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«Qualungue aspetto del movimento umano si voglia studiare, per prima cosa occorre osservarlo» (C




L 0 a n del mosimento oggi

Comprendel 0 a ¢ q udi dati sperimentalil]a loro elaborazionee

| 01 nt er fdeirsultaizramtenua sistemadi valutazioneche si
sceglian basea:

Natura del moto che si
deve analizzate

Ambiente e condizioni
in cui il moto si svolge

Risorse economiche e
umane disponibili

Caratteristiche dello
strumento di misura

http://elea.unisa.it/bitstream/handle/10556/601/tesi%20G.%20Baldassarre.pdf?sequence=1&isAllowed=y
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L O | @ikzza la tecnologia

Da qualcheanno| 06 Isfigfmental 0 uisGPS che interagisconocon le
riprese televisive allo scopo di, suscitare maggior interesse nel pubblico,
semplificarda comprensionedellagarae, fornire dati prestatividegliatleti ai

Teamdi tutto il mondo
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ISSN 23476737, p-ISSN 23476745 Volumel, Issueb (JulAug 2014, PP01-02 www.iosrjournalsorg




Per gli addetti ai lavori

Lagoa Stadium Canoe Sprint
Estadio da Lagoa Canoagem Weloridade / Canodkayak, course enlighe
Stade del . "
e Men's Canoe Single 200m
2. %16 Canoa individual (CT) 200m masculina/ Canoé monoplace (C1) 200 m - hommes

\

QR

Results Summary by Event

Resumo dos resultados por evento / Résumé des résultats par épreuve

Rank .
Race Date [Round 1 | 3 | 3 | 7 | 5 | 3 | 7 | 3 Progression System
| Finals
53 1BAUG A UKR AZE BRA ESP GEO RUS CHN FRA
39.278 39483 39623 39849 34817 40105 40143 400180
RACE DATA
Race 53
UKR AZE BRA ESP GEO RUS CHN FRA
Dist. Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed [ Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle
[m]] [mis] Rate | [mis] Rate [ [mis] Rate [ [mis] Rate [ [mis] Rate | [mis] Rate | [mi/s] Rate [mis] Rate
190 39 37 4.2 37 4.0 93 4.1 90 4.0 38 4.0 34 4.2 35 4.1 34
130 50 37 5.0 37 4.9 103 5.1 91 4.9 37 4.9 36 5.0 36 5.0 37
170 55 37 56 87 5.1 103 53 92 53 39 54 86 54 35 54 g0
160 55 36 55 88 54 105 55 92 55 91 54 36 54 35 55 93
150 57 36 5.6 88 5.5 106 55 91 5.6 93 5.6 86 5.6 34 5.5 94
140 56 34 57 88 5.5 107 56 88 5.6 92 5.6 86 5.5 33 5.5 94
130 58 84 5.7 88 54 107 55 87 5.6 91 5.5 86 5.5 83 54 91

120 56 83 57 87 5.4 107 55 86 5.6 a0 5.6 86 5.4 52 5.4 87

110 55 52 5.6 86 5.4 104 55 85 55 59 5.5 86 5.4 31 5.3 54

100 55 51 5.6 85 5.4 102 54 85 55 88 5.5 86 5.3 50 5.3 §2

90 54 50 5.5 84 5.4 102 54 84 5.5 87 5.4 86 53 50 5.2 81

80 54 79 5.5 83 5.4 102 54 84 5.4 87 5.3 86 5.2 79 5.2 80

70 5.3 79 5.4 g2 0.3 102 53 84 5.4 86 2.3 fila] 5.2 79 5.1 a0
60 53 78 53 81 53 101 53 84 53 86 5.2 a4 5.1 78 5.0 79
50 52 78 5.2 31 5.2 101 52 84 5.3 84 5.2 84 5.1 I 5.0 79
40 5.2 T 5.2 81 5.2 101 5.1 84 5.2 83 5.1 83 50 76 5.0 79
30 5 il 5.1 g1 5.2 100 5.1 84 5.1 81 5.0 82 5.0 75 5.0 78
20 5.0 7B 5.0 81 5.1 93 5.0 84 5.0 81 4.9 81 4.9 5 4.9 77
10 449 74 4.9 81 5.1 96 5.0 84 4.9 79 4.8 80 4.9 74 4.9 77

