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Q&A

Q: O treinador, Ron Needs, da Equipa Femini-
na da GB, questionou: “Numa pa cober-
ta/descoberta, como correlacionar os dados do des-
locamento do angulo no ataque e no final (RBN
2007/4) com o numero de imagens video?”

A: We correlated catch and release slips meas-
ured in degrees (of horizontal oar movement) and
in time (seconds converted to frames). The slips
were derived from the catch (point where the oar
changes direction) to the point, where the vertical
angle reaches -3 deg (blade is fully covered).

12 o Catch Slip (frames) - =

10 1

v = 0.2442% + 2 2077
R =0.7649

[
1

Catch Slip (deq)

Y = DB + 27528
R =0.735

i Release Slip (deg)

0 g 16 24 32 40

O padrdo mostra que no deslocamento, cada
imagem video (0,04s), tem cerca de 4 graus no ata-
que e 6 graus no final. Tal resulta da pa ter uma
maior velocidade no final do tempo motor.

S&o estimativas aproximadas. Mas, a partir dos
graficos, um deslocamento de 8 graus, tem o tem-
po de 3 a 6 imagens. A diferenca depende da velo-
cidade do movimento do remo que é funcdo da
cadéncia, velocidade do barco e angulo do remo no
ataque. Maior cadéncia, maior velocidade do barco
e menor angulo no ataque aceleram o movimento
pelo que o deslocamento em graus leva menos
tempo (menos imagens).

Pelos graficos, vemos que o0 eixo Y comeca
com 2 imagens para um valor de quase zero graus
no eixo X. Tal significa que ninguém tem um des-
locamento inferior a duas imagens. A pa pode rea-
lizar uma pequena distancia na horizontal mas o
tempo ndo pode ser reduzido pois & necessario
tempo para a acelerar e move-la para um determi-
nado angulo vertical. Segue tabela com os valores
normativos expressos em imagens:

Deslocamento Ataque (imagens)

'\ég'rtﬁ Bom | Suficiente | Mau l\ﬂﬂu;ho
Ponta 3 4 6 7 9
Parelho 2 3 5 6 7
Deslocamento Final (imagens)
Ponta 2 4 5 7 8
Parelhos 3 4 6 7 8
Ideias. E se...

...generalizassemos o exemplo anterior? Como
vimos, os resultados da analise e os valores norma-
tivos dependem significativamente do uso do tem-
po e do angulo do remo como variaveis indepen-
dentes. Os gréaficos seguintes apresentam curvas do
mesmo remador, cadéncia de 21 a 38, com varias
unidades no eixo do X: tempo em segundos (1),
tempo como percentagem do tempo do ciclo da
remada (2) e angulo horizontal do remo (3):
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Como se observa, é dificil comparar as curvas
do grafico 1 pela diferente duragdo dos ciclos de
remada. O grafico 2 € o melhor mas a largura do
tempo motor € muito varidvel. O gréafico 3 permi-
te-nos comparar as curvas de forca a diferentes
cadéncias.

Outro aspecto é o significado fisico da area sob
a curva de forga: No graficol, representa o impul-
s0; no gréafico 2, ndo tem significado fisico; no gra-
fico 3, € igual ao trabalho por remada. Desde que a
velocidade do movimento seja similar, o impulso
da forca e o trabalho (energia, poténcia) correla-
cionam-se. Mas, em camara lenta, o impulso pode
ser grande, e o trabalho pequeno; vice-versa para
0s movimentos rapidos. Nos estaticos (velocidade
é zero), o impulso pode ser muito grande e o traba-
Iho igual a zero. Trabalho e poténcia sdo variaveis
mais informativas do que o impulso. Concluindo:
e Tempo no eixo X: temos um método préatico de
anélise. Pode ser relacionado com o video e define
a sincronizagdo duma equipa.
e Angulo do remo no eixo X: permite comparar
dados a diferentes cadéncias. Representa, visual-
mente, o trabalho feito por remada.
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