Numero de tentativas de preensdo de
objetos

Confrontagdo, normatizagao
e atuacdo

Deposito com sucesso de cada
objeto

Tempo em que cada objeto foi
depositado com sucesso

Confrontagdo, normatizagao
e atuacdo

Deposito com sucesso de todos os
objetos pertencentes ao seu robd

Tempo para efetuar o deposito de todos
os objetos de um robd

Confrontagdo, normatizagao
e atuacdo

Tempo de conclusdo da tarefa

Tempo total para concluir cada tarefa

Confrontagdo, normatizagao,
atuacdo e dissolugdo.

Colisao Numero total de colisdes ocorridas na Confrontagdo, normatizagao
tarefa e atuagdo

Fator Qtd. de vezes que mudou o fator de Confrontagdo, normatizagao
movimento e atuagdo

Abordagem Solicitou mudanga de abordagem da Confrontagdo, normatizagao

garra do robo

€ atuacao

Posi¢ao inicial

Qtd. de vezes que solicitou posi¢do
inicial do rob6

Confrontagdo, normatizagdo
€ atuacao

Tempo de janela da dica aberta

Tempo provavel dedicado a leitura de
dicas

Confrontagdo e
normatizacao

Chat

Informacgdes trocadas pelos operadores
viam chat

Normatizagao e atuagao

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

O SECOMBOT proporciona a coleta e armazenamento do log de dados durante o uso
do sistema em uma estrutura que fornece dados para auxiliar na identificagcdo do perfil do
usuario.

4.7.3 Interface

A Figura 18 representa a interface de boas vindas do SECOMBOT, contém
informacBes sobre o sistema e seus desenvolvedores. Para utilizar o SECOMBOT,
primeiramente tem que iniciar a aplicagdo do servidor Mediator utilizando 0 menu arquivo

opcdo “Servidor”. Em seguida sdo necessarios dois usuarios geograficamente distintos com

computadores conectados na rede.
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Figura 18 - Interface de boas vindas

Arquivo \ Configuragbes Ajuda

Fazer login
Servidor
sair

SECOMBOT

Selecéo por Competéncias através de um Sistema Telerrobético Colaborativo 3D

LARVA - LAboratory for Research on Visual Applications
MESTRADO EM COMPUTAGAD APLICADA - MCA

UNIVERSIDADE DO ESTADO DE SANTA CATARINA-UDESC

(014, Seja bem vindot

Este simulador é denominado SECOMBOT "SElecio por COMpeténcias com tarefas roBOTicas"

Para mais detalhes

lanvaicollbotdus

Computagio Aplicada - UDESC, e-mail: prof dlaudinei. dias@gmail.com
- UDESC, e-mail: marcel scbr

rock, profa. Dra. - UDESC, e-mail: carla. diacui@gmail.com

Fonte: producéo do préprio autor, 2015.

A comunicacao inicia-se quando o usudrio selecionar a opg¢ao “Fazer login” no menu
Arquivo da interface Boas Vindas onde sera direcionado para uma interface de conexdo
remota do sistema, conforme ilustrada na Figura 19. A interface de conexdo contém o
pardmetro Nome do Usudrio que ira controlar um dos robds e o parametro IP que define o
endereco de rede onde se encontra subsistema servidor Mediator. O sistema automaticamente
define ao primeiro usuario que fizer a conexao, o controle do robd verde, e respectivamente,
ao segundo usuério conectado, o controle do rob6 vermelho.

Figura 19 - Interface de conexdo

Home do Candidato:

|claudinei |
Enderego IP:

192.182.100.102 |

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.

Apds o registro da conexdo pelo servidor, o usuario sera conduzido para a janela de
sincronizacdo da tarefa, como no exemplo da Figura 20. Nesta janela é exibido um texto que

cumprimenta o usuario que efetuou a conexdo e descreve o cenario da tarefa com o objetivo a
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ser alcangado. O botéo Iniciar Treino 1 somente sera habilitado quando possuir dois usuarios
conectados. O status de quantos usuarios esta conectado é exibido acima deste botdo, o qual a

sincronizacao inicia-se quando acionado por ambos 0s usuarios.

Figura 20 - Interface de Sincronizagdo da Tarefa.

ola! Claudinei, ATENGAO! Vocé ira controlar o Robéd
Green.

Vocé e seu Colaborador deverdo concluir quatro
Tarefas Treino. Boa sorte!

A Tarefa Treino 1 (Robdtica) utiiza uma estratégia de
aprendizado que consiste em apresentar, de forma
textual, os aspectos robotficos.

Fique atento com as dicas...

1 usuario conectado

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

A contagem regressiva da sincronizacdo guiara ao inicio da tarefa de modo que o
cronometro comece marcar o tempo e a cena gréfica seja renderizada. E apds o sincronismo o
sistema gera uma tarefa sobre a mesa de trabalho dos dois usuarios conectados.

Ja a interface da area de trabalho principal do simulador CollBot4us mostrada na
Figura 17, contém o ambiente 3D, no qual, além dos comandos aplicados diretamente ao
robd, a interface do simulador possui também, na parte inferior da janela, controles da
visualizacdo 3D com recursos de visdo espacial, zoom, deslocamento e navegacdo em
diversos angulos.

Uma janela de controle da CD é aberta automaticamente para fornecer comandos de
manipulacdo das juntas do robd. Para facilitar a identificacdo, o usuario que estiver sob o
controle do robd verde terd a janela CD definida com cor verde, é o caso da janela exibida na
Figura 17, e o usuario sob o controle do rob6 vermelho tera a janela CD vermelha.

O simulador possui também um recurso de chat o que contribui com a coordenacéo
proporcionando aos colaboradores estabelecer comunicacdo constante durante as atividades
colaborativas. Outras funcionalidades do simulador s&o acessadas através do menu
configurages, por exemplo: pode-se alterar o idioma do sistema do Inglés para o Portugués;
pode-se, caso feche acidentalmente a janela CD, abri-la novamente; pode-se modificar

parametros de interacdo como o robd sendo: opcbes para mostrar os eixos; o PFP (ponto final
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da pinca); dentre outros parametros. O menu Ajuda tem apenas dois itens, um deles para
acessar um manual do usuario, e outro para informagdes de verséo e copyright.

Por fim, o SECOMBOT foi desenvolvido com tecnologias Java e X3D. A integracdo
destas tecnologias ocorre por intermedio de uma classe controladora secombot, definida como
janela de controle principal, que interage com o ambiente grafico 3D através da API de
autoria externa SAI possibilita visualizar a interface grafica no browser Xj3D acoplado dentro
da aplicacdo. A Tabela 9 apresenta a listagem das alteracdes realizadas durante o projeto do

SECOMBOT, e suas respectivas justificativas.

Tabela 9 - Alteracdes realizadas

Alteragdes realizadas no
CollBot4us

Justificativa

Alterar os objetos de
esferas para cubos.

Com esta configuragdo pretende-se conferir mais aten¢éo no posicionamento da
garra com as faces do cubo induzindo maior precisdo na pega de objetos.

Modelar e implementar 4
(quatro) Tarefas Treino.

Com o treinamento 0 SECOMBOT ira proporcionar o desenvolvimento de
competéncias necessarias para conclusdo da tarefa principal.

Criar encadeamento das
tarefas considerando
regras de tempo e de
manipulagdes.

Durante a execuc¢do das tarefas é fundamental que haja critérios limitadores de
forma que o usuério perceba sua responsabilidade e busque dar o melhor de si.
Com a restricdo de tempo e manipulacdo o usuério ira sentir-se pressionado, com
isso espera-se que apresente sua melhor performance na resolugdo das tarefas.

Criar dicas e mensagens
para serem exibidas
durante as tarefas.

Durante o fluxo das tarefas, um conjunto de dicas (exibidas no Apéndice B)
contendo conceitos e comandos necessarios para executar as tarefas com sucesso
devem ser apresentados, de modo a ajudar os usuarios com informacdes Uteis para
completar as tarefas dentro do limite estabelecido de tempo e manipulacéo.

Rever a classe tarefa para
que ao final das tarefas
exiba opg¢des: Finalizar
sistema, Reiniciar Tarefa.

No CollBot4us o reinicio da tarefa € manual, sendo necesséario fechar a aplicacdo e
reinicia-la. Existem circunstancia em que a dupla de operadores decide refazer a
tarefa, tais como: quando a tarefa é concluida com éxito e querem repetir a tarefa;
quando a tarefa ndo é concluida com éxito ou; eventuais falhas no sistema.

Fonte: producéo do préprio autor, 2015.
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5 AVALIACAO E RESULTADOS

Nesta se¢édo sdo apresentados os resultados do Teste Preliminar e do Teste Piloto (TP),
bem como os resultados do experimento realizado com o SECOMBOT para validacdo da
abordagem proposta. O sistema coleta e armazena em log um conjunto de variaveis. Essas
variaveis podem ser usadas para a avaliacdo sobre as competéncias de candidatos a uma vaga
de emprego na area técnica/industrial.

Os testes foram aplicados por meio do uso de dois computadores geograficamente
distantes para cada par de candidatos. O sistema foi executado por computadores conectados
entre si atraves da rede ethernet, numa configuracdo de rede local, a uma velocidade de
100/1000Mbps. As configuracdes das maquinas quanto ao sistema operacional e ao hardware
sdo respectivamente, Windows 7 ¢ AMD Phenom™ II X4 B93 Processador, 2.8 GHz com
4GB de memoria RAM e adaptador de video ATl Radeon HD 4650. Os computadores foram
preparados com a instalacdo do software que possui subsistema cliente e o subsistema

servidor.

5.1 TESTE PRELIMINAR

Apo6s as implementacgBes realizadas conforme apresentadas no capitulo 4, um teste
preliminar foi realizado com uma dupla de usuarios (um professor de Automacao Industrial e
um aluno do curso de pds-graduacdo em Engenharia Elétrica) com o objetivo de testar as
funcionalidades do sistema. O teste preliminar foi acompanhado pelos pesquisadores que
levaram em conta o funcionamento do sistema e o fluxo das tarefas.

Apbs a realizacdo dos testes preliminares, 0s usuarios e os pesquisadores corroboraram
com algumas consideracdes relacionadas as mudancas pertinentes que se encontram listadas a
sequir:

e Iniciar a primeira dica de cada tarefa logo ap0s a sua sincronizagao;

e Reduzir o tempo destinado para sincronizacao das tarefas entre as duplas;

e Na tarefa que apresenta o video como introducdo o player deve ocorrer
imediatamente no inicio da tarefa;

e Nao encerrar a tarefa e finalizar o sistema diretamente, permitir o reinicio caso
0 usuério queria refazé-la;

e A navegacdo no cendrio pelos view points sdo dificeis, importante rever formas
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de melhorar o controle da navegacao.

Ap0s a realizacdo do teste preliminar todas as observacdes apontadas foram planejadas
e implementadas. Considerando o apontamento realizado sobre a dica, a mesma foi
programada para ser exibida imediatamente apds a sincronizacdo de cada Tarefa Treino. Esta
mudanca foi levada em consideragdo pelo fato do usuério necessitar de informacGes antes de
executar qualquer acdo perante as tarefas. Ao considerar o apontamento sobre o tempo de
sincronizacdo de cada tarefa, 0 mesmo foi reduzido de dez segundos para trés e assim esta
mudanga, contribuiu para que o tempo de espera do usuario fosse otimizado e evitasse o
aparecimento da ansiedade.