0 49 73 4.8 79 5.1 96 4.9 82 4.9 79 4.8 78 49 73 4.9 77




§%) Leggere beneprima del | dus

RACE DATA
Race 53
UKR AZE BRA ESP GEO RUS CHN FRA

WiRs Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed |Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle | Speed | Paddle
[m] [mis] Rate | [m/s] Rate [mis] Rate [mis] Rate | [mis] Rate | [m/fs] Rate [mis] Rate [mis] Rate
190 39 87 4.2 87 4.0 98 4.1 90 4.0 88 4.0 84 4.2 85 4.1 84
180 5.0 87 5.0 87 4.9 103 5.1 91 4.9 87 4.9 86 5.0 86 5.0 87
170 555 87 5.6 87 5.1 103 53 92 53 89 5.4 86 54 85 54 90
160 5:5 86 55 88 54 105 55 92 5.5 91 5.4 86 5.4 85 5.5 93
150 53 86 5.6 88 55 106 55 91 56 93 5.6 86 5.6 84 55 94
140 56 84 547 88 55 107 56 88 5.6 92 5.6 86 5:5 83 55 94
130 56 84 57 88 54 107 55 87 5.6 91 55 86 55 83 5.4 91
120 56 83 5iF 87 54 107 55 86 5.6 90 5.6 86 5.4 82 54 87
110 55 82 5.6 86 54 104 55 85 55 89 5.5 86 5.4 81 5:3 84
100 5:5 81 5.6 85 54 102 54 85 5.5 88 55 86 53 80 558 82
90 54 80 5.5 84 5.4 102 54 84 5:5 87 5.4 86 513 80 52 81
80 54 79 5:5 83 5.4 102 54 84 54 87 53 86 52 79 52 80
70 53 79 5.4 82 53 102 53 84 54 86 53 85 5.2 79 521 80
60 53 78 53 81 53 101 53 84 5.3 86 52 84 5% 78 5.0 79
50 52 78 5.2 81 52 101 52 84 ) 84 52 84 5:1 T3 5.0 79
40 5.2 FT 552 81 5.2 101 5# 84 5:2 83 5i 83 5.0 76 5.0 79
30 54 77 52 81 52 100 5.1 84 52 81 5.0 82 5.0 75 5.0 78
20 5.0 76 5.0 81 54 98 5.0 84 5.0 81 4.9 81 4.9 75 4.9 T
10 4.9 74 4.9 81 55 96 5.0 84 4.9 79 4.8 80 4.9 74 4.9 T
0 4.9 73 4.8 79 54 96 4.9 82 4.9 79 4.8 73 4.9 73 4.9 T

5,26 5,31 5,22 5,24 5,26 5,20 5,17 5,13

speed
531
5,26 5,26
524
5,22 520
5,17
'3'111
UKR AZE BRA ESP GEO RUS CHN FRA




Tra valutazione quantitativa e gqualitativa

Da annilo studio delle variabiliprestativesonol 6 a r g docedesutcui le
nazioniinvestonorisorse per ottenere il RISULTATO
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La valutazione qualitativa

L 6 i mpdelle telecamere non € un metodo invasivoe puo essere
| 0 el efomdantésocuiimplementareu n 6 a deamovinsentosiadi tipo
\ gualitativoche quantitativo(telecameread alta velocitacon punti di riferimento)




La valutazione quantitativa

Si fonda sull'analisie sulla valutazionedelle forze e delle pressioni che
rappresentanoelementi fondamentaliper descrivere i meccanismicinetici
tramite accelerometri e sensori di carico




