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RESUMO 

 

 O objetivo deste trabalho foi analisar as características da preensão manual no Judô. 
Participaram do estudo 08 praticantes de judô com graduação de faixa preta, do sexo 
masculino, maiores de 18 anos, que competem em nível internacional e que buscam vaga para 
a Olimpíada de Londres 2012. Para a caracterização dos tipos de preensão que compõem a 
pegada do Judô, foram realizadas filmagens dos atletas desempenhando pegadas no 
treinamento, utilizou-se uma planilha onde se identifica o tipo de preensão em locais 
específicos do judogui e com especificidade também em relação à mão. Já para a 
quantificação do tipo de preensão em lutas, vídeos de competições internacionais foram 
analisados, utilizou-se uma planilha que quantifica o número de pegas em cada local do 
judogui do adversário, para que posteriormente fosse realizada uma relação indireta com os 
dados da planilha de caracterização e assim obtivesse-se uma quantificação dos tipos de 
preensão em lutas internacionais. Para a mensuração da preensão manual foram utilizados 
dinamômetros desenvolvidos pelo Laboratório de Instrumentação (LABIN/CEFID/UDESC). 
A Força de preensão manual foi avaliada durante 30 segundos, três vezes na mão dominante e 
três vezes na mão não dominante com mediadas intercaladas entre as mãos, na posição 
sentada, adaptada da Sociedade Americana de Terapeutas da Mão (ASHT). Foram analisados 
os seguintes parâmetros da curva de Força x Tempo dos tipos de pega identificados, Força 
máxima (FMAX), Tempo de reação (TREACT), o Tempo até a força máxima (TFMAX), 
Taxa de crescimento da força (TXCRESC) e o Índice de queda da força (IQ). Entre os 
resultados cita-se que foram identificadas no total três formas de pega utilizadas pelos 
judocas: Palmar Plena, Dígito-palmar e uma terceira que consiste em uma associação entre 
Dígito-palmar e Pinça Lateral.  Para verificar a diferença no uso das formas de pega, entre a 
mão dominante e não dominante foi utilizado o Teste de Wilcoxon onde foi encontrada 
diferença no uso de todas as formas de pega, entre as mãos. Para verificar se existia diferença 
entre os parâmetros da curva força x tempo das formas de pega identificadas entre a mão 
dominante e não dominante foi utilizado Teste T para dados pareados nos dados paramétricos 
e Teste de Wilcoxon para os não paramétricos, encontrando diferença somente no Índice de 
queda da força de preensão Palmar Plena. Para correlacionar o uso de uma forma de pega e o 
comportamento de seus respectivos parâmetros da curva força x tempo foi utilizado o Teste 
de Correlação de Pearson para os dados paramétricos e o Teste de Correlação de Spearman 
para os não paramétricos, sendo que foi encontrada correlação em quatro casos. Duas 
correlações obtiveram resultado positivo: uso de preensão Dígito-palmar e a força máxima 
Palmar Plena na mão dominante e o uso da preensão Palmar Plena e o tempo até a força 
máxima na mão não dominante. As outras duas correlações se apresentaram como negativas: 
uso da preensão Palmar Plena e a força máxima de preensão Palmar na mão dominante e uso 
da associação Dígito-palmar e Pinça Lateral e o tempo de reação da preensão de Pinça Lateral 
na mão não dominante. Os dados obtidos com a pesquisa demonstram a diferença de função e 
de utilização das mãos dos judocas, bem como de que forma a utilização se correlaciona com 
parâmetros da curva de força x tempo, explicando um condicionamento específico. 
 

 

Palavras-chave: Formas de Pega, Força de Preensão, Judô. 



 

ABSTRACT 

 

 The objective of this study was to analyze the characteristics of grip in Judo. The study 
included 08 athletes with a degree of black belt in Judo, male, over 18 years, competing at the 
international level and who seek to place the 2012 London Olympics. To characterize the 
types of grip that make up the judo technique to grab the opponent, there were shots of 
fighting athletes in training, was used a spreadsheet where identifies the type of grip on the 
judogi specific locations and also in relation to specific by hand. As for the quantification of 
the kind of grip on fighting, videos of international competitions were analyzed, was used a 
spreadsheet that quantifies the number of grips on each site judogi the opponent, so that later 
was made an indirect relationship with the spreadsheet data characterization and thus to 
obtain a quantification of the types of grip in international fights. For the measurement of 
handgrip dynamometers were used developed by Instrumentation Laboratory 
(LABIN/CEFID/UDESC). The handgrip strength was measured for 30 seconds, three times in 
the dominant hand and three times in the non dominant hand with measures interspersed in 
his hands, sitting, adapted from the American Society of Hand Therapists (ASHT). Was 
analyzed the following parameters of the Force vs. Time curve of the grip types identified, 
maximum force (FMAX), reaction time (TREACT), time to maximum force (TFMAX), 
growth rate of force (TXCRESC) and the Index fall of force (IQ). Among the results cited 
that were identified in all three ways to grip used by judokas: Full Palmar, digit-palmar and a 
third consisting of an association between Digit-palmar and lateral pinch. To check the 
difference in the use of forms of grip, between the dominant and non dominant hand was used 
Wilcoxon test where differences were found in the use of all forms of grip, in his hands. To 
see if there was a difference between the parameters of force-time curve of the ways to grip 
seen between the dominant and non dominant hand was used T test for paired data in the 
parametric data and Wilcoxon test for non-parametric, difference lying only in the Index fall 
of force of the Full palmar. To correlate the use of a way to grip with the behavior of their 
parameters from force-time curve was used Pearson's correlation test for parametric data and 
Spearman correlation test for non-parametric, and correlation was found in four cases. Two 
correlations were positive: use of Digit-palmar grip and the maximum force Full Palmar in the 
dominant hand and Full Palmar grip use and time to the maximum force in the non dominant 
hand. The other two correlations are presented as negative: Full Palmar grip use and 
maximum force Palmar grip in the dominant hand and the use of the association of Digit-
palmar and lateral pinch and reaction time of lateral pinch grip on non dominant hand. The 
data obtained from the study demonstrate the difference function and use of the hands of judo, 
and how the usage is correlated with the parameters of force-time curve, explaining a specific 
conditioning. 
 
 
 
 
 
 
Keywords: Ways to grab, grip strength, Judo. 
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1 INTRODUÇÃO 
 

1.1 PROBLEMA 

Para desempenhar muitas atividades da vida diária, a preensão é aliada à aplicação de 

força muscular, permitindo a manipulação de objetos e a realização de tarefas cotidianas. No 

trabalho, a maior parte das atividades é realizada por meio da intervenção humana, e a 

realização destas operações é determinada pela habilidade do trabalhador em realizar o 

trabalho mecânico, diretamente dependente de sua capacidade muscular (MITAL; KUMAR, 

1998a).  

A força de preensão manual vem sendo utilizada como um valor de referência para 

que se estime a força de membros superiores em diferentes protocolos médicos, tornando-se 

um importante componente da reabilitação da função manual. Seus dados de avaliação 

auxiliam no delineamento de patologias, na predição do potencial de reabilitação, no 

planejamento e na avaliação dos programas de tratamento, definindo a capacidade funcional 

final (FIGUEIREDO et al., 2007). 