Em relagdo a consideragdo de ndo encerrar a tarefa e finalizar o uso do sistema, foi
implementado opc¢éo de reinicio somente da Tarefa Principal com o objetivo de permitir que o
usuario possa refazer novamente esta Gltima tarefa. As Tarefas Treinos ndo se aplicam o
reinicio porque foram modeladas para serem realizadas uma Unica vez com o objetivo de
estimular o desenvolvimento de competéncias colaborativas. J&, quanto aos view points, estes
recursos sao nativos da tecnologia X3D, ndo sendo possivel sua otimizagdo para este trabalho.

Apds todas as alteracdes apontadas no teste preliminar terem sido modificadas, foi

preparado um Teste Piloto com o intuito de validar o sistema.

5.2 TESTEPILOTO

O Teste Piloto (TP) foi aplicado para validar as modificacdes realizadas no sistema.
Foram tabuladas as seguintes informagdes dos instrumentos utilizados no teste:

e as respostas obtidas dos questionarios (Apéndice A) preenchidos pelos usuarios
apos a utilizacdo do SECOMBOT;

e 0s dados registrados no log durante a realizacao das tarefas;

e as anotacdes dos pesquisadores.

O TP foi executado com a participacdo de 12 graduandos do Curso de Ciéncia da
Computacdo dentro da disciplina de Computagdo Gréafica. Os alunos foram orientados sobre
0s objetivos do sistema, sendo enfatizado os aspectos da colaboratividade presente no
simulador 3D e da proposta de ser um simulador que pode ser utilizado em um processo de
selecdo de um candidato a uma vaga de emprego.

O Questionario Demografico (QDC) estd baseado em uma escala de sete niveis.
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Levando em consideracdo os dados extraidos do QDC identificou-se que na questdo QDC1
que diz respeito ao “Nivel de conhecimento em computacdo/informatica” e na questdo QDC2
referente ao “Nivel de conhecimento em aplicagdes colaborativas” todos 0S usuarios
afirmaram possuir alto nivel de conhecimento, como pode ser visto na Tabela 10. Quanto a
questdo QDC3, referente ao “Nivel de conhecimento em robotica”, os usuérios declararam

possuir baixo conhecimento.

Tabela 10 - Médias, medianas e desvio padrdo das questbes do TP

QDC QTC
n=12 QDC1 | QDC2 | QDC3 | QTC1 | QTC2 | QTC3
Média 6,0 5,9 2,7 4,2 4,3 43
Mediana 6,0 6,0 2,5 4,0 4,0 45
Desvio Padréo 1,0 0,7 1,4 1,3 1,0 1,8

Fonte: producéo do préprio autor, 2015.

Para os dados extraidos do Questionario de avaliagdo da Tarefa (QTC), conforme
exibido na Tabela 10, pode identificar que houve pequenas flutuacbes em torno da média
(nivel 4) e ¢é perceptivel respectivamente nas trés questdes a seguir: QTC1 - “Como vocé
avaliaria seu proprio desempenho na tarefa?”’; QTC2 - “Como vocé avaliaria 0 seu proprio
grau de colaboracdo para solucdo da tarefa?”; QTC3 - “Qual o seu grau de satisfacdo no uso
do SECOMBOT?”.

Em relacdo as questBes discursivas presentes no Apéndice A, pode-se observar na
questdo QTC4 que trazem o0s seguintes enunciados: “Vocé usou alguma estratégia para
solucionar a tarefa? Qual?”, que nove dos doze usuarios afirmaram “sim” contribuindo com
as seguintes afirmacoes:

e “Estimei dngulos maiores para economizar manipulacdes”;

e “Descobrir a cor do meu devido rob6é e colocar de maneira estratégica no
centro as cores do meu colega”;

e “Mudar objetos de posi¢do para colaborar com o outro”;

e “Manipular os graus conforme a necessidade”;

e “Pegar pegas por cima”;

e “Entregamos todos os proximos primeiro antes de passar para o outro colega”;

e “Primeiro levar os cubos que ndo eram meus para a garra do colaborador,
depois que ele fizesse 0 mesmo cada um guardou as suas”;

e “Primeiramente testar a cor do objeto correspondente dos robds e depois
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colocar todas as pecas da cor do colaborador no meio para que ele alcangasse”;

e “Combinamos de ir testando as cores, depois que descobrimos as cores se 0
parceiro estava quase precisando dos cubos dele e iria iniciar a manipulacéo
dos meus cubos alcangavamos os cubos para o outro”.

Para questdo discursiva QTC5: “Vocé manteve a mesma estratégia de solugdo ao
longo de toda tarefa? Qual?”. Cinco usuarios afirmaram que “ndo”, sendo que apenas dois
usuarios descreveram as seguintes informagoes:

e “Dificuldade para realizar estratégias”;

e “Quando vi que estava mais lento que o parceiro, dei prioridade maior a dar
cubos ao parceiro fazendo com que ele ndo ficasse ocioso”;

Quanto a questdo discursiva QTC6: “Vocé acha que poderia fazer a tarefa novamente
em menos tempo? Por qué? Como?”. Dez usuarios afirmaram que “sim”, expondo as
seguintes afirmacoes:

e “Sim, pois tenho uma no¢ao melhor da interface”;

e “Sim, pois como me adaptei melhor aos comandos depois de um tempo de uso,
poderia fazer em menos tempo’’;

e “Talvez, conhecendo melhor os comandos para movimentar”;

e “Poderia manipular a janela mais facil”;

e “Familiarizacdo com o software”;

e “No inicio usamos um angulo muito baixo para fazer operagdes”;

e “Porque agora ja sabemos como fazer”;

e “Perdemos muito tempo descobrindo as cores e colocando os objetos ao
alcance do outro. Isso porque é um pouco dificil se adaptar aos controles em
um primeiro momento”;

e “Sim, demorei um pouco para me adequar aos comandos (se aumento ou
diminui, para que lado vai, qual peca e qual,...). Talvez a cor da base do robd
reflita a cor do cubo necessario”;

e “Conseguindo manipular melhor o robd”.

Na questdo discursiva QTC7: “Relate quais foram as suas maiores facilidades, pontos
positivos, e/ou elogios no uso do SECOMBOT?”. Foram apresentadas as seguintes

informagdes:
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“Ele mostra o grau atual de cada parte”;

“As facilidades foram descobrir meu objetivo, pontos positivos no caso de
ajuda na parte de colaboracao e locomogao”;

“Entender as tarefas”;

“Facil manipulagdo dos graus de liberdade”;

“Modelagem do ambiente”;

“Comandos de mobilidade da garra sdo faceis de usar”;

“O video ajudou muito na explicacao da ferramenta”;

“Entender o que deveria ser feito”;

“O programa ¢ bastante simples e facil de usar, bastante intuitivo”;

“Achei bacana e divertido”;

“Depois de praticar um pouco se tornou cada vez mais simples pegar um
objeto”;

“Video introdutério”.

Com relacdo a Ultima questdo discursiva QTC8: “Relate quais foram as suas maiores

dificuldades, pontos negativos, e/ou criticas no uso do SECOMBOT?”. Foram apresentadas as

seguintes informagdes:

“A camera ¢ pouco intuitiva, ha mais graus de liberdade que necessario.
Interface grafica fraca e confusa”;

“Parte de introdugdo com a ferramenta no inicio foi a maior dificuldade”;
“Trabalhar as formas de visualiza¢do”;

“Manipular a janela foi dificil a partir de uma visualizagdo apenas”;

“A camera”;

“Dificuldade no posicionamento da camera. Compreensdo das limitagdes do
braco. Facil confundir os comandos de utilizacdo do brago, exemplo:
cima/baixo, direita/esquerda... Janelas de ajuda atrapalham, pois muda o foco
do usuério, caso o usuario esteja manipulando cdmera o comando trava;

“O bloco muitas vezes sumia, fazendo pensar que tinhamos entregado e
voltdvamos para a posi¢ao inicial”;

“Entender como mover as garras. Dificil de entender como a camera funciona e
dificil controlar. Pouco tempo de aprendizado. Tutorial muito rapido. Passo a

passo deveria ter a opgao de repetir’”;
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e “Dificil de acostumar com a camera. No chat o foco da janela ia para outro e
tudo o que era digitado se perdia”;

e “Nao prestei muito atengdo no video no inicio € ndo consegui realizar as
primeiras tarefas, pois ndo sabia que era necessdrio agarrar o cubo
manualmente”;

e “Ajuste da camera dificultou a visdo do angulo do rob6 em relagdo ao objeto”.

No que diz respeito as métricas registradas no log de dados, vale destacar as trés
apresentados na Tabela 11, que foram extraidas do log e calculadas em uma planilha as suas

médias, medianas e desvio padrao.

Tabela 11 - Métricas de pega e dep6sito de objetos

Pega com sucesso Pega sem sucesso Depdsito com sucesso
média 5 26 4
mediana 5 14 4
desvio padrao 3 25 2

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

Observa-se que a média de pega com sucesso em relacdo com a média de depdsito
com sucesso difere apenas de uma unidade, isso demonstra que sempre que ocorre uma pega
de um objeto com sucesso ha grande probabilidade de acerto de seu deposito.

Durante o TP observou-se a necessidade de rever o nimero de manipulacdes possiveis
em cada tarefa. Para isto, foi verificada e revisada a quantidade de manipula¢fes necessarias
para atender a demanda de objetos a serem coletados de depositados. Nesta oportunidade, foi
também observada pelos pesquisadores e revisada o tempo de duracdo de cada tarefa. A
relacdo de tempo e nimero de manipulacdes possiveis para a realizacdo de cada tarefa pode

ser vista na Tabela 12.

Tabela 12 - Regras de tempo e manipulacdes

Tarefa Tempo | Manipulaces | Objetos
Tl 8’ 500 2
T2 6’ 400 2
T3 6’ 250 3
T4 8’ 800 6
TP 30° 1500 18
TP Reinicio 20° 1500 18

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.
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5.3 EXPERIMENTO

Para o experimento foram desenvolvidos dois conjuntos de instrumentos para auxiliar
no processo de avaliacdo e validacdo do software, num contexto simulado de R&S, sendo: um
dirigido aos candidatos e outro dirigido aos especialistas. Os instrumentos utilizados com os
candidatos foram um questionario demografico e um questionario de avaliacdo da tarefa. Os
instrumentos utilizados com os especialistas foram um questionario demografico, um
descritivo do cargo, um mapeamento das competéncias, um checklist das competéncias
comportamentais € um questionario da avaliagdo do potencial do SECOMBOT. Estes
instrumentos em conjunto com as agdes propostas neste trabalho, exposto na Figura 21,
contribuiu para ajudar a validar a proposta do SECOMBOT em ser um sistema para ajudar o0s
especialistas de RH a selecionar um perfil funcional. As técnicas e instrumentos abordados
neste experimento podem ser executados em qualquer fase do processo de selecdo, pode-se

sugerir a aplicacdo como uma atividade complementar na fase de dindmicas de grupo.

