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Introdução

� Movimento humano
� Análise biomecânica
� Aplicação: esportes de alta performance
� Salto ornamental



Salto ornamental
� Três estágios:
� 1- Salto
� 2- Movimentação no ar
� 3- Aterrissagem



Métodos de modelagem
� Simplificar a modelagem e depois aprimorar até chegar na 

solução completa
� MMIPM e E-LIPM
� FSLIP
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