Muitos estudos estão sendo realizados com o objetivo de avaliar a capacidade 

manipulativa das mãos, principalmente com relação à aplicação de forças. Napier (1956), uma 

das primeiras referências nesse campo, estudou os movimentos da mão e classificou as 

preensões em dois grupos: as preensões de força (preensões palmares) e as preensões de 

precisão (preensões digitais). As primeiras compreendem o envolvimento dos objetos por 

todos os dedos (incluindo ou não o polegar) pressionando-o contra a palma da mão. As 

últimas, comumente chamadas de pegas de pinça, se caracterizam por apresentar o 

movimento de oposição do polegar aos demais dedos. Segundo o autor, vários elementos 
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podem interferir na escolha da preensão, como tamanho e forma do objeto, textura, peso, etc., 

sendo o principal fator o grau de precisão/força da tarefa. 

Apesar de seu uso freqüente em protocolos clínicos de avaliação de enfermidades, por 

meio da análise da força de preensão manual já foram detectadas alterações quando 

comparados indivíduos que não trabalhavam e indivíduos que trabalhavam com atividades 

manuais (ANAKWE, HUNTLEY & MCEACHAN, 2007), sendo que os últimos 

apresentavam valores mais elevados desta variável. 

Assim como as situações em que indivíduos são expostos a alterações decorrentes da 

exacerbada atividade manual no campo esportivo também observamos modalidades em que 

sujeitos também são expostos a mesma realidade. A necessidade de avaliação destes atletas 

através de testes específicos é de grande importância. Esses testes ainda são pouco utilizados 

para se fazer a avaliação de atletas provenientes de esportes que demandam um grande uso da 

força de preensão manual. Estudos como o de Franchini, Takito e Pereira (2003), analisaram a 

força de preensão manual em praticantes de artes marciais, porém, se limitam somente à 

análise dos valores de força máxima destes atletas e à análise de contrações consecutivas 

procurando estabelecer índices de fadiga e somente com uma forma de pega, preensão palmar. 

Um estudo voltado ao Judô que tenha abrangência em outros tipos de preensão se 

torna necessário, pois o objeto onde ocorre a pegada, o judogui, possui em sua estrutura 

diferentes formas e dimensões, por exemplo, a gola possui uma espessura bem maior que a 

manga. Este realidade nos leva a inferir que o sujeito ficaria condicionado a fazer-se uso de 

formas de pega mais adequadas à superfície que será pega. A localização e o tamanho dos 

objetos, ferramentas e equipamentos alteram a postura do punho e dos dedos, modificando a 

posição e comprimento da musculatura em relação às articulações dos membros superiores 

(SHIH; OU, 2005; ROMAN-LIU; TOKARSKI, 2005). Sob diferentes posicionamentos a 
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força manual sofrerá alterações, pois há mudanças na relação de comprimento-tensão dos 

músculos (RICHARDS, 1997; DEMPSEY; AYOUB, 1996). 

Outro fator é que poucos estudos são encontrados na literatura tratando da análise das 

curvas força x tempo de testes de preensão, aspecto importante para análises com Judô, já que 

outros parâmetros são relevantes que não só a força máxima para pesquisas neste esporte. 

Talvez os únicos trabalhos que tratem da análise destas curvas em atletas, além do trabalho 

realizado por Leyk et al. (2007) que investigaram 60 atletas do sexo feminino praticantes de 

esportes como judô e handebol, são os realizados por Silva (2006), que investigou as curvas 

de força de preensão em atletas de diferentes modalidades, por Borges Jr et al. (2009), que 

utilizaram a mesma base de dados de Silva (2006), e por Dias (2009), que investigou as 

curvas de força de preensão em um grupo de judocas adolescentes em conjunto com o 

equilíbrio postural.  

No que se refere às categorias de peso, é possível que o comportamento da variável 

força de preensão apresente características diferentes conforme as categorias, muito em 

função do estilo de luta característico de cada uma, sendo que de acordo com Mello & Filho 

(2004), as categorias mais leves são responsáveis por lutas de movimentação mais rápida e as 

categorias mais pesadas por lutas de movimentação mais lenta. 

No judô, a preensão é extremamente importante no momento da pegada 

(FRANCHINI, 2001; BRITO et al., 2005), e a pegada por sua vez, componente indispensável 

da luta de Judô. Conhecer de que forma é realizada a pega, onde e como acontece se torna um 

interessante objeto de estudo. Para que haja maior eficiência, padronização do ensino e 

melhores bases teóricas para a investigação do assunto é que foi formulado o seguinte 

problema de pesquisa: QUAIS SÃO AS CARACTERÍSTICAS DA PREENSÃO MANUAL 

DE JUDOCAS DE ALTO NÍVEL ? 
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1.2 OBJETIVOS 

1.2.1 Objetivo geral 

Analisar as características da preensão manual de judocas da seleção brasileira de 

Judô. 

1.2.2 Objetivos específicos 

• Verificar quais são as formas de pega utilizadas durante a luta de Judô levando em 

consideração a parte do judogui a ser pego. 

• Verificar se existe diferença no uso de cada forma de pega entre a mão dominante e 

não dominante.  

• Verificar se existem diferenças nos parâmetros da curva de força de preensão manual 

x tempo das formas de pega identificadas entre a mão dominante e não dominante. 

• Avaliar a relação entre o uso de cada forma de pega e seus parâmetros da curva de 

força de preensão manual x tempo. 
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1.3 JUSTIFICATIVA 

 A força de preensão manual é uma variável inevitavelmente presente em todos os 

momentos de um combate de Judô, pois não existe sequer uma técnica de Judô que possa ser 

desempenhada sem que haja movimento de pegada “kumi-kata” por parte de pelo menos um 

dos atletas, e ainda em competições aqueles atletas que evitam a pegada sofrem uma punição 

de acordo com as REGRAS INTERNACIONAIS DE COMPETIÇÃO DE JUDÔ (Aprovadas 

pelo Comitê Executivo da FIJ, em fevereiro/98, em Garmisch – Alemanha). A pegada no judô 

é realizada no judogui do adversário, que é a vestimenta usada pelo atleta para a prática do 

esporte, e é o movimento que possibilita um controle do oponente durante a luta, além de ser 

primordial no momento da entrada de golpes, mantendo o controle do adversário até o final 

do movimento (BLAIS & TRILLES, 2006). 

Entretanto, em função do pequeno número de trabalhos que tratam da análise das 

características da preensão manual no judô, em especial em judocas de alto nível competitivo, 

observa-se uma lacuna na literatura no que diz respeito às formas de pega que são utilizadas, à 

quantificação do desempenho de cada forma, e ao treinamento desta variável, bem como o 

aperfeiçoamento das técnicas de pegada e a padronização de seu ensino, pois os esforços 

anteriores visaram à análise mais pontual em alguns parâmetros da curva de força desta 

variável sem investigar previamente aspectos mais gerais, para que as inferências posteriores 

pudessem ser mais coesas com a realidade do esporte em questão.  