La valutazione quantitativa

In questo studio € stato dimostrato che un accelerometro triassiale
applicato alla pagaia puo fornire informazioni in tempo reale sulla
frequenza/colpoa patto che | 0 a tsolgaturaa tecnica adatta ai criteri di
calcolochegli sviluppatorihannoimpostatonel microprocessore

200 ToU
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Distance (km)

Developingandapplyinga tri-axialaccelerometeisensorfor measuringealtime kayakcadenceHaydenC, DanielC.R. a Otago Institute of
Sport and Adventure, Otago Polytechnic,New Zealand b Centre for Health, Activity, and Rehabilitation Research,School of
Physiotherapyniversityof Otago,New Zealandéth AsiaPacificCongresson SportsTechnologAPCST)



Variabili accelerometriche nel movimento

In questo studio e stato dimostrato come | 0 udegb accelerometri,possa
rivelarsi utile come sistemadi monitoraggio dei movimenti del canoista
durantel 0 a | | e lhsastereaera io gradodi ricostruire in tempo realei
segmenticorporei d e | | odarante éetfasi della pagaiatautilizzando un

algoritmoadeguatamentistruito.
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CanoeSenseMonitoring Canoe Sprint Motion usingWearable SensorsZhelong Wandl, JiaxinWwangyl, Hongyu Zhaol, Ning Yand,
GiancarloFortino2 2016 IEEBnternationalConferenceon SystemsMan,and CyberneticsASMC2016 October 9-12, 2016 ABudapest,

Hungary



La forza con la pagala strumentata

In questostudioi sensori di pressione applicatisulle paledellapagaianon
erano in grado di misurare direttamente la forza applicatama fornivano il
tempo di durata delle fasi subacqueegeterminandoinformazioniutili sulle
caratteristichedellatecnica
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Instrumentationof a kayakpaddleto investigatéblade/watetinteractionsRJIN. Helmera,A. Farouila,JBakerb,andl. Blanchonetteasth
AsiaPacificCongreson SportsTechnology(APCST)




La mia esperienza con il sistema Ferrari

Il sistemaFerrari € un sistemamolto sofisticato che combina diverse
tecnologieper lavalutazionegualitativee quantitativad e | | dat | et a

x Telemetria

x GPS

X Accelerometro

X Seggiolino strumentato
X Puntapiedi strumentato
x Pagaia strumentata

x Video analisi

x Video analisi




La mia esperienza con GPS e IMU

(Inetrial measurement unit)

All in one Caratteristiche Principali

| ]
O /Il @ ‘ \ Campionamento a 100 Hz Autorizzato dalP’ICF
III

Dimensioni e peso contenuti Grande capacita di memoria

Interfaccia grafica semplice Salvataggio dati in CSV libero




Confronto tra diversi accelerometri

| segnalaccelerometricsonorisultati sovrapponibili

1. Catapult 2. Nintendo 3. Ferrari

pee /s —Wiimote —Catapult —Ferrari
““mllllllmll}lilHunllmm‘lmmmlmlmmlmm.
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FICK - Seminario di aggiornamento allenatori e maestri 2015 Pavia Pavia 21-22 Novembre 2015 Stefano Vando



Il report dati

Atleta: Luogo: Tipologia: C1 Finale A Data: CoreMeter System stefanovando@gmail.com
- Distance [m] Time 250m [s] Time 500m [s] Time 750m [s] | Time 1000m [s] Speed [m/s] Stroke Total Strokerate Lengh [speed/stk] P.Load %
. 1000 0.56,52 1.5576 2.55.86 3.53,210 4,30 233 61,77 419 68,4
\ / Gestione percorso di gara
Partenza Percorso Centrale Percorso Finale
' 1 ! !
| | | H
w——Stroke | | |
&\— : 1 : - S ——
w—Speed I : i “-—\—
w——Lengh ‘

