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Odpowiedz na recenzje¢ rozprawy doktorskiej

Szanowny Panie Profesorze, pragne serdecznie podzickowaé za dokonanie recenzji
mojej rozprawy doktorskiej. Szczegdlnie za wnikliwe uwagi, ktére niewatpliwie rozwing moj
warsztat pracy. Odniose si¢ do nich w kolejnosci ich pojawienia sie.

Opierajac sie na wiedzy zaczerpnigtej z literatury wraz z opisem zagadnien zamiescitam
oryginalne kopie rysunkéw z nich pochodzacych. W dobie publikowania prac gléwnie w jezyku
angielskim ich modyfikowanie nie wydawalo mi sie¢ konieczne. Oczywiscie mam $wiadomosé
istnienia ochrony praw autorskich, stad w kazdym przypadku podatam zrédto z ktorego rysunek
pochodzi. Opartam si¢ na ustawie o prawie autorskim i prawach pokrewnych (Dz. U. 1994
Nr 24 poz. 83), w ktorej w art. 27 znajduje si¢ wzmianka, iz podmioty wskazane w Prawie
o szkolnictwie wyzszym i nauce ,,mogg na potrzeby zilustrowania tresci przekazywanych
w celach dydaktycznych lub w celu prowadzenia dzialalnosci naukowej korzystaé
z rozpowszechnionych utwordw w oryginale i w ttumaczeniu oraz zwielokrotnia¢ w tym celu
rozpowszechnione drobne utwory lub fragmenty wiekszych utworéw”. Jednakze bede na te
kwestie zwracaé¢ zdecydowanie wigksza uwage.

W podrozdziale 1.4.1. ,,Modele o parametrach skupionych™ blednie wskazatam, iz
w badaniach Parka i wsp. (2012) wykorzystano model elipsoidy bezwtadnosci. Recenzent ma
racje, ze symulowano ptaski ruch robota z zastosowaniem modelu wahadla odwrdconego.
Natomiast model elipsoidy bezwiadnosci zostat uzyty tylko przez Luciano Allegretti’ego
Mercadante w jego pracy doktorskiej. Nie znalaztam innego przypadku wykorzystania tego
modelu. Jedynie Zatsiorsky cytuje go w swojej ksigzce w oparciu o materiaty konferencyjne.
Zatem podatam niewlasciwe odwolanie.

Podrozdziat 3.5. ,,Uzyskanie danych pomiarowych” zawiera opis dziatania systemu
Vicon. Thumacze w nim w jaki sposob otrzymuje sie dane do p6zniejszej analizy. Podczas
pomiaru rejestrowane jest polozenie rzeczywistych markeréw znajdujacych si¢ na ciele
badanego zgodnie z przyjetym protokotem rozmieszczenia. Jezeli ktorys z markeréw zostanie
zasloniety (czyli jest niewidoczny dla kamer), wowczas mozliwa jest rekonstrukcja jego
potozenia pod warunkiem, iz jest on widoczny w poprzedniej i nastepnej chwili czasowej (np.
dzieki inter/ekstrapolacji). Jednakze zabieg ten nie moze zosta¢ zastosowany przy braku
widocznosci markeréw znajdujacych sie na miednicy oraz klatce piersiowej. Nastepnie dzieki
potozeniom markeréw rzeczywistych i dokonanych pomiaré6w antropometrycznych badanego
mozna okresli¢ polozenia markeréw wirtualnych. Sformutowanie ,,poklatkowe” zamieszczone
w cudzystowie oznacza, iz w kazdej kolejnej chwili czasowej (,.klatce”) sg one tworzone.
Generowane dane mozna odczyta¢ z wyeksportowanych plikow w formacie c¢3d badz plikéw
tekstowych csv. W wyeksportowanych plikach znajduje si¢ takze informacja o wykonanych



ruchach obrotowych w postaci katéw Eulera, gdyz w ten sposéb w systemie identyfikuje si¢
katy pomiedzy dwoma czlonami. Jednakze nie zostaly one wykorzystane w pracy.
Jedyna analiza katow dotyczyla obrotu calego ciata reprezentowana przez odcinek taczacy
srodek miedzy stawami ramiennymi i COM2 polozony w plaszczyznie yz wzgledem pionu.