Adicionalmente, vale ressaltar que embora o judô seja um esporte onde é difícil isolar 

quais os aspectos que podem ser determinantes no sucesso em competições, uma vez que 

além do componente físico, são muito importantes os componentes técnicos, táticos e 

psicológicos dos atletas (FRANCHINI et al., 2007), uma análise mais aprofundada de um 
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evento tão presente na luta que é a pegada é de suma importância para o ensino do Judô, bem 

como, para a busca por melhores resultados competitivos e ainda não foi conduzida. 

Desta maneira, o presente trabalho se justifica por ser um primeiro esforço de pesquisa 

para tentar explorar as características desta variável em um grupo de judocas de alto nível 

competitivo, procurando levantar informações, que possam vir a ser úteis para técnicos, 

treinadores e preparadores físicos, e que possam dar um norte a pesquisadores que desejem 

aprofundar os estudos nos parâmetros que tangem o desempenho de preensão manual no 

Judô. 

 

1.4 HIPÓTESES 

1.4.1 Hipótese Geral 

 Existem diferenças nas características da preensão manual de judocas de alto nível 

para a mão dominante e não dominante, considerando a dominância no Judô. 

1.4.2 Hipóteses Específicas 

Hipótese 1 – Existe diferença no uso de cada forma de pega entre a mão dominante e não 

dominante. 

Hipótese 2 – Existem diferenças nos parâmetros da curva de força de preensão manual x 

tempo das formas de pega identificadas entre a mão dominante e não dominante. 

Hipótese 3 – Existe relação entre o uso de cada forma de pega e seus parâmetros da curva de 

força de preensão manual x tempo. 
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1.5 VARIÁVEIS 

CARACTERIZAÇÃO E QUANTIFICAÇÃO DAS FORMAS DE PEGA UTILIZADAS NA 

LUTA DE JUDÔ - Conceitualmente: são as formas como ocorrem as interações entre a mão 

dominante e não dominante dos judocas e o judogui dos adversários. Estas formas de pega 

variam em sua forma de execução de acordo com as características do objeto a ser pego, bem 

como, de acordo com as necessidades da tarefa a ser desempenhada (IIDA, 1992), assim pode 

variar de acordo com a parte do judogui a ser pego ou pela ação técnica/tática intencionada. 

Operacionalmente: foi realizada filmagem do treino de handori com foco nas mãos dos 

atletas registrando como é desempenhada a pega pelas mãos dominante e não dominante em 

cada parte do judogui adversário (Figura 1) e em um segundo momento foram analisadas lutas 

destes mesmos atletas em competições internacionais para coletar quantas pegas o atleta 

desempenha e em que locais do judogui adversário, para que só então pudesse-se chegar a um 

percentual de utilização de cada tipo de pega pelas mãos dominante e não dominante. Os 

seguintes parâmetros foram analisados: Forma de pega, que consiste em como o judoca 

dispõe suas mãos para realizar a pegada “kumi kata” no judogui do adversário e a 

quantificação das formas de pega em relação à dominância da tarefa, que é o percentual da 

forma de pega realizada em uma luta real pelas mãos dominante e não dominante. 
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Figura 1. Exemplo de pegada “kumi kata” 

 

PARÂMETROS DA CURVA DE FORÇA DE PREENSÃO ISOMÉTRICA MÁXIMA x 

TEMPO (FPMAX) - Conceitualmente: é o valor máximo de força registrado nos 

dinamômetros isométricos quando um indivíduo exerce sobre o mesmo uma contração 

voluntária máxima com a mão durante um determinado período de tempo (FIGUEIREDO et 

al., 2007). Operacionalmente: foi realizada durante 30 segundos registrando a curva força x 

tempo (Figura 2). Os seguintes parâmetros foram analisados: Força máxima (FMAX), o valor 

máximo de força registrado no teste, expressa em newton (N); Força máxima corrigida pela 

massa corporal (FMAXcorr); Tempo de reação (TREACT), intervalo entre o sinal visual e o 

inicio da contração; Tempo até 100% da força (TFMAX), intervalo de tempo registrado entre 

o início da contração, determinado a partir da variação positiva de quatro desvios padrão do 

sinal; Impulso até 100% da força (imp100), integral da área sob a curva registrada desde o 

início da contração até a força máxima; Taxa de crescimento da força (TXCRESC), consiste 

na razão entre os deltas de 90% e 10% da força máxima e dos instantes onde ocorreram 90% e 
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10% da força máxima; Indice de queda (IQ), determinado a partir da equação IQ = impsup / 

impsob. 

 
Figura 2. Exemplo de curva força x tempo de preensão manual 

 

MEDIDAS ANTROPOMÉTRICAS - são as medidas da forma e composição do corpo. 

Operacionalmente: Foi medida a massa corporal (MC), expressa em kg, a estatura (EST), 

expressa em cm. Para tanto foram utilizados balança e estadiômetro. 

 

1.6 DELIMITAÇÕES DO ESTUDO 

O presente estudo se propôs a avaliar 08 judocas integrantes da equipe de Judô do 

Clube SOGIPA de Porto Alegre/RS que fazem parte da Seleção Brasileira de Judô da CBJ e 

que estão lutando as competições internacionais na busca de pontos para a qualificação para 

as Olimpíadas de Londres 2012. Foram analisadas filmagens dos judocas disputando a pegada 

em treino de handori, lutas dos mesmos atletas em competições internacionais e as curvas de 

força x tempo registradas durante um teste de força de preensão isométrica máxima de 30 
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segundos das diferentes formas de pega averiguadas nos vídeos, realizadas na mão dominante 

e não dominante, de acordo com o protocolo da ASHT. 

 

1.7 LIMITAÇÕES DO ESTUDO 

No presente estudo foram avaliadas as formas de pega através de vídeos que foram 

filmados com os atletas em treinamento de luta focando nas mãos dos atletas, o que foi difícil 

já que os atletas giram e assim encobriram a visão da câmera, perdendo alguns momentos de 

ação das mãos. Este pode ser o primeiro fator limitante. 

A segunda limitação também se relaciona à análise dos vídeos, porém neste segundo 

se relaciona aos vídeos de luta dos atletas em competições internacionais, já que os vídeos 

foram coletados da internet e alguns não possuem a melhor qualidade de imagem ou tem 

imagens mais distantes, causou assim em alguns momentos certa dificuldade de identificar os 

parâmetros que foram analisados. 

Também podemos considerar como fator limitante neste estudo a questão de a análise 

dos vídeos ter sido realizada por somente 01 avaliador. 
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2 REVISÃO DE LITERATURA 

 

 Esta revisão de literatura está dividida em duas partes. A primeira trata dos tipos de 

preensão e a segunda trata da força de preensão. 

