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Nantes bbb

Apprentlssage de la coordlnatlon iInterpersonnelle
Aviron

Du co6té de la littérature:

COORDINATIOMTERPERSONNEENAVIRON

. . Wing &Woodburn 1995 ; Hilk002;
-M ECANIQUES DIZAINEETUDES Smith &Loschner2002; Baudouin & Hawkins, 200¢

- QUBJECTIVES 1 ETUDE Millar, Oldham &Renshaw2013

. SauryNordez& Seve, 2010;
- CROISEMENDESAPPROCHES 3 ETUDES SéveNordez Poizat & Saury, 2012:

. 2 dzND 2 dza a 2 AJE LandgSeiffed Nardpz&
Saury, soumis
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Apprentissage de la coordination interpersonnelle «
Aviron

Du co6té de la littérature:

APPRENTISSABGELACOORDINATIONTERPERSONNEENAVIRON

- MECANIQUES 2 ETUDES Equipe deFilippeschiRuffaldi Frisolj Avizzano
(REALITE/I RTUELI)E Varlet, Marin, Lagard&ardy& Bergamasco2009
- SUBJECTIVES AUCUNEETUDE

- OROISEMENDESAPPROCHES AUCUNEETUDE
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UNIVERSITE DE NANTES

Apprentissage de la coordination interpersonnelle
Aviron
| 2YYSYy G Afa aQeée LINByYyySylu K

APPRENTISSABGELACOORDINATIONTERPERSONNEENAVIRON

ObjectifY 5SGSNNAYSNI aAX RI ya dzy SuiegdkiigpesehiRyfiadEigiedetde @
motion-capture peuvent aider & améliorer la coordiRAtaH ThiaPpEREASRiaamasee2009
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Apprentissage de la coordination interpersonnelle «

Aviron
| 2YY S )/ lj At a aqQe LJN\B )f Y é k/(.qd.-'{lbe ddiﬁippeschiRuffaldiFrisoIiAvizzano

Varlet, Marin, Lagard&ardy& Bergamasco2009

APPRENTISSABGELACOORDINATIONTERPERSONNEENAVIRON

Jour1| Jour2ab | Jour 6 Jour 11

\ MESURBELACOORDINATIOMTERPERSONNELLE
1=RECONDITION ENTRAINEMENT

3 Crtiaserdrififis evrnuentredesoprgienaiiasndossaten phase dodries au odeaveledartena
partenaire virtuel (Cagrigeéd Blusipaariis raepramantangylaire s fePavec ou sans feedbacks
24 et 30) 24 et 30) visuels)

Procédure
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Nantes bbb

Apprentlssage de la coordlnatlon iInterpersonnelle

Aviron
| 2YY S )/ l] At a aqQe LJN\B )/ Y é k/é]d.-'{lbe ddiﬁippeschiRuffaldiFrisoIiAvizzano

Varlet, Marin, Lagard&ardy& Bergamasco2009

APPRENTISSABGELACOORDINATIONTERPERSONNEENAVIRON

Résultats

- Amélioration dda coordination interpersonnelleavec legartenaires
virtuels

- Amélioration ddla coordination interpersonnelleavec legartenaires

- Ameéliorationsencore plus importantepour ceux qui ontecu des
Feedbacks visuels
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Apprentissage de la coordination interpersonnelle «
Aviron

Du coOté de la littérature;

APPRENTISSABGELACOORDINATIONTERPERSONNEENAVIRON

« Sentir la glisse sous la cogele

FEEDBACKSESAU «f é\lggq_sglﬁv 'Rﬁ%n 0 NB
BATEAU Ul it HIEU
NATUREL
«Le bateau tourne
< @\ >

A:. HEENAGE(CN)

Etude deMillar et al., 2013
Etude de Saury et al., 2010

B: RRMEURNC2
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Etude en cours

/A Croiser des données subjectives et mécaniques:

QUANDESTIL DELAPPRENTISSABELACOORDINATIONTERPERSONNEENMILIEU
NATUREM?
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METHODE

Participants:

V 2 rameursdu pole espoirs de Nantes
V Ramant erdeux de pointesans barreur depuidanvier

Méthode:
V SystemePowerline Jp DONNEESNECANIQUES

V /2 dzNB  Rdur@adin 2@0g)

MESURE 1 MESURE 2

Procédure:

Al A2
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METHODE

t NAYFG RS tQAYGINRYAsIjdSY

_ Recueil des Mesures
Recueil des données: Mécaniques

Vidéo de leur activité Entretien Activité Vécue par les
passée ROl dzi 2 O2 v T NP YV rameurs en/situation