!
Dist (mt) 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 650 700 750 800 850 900 950 | 1000
/5| 5,69 542 5.30 5,16 512 5.08 5.15 5.01 4.99 5,06 5.02 478 4.90 5.04 5,02 5.14 514 5.11 5.00 4,96
StrokRate 7283 | 66.27 62.27 60.77 60,28 58,98 59,86 61.13 5842 58,31 58.84 57.88 58,92 58.54 60,29 65,82 67.10 6373 6355 64,19
Stroke 14 26 38 49 61 72 83 95 106 117 128 139 150 162 174 185 197 208 22 233
Lengh {m! 4.02 4.16 4.30 4.30 4,30 440 441 4.18 43 4,40 4.28 425 4.24 4.31 4,20 4.0 3.9 41 4.0 3,99
Time (s] 12.31 23,10 2453 4519 56,52 68.35 79.50 9152 102.73 115,76 12542 136.81 148.13 160.52 175,86 18283 193,66 205.21 216.67 233,210
Power | 358.07 304.24 268,64 229.95 228,67 23244 24510 22522 21749 221,46 238.83 196.72 21125 234.87 226,17 237.28 23242 26077 224 .36 252,08
Noise % 70% 71% 51% 60% 48% 49% 44% 47% 48% 1% 47% % 44% 46% 55% 55% 62% 60% 71% 68%
Acc-(m/s)]  -1.03 -0,87 -0,85 -0.80 -0,84 -0,70 -0,69 -0,71 -0,76 -0,73 -0.74 -0,68 -0,70 -0.76 0,72 -0,85 -0,83 -0.77 -0.86 -0,94
Fase Sub 0.36 038 0.38 0.39 0,38 0.38 029 0.38 0.33 0,39 0.40 0.38 0.39 0.40 0, _3_! 0.36 0.36 0.36 0,36 O.L
Fase Air 047 053 0.58 0.60 0,62 0,63 062 0.60 0.64 0,64 0.63 0.66 0.64 0.63 0,62 0.55 0,54 0,58 0,59 0,59
Acc + {m/s’ 0,67 0.69 0.61 0,69 0,54 0,63 0,56 0.54 0,50 0,58 0,58 059 0,57 0.57 0,56 0,70 0,59 0,66 0,62 0,63
AVG Acc Roll AVG Acc Pitch Time Paddle (s) AVG Acceleration (- P.Load A (AVG Poweh

AR mSuB ®
=
am ) | oo 20230
m/s’ m/s’ L, \:. wat

S

Il Player Load (PLoad mutuato d a | | ©) &viluppatod a | | & &atapwdt viena utilizzato nel calcio come
variabilerelativaallacapacitadi fare attivita fisicacalcolatan funzionea | | 6 a ¢ c tothledmaicade copo

The Reliabilityof MinimaxXAccelerometersfor Measuring?hysicaActivity in AustralianFootballinternationalJournalbof SportsPhysiology
andPerformance20116, 311-321©2011HumanKinetics Inc.




Relazione tra postura ed equilibrio

Secondoalcuniricercatori, posturaed equilibrio sono molto correlati tra
loro, altri hannodimostrato che la funzionepiu importante dellapostura,e
garantireil mantenimentad e | | 0 e dunantell nipbtersidel movimento

I
I
I
1
I
]

NashnerLM. Vestibularposturalcontrol model Kybernetik 1972 10:106-10.
NashnerLM, McCollumG. The organizatiorof humanposturalmovementsA formal basisanaégxperimentakynthesisBrainBehav1985 8:13572.

AssaianteC, Mallau S, Viel S, Jover M, SchmitzC. Developmentof postural control in healthy children a functional approach Neural Plast
200512:10918.




Posture scorrette

Alcuni autori, sostengonoche il controllo posturale € considerato un
indicatoreimportantedellasalutemuscoloscheletrica

Staticanddynamicstandingbalancetest-retest reliabilityandreferencevaluesin 9 to 10 yearold children GeldhofE,Cardon G, De Bourdeaudhuij
I, Danneeld., Coorevits P, VanderstraeterG et al.. EurJPediatr200665:779-86.