Niestety w pracy w jednoznaczny sposob nie zdefiniowatam przyjetego uktadu
odniesienia. Na stronie 35 podatam jak zostaje on zorientowany w momencie kalibracji systemu
Vicon. Natomiast na stronie 39 oznaczylam og6lne wyrazenia algebraiczne opisujace momenty
bezwladnosci wzgledem osi gldéwnych zaczerpniete z literatury. Zapis xi dotyczy wspoirzedne;j
x danej czesci ciata wzgledem $rodka masy catego ciata (w lokalnym uktadzie odniesienia), zas
Xi wspolrzedng x wzgledem uktadu globalnego. Mimo staran utrzymania tej samej notacji (jak
w literaturze) nie zastosowalam spdjnych zapisow, co moglo wprowadzi¢ watpliwosci
u czytelnika.

Powyzsza rozprawa nie nalezy do standardowych, bowiem problematyka badawcza nie
zawiera pytan badawczych wraz z odpowiadajgcymi im hipotezami a poszczegdlne etapy
modelowania. Podczas przedstawienia poréwnania strategii wykonania salta ,wildcat”
skupitam si¢ na ich odmiennej strukturze fazowej. Jednakze chcgc zainspirowac czytelnika oraz
z powodu wlasnej ciekawosci naukowej pokusitam sie o zadanie kilku pytan stanowigcych
przetozenie ujawnionego zjawiska, niewidocznego ,,gotym” okiem trenerskim. Tym bardziej,
iz z reguly (o ile nie zawsze) w kulturze fizycznej praktyka wyprzedza nauke, tzn. najpierw
zostaje zauwazona 1 zastosowana nowa technika wykonania zadania motorycznego a dopiero
pdzniej dokonuje si¢ jej opisu i analizy. Faktycznie na wspomniane pytania nie uzyskatam
odpowiedzi, gdyz wykraczajg poza ramy mojej pracy, ale chciatabym si¢ jeszcze nad nimi
pochyli¢. Szczegblnie z uwagi na fakt, ze strategia wykonania salta nie byta przypisana do
konkretnego zawodnika, o czym nie wspomniatam w pracy. Niektorzy badani czes¢ prob
wykonali zgodnie ze strategig ,,U” a cze$¢ zgodnie ze strategig ,,V”’, majac przeswiadczenie
o identycznym zrealizowaniu zadania.

Napisatam w rozprawie o mozliwym pojawieniu sie zjawiska bifurkacji, jednak nie
dotyczylo ono wszystkich zarejestrowanych prob. Wzgledem trzech prostopadtych do siebie
osi gléwnych wystepuja gldwne momenty bezwladno$ci — minimalny, posredni oraz
maksymalny. Polega ono na zamianie przyporzadkowania osi gtéwnych ze wzgledu na zmiane
wartosci momentow bezwladnosci wzgledem osi sgsiednich. Jednak nie analizowatam
zauwazonego zjawiska, gdyz skupilam si¢ na sumarycznym momencie bezwiadnosci
reprezentujagcym stopien zgrupowania w przyjetej pozycji ciata, bez rozgraniczenia na
poszczegblne sktadowe. Natomiast warto wspomnieé, iz z wystepowaniem osi gtéwnych wigze
si¢ efekt Dzanibekowa, zwany takze twierdzeniem o rakiecie tenisowej. Zgodnie z nim
w przypadku bryl sztywnych o trzech osiach obrotu istniejg dwie osie stabilne (wzgledem
ktérych wystepuje minimalny i maksymalny moment bezwladnosci) oraz jedna oS niestabilna
(wzgledem ktérej wystepuje posredni moment bezwladnosci). Analogicznie ruchy
wykonywane woko6t tych osi sg stabilne lub dochodzi do tzw. precesji. W przypadku cztowieka
zidentyfikowanie osi gléwnych nie jest jednoznaczne. Prawie pokrywaja si¢ z osiami
anatomicznymi w postawie stojac — réznice wynikaja z nierownomiernego rozktadu masy, gdyz
cztowiek jest asymetryczny. Dla innych pozycji wskazanie osi gtdownych jest juz trudne.