2.1 TIPOS DE PREENSÃO MANUAL 

A mão é uma estrutura complexa provida de uma capacidade funcional altamente 

sofisticada, especializada e de ampla movimentação. Sua anatomia promove grande facilidade 

de adaptação de acordo com a tarefa a ser realizada. A mão representa a extremidade efetora 

do membro superior, colocando-se em posição mais favorável para executar uma determinada 

ação (SMITH e LEHMKUHL, 1997). 

Considerando a multiplicidade de movimentos, a mão possui várias formas de pega ou 

empunhaduras. A diversidade de empunhaduras produz diferentes capacidades motoras de 

intensidades variadas. Entretanto, os movimentos são na realidade uma combinação de 

diversas ações do complexo do antebraço/mão e consistem em uma soma de vetores 

multidirecionais relacionados especificamente à execução de determinada tarefa (BLAIR, 

2001). 

Iida (1992) relata que o formato da carga é uma condição que influi na preensão 

utilizada, pois objetos cujos formatos se aproximam da anatomia das mãos, proporcionam 

maior contato destas com o objeto permitindo maior firmeza de preensão. Nesse caso, uma 

quantidade menor de força é utilizada, facilitando assim, o manuseio. Enquanto que, um 

objeto maior necessita de mais força para mantê-lo e um número maior de segmentos 

corporais são recrutados para estabilizá-lo. 
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Napier (1956) classificou as preensões em dois grupos: as preensões de força 

(preensões palmares) e as preensões de precisão (preensões digitais). As primeiras 

compreendem o envolvimento dos objetos por todos os dedos (incluindo ou não o polegar) 

pressionando-o contra a palma da mão (figura 3). As últimas, comumente chamadas de pegas 

de pinça, se caracterizam por apresentar o movimento de oposição do polegar aos demais 

dedos. Segundo o autor, vários elementos podem interferir na escolha da preensão, como 

tamanho e forma do objeto, textura, peso, etc., sendo o principal fator o grau de precisão/força 

da tarefa.  

 

 

Figura 3. Preensões palmares: à esquerda, preensão dígito-palmar e à direita, preensão palmar plena. Adaptado 
de Kapandji (1987, p. 273) 
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As preensões digitais desempenham um papel crucial na manipulação de pequenos 

objetos, tanto no ambiente ocupacional, principalmente na fabricação de objetos e na 

montagem de componentes, tanto em ações da vida cotidiana, tais como escrever, segurar 

objetos, virar chaves, preparação de alimentos, abertura de embalagens, manipulações finas, 

etc., (MITAL; KUMAR, 1998b; IMRHAN, 1994). 

Entretanto, apesar de extremamente relevante, o estudo das preensões digitais ficou 

por muito tempo relegado a segundo plano. Enquanto a preensão palmar já estava sendo 

analisada em detalhes, apenas nas últimas décadas a preensão digital passou a ser alvo do 

interesse dos pesquisadores (IMRHAN; SUNDARARAJAN, 1992). 

Para ser realizada, a preensão digital depende de movimentos coordenados dos dedos, 

em especial o de oposição do polegar, exigindo uma boa mobilidade das articulações e força 

muscular adequada (ARAÚJO  et al., 2002). Apesar de constituírem-se de movimentos mais 

delicados e precisos, em muitos trabalhos as preensões digitais são também empregadas para 

a aplicação de grandes forças, principalmente em objetos que são pequenos demais para a 

preensão palmar ser empregada, ou onde há restrições de espaço, posturas corporais 

inadequadas ou uma orientação peculiar do objeto a ser manipulado (IMRHAN, 1991). 

O tipo de preensão influencia muito a aplicação de força por parte do indivíduo, 

devido às diferentes configurações assumidas pelos ossos, tendões, músculos e ligamentos. As 

preensões digitais mais comumente estudadas estão apresentadas na Figura 4.  
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Figura 4. Preensões digitais mais comuns: A) preensão bidigital subterminal de oposição do polegar ao 
indicador; B) preensão bidigital subterminal de oposição do polegar ao médio; C) preensão bidigital terminal de 
oposição do polegar ao indicador; D) preensão tridigital de oposição do polegar aos dedos indicador e médio; E) 
preensão de oposição do polegar à face lateral do indicador; e F) preensão pentadigital. Adaptado de Kapandji 
(1987, p. 265, 267 e 271). 
 

Pela análise dos vários estudos realizados é possível verificar certo padrão de variação 

da força entre os tipos de preensão digital. Tomando-se da mais forte para a mais fraca, as 

preensões podem ser ordenadas da seguinte maneira: preensão pulpo-lateral, preensão 

tridigital, preensão bidigital polegar/indicador (terminal e subterminal) e preensão bidigital 

polegar/médio (DEMPSEY; AYOUB, 1996; IMRHAN, 1991; ARAÚJO  et al., 2002). 

O tipo de contração muscular na preensão é também um fator relevante na realização 

do movimento, podendo ser: isométrico contínuo – a contração ocorre continuamente por 

determinado tempo – ou intermitente – existe um intervalo de tempo entre contrações 

sucessivas (NOVO JR., 1998; JUNICHIRO; HARGENS, 2008). 
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Um objetivo primário no Judô é o controle do espaço entre os adversários e o meio 

mais eficiente de controlar o adversário é dominar a pegada (WEERS, 1997ª apud 

FRANCHINI 2001). Weers (1996b) apud Franchini (2001) analisando incidentes de primeiro 

contato notou que judocas de alto nível caracterizam-se pela capacidade de retirar a pegada 

adversária e logo fazer a sua. Foi constatado também que esses lutadores, após terem o 

domínio da pegada já atacam. 

Weers (1997a) apud Franchini (2001) analisando lutas dos Jogos Olímpicos de Atlanta 

(1996) constatou que atletas de elite (medalhistas olímpicos) utilizam-se de diferentes 

estratégias de pegada, em pegar com uma mão na gola e outra na manga, ou com as duas 

mãos segurando as golas, ou com ambas as mãos nas mangas, porém podemos afirmar que se 

limita a pegar ou em gola ou em manga. Isso nos leva a refletir que por possuírem formas, 

texturas e dimensões diferentes, a gola e a manga necessitam de diferentes tipos de pega para 

que sejam seguras com eficiência.  

 

2.2 FORÇA DE PREENSÃO MANUAL 

Alguns indivíduos, devido à profissão e à maneira particular de utilização da mão, 

desenvolvem adaptações musculares, como resultado de um treinamento específico contínuo 

(ENOKA, 1997; GOLDSPINK, 1998; POWERS; HOWLEY, 2000). 

Uma destas adaptações é a melhora da força muscular, que pode ser explicada pelo 

Princípio da Especificidade, onde a mudança induzida ao tecido muscular é específica à 

sobrecarga do exercício realizado (ENOKA, 1997). 

Muitos estudos vêm sendo realizados com o intuito de estabelecer valores normativos 

para a força máxima de preensão manual. Neste sentido, estudos foram desenvolvidos com 
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populações de diferentes faixas etárias (CROSBY, WEHBÉ & MAWR, 1994; LUNA-

HEREDIA, MARTÍN-PEÑA & RUIZ-GALIANA, 2005; BOHANNON et al., 2006). Os 

resultados desses estudos, porém, muitas vezes não podem ser agregados em função de 

disparidades entre métodos de medida, pois fizeram uso de diferentes protocolos de avaliação. 