\SJPP(U QNDRI{TOMPTE
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Nantes Db
Vd
METHODE e
INSTANT-1
t NAYFUO RS ftQAYUNRY aAaSI|dzSY
: £ INSTANTT
Traitement des données:
Verbalisation [2dNR ROQSELISNR SY OB |\granNT+1
(Signe Hexadique)
Rameur 1: L" oujoursbien. E: Applique les condgnes du coach / Maintenir
16rai re / Monter les mains sur [6ant / atre
Chercheur : Ok. C 6stece quetu te disais ~ ce moment synchronis®avec son partenaire / Checher lalongueur STAN
| ? 0% 6 & en revoyant les images. / Propulser le bateau Ons COUDS
Rameur 1: Sur le coup je ne me le suis pas dis. Sur le A : atre bien synchronis® avec son patenare / A S
coup je pensais plus * propulser et puis je commen ais ramer long (grande amplitude) / Le maintien de la
d ® éssentir un peu de fatigue. cadence du baeau |NSTAN-|T+3
Chercheur : A ouié ! S: Avec lafatigueil adu mal ~ se concentrer sur les
] . . condgnes
Rameur 1: Ouais, donc sur le coup je ne pensais pas I%WN .
forcement © me direé Je sentais quand m°me la glisse R: Consgnes de |6 mraineur / Se sent fatig u ® ’
du bateau Per oit le bateau comme stable / Per it une bonne LM
i Ressent la gli
Cher(_:heur : Ok. Mais tu sentais quand m°me q ulé propulsion / aglisse du baea V MaUV Ourl,s
glissait ? U: Le vent est ¢ pouré (souffle dans la direction fu INSTANTI +
Rameur 1 : Oui, je sentais le bateau qui glissait. Rutet)) /lLe bgpp pi > e
Chercheur : Ok. FN
INSTANT +6
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Entretien z
vl s oe vy MIETHODE

~

AtNAYIFIG RS f QA [']N:V\—%Lérvél'
y 1 8
Traitement des données; CYCLES CYCLES

40s 74s 152s 204s 221s 378s RAMEURNC2:

B
ﬂmim\mmmm\mmuﬂ mmm\m\mﬁmﬂmmm\m\ B ons coups

Mauvais coups

<<

3s 4(s 74s 152s P04ds D21s 378s RAMEURCN:

V B
mmmmm‘mmmuﬂm\mmmwmmm mmmuu‘ W o veover coups

ECHANTILLOM : « MAUVAISCOUPS» ECHANTILLOR @ «BONSCOUPS»

-
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QURLENSEMBLBU CYCLE

QURLAPHASBEDRIVE
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CHANTILLKD CHANTILLOK

RAMEURNC®2

INDICATEURS

RAMEUR

CHERENAGE

(CN)

MoyenneH?2) MoyenneF(CN) MoyenneH?2) MoyenneF(CN)
SDF(2) SD ECN) SDF(2) SD ECN)
Moyenne Moyenne Moyenne Moyenne
Puissance (2) Puissanc€CN) Puissance (2) PuissancéCN)
SD SD SD SD
Puissance (2) PuissancéCN) Puissance (2) PuissancéCN)
Impulsion (2) Impulsion(CN) Impulsion (2) Impulsion(CN)
ForcePic(2) ForcePic (CN) ForcePic(2) ForcePic (CN)
Ind Force Pic (2 Ind lzgrl\(l:)e Pic Ind Force Pic (2) Ind Izg:\(lz)e Pic
Amplitude Amplitude Amplitude Amplitude
Angle (2) Angle(CN) Angle (2) Angle(CN)
Moyenne W(2) § Moyenne WCN)@ Moyenne W(2) | Moyenne WCN)
D —— SD W(2) SD WCN)

INDICATEURS

Vitesse Bateau

Vitesse Bateau

Accélération Bateau

Accélération Bateau

INDICATEURS
GOORDINATION

RMS Angle

RMS Angle

RMS Force

RMS Force

Phase Relative Angle

Phase Relative Angle

C V

Ci \/

12/06/2015 ColloqueANOPACY

METHODE

.