La valutazione Posturale

Serve a caratterizzarele oscillazioninella postura eretta in condizioni di
quietee in assenzali perturbazioni

Center-of-pressureparametersusedin the assessmenof postural control. PalmieriRM, IngersollCD, Stone MB, Krause BA.. J Sport Rehabil
200211:51066

Postureand equilibriumin orthopedic andrheumatologicdiseasedMissaouB, Portero P, Bendayes, Hanktie O, ThoumieP.. NeurophysiolClin.
200838447-57.




Gli strumenti per la misurazione

Tra i metodi piu utilizzati per valutarele oscillazioniposturali,vi € lo studio
dellaproiezionedel baricentroal suolo (COP) tramite la piattaformadi forza

Wii balance board

PublTed

IIIIIII 17 |8 15

m2019 m2018 m2017 ®m2016 m2015 =2014 =2013 =2012 =2011 =2010

Validityandreliability of the Nintendo Wii BalanceBoardfor assessmendf standingoalanceRossA. Clark a,*, AdamL. Bryanta, YonghaoPua
b, PaulMcCrory a, Kim Bennella, MichaelHunt a

Interchangeabilitpf the Wii BalanceBoard for BipedalBalanceAssessmentBonnechéreB, JanseiB, Omelinal, RoozeM, VanSintJanS- JMIR
RehabilAssistTechnol2015(Aug27); 2(2):e8

Reliabilityof ForcePlatformMeasuref PosturalSwayand ExpertiseRelatedDifferencesMeshkatiz, Namazizadelv, SalavatM, MazaheriM. J
SportRehabil 2011Nov; 20 (4): 442-56.



Dalla curiosita alla ricerca

Effectivenesef perceptualtraining- proprioceptivefeedbackn a virtual visualdiverse
group of healthy subjectsa pilot study Vando S., Unim B., CassarinoS, Padulod,
MasalaD. (2013. ItalianJournalof PublicHealth,10(2):1-10.

Postural adaptationsin preadolescentkarate athletes due to a one week karate

trainingcamp Vando S., FilingeriD., Maurino L., ChaabeneH., BiancoA., Salernitano
G., Foti G., Padulod.(2013..JHum Kinet. 8;3845-52

Visualfeedbacktraining in youngkarate athletes Vando S., HaddadM., MasalaD.,

FaleselL., Padulod (2014). Muscles Ligamentsand Tendons Journal 4(2):137-40.
eCollection2014

| FIGURE 13 |
THE PROTOTYPE




Dal | &alladaidazione del SeatSans

Il SeatSeng | 601 nt e d # aelleidiocarieo e un accelerometroper la
misurazionealel centro di pressionee del movimentotriassialedel seggiolino

Reliability of the Wii Balance Board in kayak. Vando S, Laffaye G, Masala D , Falese L , Padulo J Muscles Ligaments Tendons J
2015 Mar 27;5(1):43-4. eCollection 2015 Jan-Mar.

Brevetto - Ministero dello Sviluppo Economico - nr. 0000281748 del 18/12/2013




|| SeatSans da vicino

Il SeatSenautilizza una tecnologia senzafili (Bluetooth) pertanto i dati
vengonoprocessatida unaschedaelettronicaintegratae trasmessal PC che,
tramite un softwarededicato(CoreMeter) li elaborae archivia

PC con softwareCoreMeter

Sedutantercambiabile



http://www.google.it/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&frm=1&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&docid=a6upUsq0QZxI0M&tbnid=zTUDslvWONCsgM:&ved=0CAYQjRw&url=http://en.wikipedia.org/wiki/Bluetooth&ei=ZJAhU5mPEYOZtQbQ6IDwDg&bvm=bv.62922401,d.bGE&psig=AFQjCNFJuKLpgh_dfYYZpnd_9nx9K17Yqw&ust=1394794947670989
http://www.google.it/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&frm=1&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&docid=hQ8XGNg3YJUrtM&tbnid=oxmlUuvLTteiVM:&ved=0CAUQjRw&url=http://www.engadget.com/2011/03/28/lgs-3d-capable-optimus-pad-nabs-march-31st-retail-date-in-japan/&ei=CzJjU_3RI8TBPMu3gaAC&bvm=bv.65788261,d.d2k&psig=AFQjCNFoiXLzxcfaSf81MnH_oi3v2CAaoQ&ust=1399096166995210