Em razão disto, a ASHT desenvolveu um protocolo de medida para avaliar a força de 

preensão manual, que vem sendo adotado pelos autores como o protocolo padrão em 

publicações (FIGUEIREDO et al., 2007), viabilizando, desta maneira, a comparação entre os 

dados coletados em diferentes pesquisas, não importando o local de realização do estudo. 

Grande parte dos trabalhos encontrados na literatura avalia valores de força de 

preensão isométrica máxima (ANAKWE, HUNTLEY & MCEACHAN, 2007; BOADELLA 

et al., 2005; BOHANNON & SAUNDERS, 1990; BOHANNON et al., 2006; CLERKE, 

CLERKE & ADAMS, 2005; COLDHAM, LEWIS & LEE, 2006; CROSBY, WEHBÉ & 

MAWR, 1994; ESPAÑA-ROMERO et al., 2008; FRASER et al., 1999; GEERE et al., 2007; 

GÜNTHER et al., 2008; HAIDAR et al., 2004; LEE et al., 1974; NEU et al., 2002; RUIZ-

RUIZ et al., 2002). 

Watanabe (2005) analisando a força máxima de preensão de 50 homens saudáveis, 

com média de idade de 38,8 anos, obteve como valores (45,2 ± 5,9) kgf e (42,4 ± 5,9) kgf nas 

mãos dominante e não dominante respectivamente, constatando uma diferença significativa 

entre os membros superiores. Franchini et al. (2003) encontra valores semelhantes em atletas 

de Jiu-jitsu, (47,3 ± 7,0) kgf para a mão dominante e (45,3 ± 4,6) kgf para a mão não 

dominante. Já Claessens et al. (1984) apud Franchini (2001), por sua vez, ao avaliar atletas 

belgas de Judô de alto nível mediram valores de (64,9 ± 8,9) kgf para a mão dominante e de 

(59,7 ± 8,8) kgf para a mão não dominante. 
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Existe muita discussão sobre qual é a empunhadura mais adequada para se obter o 

melhor resultado da força máxima e poder reproduzir este resultado. Ruiz-Ruiz et al. (2002) 

em seu estudo relatam a obtenção de um melhor resultado com a empunhadura em um valor 

fixo (55 mm). Já Fransson e Winkel (1991) mostraram que a distância da empunhadura para 

homens tem de estar entre 55 mm e 65 mm. 

Outro aspecto analisado nos trabalhos de força de preensão é a quantidade de 

tentativas ideais para a determinação da força máxima. Haidar et al. (2004) analisaram 100 

voluntários, procurando determinar qual método era o melhor para a determinação da força 

máxima de preensão manual, o da média de três tentativas ou o da seleção do maior valor 

entre as três. Ambos os métodos se mostraram consistentes, sem diferença significativa entre 

eles. Já Coldham, Lewis & Lee (2006) compararam o uso dos protocolos com uma e três 

medidas da força de preensão em 66 pacientes assintomáticos (22) e sintomáticos (em pós-

operatório de descompressão carpal (22) ou reparação de tendão flexor (22)) além de 

registrarem os níveis de dor em uma escala analógica verbal. Baseado nos resultados dos 

testes de preensão manual relacionados com os resultados obtidos com os níveis de dor, os 

autores sugerem o uso de uma medida máxima por ser tão confiável quanto os métodos que 

realizam três medidas, seja considerando a média das três tentativas ou o maior valor, 

desencadeando, no entanto, menos dor em pacientes sintomáticos. 

No que se refere ao tempo de recuperação entre as tentativas, Mathiowetz (1990) não 

encontrou diferenças significativas entre os valores de força em três testes consecutivos com 

15 s de descanso entre as séries, demonstrando ser um tempo suficiente para recuperação 

energética do músculo. Alguns estudos, como o de Watanabe et al. (2005), têm utilizado 

intervalos de descanso de um minuto entre uma série e outra, relatando que é de grande 

importância entre as séries de contração, pois este pode influenciar e muito na força atingida 

durante o teste. Em um teste de preensão isométrica de 30 s, Nicolay e Walker (2005) 
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observaram que ocorreu um decréscimo de 61% em relação à força máxima. Os valores 

encontrados no início da contração muscular para a mão dominante foram maiores que 

aqueles mensurados para a mão não dominante, mas não influenciaram nos valores para 

ambas as mãos, comparado a outro teste realizado de 10 contrações máximas com um 

intervalo de descanso de 2 s entre uma contração e outra.  

O tempo de 30 s de coleta de preensão se adéqua bem a pesquisa no Judô, pois de 

acordo com os estudos – como o de Castarlenas & Planas (1997) apud Franchini (2001) em 

um estudo com 144 lutas do Campeonato Mundial de 1991 e Jogos Olímpicos de Barcelona 

em 1992, Monteiro (1995) apud Franchini (2001) com o Campeonato Europeu Júnior, de 

Sikorski et al. (1987) apud Franchini (2001) com a Copa Matsumae e Campeonato Polonês e 

de Sterkowicz & Maslej (1998) apud Franchini (2001) com o Campeonato Polonês – sobre a 

estrutura temporal do combate de Judô demonstraram que as seqüências de combate 

apresentam duração de 15 a 30 segundos com intervalos muitas vezes próximos a 10 

segundos.  

As características das curvas de força de preensão manual ao longo do tempo também 

vêm sendo estudadas (MYERS, GRENNAN & PALMER, 1980; GILBERT & KNOWLTON, 

1983; SMITH et al., 1989; NOVO JR, 1998; KAMIMURA & IKUTA, 2001; NAKADA et 

al., 2004; NICOLAY & WALKER, 2005; SHECHTMAN, SINDHU & DAVENPORT, 

2007) no intuito de analisar o processo de fadiga da musculatura envolvida na ação de 

preensão e a capacidade da mão de gerar trabalho. Além de realizar uma comparação entre 

um dinamômetro digital, que adquire uma curva força x tempo, e um dinamômetro Jamar e 

concluir que o dinamômetro digital era mais sensível e possibilitava a identificação de 

diferenças entre a mão dominante e não dominante através da análise da curva, Massy-

westropp et al. (2004) também procurou estabelecer valores normativos para as características 

força x tempo da preensão manual. 
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A análise das curvas de preensão não é algo novo na literatura. Apesar de não ser 

muito explorada, publicações da década de 80 já procuravam analisar características da curva 

de preensão, como a força máxima, tempo para atingir a força máxima e perda de força entre 

a força máxima e final (Myers, Grennan & Palmer, 1980; Helliwel, Howe e Wright, 1987). A 

análise destas características continua sendo realizada atualmente, em estudos como os de 

Massy-westropp et al. (2004) e Leyk et al. (2007) e na tese de Novo Jr (1998), que analisa 

curvas de força x tempo de 10 segundos. Mesmo considerando que o trabalho durante uma 

contração isométrica seja zero, Ikemoto et al. (2007) sugere um método de integração da área 

abaixo da curva de preensão isométrica explosiva para estimar potência muscular. A taxa de 

desenvolvimento de força foi analisada no estudo de Demura et al. (2000), que concluíram 

que indivíduos que atingiam maiores valores de força máxima de preensão o faziam em um 

intervalo menor de tempo do que indivíduos com menores valores. 
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3 MATERIAIS E MÉTODOS 

 

No presente capítulo serão apresentados os procedimentos metodológicos do presente 

estudo, assim descritos: caracterização do estudo, participantes do estudo, instrumentos de 

coleta, procedimentos de coleta de dados e tratamento dos dados e estatística. 