Figura 21 - Conjunto de agdes para validar o SECOMBOT

Agentes:
e Especialistas;
e Candidatos.

Perfil

funcional Técnicas e
Mapa de instrumentos:
Competéncias: e SECOMBOT;

e Conhecimentos;
e Habilidades;
e Atitudes.

e Estudo de caso;
e Log de dados;
e Questionarios.

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

5.3.1 Protocolo de realizacdo do experimento

O experimento foi realizado dentro de um protocolo que objetivou dar um tratamento
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uniforme a todos os individuos participantes, detalhes do protocolo do experimento podem ser

vistos no Apéndice C. As cinco etapas do protocolo, apresentadas a seguir, foram estimadas

para uma duracdo média de 120 minutos:

Na primeira etapa, ocorreu uma reunido com os especialistas em selecdo por
competéncias para explanar sobre o projeto SECOMBOT, para entregar o
mapeamento das competéncias, explanar sobre o descritivo do experimento
(Apéndice D), para demonstrar o funcionamento do SECOMBOT, para apresentar
o descritivo do cargo (Apéndice E) e, para apresentar o checklist das competéncias
observaveis. Esta etapa teve uma duracdo média de 20 minutos;

Na segunda etapa, uma apresentacdo do SECOMBOT e do experimento foi
narrada aos candidatos, perguntado em seguida se eles estavam dispostos a
participar do teste de selecdo por competéncias. Duracdo média de 5 minutos;

Na terceira etapa foi solicitada a leitura e preenchimento do Termo de
Consentimento Livre e Esclarecido (Apéndice D) e do Questionario Demografico
que se pode observar a integra no Apéndice A. Os candidatos iniciam o
experimento com 4 (quatro) tarefas para treinar os aspectos robdticos e
colaborativos do sistema e em seguida resolvem uma quinta e Gltima tarefa com
todos os aspectos presentes. As fases das tarefas perduram por aproximadamente
60 minutos e podem ser finalizadas em menor tempo caso os candidatos
depositem os objetos em suas respectivas areas ou finalizem quando o niumero de
manipulacdes possiveis do brago robotico se esgote;

A quarta etapa, apds a conclusdo das tarefas, os candidatos foram solicitados a
finalizar o sistema SECOMBOT e responder a um questionario de avaliacdo da
tarefa. A integra deste questionario é apresentada no Apéndice A. Duracdo média
de 5 minutos;

Ao final do teste, numa quinta etapa, os especialistas em sele¢do por competéncias
foram instruidos a fazerem uma analise do log de dados do SECOMBOT para
avaliar o potencial do SECOMBOT em identificar o perfil dos candidatos, foram
também instruidos a preencherem o questionario Demografico (Apéndice F) e um
checklist (Apéndice G) das competéncias comportamentais e, por fim, preencher
um e o questionario de Avaliagcdo do Potencial do SECOMBOT (Apéndice H).

Esta ultima etapa teve uma dura¢do média de 30 minutos.
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O experimento foi realizado com 14 (quatorze) graduandos da UDESC (supostos

candidatos a um emprego), do curso de Bacharelado em Ciéncia da Computagéo.

Participaram do experimento também 2 (dois) especialistas em selecdo por competéncias.

Destaca-se que o experimento foi uma simulacdo da fase de dindmicas de grupo que ocorre

durante o processo de sele¢do nas empresas de recursos humanos. Ou seja, 0 SECOMBOT foi

idealizado para ocorrer ap6s algumas etapas iniciais j& terem sido efetuadas (e.g. analise de

curriculo, provas de conhecimento, etc.) mais antes das etapas finais.

5.3.2 Avaliagées no SECOMBOT

Para validar o SECOMBOT foi realizada uma avaliacdo, acompanhado por

profissionais em Recrutamento e Selecdo (R&S) utilizando (durante a avaliacdo) os seguintes

métodos e técnicas:

Método de avaliacao através de Inspecao: os avaliadores analisaram o sistema
levando em consideracdo as possiveis reacdes que o candidato pode apresentar
quando interagir com o sistema;

Método de avaliacdo através de Observacdo: os avaliadores e os especialistas
coletaram dados sobre as ocorréncias dos candidatos durante as atividades. O
registro e a andlise desses dados permitiram identificar problemas que os
candidatos enfrentaram;

Técnica de avaliacdo por Questionario: esta técnica coletou os dados
demogréaficos e de opinides de candidatos e dos especialistas quanto a
avaliagéo do sistema e das tarefas;

Técnica de avaliacdo por Log: esta técnica registrou informacdes como:
manipulagbes, colisGes, mensagens trocas pelos usuérios, comandos

executados, tempo, entre outras métricas utilizadas no sistema.

Para constatar o potencial do SECOMBOT segundo os objetivos desta dissertacdo, foi

aplicada a avaliagé&o:

a) aos candidatos, na forma de questionario demogréafico e da avaliacdo do

sistema (conforme Apéndice A);

b) aos especialistas em R&S sobre o potencial do SECOMBOT para Selegéo por

Competéncias (conforme Apéndice H).

Vale destacar que para o item (a) foi aplicado aos candidatos 0 mesmo questionario
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utilizado nos testes anteriores do CollBot4us. Para o item (b) foi desenvolvida uma avaliagcdo
do sistema sob o ponto de vista da utilidade que este trara nas suas atividades de recrutamento

e selecéo.

5.3.3 Avaliacéo dos Candidatos

Para obter informacdes referentes aos candidatos, os seguintes instrumentos foram
utilizados:
e Questionario demografico do candidato (QDC);
e Questionério de avaliacdo da tarefa do candidato (QTC);
e As métricas coletadas por log de dados;
e As observagdes e anotacGes dos pesquisadores.
Para os questionérios aplicados, foram tabuladas suas respostas numa escala com 7
(sete) niveis e apresentadas suas médias, medianas e desvio padrdo conforme pode ser visto
na Tabela 13. Observa-se que na gquestdo QDC1 a qual avalia o nivel de conhecimento em
computacao/informatica pode-se abstrair que a maioria dos candidatos que participaram do
experimento declarou possuir conhecimento um pouco acima da média (que € 4). Em relacdo
a questdo QDC2, perguntava-se sobre conhecimento em aplicacfes colaborativas, todos os
candidatos afirmaram possuir experiéncia maior do que em computacdo/informética. Houve
baixos valores para a questdio QDC3 indicando que os candidatos ndo possuiu tanto

conhecimento em aplicacdes robéticas, com média 2,2.

Tabela 13 - Resultados das questfes aplicadas aos candidatos no Experimento

QDC QTC

n=14 | QDCI1 | QDC2 | QDC3 | QTCl | QTC2 ] QTC3
Média | 54 | 59 | 22 | 37 | 46 | 34
Mediana| 50 | 60 | 15 | 40 | 45 | 35

Desvio
Padréao 1,2 1,1 1,4 1,6 1,3 2,0

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

Para o0 QTC observa-se que: em geral para questdo que define o grau do seu
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desempenho nas tarefas (QTC1) recebeu notas baixas como pode ser visto na Tabela 13,
exceto dois candidatos que afirmam que o desempenho foi alto, mas o desvio padrdo 1,6
indica maior dispersdo em torno da média, permitindo inferir que frequentemente atende as
expectativas quanto ao desempenho. Na questdo QTC2, dois candidatos demonstraram grau
baixo de colaboracdo para solugéo das tarefas, entretanto os demais demonstraram graus de
colaboragdo médios. Quanto ao grau de satisfagdo no uso do SECOMBOT (QTC3) poucos
candidatos manifestaram positivamente sua satisfacdo, a maioria definiu graus abaixo da
média, fato observado perante o maior desvio padrdo apresentado, 0 que representa que
ocasionalmente atende as expectativas quanto ao grau de satisfacdo. Este fato pode ser
compreendido por apenas dois candidatos terem conseguido completar com sucesso duas das
cinco tarefas propostas pelo sistema.

No QTC também foram aplicadas questbes discursivas. Na questdo QTC4: “Vocé
usou alguma estratégia para solucionar a tarefa principal? Qual?”. Oito usuarios disseram que
“sim” e afirmaram:

e “Mover as pecas para a area compartilhada para que o outro possa depositar”;

e “Ajudar as manipulacdes do amigo”;

e “Passar os quadrados do colaborador antes de fazer os meus se algum quadrado
meu estivesse no caminho eu pegaria eles para agilizar”,;

e “Mover o cubo para o circulo”;

e “Apds pegar a peca usar graus maiores para economizar movimentos”;

e “Perceber qual era minha cor, vendo quais e quantas estavam mais préximas do
meu parceiro, voltando a posi¢do inicial quando pegava a pega”.

Na questdo discursiva QTC5: “Vocé manteve a mesma estratégia de solu¢do ao longo
de toda a tarefa?”. Trés usuarios disseram que “ndo”, porém estes ndo descreveram suas
estratégias, contudo dos que responderam “sim”, estes afirmaram que:

e “Economizar movimentos controlando a quantificacdo”;
e “Digitar as coordenadas para ter mais precisao”;

e “Colocando as pecgas do meu parceiro perto dele e pedindo as minhas”.

Sobre a questdo discursiva QTC6: “Vocé acha que poderia fazer a tarefa novamente
em menos tempo?”. A resposta unanime foi “sim”. Os candidatos afirmaram que:
e “Para poder aprender mais”;

e “Com mais treino poderia conhecer melhor o software”;
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“Por ndo ter conseguido terminar”;
“Memorizei 0s primeiros passos”;

“Para dar instrugdes melhores ao colaborador”.

No que diz respeito a questdo discursiva QTC7: “Relate quais foram as suas maiores

facilidades, pontos fortes, e/ou elogios no uso do SECOMBOT?”. Os candidatos

descreveram:

“Grafico bem explicativo”;

“Réapido, facil uso”;

“Os controles ficam mais faceis conforme se usa. Ambiente bonito e bem
desenhado”;

“E um programa bem objetivo e simples”;

“Software de facil aprendizado”;

“Ap0s habituar-se aos controles o uso do aplicativo torna-se até divertido,
mesmo sendo criado para uso em selecdo”;

“Os campos para digitar as coordenadas ajuda bastante”;

“Digitar os graus de rotagdo ¢ muito bom”;

“O programa avalia bem quem cumpre as tarefas com determinadas
informacdes”;

“Ambiente agradavel e com chat”;

“Vaérios controles o que melhora a movimentagdo e precisdo”.

J& na pergunta discursiva QTC8: “Relate quais foram as suas maiores dificuldades,

pontos negativos, e/ou criticas no uso do SECOMBOT?”. Os candidatos contribuiram com as

seguintes informagdes:

“Dificuldade na manipulacdo do rob6”;

“Controle e paciéncia”;

“Saber o que fazer”;

“A camera poderia ser muito melhor ¢ dificil focalizar a cdmera”;
“E um pouco dificil pelo teclado”;

“A camera se torna muito complexa as vezes, muito pelo mau uso do usuario”.
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Durante a aplicagéo do experimento, as 5 tarefas realizadas foram cronometradas pelo

sistema e salvas em log de dados. As médias de tempo podem ser vistas na Tabela 14. O

tempo total médio de permanéncia nas cinco tarefas foi inferior ao tempo estimado.