Il FootSens

Il FootSen | 01 nt ed 4 celle di oanio® inserite nel puntapiediper la
stimadellaforzaapplicatae del centro di pressiongCOP)

|l n coll aborazi one




|| test statico

Vienesvolto, in posizioneneutrae permette di valutarela distribuzionedel
centro di pressiong(COP) suseggiolinae puntapiedi




Il test Propriocettivo

Permette di stimare la stabilita in condizione di squilibrio nonché, la
tendenzadominantenelladistribuzionedelleforze (asimmetria)




La valutazione del |

La postura nel kayak richiede una
compensazionecontinua dovuta al
movimentodellacanoagdel tronco e
degli arti superiori durante le fasi
subacqueae aerea della pagaiata
(Grigorenkoet al. 2004).

I Test richiede un carico \_
minimale per faciltare | 6 at | e
nella massima decontrazione
muscolare

L 0 e s e reqiomomibile anche
nella fase di recupero attivo
dopo o durante | @lenamento




Report della prova

SeatSens

FootSens

01:03.116

i

Time fmm - s3)
[ Play Qatup Sound Battery : 72%
Type: [SEAT  v| Nate: | |
Ky: @ x=ly- O
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v: 0 oo 100 1100 =100 F5

k:00 Eipo F

Rubie oo Wi [ <] - et |

[ Use Leds [ Use Sound

[ Reverse Cocrdnates  [] Rotate 90 Lekt

ot G| w: [ i (]

Chat Type : @ Path O Dot O Weight O None

Exercise Calculations
Path: 575.27cm  Sway: 53.62cm™
Left Equl.:  559% RightEqul.: 44,1%
IME@!.: 20,3% Back Equl.: WTL

01:03.116
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x Variabili stabilometriche




Il test posturergometrico

Richiedeun pagaiergometrasul qualesi fissanoi prototipi per la misurazione
delleforze posturalisecondole seguentregole

x |l carico(drag)d e v 0 epsedeénitce

x Tutte le impostaziondevonoessereannotate(trazioneelasticidistanzaprototipi)
X |ltestd e v 0 essoffosaenzde scarpe

x |l pagaiergometral e v 0 efisse e r e

x L 0 a tdeverispattarei parametripredefiniti(colpi/minmodalitae duratg)




Report di sintesi dati

Step| Parametri test Dati Meccanici Dati Posturali
Fre Time | Dist. Fr Avanz.| Speed Path (Forza| Dist |Assimmetria | Path | Force| Dist | Assimmetia | Diff.
; L8 ® } £9; NE: | 9P Seat | Seat | Seat Seat Foot | Foot | Foot Foot Forza
N° |Dragl Modo Colpi
[1/min] | [sec] | [m¢] [U/min]| [m] | [m/s] | [em] | [Kg] | [cm] | % SX | % DX | [em] | [Kg] | [em] | %SX |% DX| %
1° | 3 |Lanciato| 110,0 |25,00| 108 | 45,0 | 108,0 | 2,40 | 4,32 |599,19|53,66 | 7,05 [56,04%[43,96%(923,19| 40,54 | 6,35 (35,04%|64,9674 24%

Il report puo essereintegratodaaltre variabilifisiologich€lattato,frequenzacardiaca,VQ Max)

SEATSens FOOTSens
Stabilogramma e % asimmetrica Stabilogramma e % asimmetrica
19,38% 53,36%