3.1 CARACTERIZAÇÃO DO ESTUDO 

 O presente trabalho pode ser definido como sendo um estudo descritivo e 

correlacional, uma vez que se restringe a descrever uma realidade encontrada em um 

determinado grupo de atletas praticantes de judô e relacionar as variáveis analisadas. 

3.2 PARTICIPANTES DO ESTUDO 

Participaram do estudo 08 praticantes de judô com graduação de faixa preta, do sexo 

masculino, maiores de 18 anos que fazem parte da Seleção Brasileira de Judô da CBJ e que 

estão lutando as competições internacionais na busca de pontos para a qualificação para as 

Olimpíadas de Londres 2012. Como critérios de exclusão, o indivíduo avaliado não deveria 

apresentar nenhuma das condições abaixo descritas: a) lesão músculo-esquelética nos 

membros superiores no ato da coleta e/ou nos seis meses anteriores e b) lesão ou patologia 

neurológica no ato da coleta ou anterior a ela. O processo de amostragem utilizado foi do tipo 

não probabilístico intencional. 

 



33 
 

3.3 INSTRUMENTOS DE COLETA 

3.3.1 Planilha de Cadastro 

Foi preenchida uma planilha de cadastro (APÊNDICE A) para armazenar os dados de 

cada sujeito avaliado no presente estudo. Nesta planilha consta o nome, a idade, a estatura, a 

massa corporal, a dominância de membros superiores levando em consideração a dominância 

da tarefa e a categoria à qual pertence o atleta. 

3.3.2 Planilha de caracterização das formas de pega utilizadas no Judô 

 Nesta planilha (APÊNDICE B) contém a matriz de análise das formas de pega 

utilizadas no Judô. 

3.3.3 Planilha de quantificação das formas de pega utilizadas nas lutas de Judô 

 Planilha (APÊNDICE C) implementada com o fim de quantificar as formas de pega 

identificadas em lutas internacionais. 

3.3.4 Dinamômetros de Preensão Manual 

 Os instrumentos utilizados para a mensuração da força de preensão manual são 

dinamômetros desenvolvidos no Laboratório de Instrumentação (LABIN) da Universidade do 

Estado de Santa Catarina (UDESC). 

 No caso da forma de pega Preensão Palmar e Dígito-palmar a força de preensão é 

registrada através da deformação realizada na célula de carga em anel que é formada por 

quatro extensômetros de resistência elétrica configurados em um circuito Ponte de 

Wheatstone completa. A força aplicada causa uma deformação de uma célula de carga que é 

responsável pela variação da resistência elétrica nos componentes da ponte. Esta deformação 

resulta em um sinal elétrico proporcional à força aplicada. A célula de carga apresenta forma 
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de anel, confeccionada em aço inox, com diâmetro externo de 20,54 mm e interno de 20,16 

mm, com quatro Strain Gauge (Kyowa, Japão). 

 A força de preensão de pinça foi registrada através da deformação na célula de carga 

em S comercial da marca AEPH modelo TS com limite de carga de 1000 N e sensibilidade 

2,000 mV/V +/- 10%. 

 O dinamômetro de preensão palmar (figura 5) possui limite de carga de 900 N e 

coeficiente de linearidade r² = 0.9999, já o dinamômetro para preensões de pinça (figura 6) 

possui limite de 1000 N e coeficiente de linearidade r² = 0.9999. Ambos os dinamômetros são 

conectados a um sistema de aquisição que é responsável por fazer a amplificação deste sinal e 

a conversão analógico/digital (A/D), descrito em tópico a seguir. 

 
Figura 5. Dinamômetro de preensão manual palmar. 
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Figura 6. Dinamômetro de preensão manual de pinças. 

 

3.3.5 Sistema de aquisição de dados 

 O sistema de aquisição de dados utilizado pelos dinamômetros de preensão manual foi 

desenvolvido no LABIN. É um sistema micro-controlado (PIC 18F8720) que possui um 

amplificador DC de quatro canais, conversor A/D com 10 bits de resolução e entrada unipolar 

(0 a 5 V), é alimentado por uma bateria de 12 V. O sistema se comunica com um PC 

utilizando a porta USB e permite ajustar as freqüências de aquisição até 5 kHz por canal. Um 

software foi desenvolvido para gerenciar o sistema utilizando a linguagem C++ para 

Windows®. 

3.4 PROCEDIMENTOS DE COLETA DE DADOS 

Antes de realizar a coleta dos dados, os indivíduos foram convidados a participar do 

estudo e leram e assinaram o termo de consentimento livre e esclarecido (TCLE, APÊNDICE 

D), onde foram informados dos procedimentos a serem realizados. 
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No dia da coleta, inicialmente foi preenchida a planilha de cadastro e realizada a 

avaliação antropométrica. 

Na sequencia, foi realizada a análise da força de preensão manual fazendo uso do 

protocolo da ASHT (FESS, 1992), no qual o avaliado fica sentado em uma cadeira sem 

braços, com a coluna ereta e com os joelhos flexionados em um ângulo de 90°. O ombro é 

posicionado em adução e rotação neutra, com o cotovelo flexionado em 90°, com antebraço 

em meia pronação e punho neutro, com possibilidade de movimentação até 30° de extensão. 

O braço é mantido em suspensão, com a mão fixada ao dinamômetro, que é sustentado pelo 

avaliador (Figura 7) para a avaliação, e na preensão de pinça o dinamômetro fica fixado a um 

suporte com ajuste de altura (figura 8). O tamanho da empunhadura será fixado em 5,5 cm 

(RUIZ-RUIZ et al., 2002) para preensão palmar e 10 mm para preensões de pinça (IMRHAN; 

RAHMAN, 1995), já que esta medida corresponde a dimensão em que a manga do judogui se 

configura. 

Depois foi realizada a filmagem do treino de handori (luta), onde os atletas disputam o 

domínio da pegada. O foco desta filmagem foi as mãos dos atletas para identificar qual tipo 

de pega cada atleta utiliza para segurar em cada local específico do judogui do adversário 

(figura 9). Em um segundo momento sabendo como cada atleta pega em cada local específico, 

foram analisados os vídeos de lutas destes mesmos atletas em competições internacionais com 

o intuito de quantificar os tipos de pega utilizados pelos atletas. 
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Figura 7. Posicionamento para coleta de preensão manual palmar adaptado do protocolo de avaliação 

proposto pela ASHT (adaptado de Borges Jr et al. 2009). 