Tabela 14 - Tempos médios de conclusdo das tarefas no experimento

Tarefa Tarefa Tarefa Tarefa Tarefa Total do
Treino 1 Treino 2 Treino 3 Treino 4 Principal Tempo Médio
05:00 03:28 02:27 03:20 22:43 37:01

Obs.: os tempos sdo representados pelo formato 00:00 (minutos:segundos)

Fonte: producéo do préprio autor, 2015.

Quanto ao desempenho dos candidatos na resolucdo das tarefas propostas pelo
SECOMBOT somente 1(uma) dupla concluiu com sucesso a Tarefa Treino 2 e a Tarefa
Treino 4.

Na Tabela 15 estdo apresentados alguns resultados que foram calculados a partir dos
dados extraidos do log do SECOMBOT, estes quantitativos ndo sdo obtidos automaticamente

pelo log, foram calculados a fim de verificar a eficiéncia dos usuarios na solucédo das tarefas.

Tabela 15 - Resultados calculados a partir das métricas dos dados do log do experimento

Deposito com Deposito com . ~ Tempo médio
Tarefa Pega com | Pegasem Manipulactes -
_ sucesso de cada | sucesso de todos de leitura
n=5 Sucesso sucesso - ; esgotaram -
objeto 0s objetos dica em seg.

Média 32 68 4 2 5 4
Mediana 23 53 4 2 6 5
Desvio Padréao 25 65 3 1 2 3

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.

Ao final do experimento foi selecionado de forma aleat6ria os registros do log de
dados de trés duplas de candidatos para serem analisados pelos especialistas. A Tabela 16
exibe o registro dos tempos referentes a primeira pega com sucesso e 0 primeiro depésito com
sucesso em cada uma das cinco tarefas propostas pelo sistema. Nota-se que nas Tarefas
Treino (tarefas de 1 a 4) alguns candidatos ndo conseguiram realizar com sucesso a pega e/ou
0 deposito. Observa-se que na tarefa 5 todos os candidatos conseguiram efetuar ao menos
uma pega e um depdsito com sucesso.

Quanto as observagdes e anotacfes dos pesquisadores, destacaram-se 0s seguintes
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aspectos relacionados as doze duplas: houve um caso em que uma dupla conseguiu coletar 3
cubos cada um, sendo esta a dupla que teve o maior nimero de cubos coletados; houve caso
em que uma dupla um operador coletou todos os cubos que estavam proximos do braco
robotico e 0 outro operador ndo conseguiu pegar nenhum cubo; outra observacdo foi de uma

dupla que ndo conseguiu coletar nenhum objeto.

Tabela 16 - Tempos de coleta e depdsito das tarefas do experimento

9 Dupla 1 de candidatos Dupla 2 de candidatos Dupla 3 de candidatos

g Robé Green Robé Red Rob6 Green Rob6 Red Rob6 Green Robb Red
| 12p. 1°d. 12p. 1°d. 13 p. 1°d. 13 p. 1°d. 12 p. 1°d. 12 p. 1°d.
1| 01:23 - - - 04:03 - 02:38 | 04:15 | 01:23 - 01:18 | 04:41
2 | 01:47 - 02:41 - 01:15 | 02:46 - - 04:06 - 02:09 -

3 | 01:15 - 02:22 - 01:11 - - - 02:52 - 02:42 -

4 | 00:38 - 00:49 - 00:30 | 01:42 | 01:13 - 02:29 - 00:52 | 01:25
5 | 00:07 | 04:32 | 00:42 | 05:35 | 01:18 | 03:49 | 02:23 | 03:51 | 01:28 | 08:18 | 01:51 | 04:54

Obs.: p. = pega; d. = depdsito; tempos representados pelo formato = 00:00 (minutos:segundos)

Fonte: producdo do proprio autor, 2015.

Nas observacbes realizadas pelos pesquisadores, percebeu-se que as duplas
manipulavam constantemente os bragos robdticos sem nenhum critério colaborativo
prejudicando o seu desempenho. Porém, os candidatos perceberam que precisavam reduzir o
numero de iteracBes para poupar movimentos, ou seja, houve duplas que ajustaram o fator de
movimento para controlar o passo de movimento do robd. Outra observacdo importante é que
o fator de movimento induziu os usuarios a controlarem o robd por cinemaética direta. Poucas
duplas fizeram uso eficiente da ferramenta de chat, mesmo sendo orientados durante a tarefa a

pensarem que estavam distantes e que esta seria a Gnica forma de comunicacéo.

5.3.4 Avaliagéo dos Especialistas

Nesta secdo apresenta-se a analise do experimento com o0s especialistas. Dois
especialistas em selecdo por competéncias (um Analista em Recursos Humanos e uma
Psicologa) participaram do experimento com o objetivo de avaliar o potencial do
SECOMBOT no auxilio no processo de selecdo por competéncias.

Foram convidados para o experimento oito especialistas de empresas de RH instaladas

na cidade de Joinville, sete confirmaram presenca e no dia do experimento apenas dois



102

especialistas compareceram e participaram de todas as fases. Desses dois especialistas, foram
tabuladas as seguintes informagdes:
e Asrespostas obtidas do questionario demogréfico;
e As anotacdes dos especialistas em selecdo por competéncias;
e As respostas do cheklist das competéncias comportamentais;
e As respostas obtidas do questionario de avaliagdio do potencial do
SECOMBOT preenchidas pelos especialistas.

O “Questionario Demografico dos Especialistas” (QDE) teve como objetivo coletar
dados referentes a experiéncias e conhecimentos dos especialistas quanto a sele¢do por
competéncias. As questbes QDE1 e QDEZ2, exibidas na Tabela 17, apresentam médias e
medianas iguais a 6,5, 0 que demonstra que 0s especialistas possuem experiéncia e
conhecimento em recrutamento e selecéo.

Na questdo QDE3 os especialistas afirmaram possuir baixo nivel de experiéncia em

uso de softwares no auxilio a selecdo por competéncias com média de 1,5.

Tabela 17 - Resultado do questionario demografico dos especialistas no experimento

n=2 QDE1 | QDE2 | QDE3
Especialista 1 6 6 1
Especialista 2 7 7 2
Média 6,5 6,5 15

Fonte: producéo do préprio autor, 2015.

Na avaliacdo do potencial do SECOMBOT sob o ponto de vista dos especialistas,
(Questionario de Avaliacdo do Potencial do SECOMBOT, ver Apéndice H), das dez questbes
aplicadas numa escala com 7 (sete) niveis, destacam-se as questdes que tiveram como
objetivo identificar a utilidade do SECOMBOT segundo a percepcdo das caracteristicas
oferecidas pelo software para a analise de competéncias do candidato. Como resultados, as
médias superam as expectativas.

Quanto a questdo QE2 h& eventualmente superacdo das expectativas com relagdo ao
entendimento e resolugédo das tarefas. As questdes de QE3 até QE10 tiveram como objetivo
identificar o quédo util pode ser o SECOMBOT segundo a percepcdo das caracteristicas
oferecidas pelo software para a analise de competéncias do candidato. Os especialistas
apresentaram como resultados, médias que superaram as expectativas quanto ao potencial do

SECOMBOT em ser uma ferramenta de auxilio no processo de selecéo.
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Tabela 18 - Resultado do questionario de avaliagdo do potencial do SECOMBOT

n=2 QEl | QE2 | QE3 | QE4 | QE5 | QE6 | QE7 | QE8 | QE9 | QE10
Especialista 1 3 5 6 6 6 5 5 6 5 7
Especialista 2 5 5 6 6 6 6 7 6 7 7
Média 4,0 5,0 6,0 6,0 6,0 55 6,0 6,0 6,0 7,0
Desvio Padrao 14 0,0 0,0 0,0 0,0 0,7 14 0,0 14 0,0

Fonte: producdo do préprio autor, 2015.

Destaque para a questdo QE10: “O quédo util serdo os dados qualitativos, mensagens
do chat presentes no log, no auxilio ao processo de sele¢ao?”. Ao observar a Tabela 18, nota-
se que a média méxima demonstra que os dados qualitativos coletados do chat possuem
informacdes valiosas no auxilio ao processo de selecéo.

Comentarios dos especialistas quanto a questdo descritiva QE11: “Relate quais sdo as
maiores facilidades, pontos positivos, e/ou elogios no uso do SECOMBOT como ferramenta
de apoio ao processo de sele¢ao?”, incluem:

e “A ferramenta chat € muito boa, mostra bem os tragcos como controle
emocional, lideranca e objetivo”.

e “E abrangente a possibilidade, pois, além do manuseio do chat permite
avaliacdo mais profunda em termos de comportamentos”;

e “Evita manipulagdo de resultados e proporciona possibilidade de acerto™.

Comentarios dos especialistas quanto a questdo descritiva QE12: “Relate quais sdo as
maiores dificuldades, pontos negativos, e/ou criticas no uso do SECOMBOT como
ferramenta de apoio ao processo de selegdo?”, incluem:

e “Para quem tem dificuldades em tecnologia, por exemplo, pessoas seniores”;
e “Ponto a ser melhorado: como os dados sdo apresentados”.

Apobs o término do tempo reservado para os candidatos com os testes e preenchimento
de questionarios, os especialistas foram orientados a analisar os logs de 3 (trés) duplas de
candidatos. Em seguida, eles completaram o checklist das competéncias comportamentais e
preencheram o questionario de avaliacdo do potencial do SECOMBOT.

Apds o término do tempo reservado para 0s candidatos com os testes e preenchimento

de questionarios. Os profissionais foram orientados a analisarem os logs de 3 (trés) duplas de
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candidatos. Esta amostra foi adotada considerando os comentarios das especialistas que
participaram da AIC, 0s quais afirmaram que “... para uma analise psicoldgica mais confiavel
seria preciso fazer a atividade com um nimero menor de pessoas, uma dupla, por exemplo...”.
Por conseguinte, os especialistas do experimento continuaram com a andlise do log e em
seguida completaram o checklist das competéncias comportamentais e preencheram o
questionério de avaliacdo do potencial do SECOMBOT.

Ao final do experimento foi feita uma entrevista ndo estruturada com os especialistas
com o objetivo de saber se haviam sentido algum tipo de desconforto durante a execucao do
experimento, ou se havia algum comentéario adicional que desejassem externar. Os

especialistas afirmaram que:

“O log do chat é muito til para identificar e analisar os comportamentos dos
candidatos”;

e “Para quem ndo tem conhecimento em informéatica pode apresentar
dificuldades no uso do sistema”;

e “Foi possivel perceber como as duplas desenvolveram suas estratégias, quem
era mais propositivo, quem era mais analitico, quem se portava mais como
lider, quem ndo possui aptiddo para trabalhar em grupo, dentre outras
observagdes”;

e “Além do préprio uso ladico de uma tarefa, o sistema produz um conjunto de
registros detalhados e temporizados que vém a facilitar o processo de anélise
de selecdo. Este tipo de registro é dificil de obter usando outras técnicas:
mesmo com dindmicas de grupos filmadas, ha a necessidade de um arduo
processo de transcricdo e anotacdo para se chegar a resultados semelhantes”.