QURLENSEMBLBU CYCLE

ECHANTILLO 1

S s o

/)," 0L /)/
- 5

ECHANTILLO&

MoyenneH?2) yMoyenneF(CN)

MoyenneH?2) }CMoyenneF(CN)

SDF(2) » SDECN)

SDF(2) » SDECN)

Moyenne

Moyenne

*
Puissance (2} PuissancéCN)

Moyenne

*
Puissance (2)# PuissancéCN)

Moyenne

SD * SD
Puissance (2 PuissancéCN)

SD * SD
Puissance (2 PuissancéCN)

INDICATEURS Impulsion (2) > Impulsion(CN) Impulsion (2) > Impulsion(CN)
RAMEUR ForcePic (CN) ForcePic(2) ForcePic (CN)
Ind Force Pic Ind Force Pic

Amplitude Amplitude Amplitude Amplitude

Angle (2) Angle(CN) Angle (2) Angle(CN)
Moyenne W(2) | Moyenne WCN) | Moyenne W(2) [ Moyenne WCN)

SD W(2) SD WCN) SD W(2) SD WCN)

INDICATEURS Vitesse Bateau Vitesse Bateau

e

RMS Force

INDICATEURS
GCOORDINATION

RMS Force

Phase Relative Angle

Phase Relative Angle

rce

Phase Relative Force
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UNIVERSITE DE NANTES

COORDINATION

ECHANTILLOAI ECHANTILLO®&
MoyenneH?2) *MoyenneF(CN) MoyenneH?2) *MoyenneF(CN)
N
Moyenne *  Moyenne Moyenne N Moyenne —
" E Puissance (2 ‘ PuissancéCN) Puissance (2 Puissanc€CN) <
ol Y] e INDICATEURS SD Nt SD Sb SD —
6 o0 8 RAMEUR Puissance (2 PuissancéCN) Puissance (2) Puissanc€CN) _|
é a Hi Amplitude Amplitude Amplitude D
D_Dn % ES Angle (2) Angle(CN) Angle (2) Angle(CN) U)
E % 2 Moyenne W(2) * oyenne WCN) | Moyenne W(2) | Moyenne WCN) \
% % E SD W(2) } SD WCN) SD W(2) SD WCN) &
Ql D_:I 5 INDICATEURS Vitesse Bateau Vitesse Bateau
3_3: a a4 BATEAU Accélération Bateau Accélération Bateau
a RMS Angle RMS Angle
INDICATEURS RMS Force RMS Force

Phase Relative Angle

Phase Relative Angle

Phase Relative Force

Phase Relative Force
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URLAPHASBERECOVERY

INDICATEURS
RAMEUR

ECHANTILLOAI ECHANTILLO®&
MoyenneH?2) MoyenneF(CN) MoyenneH?2) MoyenneF(CN)
SDF(2) SD ECN) SDF(2) SD ECN)
Moyenne Moyenne Moyenne Moyenne
Puissance (2) PuissancéCN) Puissance (2) Puissanc€CN)
SD SD SD SD
Puissance (2) PuissancéCN) Puissance (2) Puissanc€CN)

Amplitude Amplitude Amplitude Amplitude
Angle (2) Angle(CN) Angle (2) Angle(CN)
Moyenne W(2) | Moyenne WCN) | Moyenne W(2)$\/onenne WCN)
SD W(2) SD WCN) SD W(2) SD WCN)

INDICATEURS
BATEAU

Vitesse Bateau

Vitesse Bateau

Accélération Bateau

INDICATEURS
COORDINATION

RMS Angle —

RMS Force

Accélération Bateau

o Y

RMS Force

Phase Relative Angle

Phase Relative Angle

Phase Relative Force

Phase Relative Force
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QURLENSEMBLBU CYCLE

Force (N)

FChef de Nage ||

Rameur

1 1
40 50 60 70

temps du cycle (%)
100 ‘ ‘ ‘

-\ ¢

80

60

TENDANCE

Force (N)

20r

|
|
|
|
|
|
|
|
40t |
|
|
|
|
|
|
|

FChef de Nage ||

Rameur NA

0 10 20, 30 40 50 60 70
temps du cycle (%)
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NA?2

SGNATURPBEFORCE

V Les rameurs semblent avoir ubenne
LISNOS LJi A 2 y dBRISurstcdufsT T A
de rame

V Le pattern de Force dé®NsCoupPsse
rapproche de ce qui est observé dans la
littérature

$IONS

catch moment finish catch

V Pasde uhﬁterencmgﬂrﬁcatlve entre le niveau des pics

If“)lsc:us

—=— propulsive, seal 1
-»— [ransverse, seal 2

Vv Appa[‘i1 |{§) pluma;;j.gvedu plc pougz,ie; [;:J;Vef de nage
(Smith & Draper, 2002
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QURLENSEMBLBU CYCLE

ow——-—————————— SGNATURANGULAIRE V)
_AngleRa meur [N/ Z
r _Angle ef de Nager e A4 - A
$° e V Pas de décalage temporel £ QI G G | |j dz@ S
£ ol deux rameurs eméme amplitudepour |eSBONS =~ ==
2 comme lesviAUVAISCOUpS )
Si2p
5 V LSdzNJ Y2 dzdS Y SY u méne aldri N%
<7 Yy
4P (Valeurs proches de 0 et pas de différence
B S significative entre le€RPs U
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
temps du cycle (%) U)
40 i i —
_AngleRa meur [[NA D
< 20+ _AnglechefdeNage’
o Of
g
8120
?I 410