Kazdy tworzony model ma ograniczenia oraz przyjete zalozenia, gdyz stanowi
uproszczenie zjawiska. Zalozenie, ze ,,podczas ladowania COM2 uktadu zawodnik + set
snowboardowy znajduje si¢ na poziomie rownym jego wysokosci w chwili rozpoczecia lotu”
zostalo przyjete po przeprowadzeniu etapu obserwacji zebranych danych empirycznych. Przez
napotkanie problemow w trakcie zbierania danych uzyskatam charakterystyki czasowe o roznej
dlugosci. Staratam si¢ z jak najwiekszej liczby prob otrzymac jak najdtuzszy przebieg i takie
rozwigzanie na to pozwolilo. Ponadto lot rozpoczynat si¢ przy potozeniu COM2 na wysokosci
0.79 = 0.06m nad progiem rampy i okolo 1m przed progiem (doktadnie -0.97 + 0.32m).



Na podobnej wysokosci znajdowat si¢ COM2 w momencie przygotowania do lagdowania.
Wspomniane przygotowanie stanowi ,,otwieranie” pozycji ciata (uzyskanie pozycji zawodnika
zblizonej do postawy stojacej, pamietajgc ze set snowboardowy stanowigcy 10% masy
zawodnika wplywa na potozenie COM2). Gwarantuje to zakonczenie wykonywania obrotow.
Uznatam, ze poniewaz zatozenie dotyczy modelowania a lot trwa jedynie okoto 1s, to zwiekszy
ono prawdopodobienstwo zrealizowania zadania przy przyjetych warunkach brzegowych.

Zgadzam sie, ze calkowity moment bezwladnosci jest wielkoscig nieujemna.
Na rysunku 47 zostal przedstawiony interfejs dla uzytkownika aplikacji, ktory nie jest
wykresem naukowym. Stad np. brak opisu osi OX oraz OY. Wspomniana grafika shuzy
spetnieniu jednego z zalozen modelu, tj.: ,decyzja eksperta (osoby tworzacej model)
wyznaczane sg granice faz grupowania i utrzymania zgrupowanej pozycji na podstawie
czasowych przebiegéw usrednionego sumarycznego momentu bezwitadnosci elipsoidy
bezwladnosci, jego pochodnej oraz predkosci katowej osi ciata”. Poniewaz te wielkosci majg
diametralnie rézne wartosci o roéznych jednostkach zastosowano standaryzacje zmiennych
z koniecznosci przedstawienia ich na jednej wzglednej skali. Do wyznaczenia granic faz w tym
przypadku wystarczy sama charakterystyka czasowa bez wartosci rzeczywistych.

Przychylam si¢ réwniez do stwierdzenia Profesora, iz trudno jednoznacznie podaé
zakres kata osi ciala snowboardzisty gwarantujacy bezpieczne ladowanie dla podwojnego salta.
Nie byto to tatwe zadanie, gdyz nie znalaztam takich danych w literaturze. Natomiast na etapie
modelowania musialam wskaza¢ wybrane wartosci, aby model wyliczyt liczbe zrealizowanych
w locie obrotow. Co nie znaczy, ze model bez tej danej nie zadziala. Wtedy zostanie podany
koncowy kat osi ciala bez informacji o liczbie zrealizowanych obrotéw. Zatem wszystko jest
zalezne od interpretacji osoby obstugujacej aplikacje. Oczywiscie mozna ustali¢ inny zakres,
cho¢ przyjety staralam si¢ uzasadni¢. Zas na wskazanie wartoSci kata jako elementu
bezpiecznego ladowania zdecydowalam si¢ na podstawie literatury. W cytowanej
w podrozdziale 1.1.1. ,Snowboard jako dyscyplina” pracy precyzyjnie podano, ze jesli
w chwili ladowania kat pomiedzy osia dluga deski a kierunkiem jazdy miesci sie w zakresie
45-90° to w ponad 60% konczy sie to upadkiem (Kurpiers, McAlpine, Kersting 2017).

Dziekuje réwniez za budujace stowa docenienia. Cieszy mnie opinia o starannie
zredagowanym tekscie z uzyciem dos¢ dobrej polszczyzny, mimo ze nie wystrzeglam si¢
bledow stylistycznych. Te wskazane przez Recenzenta na pewno pomoga mi w kolejnych
opracowaniach naukowych. Mito mi réwniez, ze Profesor docenit zastosowane narzedzia
badawcze, ktdre stawialy przede mng wiele wyzwan oraz innowacyjne wstawienie kodéw QR.
Ten pomyst narodzil si¢ w mojej glowie podczas przemyslen w jaki sposéb pokazaé koncowy
efekt rozprawy jakim jest stworzenie modelu.