Os registros do chat combinado com as tarefas propostas no sistema representam 0s
principais elementos que podem ser utilizados para apoiar o processo de selegéo.

Para validar o mapeamento das competéncias comportamentais, apresentado no
capitulo 4, foi aplicado um checklist aos especialistas (Apéndice G) para que fossem
verificadas as competéncias observadas ou desenvolvidas pelos candidatos. Das
Competéncias apresentadas, as seguir esta listado as que os especialistas ndo consideraram
presentes na dindmica: criatividade, disciplina, empreendedorismo, engajamento,

flexibilidade, persuaséo, resiliéncia, respeito e visdo estratégia.
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6 DISCUSSAO

Tendo em vista as varias consideracdes e adaptacfes que surgiram em consequéncia
do desenvolvimento do SECOMBOT e da andlise dos resultados obtidos do experimento com
supostos candidatos e especialistas, se faz uma discussédo aprofundada sobre os resultados
deste trabalho.

Os resultados da AIC foram fundamentais para o desenvolvimento do SECOMBOT,
de forma que foram remodelados: as tarefas; o fluxo das tarefas, as métricas do log de dados;
0 protocolo de teste e os instrumentos utilizados no teste, entre outras modificagdes para
tornar o sistema aderente a Selecdo por Competéncias.

Comparando os alunos e os especialistas que participaram da AIC com os que
participaram do experimento, neste ultimo os alunos tiveram uma orientacdo mais especifica
quanto a serem candidatos a uma vaga de emprego na area técnica ou industrial e os
especialistas eram atuantes de uma empresa especializada em R&S. Neste caso, infere-se que
os alunos se sentiram ansiosos diante da simulacao de um processo de selecao, demonstraram-
se nervosos perante a realizacdo das tarefas frente ao acompanhamento de profissionais
externos a institui¢ao de ensino.

Pode-se verificar que as duplas da AIC que resolveram a tarefa em uma segunda
tentativa e conseguiram conquistar os objetivos, tiveram vantagens em relacdo as outras
duplas. Nesse processo, as duplas acumularam experiéncias e conhecimentos durante a
primeira tentativa o que contribuiu para completar a tarefa com sucesso. Neste caso, acredita-
se que o treinamento que foi implementado no SECOMBOT representa um fator essencial
para o desenvolvimento das habilidades relacionadas a manipulacdo de robd virtual.

O experimento foi conduzido em um contexto simulado de R&S com o
acompanhamento de profissionais em selecdo. Destaca-se que o processo de selecdo por
competéncias nas organizacdes vem sendo aperfeicoado ha décadas. Durante muitos anos,
observou-se que uma empresa ao necessitar de novas contratacdes publicava anuncios em
jornais ou em placas indicando as vagas. A selecdo dos candidatos ocorria atraves de
entrevistas, alguns testes psicotécnicos e com dindmicas de grupo. Ao se analisar a situagdo
anteriormente descrita, percebeu-se que o método aplicado restringia a possibilidade de
avaliar as competéncias técnicas e comportamentais dos candidatos. Neste contexto, o

SECOMBOT foi desenvolvido para ser uma ferramenta que possa apoiar os profissionais de
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R&S a chegar aos candidatos com maior aderéncia a vaga. Adotou-se no sistema um conjunto
de Tarefas Treino de modo que o candidato pudesse ter a oportunidade de adquirir
conhecimentos, habilidades e atitudes imprescindiveis para 0 bom desempenho da tarefa final.

Bezanilla et al. (2014) demonstraram que o ensino e a aprendizagem com a ajuda da
simulacdo séo elementos importantes para obtencdo de competéncias. Porque proporcionam
cenarios com a simulacdo de problemas ligados a sua &rea de estudo ou de carreira.
Afirmaram ainda que, a avaliacdo de competéncias muitas vezes ndo consegue ficar clara
guando a avaliacdo é aplicada somente em um jogo. Portanto, os autores argumentaram que
s80 necessarias outras ferramentas que complementem a simulagdo. Assim sendo, 0s autores
defendem a ideia de que um jogo pode ser um recurso que ajuda no desenvolvimento e na
avaliacdo de competéncias, mas ndo deve ser considerado como sendo uma ferramenta Unica,
uma vez que o0s conceitos de competéncias sdo dificeis, integrando o conhecimento,
habilidades e atitudes e que podem exigir outras metodologias e técnicas para identifica-las.

Na andlise do questionario demogréfico dos candidatos, identificou-se bom nivel de
conhecimento do candidato em relacdo a computacdo e sistemas colaborativos, expondo um
cenario satisfatorio. Contudo, a maioria dos candidatos ndo possuia conhecimentos em
robdtica. Mas, ressalta-se que, apesar de ter sido modificado o sistema para que as habilidades
fossem apresentadas e treinadas antes do desafio da Tarefa Principal, facilitou que esta
pudesse ser completada. O foco do SECOMBOT estd no registro de como o candidato
aprende e resolve problemas colaborativos. Portanto, a percep¢do dos usuarios (candidatos)
ndo compromete a andalise posterior feita pelo profissional de R&S.

Em relacdo aos candidatos do experimento, ao destacar 0 uso de estratégias para a
solugdo das tarefas, dentre os 14 candidatos que participaram, pouco mais da metade
respondeu para a questdo QTC4 que usou alguma estratégia para solucionar a tarefa. A
maioria dos candidatos respondeu na questdo QTC5 que manteve a mesma estratégia da
questdo anterior. Estas duas questes permitiram inferir que quando uma estratégia € definida
pela dupla existe uma probabilidade de prosseguirem com a execucao da tarefa sem mudancas
de estratégias.

Analisando as métricas armazenadas no log de dados e considerando as variaveis
média, mediana e desvio padrdo de todas as tarefas, pode-se inferir que de acordo com o log
“Deposito com sucesso de todos os objetos”, exibida na Tabela 15, apenas 2 tarefas (treino 2 e
treino 4), foram finalizadas com sucesso no experimento. Este fato motivou os pesquisadores

a identificar nos logs quantas duplas de fato conseguiu completar a0 menos uma tarefa com
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sucesso. Obteve-se que somente uma dupla conseguiu completar as duas tarefas mencionadas
anteriormente. Vale ressaltar que destas duas tarefas concluidas com sucesso uma delas é a
Tarefa Treino 4, uma tarefa reduzida, porém, modelada com todos os aspectos da Tarefa
Principal. Este fato demonstra que mesmo ndo havendo a conclusdo com sucesso da ultima
tarefa, houve a compreensdo e desenvolvimento das competéncias colaborativas requeridas.

Destaca-se também que todas as duplas, mesmo que de forma incompleta, tentaram
resolver cada uma das cinco tarefas propostas pelo sistema. O registro da métrica de tempo da
primeira pega com sucesso em cada uma das tarefas, conforme pode ser visto na Tabela 16,
evidencia que as duplas adquiriram habilidades, pois o tempo necessario para efetuar a
primeira pega foi sendo reduzido gradativamente a cada tarefa, o0 mesmo pode ser observado
para o registro do tempo do primeiro deposito com sucesso. Portanto, as oportunidades de
desenvolver ou potencializar as competéncias esteve presente para todas as duplas que
participaram do experimento.

Julga-se que as duplas ndo conseguiram completar mais tarefas com sucesso porque 0s
usudrios ignoraram a leitura das dicas, fato percebido no registro da métrica “tempo médio de
leitura de cada dica” que foi de 4 segundos; tempo considerado muito pequeno para leitura
das dicas com atencdo e compreensdo. As dicas foram desenvolvidas para serem exibidas na
tela do sistema durante o fluxo das Tarefas Treino com intuito de ajudar os candidatos com
conceitos importantes e com informacGes de como deveria ser realizada a tarefa passo a
passo. Esta métrica deixa evidente que a atencéo dada as dicas exibidas no sistema foi baixa,
podendo-se inferir que o candidato ndo valorizou a leitura e interpretacdo das dicas. Isto pode
ter comprometido o desempenho e o treinamento aos comandos das juntas do robd ao
decorrer das tarefas.

Em relacdo as métricas armazenadas automaticamente no log de dados do
SECOMBOT, vale destacar duas delas: “Pega com sucesso” e “Depdsito com sucesso”.
Durante a solucao das cinco tarefas propostas no sistema, existiam respectivamente 2, 2, 2, 4 e
12 objetos que precisavam ser coletados e depositados para que a tarefa fosse concluida com
sucesso. Calculando a média do nimero de pegas e do nimero de depositos bem sucedidos
entre as duplas, obteve-se 32 pegas com sucesso e 4 depositos com sucesso. Com esses
valores, pode-se inferir que as duplas tiveram dificuldade em identificar a area circular ao
lado do braco robotico destinada para deposito dos objetos ou que as duplas tentaram

depositar objetos cujas cores ndo poderiam ser eliminadas. Isto pode ser o reflexo dos
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usuarios ndo terem lidos as dicas ou de ndo terem se comunicado durante a execugdo das
tarefas. Outro registro do log que também confirma a dificuldade de depositar os objetos é a
métrica de tempo do primeiro deposito com sucesso, onde pode ser visto na Tabela 16 um
caso de um registro com tempo maior que 8 minutos para que o candidato conseguisse efetuar
um deposito com sucesso. Isto justifica a relagdo entre um grande nimero de pegas e um
pequeno nimero de depositos bem sucedidos.

Nota-se também que ao transcorrer das tarefas, pelo grande nimero de pegas de
objetos bem sucedidos identificados no log de dados do SECOMBOT, os operadores
efetuaram pegas diretas e indiretas. Ou seja, as diretas foram o0s objetos com as respectivas
cores e ao alcance do robd os quais eram coletados e depositados diretamente, as indiretas
foram os objetos do colaborador que eram coletados e colocados na area de alcance dos robés
no centro da mesa de trabalho. Ainda assim, infere-se que houve pelo menos uma pequena
colaboracdo entre os operadores. J& quanto ao nimero de pegas mal sucedidas, nota-se que 0
menor numero de erros de preensdo ndo significa menor tempo. Portanto, o numero de
tentativas de preensdo nao influenciou no desempenho.

Acredita-se que o SECOMBOT pode também ser utilizado como instrumento
complementar as dindmicas de grupo de selecdo de candidatos em outras vagas de emprego
porque as caracteristicas apresentadas quanto a colaboracdo e quanto a tarefa robdtica séo
comuns em outros cargos da area técnica ou industrial, tais como: Operador de Maquina;
Auxiliar de Producdo; Auxiliar de Manutencdo; Auxiliar Operacional; Assistente
Operacional; Supervisor de Opera¢des; Gerente Operacional; etc.

Em uma analise geral, pode-se dizer que os questionarios avaliativos incorporados as
tarefas com algumas questfes abertas em conjunto com as métricas registradas por log de
dados contribuiram para recolher as percepcdes dos candidatos sobre sua experiéncia e
permitiu verificar se foram capazes de construir uma compreensdo comum do problema. Fato
identificado nas questdes sobre a utilizacdo de estratégias para solucionar a tarefa o qual
demonstraram ter compreendido os objetivos das tarefas.