L L L L L L L L L
10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
temps du cycle (%)
e
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QURLENSEMBLBU CYCLE

SGNATURANGULAIRE %)
V Pas de décalage temporel € QI G a1l |j d
deux rameurs eméme amplitudepour |eSBONS =~ ==
comme lesviAUVAISCOUpS

V IS dNI Y2 dZ8S Y S y (i mate il Np%)
(Valeurs proches de 0 et pas de différence
significative entre le€RPp U

N
o

— RMS Angle
— RMS Angle

Mauvais Coups|

[y
a1
T

Bons Coups

=
[$)] o
T T

o
T

Difference Angle .
entre le rameur N et le Chef de Nage (A

|V Pourtant leur mouvement angulaire dans un plan—
R K2NAT 2y Gl €S yasSad LIE)
Numgro dulc(:)ycle oMo B (RMSAngIEECh > RMSAngldECH)

[N
[)

-
O¢
o L
S
o
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QURLENSEMBLBU CYCLE

a0 —— SGNATURANGULAIRE p)
—ANgleL eur |n Z
o 20f ——ANGI€ 1 ge Nage , Z . 2
T V Pas de décalage temporel €t QF G G I |j dz@ S
£ gl deux rameurs etéme amplitudepour |IeSBONS ===
2 | comme lesvAUVAISCOUpS
S
V S dNI Y2 dzZ@8S Y8y (i mék@ hiia Np%)
| S (Valeurs proches de 0 et pas de différence
A I ‘ significative entre le€RPs U
0 10 20 30 terﬁ)ps du52yde 6(&)) 70 80I 90 100
40 — 1 V Pourtant leur mouvement angulaire dans un plan—
:2:3::iamew K2NAT 2ydttS yoSad LIfE) i
$” (RMSAngleEch > RMSANgleEch)
5o 1 TENDANCE
E;i L V Notamment sur la fin du cycle
<iap 5 Expert = Meilleure synchronisation de leut
mouvement (Hill, 2002, Williams, 1967)

10 20 30 40 50 60
temps du cycle (%)

1
70

1
90 100
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DEGAGE SURLAPHASBHDERETOUR
500 i ; T i i i T " cn
ool | |—Vitesse Angulaire, . ., 4 SGNATURBEVITESSANGULAIRE
. — Vitesse AngulaireChef de Nage Z
&£ 300t .
%‘ ol ; Le Rameur R2 est plus rapide que le O
ER i chef de nage sur la phase retour dans ~
< i
. | lesBONsCOUPS )
S 14 : f v )
1200 E D
P Pour attaquer en méme temps que |e @)
500 ‘ S — Chef de Nage ?
—Vitesse AngulaireRa meur ||NA U)
4007 — Vitesse Angulaire Nagei —
g 300 1 D
; 2007 Le chef de Nage a une vitesse
< angulaire plus variable que le rameur
g O N°2
> T1d
120 v PROBLEMEECHNIQUR

1 1 1 : 1 1 1 1 1 1
0 10 20 30: 40 50 60 70 80 90 100
temps du cycle (%)

Juste apres le dégagé
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ET LAPPRENTISSAKGE

DEBONS« CAPTEURS

Les coups de rame percus comienssont en
accord avec la littérature

SUR L'ENSEMBLE DU CYClE

~

U206 2SOUABAGS RS

~—h
@)
[ a-N

PERSPECTIVES

SUR L& PHASE DE DRIVE

' LINB & f QSYUNF AYSYSyi

« Que vontils ressentir comme étant deauvAiscoupsde rame ? »
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ET LAPPRENTISSAKE (L{J)
5 V \, des difféerencegntre les rameurs pour les 2
&2 BONScomme pour lesMAUVAIScoupsde IC)
@ 9 rame
> B LL]
< z V Sensibilité a la coordination accrue N
° ad
“ tfdzi RS RATTFSNBYyOSa t f QsoO
? Phase de drive = phase avec de nombreuses sollicitations
) Moins de perceptiong\illar et al.,2013)
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[1]1\(1\!’(( -~saE
4 Poitiers EENSMA
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france

nstltut Natlonal du Spon

RECHERCHE

PAYS DE LA LOIRE

A FEDERATION
FRANGAISE
AVIRON
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