 

 

Figura 8. Posicionamento para coleta de preensão manual de pinças adaptado do protocolo de avaliação 

proposto pela ASHT 
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Figura 9. Exemplo de análise dos vídeos de treino 

A coleta foi realizada em um período de 35 segundos para cada mão, a uma freqüência 

de 1000 Hz, sendo que o sinal indicando para o sujeito pressionar o dinamômetro aparece na 

tela do computador aos cinco segundos, se mantendo até os 35 segundos de teste, quando é 

substituído por um sinal indicando ao indivíduo para parar de pressionar o dinamômetro. 

Desta forma, os sujeitos realizaram a força de preensão durante 30 segundos (NICOLAY & 

WALKER, 2005). Eles foram instruídos a realizar a preensão o mais rápido possível, e com o 

máximo de força possível assim que observassem o sinal visual na tela do computador 

indicando o início da aplicação da força. Durante a coleta os avaliados não receberam 

feedback visual e receberam incentivos verbais por parte do avaliador. A avaliação foi 

realizada com três tentativas intercaladas entre a mão dominante e não dominante. 
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3.5 TRATAMENTO DOS DADOS E ESTATÍSTICA 

Primeiramente, os parâmetros da curva de força de preensão manual x tempo 

analisados foram calculados por uma rotina implementada no open source software Scilab 

v.5.3.2 (INRIA, ENPS, França). 

A análise estatística consistiu no cálculo das medidas descritivas, verificação dos 

pressupostos paramétricos por meio do teste de Shapiro-Wilk. Para atender ao primeiro e 

segundo objetivos foi utilizada a estatística descritiva para ilustrar os tipos de pega 

identificados e sua quantificação e Teste de Wilcoxon para verificar a diferença na utilização 

dos tipos de pega pelas mãos dominante e não dominante. Já para o terceiro objetivo que era 

verificar a diferença entre os parâmetros da curva Força x Tempo das pegas identificadas 

entre a mão dominante e não dominante foi utilizado Teste T para dados pareados para os 

dados paramétricos e Wilcoxon para os não paramétricos. Para atender ao quarto objetivo que 

consistiu em analisar a relação entre a utilização dos tipos de pega e seus respectivos 

parâmetros da curva Força x Tempo, foi utilizado o teste de Correlação de Pearson para os 

dados paramétricos e Spearman para os não paramétricos.  

Todos os testes foram realizados utilizando o software SPSS v.15.0 (SPSS Inc. 

Headquarters, USA), adotando um nível de significância de 5%. 
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4 RESULTADOS 

 

A apresentação dos resultados seguirá a ordem dos objetivos específicos, 

primeiramente com as medidas descritivas do grupo e em seguida os resultados dos testes 

estatísticos.  

Inicialmente a Tabela 1 apresenta a estatística descritiva das medidas antropométricas 

e da idade da amostra. 

Tabela 1. Estatística descritiva da Idade, Massa Corporal e Estatuta, Mínimo, Máximo, Média 
e Desvio Padrão (DP). 

 Mínimo Máximo Média Desvio Padrão 
Idade (Anos) 22 29 25 ± 2,619 
MC (kg) 61 145 88,38 ± 26,710 
Estatura (m) 1,64 1,96 1,77 ± 0,10 
 

O grupo se apresenta com a maioria dos atletas pertencentes à classe de Idade Sênior 

(acima de 23 anos), apresentando somente um integrante que ainda se encontra na classe Sub 

23 (abaixo de 23 anos), com um representante de cada categoria de peso começando no Peso 

Ligeiro até o Peso Pesado. 

Seguem abaixo as curvas médias de Força de Preensão manual isométrica máxima da 

mão dominante e não dominante normalizadas pela força máxima (FMAX) x Tempo 

Percentual. 
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  Figura 10. Preensão Palmar Plena dominante                Figura 11. Preensão Palmar Plena não dominante 
 
 
 

Figura 12. Preensão Pinça Lateral dominante                   Figura 13. Preensão Pinça lateral não dominante 
 

A maioria dos parâmetros da curva Força x Tempo coletados apresentou distribuição 

normal quando analisados com o Teste de Shapiro-Wilk com um nível de significância de 

0,05, sendo que os que se mostraram não paramétricos foram: HG FMAXcorr, HG TREACT, 

HG TXCRESC na mão dominante e HG TXCRESC na mão não dominante. Já os dados de 

quantificação da utilização dos tipos de pega que não apresentaram normalidade foram: 

Palmar Plena e Associação Dígito-Palmar e Pinça Lateral, ambos na mão não dominante. 

Quanto ao primeiro objetivo específico que consiste em verificar quais são as formas 

de pega utilizadas na luta de Judô, foram identificadas três formas de pega, duas delas já 

conhecidas na literatura e uma terceira que consiste em uma associação de duas formas de 
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pega, sendo que após realizada pesquisa em bases de dados não foi encontrada citação sobre 

esta associação de formas de pega.  

A primeira forma identificada a ser citada é conhecida mais comumente como Palmar 

Plena que de acordo com Napier (1987) consiste na flexão dos dedos contra a palma da mão 

com ação do polegar sobre os dedos, e foi identificada na ação dos atletas de segurar as golas 

do judogui do adversário na altura do peito ou mais abaixo, tendo maior utilização pela mão 

dominante dos atletas, e em menor escala pela mão não dominante dos atletas que se utilizam 

de pegada nas duas golas, como pode ser visualizado na tabela 2.  

Quanto a segunda forma de pega identificada se trata da pega conhecida como Dígito-

Palmar que de acordo com Napier (1987) consiste na flexão dos dedos contra a palma da mão 

sem ação do polegar. Esta forma de pega se fez presente nas ações dos atletas de segurar nas 

costas do adversário, tanto por cima como por baixo o braço do adversário, bem como na 

altura das costelas e também na gola atrás do pescoço do adversário. Bastante frequente a 

utilização desta forma de pega nos atletas que se utilizam de uma pegada mais alta e bastante 

ofensiva. Vale ressaltar que se fez presente somente nas ações da mão dominante dos atletas, 

não sendo identificada sequer uma ação pela mão não dominante utilizando esta forma de 

pega. A quantificação de sua utilização também se apresenta na tabela 2. 

Já a terceira forma de pega identificada consiste em uma associação de formas de pega 

conhecidas que são Dígito-Palmar e Pinça Lateral. A Pinça Lateral é definida por Napier 

(1987) como a ação do polegar sobre a porção pulpo-lateral do indicador. Esta forma de pega 

foi identificada nas ações dos atletas ao segurar a manga do judogui do adversário e foi 

presente somente nas ações da mão não dominante, como pode ser visto na tabela 2. 
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Tabela 2. Estatística descritiva da utilização dos tipos de pega pelas mãos dominante e não 
dominante, apresentadas em Mediana e Percentis 25% e 75%, resultados do teste de 
Wilcoxon (Z e p). 