=

43,96% 35,04%

(80.62% 46.64%

x Tendenza alla distribuzione laterale sx della forza sul seggiolino
x Tendenza alla distribuzione laterabe delle forze sul puntapiedi
x Tendenza alla distribuzione posteriore della forza sul seggiolino




| test In condizioni reall

Permette di rilevare le variabiliposturometrichee, la distribuzionedei

carichidurante un test predefinito in condizionireali Il seggiolinoed il

puntapiedistrumentati,sostituisconoquelli originalie interagisconocon

un GPSdi bordo, per misurarele variabilibiomeccanichalel complesso
atleta/canoa




Report variabili stabilometriche

decimi Tempo (s) Distanza mi Speed m/sSpeed Km/l Stroke StrokeRate

Pathcm | Force N ||Area cm/? Kg
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L 0 o u tstpuméntale

Il feedbackstrumentalesupportal 6 a nhdllagresadi coscienzadei propri
movimentie rafforzai meccanismdli auto-correzionedel gestotecnico
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Smart equipment design challenges for-teaé feedback support isport Anton U, Anton K. FACTA UNIVERSITATIS Series: Mechanical
Engineering Vol. 16, No 3, 2018, pp. 38803 https://doi.org/10.22190/FUME171121020U




Il visual-feedback per ridurre | 01 mp at

In questo studio é stato presentato un metodo in cui, i runners durante la
corsa su un tapist-roulant strumentato e collegato ad uno schermo,
monitoravano in tempo reale i picchi della forza d 6 1 mp aet dowevano
correggerne quelli anomali, adeguando la postura della corsa per ridurre

| 01 mpaasudlioo

Gait Retrainingor the Reductionof Injury Occurrencein Novice DistanceRunner 1-YearFollow-up of a RandomizedControlled Trial.
ChanzYS,ZhangJH,Au IPH,An WW, ShumGLK,Ng GYF,CheungRTH.




Il visual-feedbak perridurre | 0 as 1 mme

In questostudio e stato presentatoun metodoin cuil 6 a turaetégasquat
su 2 piattaformedi forza collegatead un PC, monitoravain tempo reale la
forzaverticaleapplicatasu ciascunali esse g dovevaadeguarda posturaper

ottimizzarel 6 a p p | delafarzasugliarg inferiori

Monitor

Reliabilityof aninexpensiveandportable dynamicweightbearingasymmetryassessmergystemincorporatingdualNintendo Wii Balance
Boards Clark RA,McGoughR, PatersorK. Gait Posture 2011Juri34(2):288-91. doi: 10.1016j.gaitpost201104.010. Epub2011May12.




Effetti del visual-feedback nel kayak

E @ fasesperimentaleuno studio suglieffetti cronici del visualfeedbacknei
Kayakersyiferito alla loro capacitadi trasferire e mantenerein ambiente
naturale,gli adattamentiposturali appresidurante sessionid 6 al | emaa Ir
seccojnerentiladistribuzionedelleforze supuntapiede seggiolino
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A New Approachto Improve Cognition,MuscleStrength,and PosturalBalancen CommunityDwelling Elderlywith a 3-D Virtual Reality
Kayak Program JunhyuckPar and JongEurYim - Tohoku J Exp Med, 2016 - 238 1-8 Publishedonline December9, 2015 doi:
10.1620tjem.2381
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Proposta di studio nella canoa

Lapropedeuticaa | | 0 a v dei giovaeicartoistiattraversolo studio delle
variabiliposturometriche durante le posizionitecnichedi basedella canoa
Canadesén collaborazioneonil G.S FFOO di Sabaudia




Prototipo canoa
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Considerazioni s ul | © a p p dliifocza z

L 0 a tchesitali@nasu un ergometro fisso,non puo
compiere oscillazionilineari e rotazioni del tronco
pertanto, non sempre la forza applicatanei punti
d 6 a p pedagtgssadi quellaapplicatan canoa

Selo scopoe quellodi non diperderelaforza,l ¢ at |
ed il ecnicodovrebbero conoscerequellanecessaria
primadi definireil caricoallenante

L 0 au sd | Feedback che intervengono al
raggiungimentali un carico, potrebbe rivelarsi utile
nellasceltadellametodologiadidatticae nel rispetto
dellaprevenzione




Per un risultato vincente ci vuole
uno spirito di squadra

Grazie perl cattenzione

stefanovando@gmail.col