Apesar dos candidatos ao cargo ndo terem terminado a contento algumas das tarefas,
0s especialistas se mostraram confiantes com o potencial do SECOMBOT. Vale destacar que,
sob o ponto de vista do processo de R&S, as formas como os candidatos se portam em face as
dificuldades, podem trazer um rico conjunto de informacgdes aos recrutadores, desde que o
sistema possa ter tudo isso em registro.

Os autores Bezanilla et al. (2014) e Zulck e Becher (2007) comentaram da dificuldade
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de desenvolver sistemas para dar apoio a selecdo por competéncias devido as diversas fases
que necessitam ser aplicadas na selecdo para poder registrar e consequentemente avaliar as
competéncias técnicas e comportamentais de um candidato. Comentaram também que ha um
déficit significativo de conceitos existentes para medicdo e analise de competéncias com foco
no individuo, em especial as competéncias comportamentais por serem dificeis de registra-las.

Ao final do experimento, os especialistas afirmaram que as métricas contidas no log
do chat séo Uteis para identificar e analisar os comportamentos dos candidatos, pois é possivel
constatar tracos de competéncias (lideranca, objetividade, controle emocional, etc.) diante das
mensagens de textos trocadas entre a dupla ao decorrer das tarefas. Afirmaram também que,
para quem ndo tem conhecimento em informatica pode apresentar dificuldades no uso do
sistema, no caso do usuario ser um candidato pode ter dificuldade ao utilizar os comandos
para controlar o rob0 e para navegar na cena, no caso do usuario ser um profissional de R&S
pode ter dificuldade em manipular o relatério de log. Logo, ndo é uma atividade fécil
especificar uma vaga de emprego através de competéncias técnicas e comportamentais
utilizando a metodologia CHA. Para o descritivo do cargo de Operador de Rob6 Virtual
apresentado no Apéndice E, foi necessaria uma extensa pesquisa sobre as funcgdes, atribuicdes
e competéncias desejaveis para exercer esta funcdo. Tais competéncias devem ser extraidas
deste descritivo de cargo com muito critério e cuidado, de modo que a area de R&S possa
utilizar com seguranca e assim selecionar o perfil ideal para o cargo solicitado pela area
requerente.

Neste trabalho, ndo se optou em “gamificar” 0 SECOMBOT porque sua proposta foi
direcionada para ser uma ferramenta computacional com destaque ao uso de Realidade
Virtual em roboética, o qual proporciona um ambiente de simulagdo 3D com tarefas que
podem vir a ser realizadas no dia a dia de um funcionario da area técnica ou industrial. Por
isso, a simulacdo 3D representa uma opcdo para o treinamento, selecdo e até para a
configuracdo de ambientes de produgdo, de modo que os problemas e erros possam ser
identificados e ajustados nos sistemas virtuais antes que sejam aplicados ao ambiente real,
permitindo que os usuarios demonstrem suas competéncias. Neste sentido, salienta-se que as
condicBes adotadas no experimento foram Uteis para os profissionais de sele¢do, uma vez que
competéncias devem ser consideradas como recursos e, portanto, as organizacfes devem
investir em novos instrumentos de auxiliem na sua capitacdo e em seu desenvolvimento.

Neste contexto, os profissionais afirmaram que o SECOMBOT possui potencial em
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ser uma ferramenta que possa ser utilizada para ajudar e complementar o processo de Sele¢do
por Competéncias. Sendo que o sistema prople tarefas que permitem desenvolver
competéncias colaborativas e a0 mesmo tempo registra um conjunto de métricas em log, e. g.
registro do chat, que podem ser empregados como apoio aos especialistas para analise de
perfis funcionais, ou seja, 0 sistema pode auxiliar a identificar competéncias requeridas em
um candidato a uma vaga de emprego alinhada ao perfil da funcéo.

Por fim, registra-se que o SECOMBOT ¢é fundamentado em colaboracdo, cooperacéo,
coordenacao e robotica, que podem ser considerados os construtos da colaboratividade em
ambiente robotico simulado como pode ser visto na Figura 12. Nestes termos, pode-se sugerir
que o SECOMBOT é um ambiente de avaliagdo da colaboratividade em ambiente robotico

simulado 3D.
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7 CONCLUSAO

O sucesso de uma organizacdo depende, ndo somente dos recursos fisicos, mas
também de recursos humanos que sejam detentor de competéncias alinhadas ao perfil de cada
funcdo ou cargo necessario ao negocio e ao mesmo tempo alinhado as metas, aos objetivos e
as estratégias da organizagdo. Para que este quadro de competéncias se efetive, as
organizagbes precisam buscar instrumentos que as auxiliem no processo de gestdo dos
recursos humanos. A Selecdo por Competéncias proporciona abordagens que permitem fazer
uso de instrumentos mais eficientes e eficazes para a aquisi¢cdo de capital humano, pois
admitem identificar o perfil funcional atrelado as suas respectivas competéncias técnicas:
Conhecimentos e Habilidades, e; competéncias comportamentais: Atitudes. Conhecido pelo
acronimo CHA.

Sistemas colaborativos visam usuarios com caracteristicas técnicas e comportamentais
(estas dependentes do contexto da aplicagdo) que se mostram pertinentes as demandas das
empresas. E as empresas vém buscando profissionais comunicativos, que saibam trabalhar em
equipe, saibam negociar, entre outras caracteristicas, ou seja, competéncias. Portanto, este
trabalho apresentou um sistema colaborativo, denominado SECOMBOT, que pode auxiliar no
processo de Selecdo por Competéncias a ser executado pelo setor de recrutamento e selecéo
de uma empresa. Este sistema colaborativo registra informac6es ao decorrer da execucao de
tarefas robdticas que podem ser utilizadas complementarmente pelos profissionais em R&S
para identificar competéncias de um candidato.

A literatura contribuiu com o projeto do SECOMBOT tomando como base a
abordagem CHA apresentada na Sele¢do por Competéncias, outras solugdes adaptadas foram
fundamentadas com: o Plano de Competéncias com o modelo KDS; o Modelo 3C o qual
apresenta os elementos comunicagdo, coordenacdo e cooperacao; os estagios do Modelo de
Tuckman que um grupo de trabalho percorre. Da mesma forma, os trabalhos relacionados
trouxeram embasamento que sustentam a possibilidade do uso de sistemas computacionais,
com destaque para a simulacdo, que possam ser utilizados para auxiliar no processo de
Selegdo por Competéncias que um profissional de R&S venha a executar.

A escolha pela remodelagem do CollBot4us por ja ter sido um sistema desenvolvido
com requisitos colaborativos e a adogdo da abordagem de Selecdo por Competéncias

auxiliaram a alcangar os objetivos deste trabalho. Com o planejamento e mapeamento das



112

competéncias requeridas, foi possivel estratificar as competéncias através dos indicadores de
competéncias do cargo de Operador de Robé as quais foram utilizadas para o
desenvolvimento de cinco tarefas robdticas que permitiu desenvolver, potencializar ou
identificar conhecimentos, habilidades e atitudes. Estas caracteristicas somadas com um
conjunto de métricas que sdo registradas em log pelo sistema podem contribuir na
identificacdo de competéncias requeridas por uma vaga de emprego.

Um experimento, idealizado para ser uma simulacdo de R&S com tarefas roboticas
que sdo apresentadas no sistema com a énfase em competéncias, foi realizado com quatorze
alunos que foram orientados a se comportarem como supostos candidatos a uma vaga de
emprego o qual seriam acompanhados e avaliados por dois especialistas em recursos
humanos. Logo, considerando uma escala de sete niveis, os candidatos apresentaram média
alta (5,9) para questdo que abordou o grau de experiéncia em sistemas colaborativos, ja na
questdo sobre o grau de conhecimento em aplicacfes robdticas apresentaram média baixa
(2,2). Dos candidatos que participaram do experimento, oito manifestaram ter utilizado
alguma estratégia para solucionar as tarefas, trés afirmaram gque ndo mantiveram a mesma
estratégia ao longo das tarefas e todos afirmaram poder fazer novamente a tarefa em menos
tempo.

Quanto aos especialistas, em geral apresentaram médias altas nas questdes que
avaliaram o potencial do SECOMBOT, destaque para a questdo que recebeu nota méxima, a
que define o qudo util serdo os dados qualitativos, mensagens do chat presentes no log, no
auxilio ao processo de selecdo? Considerando a questdo apresentada, 0s especialistas
afirmaram que os dados registrados no chat possuem informacgdes valiosas no auxilio ao
processo de sele¢do. O registro do tempo da primeira pega de objeto com sucesso em cada
tarefa evidencia que os candidatos desenvolveram habilidades, pois o tempo foi sendo
diminuido no decorrer do fluxo das tarefas. O registro de pega e depdsito com sucesso foi um
indicativo de que houve colaboragéo entre as duplas e consequentemente desenvolveram ou
potencializaram competéncias colaborativas. Os especialistas afirmaram também que o chat é
uma ferramenta Gtil para identificar e analisar os comportamentos dos candidatos.

O SECOMBOT foi desenvolvido inserindo Tarefas Treino, aderente & Selegdo por
Competéncias, para permitir o desenvolvimento do CHA e habilitar o candidato a melhor usar
0 sistema. O exercicio de criar um Mapa de Competéncias foi feito para uma funcdo técnica
especifica usando KDS, mas que pode ser utilizado para outras funcfes técnicas desde que o

KDS seja compativel. Do conjunto de métricas registrado pelo sistema, destacam-se duas:
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“Pega com sucesso” e o “Dep0sito com sucesso”. Os quais representaram elementos que
permitiram inferir o desempenho e as dificuldades dos usuarios.

Este trabalho produziu:

e Um sistema robdtico simulado 3D com Tarefas Treino em ambiente distribuido
para duplas de operadores;

e Um Plano de Competéncias baseado nos modelos KDS e CHA;

e Um conjunto de tarefas roboéticas colaborativas baseadas no modelo 3C;

e O artigo cientifico: DIAS, C.; HOUNSELL, M. S.; BERKENBROCK, C. D.
M. SECOMBOT: Selecdo por Competéncias utilizando um Sistema
Colaborativo 3D com Tarefas Robdticas. In: SBSC- XII Simposio Brasileiro
de Sistema Colaborativos, Salvador-BA, novembro de, 2015. p. 8.

O SECOMBOT é um sistema colaborativo 3D de tarefas robéticas que foi utilizado no
contexto simulado de um processo seletivo de profissionais da area técnica e analisado sob os
pontos de vista do profissional de R&S e do profissional sendo recrutado. Estas duas visdes
auxiliaram na validacdo do SECOMBOT como sendo uma ferramenta efetiva e Gtil no
processo seletivo. Neste contexto, os especialistas ratificaram que o SECOMBOT é um
instrumento que pode ser utilizado para apoiar complementarmente na analise de perfis
funcionais, ou seja, um instrumento que auxilia a identificar competéncias requeridas em um
candidato a uma vaga de emprego no processo de selecdo. Desta feita, aproximando os

Sistemas Colaborativos 3D da area de Selecdo por Competéncias.

7.1 TRABALHOS FUTUROS

Considerando o projeto do SECOMBOT desenvolvido e apresentado neste trabalho,
seguem alguns trabalhos futuros que podem ser produzidos a partir deste:

e Desenvolver um modulo de monitoramento, relatério e analise dos dados

registrados no log (graficos, estatisticas, etc.) para apresentar aos especialistas

um conjunto de informag@es pré-processadas segundo a abordagem de Selecéo

por Competéncias;
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Realizar experimentos em organizacGes corporativas ou governamentais
fazendo uso de KPIs para evidenciar a eficiéncia e eficAcia do SECOMBOT
perante um contexto real de R&S.

“Gamificar” o SECOMBOT para contemplar competéncias organizacionais,
coletivas e individuais necessarias para enfrentar o mercado competitivo, e
assim, utiliza-lo como auxilio para identificar capital humano que esteja
preparado perante a produtividade, qualidade e competitividade;

Inclusdo de novos recursos de visualizacdo espacial para possibilitar melhor
interacdo com o ambiente, implementando inclusive outros elementos de
percepcao (e.g. uma janela em miniatura com a visualizacéo de outro angulo de
visdo do cenario);

Incluir no SECOMBOT um novo médulo que contemple os aspectos da Classe
3 de Sistemas Colaborativos “De simultaneidade de interagdes sobre o mesmo
objeto” e assim, permitir tarefas que potencializem ou desenvolvam
competéncias apoiadas por elementos que promovam a cooperacao fortemente

acoplada.
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Apéndice A - Questionarios: Demografico e de Avaliacao da Tarefa

QUESTIONARIO DEMOGRAFICO (candidato)

[ Sexo [ M () F() [ Faixaetaria | menosque25anos() [ de26a30() [ de31a35() | mais que 36 anos ()
Curso: Fase:
Questdes £ Escala 2
(Por favor, quantifique seu grau de conhecimento numa escala de 1 a 7) 3 (marcar com um X) <
1 Nivel de conhecimento/uso geral em computacdo/informatica? 1 2 3 4 5 6 7
2 Nivel de conhecimento/uso em aplicagdes Colaborativas (Skype, 1 2 3 4 5 6 7
Facebook, Chat, Google docs, Drive, Dropbox, Jogos, etc.)?
Nivel de conhecimento/uso em aplica¢es Robdticas (simuladores
3 de robd, robd real, etc.)? 1 2 3 4 5 6 7
QUESTIONARIO DE AVALIACAO DA TAREFA (candidato)
Questdes
(Por favor, quantifique os graus numa escala de 1 a 7, conforme g Escala 8
tabela) @ | (marcar com um X) <
1 | Como vocé avaliaria seu proprio desempenho nas tarefas? 112 (3|4 |5 |67

Como vocé avaliaria o seu proprio grau de colaboracdo para 1l2l3lals!|el7

2 solucéo das tarefas?
3 | Qual o seu grau de satisfa¢do no uso do SECOMBOT? 112|134 |5]|6]|7
Preencha o circulo ® para respostas SIM ou resposta NAO
e use 0 espaco abaixo da pergunta para detalhamento)
Vocé usou alguma estratégia para solucionar a Tarefa Principal/Final?
4 | Qual?

Vocé manteve a mesma estratégia de solucdo ao longo de toda a Tarefa Principal/Final?
5 | Qual?

Vocé acha que poderia fazer a Tarefa Principal/Final novamente em menos tempo?
6 | Porqué? Como?

O »v/O O »
O zO z O =z

Relate quais foram as suas maiores facilidades, pontos positivos, e/ou elogios no uso do
SECOMBOT?

Relate quais foram as suas maiores dificuldades, pontos negativos, e/ou criticas no uso do
SECOMBOT?
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Apéndice B - Informacdes e dicas do fluxo das tarefas do SECOMBOT

Janela da Tarefa Treino 1

Olal ATENCAOQ! Vocé ird controlar o Robd. Vocé e seu Colaborador deverdo

concluir quatro Tarefas Treino. Boa sorte! A Tarefa Treino 1 (Robdtica) utiliza uma estratégia
de aprendizado que consiste em apresentar, de forma textual, os aspectos robdticos. Fique
atento com as dicas...

Primeira dica! Os comandos do brago rob6tico sdo responsaveis pelo controle da posicdo e
orientacdo da garra do robd em um espaco tridimensional por intermédio dos valores
angulares de cada uma das juntas. Para realizar o controle do rob0 e a pega de objetos utilize o
painel de comandos que aparece a sua esquerda. Cuidado com o TEMPO e com as
MANIPULACOES...

Dica 2: Vocé pode controlar o brago robético utilizando somente o mouse clicando nos botdes
da janela de comandos ou utilizando somente o teclado com as teclas correspondentes aos
botdes exibidos no painel de controle. Para maior agilidade e eficiéncia, utilize
simultaneamente mouse e teclado. Experimente! E simples e pratico.

Dica 3: Para melhor performance, vou explicar o funcionamento do recurso 'Fator (em graus)'
localizado no canto superior esquerdo do painel de comandos. VVocé pode modificar o indice
do fator para mais ou para menos obtendo movimentos precisos a cada interagdo das
articulagbes do braco robdtico. Faga um teste! Vai facilitar a pega e o deposito de objetos...

Dica 4: Para te ajudar, existem na parte inferior da janela controles para explorar o ambiente
3D que permitem modos de navegacao e visualizagdo espacial 3D do cenario.

Janela da Tarefa Treino 2

Atencdo. A Tarefa Treino 2 (Controles) utiliza uma estratégia de aprendizado que

consiste em demonstrar os aspectos colaborativos. Fique de olho no cenario...

Dica 5: Saiba o que é colaboracdo. E um trabalho em equipe, um processo de interagio
continua, onde todos os membros da equipe trabalham para construir e desenvolver juntos um
determinado trabalho. Para isto, a equipe tem que COMUNICAR, COORDENAR e
COOPERAR. COLABORE com seu parceiro!

Dica 6: Observe que o centro de sua mesa de trabalho possui uma area compartilhada entre os
dois bracos robéticos que € utilizado para troca de objetos. Portanto, colete os objetos e
deposite nas areas adequadas de forma coordenada segundo a dindmica da tarefa.

Dica 7: Atencdo com o numero de manipulagdes e com o tempo! A tarefa deve ser resolvida
dentro de um numero limitado de manipulacBes e de tempo. Caso contrario, a tarefa é
finalizada sem sucesso.

Dica 8: Cuidado com as colisdes, pois prejudicam os colaboradores punindo-os com a perda
de manipulacdes. As colisGes podem acontecer entre: robd-robd, garra-mesa, garra-objeto.

Dica 9: Os colaboradores sdo recompensados a cada depoésito de objeto realizado com sucesso,
sendo disponibilizadas mais manipulagdes para o término da tarefa. Trabalhe em conjunto,
compartilhe informag6es e combine estratégias.
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Janela da Tarefa Treino 3

Atencdo! A Tarefa Treino 3 (Comunicagdo) utiliza uma estratégia de aprendizado
que consiste em guiar, por uma série de passos, a resolucdo da tarefa com énfase nos aspectos
da comunicacdo. Fique atendo com as sequencias sugeridas...

o Dica 10: Cooperacdo, Comunicacdo e Coordenacdo. Estes sdo os 3Cs da Colaboracéo.
Negociem! Combinem estratégias! Pratique os 3Cs. Sera vital para 0 seu sucesso.

e Dica 11: Passo 1 - VVocé deve descobrir qual a cor do objeto que vocé deve coletar e depositar.

e Dica 12: Passo 2 - Colete 0 objeto e deposite na area circular situada ao lado do seu brago
robético. Se o objeto desaparecer, significa depdsito com sucesso.

e Dica 13: Passo 3 - Caso vocé efetuou o depdsito com sucesso, ajude seu colaborador por
intermédio do chat.

e Dica 14: Passo 4 - Caso 0 objeto depositado ndo desaparecer, significa que nédo é o objeto
correto. Colete-o novamente e deposite na area comum de trabalho dos rob6s.

e Dica 15: Passo 5 - A tarefa termina quando dois objetos forem depositados, o terceiro objeto é
falso.

Janela da Tarefa Treino 4

Atencdo! A Tarefa Treino 4 (Familiarizacdo) utiliza uma estratégia de aprendizado
que consiste em minimizar e explorar de forma livre a atividade principal com o intuito de
extrair 0s objetivos e as metas que poderdo ser utilizadas na Tarefa Principal.

e Dica 16: Atencdo! Todos os elementos utilizados nas Tarefas Treino anteriores seréo
utilizados conjuntamente a partir desta tarefa. Aproveite para treinar 0 maximo, pois a
proxima tarefa seré a Ultima e a mais importante de todas.

Janela da Tarefa Principal

Atencdo! A Tarefa Principal (Colaboragio) é um QUEBRA CABECA. E composta
por 18 objetos em que o objetivo é potencializar as competéncias (conhecimento, habilidades
e atitudes) adquiridas nas tarefas treino e desenvolver um pacote de competéncias
indispensaveis para realizacdo de tarefas roboticas colaborativas. Junto com o Colaborador
descubra qual ¢ a tarefa a ser cumprida e execute-a no menor tempo possivel. Boa sorte!

Janela FIM
Parabéns! VVocé concluiu a Tarefa Principal.

Janela de REINICIO da Tarefa Principal

Atencéo! Vocé néo concluiu a Tarefa Principal, o tempo ou as manipulagdes esgotaram.
Gostaria de fazer a Tarefa Principal novamente, mas agora em 15 minutos!
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Serdo aplicados testes de avaliacdo do potencial do SECOMBOT como ferramenta de apoio no
processo de Selecdo por Competéncias onde os usuarios fardo tarefas em um ambiente virtual robético.

PESQUISADORES:
Claudinei Dias
Marcelo da Silva Hounsell
Carla Diacui Medeiros Berkenbrok

PUBLICO ALVO:
Candidatos a uma vaga de emprego;
Especialistas em selecdo por competéncia.

METODOS:
a) Ensaio de Interagéo
Analise Preliminar
¢ Reconhecimento do Software;
o Pré-diagnéstico.
Definicéo dos Cenérios e da Amostra
¢ Reconhecimento do Usuério;
o Coleta de informagdes sobre o usuério e sua
tarefa;
e Definicdlo de tarefa para o usuério
(informacg0es no software).
Realizag&o dos ensaios
o Obtenc¢do da amostra de usuério;
Ajuste nos scripts e cenarios;
Preparagdo dos ensaios;
Realizacdo dos ensaios;
Coleta e analise dos dados;
Diagnéstico e relatério final.

b) Questionario
Demogréafico (candidatos);
Avaliacdo da Tarefa (candidatos);
Demogréafico (especialistas);
Avaliacdo do Potencial do SECOMBOT
(especialistas).

REQUISITOS:
a) Desenvolvimento e identificacdo de
competéncias técnicas e comportamentais;
b) Potencial do CollBo4us como ferramenta
de selecéo.

MATERIAIS:
e Laboratério de ensino DCC com pelo
menos 16 PCs conectados em rede;
e SECOMBOT;
e Java JRE v8.

SCRIPT DE TESTE COM OS CANDIDATOS E
ACOMPANHADOS DE ESPECIALISTAS

Etapa 1 (especialistas):

e Reunido com os Especialistas, 30 minutos antes
da realizacdo do teste com os candidatos, para
explanar sobre o projeto SECOMBOT;

o Apresentar o perfil do cargo (Descritivo do
Cargo);

e Entregar Mapeamento das Competéncias;

e Entregar Descritivo do Teste;

e Instruir o especialista que preencha o
Questionario Demogréfico.

e Demonstrar o funcionamento do SECOMBOT;

e Entregar  Checklist ~das  Competéncias
Observaveis;

Etapa 2 (candidatos):

e Apresentar o Projeto SECOMBOT aos
candidatos;

e Perguntar ao candidato se esta disposto a
participar de um teste de Selecdo por
Competéncias;

e Sesim, indicar o local onde o candidato deve se
sentar;

e Entregar aos candidatos: o Descritivo do Teste,
0 Termo de Consentimento e o Formulério
Demogréfico;

e Pedir para os candidatos lerem e assinarem o
Termo de Consentimento.

e Solicitar aos candidatos que preencham o
Questionario Demogréfico;

e Colocar as folhas de lado.

Etapa 3 (candidatos):

e Perguntar ao candidato se ele estd confortavel,
e se sim, iniciar o experimento;

e Inicia-se o teste com as tarefas treinos, seguido
da tarefa principal.

Etapa 4 (candidatos):

e Instruir o candidato para que preencha o
Questionario de Avaliagdo da Tarefa;

e Apb6s o usuario finalizar o questionério,
recolher todos os questionarios completos e
agradecer ao candidato pela sua participag&o.

Etapa 5 (especialistas):

e Instruir o especialista que preencha o
Questionario de Avaliacdo do Potencial do
SECOMBOT;

e Providenciar a edicdo dos logs para serem
avaliados.

o Fazer andlise do sistema e dos perfis dos
candidatos.
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Apéndice D - Descritivo do experimento
Titulo do Projeto: SECOMBOT

O que §, e para que pode ser utilizado, o SECOMBOT?

O sistema para SElecdo por COmpeténcias com tarefas roBOTicas (SECOMBOT) é uma proposta de
um sistema colaborativo telerrobdtico 3D simulado cujo objetivo é coletar informagdes, por intermédio de
tarefas robdticas, sobre as competéncias de um candidato a um emprego. O SECOMBOT é uma proposta que
pode ser utilizada para auxiliar no processo de Selecdo por Competéncias que o setor de recrutamento e sele¢éo
de uma empresa pode executar.

Descritivo

Muito obrigado por concordar em participar. Neste experimento vocé ird interagir em um ambiente
tridimensional onde vocé e um colaborador podem pegar e mover objetos virtuais. Neste experimento, estaremos
avaliando a colaboratividade do ambiente e as competéncias do participante.

Atraveés deste experimento vocé estara nos ajudando a medir e avaliar o potencial do SECOMBOT
como ferramenta de Selecdo por Competéncias. Durante o experimento vocé ird controlar um robd, o qual terd
gue pegar os objetos coloridos que estdo espalhados e deposita-los na area circular segundo um critério de cor a
ser identificado por vocé.

Os riscos associados ao uso do software sdo minimos por envolver o uso corriqueiro de um aplicativo
qualquer. O SECOMBOT poderéa apresentar falhas aleatérias, mas, solicitamos que tente dar continuidade ao
experimento se possivel. Os pesquisadores que estardo acompanhando o experimento e terdo acesso aos dados
sdo: oprof. Dr. Marcelo da Silva Hounsell, orientador do projeto, prof. Dra. Carla Diacui Medeiros
Berkenbrock, co-orientadora do projeto e Claudinei Dias aluno do Curso de Mestrado em Computacdo Aplicada
da Universidade do Estado de Santa Catarina. Solicitamos, entretanto, a vossa autorizagéo para o uso dos dados
coletados na forma de questionérios e log do sistema para a produgdo de textos cientificos e garantimos a sua
privacidade que sera mantida através da ndo-identificagdo do seu nome em nenhum momento.

O tempo estimado para a execucao das tarefas e preenchimento dos formulérios é de 90 minutos. Vocé
poderd se retirar do estudo a qualquer momento sem necessitar justificar. Ao final do experimento solicitaremos
que responda a algumas questfes a respeito de sua experiéncia no SECOMBOT. Mais uma vez muito obrigado
por participar!

Obs.: por favor, preencha todos os campos
Termo de Consentimento Livre e Esclarecido

Declaro que fui informado sobre todos os procedimentos da pesquisa e, que recebi de forma clara e
objetiva todas as explicages pertinentes ao projeto e, que todos os dados a meu respeito serdo sigilosos. Eu
compreendo que neste estudo, as medicGes dos experimentos/procedimentos de tratamento serdo feitas sobre as
minhas acdes.

Declaro que fui informado que posso me retirar do estudo a qualquer momento.

Nome por extenso

Assinatura Joinville, / /
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Apéndice E - Descritivo do Cargo

O descritivo de cargo apresentado a seguir € um modelo hipotético para o cargo de Operador de Robd
Virtual, que foi adaptado e estendido do codigo CBO 7811. A seguir encontram-se 0s codigos CBO para o cargo
de operador de robd identificados pelo Ministério do Trabalho e Emprego.

7811: Condutores de processos robotizados
Titulos
7811-05 - Condutor de processos robotizados de pintura

Operador de processos automatizados de pintura, Operador de rob6 de pintura
7811-10 - Condutor de processos robotizados de soldagem

Operador de robd de soldagem, Robotista (soldagem)
Descricdo Sumaria
Preparam e programam robds para operacdo. Conduzem processos produtivos de operacBes com robos;
controlam pardmetros de aplicacdo de materiais e realizam manutencdo de rotina em rob6s. Elaboram
documentacdo técnica (registro de dados de desempenho das maquinas, fichas de controle, manuais de
procedimentos, pareceres técnicos) e trabalham em conformidade com normas e procedimentos técnicos, de
seguranca, higiene e qualidade.

Cargo: Operador de Robd Virtual.
Area de Atuacéo: Industrial/Producéo.

Atividades: Programacdo de Robds em processos automatizados.

Ao Operador de Robd Virtual compete:
I - Realizar a operagdo e o controle, executando os comandos de controle de um brago robdtico articulado e
fixo;
- Coordenar, operar e controlar as manipula¢des do brago rob6tico com precisdo, realizando ajustes do
fator de movimento quando necessario;
I - Identificar objetos e expedir para proxima fase, alimentando a linha de produgdo realizando a pega, o
depdsito e a troca de objetos;
v - Dividir e negociar a execu¢do da tarefa, coletando os objetos e efetuando o depésito nas areas
adequadas de forma coordenada segundo a dindmica da tarefa e o abastecimento da célula de produgéo;
V - Manter no patamar minimo as métricas do sistema (tempo, manipulagdes, colisdes), evitando infragGes

e danos durante a realizacdo das tarefas;

VI - Possuir percepgdo espacial tridimensional evitando colisbes do brago robdtico com os objetos do
cenario;
VII - Elaborar, coordenar, cooperar e combinar estratégias para solugdo das atividades, identificando os

objetivos e a melhor solucéo das tarefas;
VIII - Compartilhar e inspecionar as informagdes;
IX- Colaborar e combinar os objetivos, as estratégias, a divisdo de tarefas negociando a hierarquia entre o
grupo;

X - Manter a organizagéo no ambiente de trabalho.
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Apéndice F - Questionario Demografico do Especialista

QUESTIONARIO DEMOGRAFICO (especialista)

Formagéo profissional:
(Por favor, quantifique seu graLfg dlieetszgie;ecimento numa escala de 1a7) % Escala 2
m | (marcar com um X) <
1 | Nivel de experiéncia em Sele¢éo e Recrutamento? 112 |3|4|5]|6]|7
2 | Nivel de conhecimento em Selecao por Competéncia? 112 |3|4|5]|6]|7
3 Nivel de experiéncia em softwares de auxilio & Selecéo por 11213lalslel7

Competéncia?
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Apéndice G - Checklist das Competéncias Comportamentais

A seguir encontra-se um checklist das Competéncias Comportamentais (Atitudes) observadas no cargo de
Operador de Rob6 SECOMBOT. Solicitamos a sua percepcdo a respeito das competéncias observadas e/ou
desenvolvidas pelo candidato.

]

Administracdo do tempo . . . . L.
Area destinada para anotacgdes/observagdes, se necessario.

Atencéo

Clareza

Comprometimento

Comunicacéo

Cooperacdo

Criatividade

Determinagéo

Dinamismo

Disciplina

Empreendedorismo

Engajamento

Equilibrio emocional

Espirito de equipe
Estratégia
Flexibilidade

Foco em resultado

Lideranca proativa

Negociacéo
Objetividade

Percepcao

Persisténcia

Persuaséao

Planejamento

Relacionamento interpessoal

Rendimento sob presséo

Resiliéncia

Respeito

Solucéo de conflitos

Tomada de Decisdo

Trabalho em equipe

Visdo estratégia

N s I e e e e O

Visao sistémica
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128

A avaliacdo do SECOMBOT deve ser feita considerando a sua percepcdo do uso de software pelo(s)
candidato(s) e a sua percepcédo das caracteristicas requeridas pelo software para analise de competéncias
do candidato.
B Questdes g Escala o
(Por favor, quantifique os graus numa escala de 1 a 7, conforme tabela) 3 (marcar com um X) <
1 Qual o grau de facilidade que um candidato tera para 1 5 3 4 5 6 7
manipular os objetos no SECOMBOT?
Qual o grau de facilidade que um candidato teré para
2 entender e resolver as tarefas? ! 2 3 4 > 6 !
3 0] quao atil pode ser o SECOMBOT para conhecer o 1 2 3 4 5 6 7
candidato?
4 0] qudo util pode ser o SECOMBOT em um processo de 1 2 3 4 5 6 7
selecao?
O qudo util sdo as informagdes obtidas pelo SECOMBOT
5 | para uso nas etapas do processo de selegdo (entrevistas, 1 2 3 4 5 6 7
dindmica de grupo, etc.)?
O qudo util por ser o SECOMBOT para identificar os
6 | Conhecimentos do candidato, considerando o Mapeamento 1 2 3 4 5 6 7
das Competéncias apresentado?
O qudo util por ser o SECOMBOT para identificar as
7 | Habilidades do candidato, considerando o Mapeamento das 1 2 3 4 5 6 7
Competéncias apresentado?
O qudo util por ser o SECOMBOT para identificar as
8 | Atitudes do candidato, considerando o Mapeamento das 1 2 3 4 5 6 7
Competéncias apresentado?
O qudo util sera os dados quantitativos, (tempo,
9 | manipulagdes, colisdes, etc.) presentes no log, no auxilio ao 1 2 3 4 5 6 7
processo de sele¢do?
O qudo util sera os dados qualitativos, (mensagens do chat)
10 pe . 1 2 | 3| 4|56 7
presentes no log, no auxilio ao processo de selegdo?
Relate quais sdo as maiores facilidades, pontos positivos, e/ou elogios no uso do SECOMBOT como
ferramenta de apoio ao processo de Sele¢do?
11
Relate quais sdo as maiores dificuldades, pontos negativos, e/ou criticas no uso do SECOMBOT
como ferramenta de apoio ao processo de Sele¢cdo?
12
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