 Dominante (%) 
Mediana (25%; 75%) 

Não Dominante (%) 
Mediana (25%; 75%) 

 
Z 

 
p 

Palmar 
Plena 
 

 
87,735 (52,373; 97,500) 

 
7,200 (3,250; 53,840) 

 
-2,100 

 
0,036 * 

Dígito 
Palmar 
 

 
12,250 (2,500; 47,625) 

 
0 

 
-2,201 

 
0,028 * 

Assoc. 
Palmar-pinça 
 

 
0 

 
92,815 (46,150; 96,750) 

 
-2,521 

 
0,012 * 

* Significativo para p < 0,05 

 

No que diz respeito ao segundo objetivo específico todas as formas de pega 

identificadas apresentaram diferença significativa em sua utilização pelas mãos dominante e 

não dominante quando analisadas com o Teste de Wilcoxon como pode ser visto na tabela 2 

acima. 

O terceiro objetivo específico trata de verificar a diferença entre os parâmetros da 

curva Força x Tempo das formas de pega identificadas entre a mão dominante e não 

dominante. O resultado do Teste T para dados pareados nos dados paramétricos e do Teste de 

Wilcoxon nos não paramétricos mostram que o único parâmetro que apresentou diferença 

significativa entre as mãos dominante e não dominante foi o Índice de queda (HG IQ), como 

pode ser visualizado na tabela 3, juntamente com a estatística descritiva dos dados. 
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Tabela 3. Estatística descritiva dos parâmetros da curva Força x Tempo das formas de pega 
identificadas, resultados do Teste T para dados pareados e Teste de Wilcoxon. 

 Dominante  
(média ± DP) 

Não dominante  
(média ± DP) 

 
T 

 
p 

HG FMAX (N) 498,83 ± 121,503 504,71 ± 154,847 -0,279 0,788 
HG FMAXcorr 5,2127 (5,0004; 6,1096) 

 

† 5,8205 ± 1,44230 -0,420 € 0,674 
HG TREACT (s) 0,268 (0,25658; 0,38142) 

 

† 0,29708 ± 0,038307 -0,280 € 0,779 
HG TFMAX (s) 1,10754 ± 0,483534 1,20238 ± 0,745207 -0,278 0,789 
HG TXCRESC (N/s) 1097,02 (894,19; 1922,66) 

 

† 1209,61 (959,03; 1788,84) 

 

† -0,280 € 0,779 
HG IQ (%) 41,2747 ± 4,54526 44,1722 ± 6,88777 -2,678 0,032 * 
PG FMAX (N) 97,39 ± 23,286 94,86 ± 23,882 0,661 0,529 
PG FMAXcorr 1,1304 ± 0,20019 1,1038 ± 0,24090 0,640 0,543 
PG TREACT (s) 0,40294 ± 0,111025 0,29708 ± 0,038307 -0,316 0,761 
PG TFMAX (s) 1,24492 ± 0,484253 2,24096 ± 1,453591 -1,988 0,087 
PG TXCRESC (N/s) 295,56 ± 187,114 288,33 ± 218,759 0,137 0,895 
PG IQ (%) 46,0186 ± 2,97988 50,2911 ± 7,00786 -1,655 0,142 

 

† Mediana e percentis 25% e 75%, não apresentaram distribuição normal. 
€ Teste de Wilcoxon. 
* Significativo para p < 0,05 

 

Quanto à análise da relação entre a utilização das formas de pega e seus respectivos 

parâmetros da curva Força x Tempo, que constitui o quarto objetivo específico, quando 

analisados através dos Testes de Correlação de Pearson e de Correlação de Spearman, os 

únicos parâmetros que apresentaram correlação com o uso de sua forma de pega foram: uso 

da Palmar Plena e Força Máxima de Preensão Palmar (HG FMAX) com uma relação negativa 

e uso da Dígito-Palmar e Força Máxima de Preensão Palmar (HG FMAX) com uma relação 

positiva na mão dominante, já para a mão não dominante foram: uso da Palmar Plena e 

Tempo até a Força Máxima de Preensão Palmar (HG TFMAX) com uma relação positiva e 

uso da Associação Dígito-Palmar e Pinça Lateral e Tempo de Reação de Preensão de Pinça 

Lateral (PG TREACT) com uma relação negativa. Estes dados são apresentados na tabela 4 

abaixo. 
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Tabela 4. Resultados do Teste de Correlação de Pearson e de Correlação de Spearman. 

Dominante Z p Não Dominante Z p 
Palmar Plena – 
HG FMAX 

-0,855  0,007 ** Palmar Plena – 
HG FMAX 

0,095 0,823 

Palmar Plena – 
HG TREACT 

-0,192 0,649 Palmar Plena – 
HG TREACT 

0,095 0,823 

Palmar Plena – 
HG TFMAX 

0,568 0,142 Palmar Plena – 
HG TFMAX 

0,833 0,010 * 

Palmar Plena – 
HG TXCRESC 

-0,467 0,243 Palmar Plena – 
HG TXCRESC 

-0,619 0,102 

Palmar Plena – 
HG IQ 

-0,558 0,151 Palmar Plena – 
HG IQ 

0,190 0,651 

Dígito-palmar – 
HG FMAX 

0,855 0,007 ** Ass. DP+PG – 
PG FMAX 

-0,143 0,736 

Dígito-palmar – 
HG TREACT 

0,192 0,649 Ass. DP+PG – 
PG TREACT 

-0,738 0,037 * 

Dígito-palmar – 
HG TFMAX 

-0,568 0,142 Ass. DP+PG – 
PG TFMAX 

-0,214 0,610 

Dígito-palmar – 
HG TXCRESC 

0,467 0,243 Ass. DP+PG – 
PG TXCRESC 

0,071 0,867 

Dígito-palmar – 
HG IQ 

0,558 0,151 Ass. DP+PG – 
PG IQ 

-0,048 0,911 

* Significativo para p < 0,05 – Para valores da Correlação de Spearman 
** Significativo para p < 0,01 – Para valores da Correlação de Pearson 
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5 DISCUSSÃO 

 

 Como critério de organização, os resultados serão discutidos na ordem dos 

objetivos específicos. Para começar, apesar de não fazer parte dos objetivos deste trabalho, ao 

analisar a dominância biológica da amostra em relação à dominância da tarefa, um dado 

importante se revela, em nossa amostra a maioria dos atletas possui uma dominância para o 

Judô contrária à sua dominância biológica, explica-se talvez pois segundo Mikheev et al. 

(2002), através de um longo período de treinamento, como é o caso da amostra analisada no 

presente estudo, pode ocorrer uma modificação nas preferências de lateralidade 

provavelmente devido à neuroplasticidade, conforme foi comprovado pela escolha da mão 

não dominante do dia-a-dia como a mão dominante da pegada na prática da atividade por 

parte de cinco atletas de oito da amostra.  

No que se refere ao primeiro objetivo que era de verificar quais os tipos de pega 

utilizados na luta de Judô, pode-se verificar que realmente os judocas se utilizam de diferentes 

formas de disposição da mão e dos dedos dependendo do local do judogui adversário a ser 

desempenhada a pegada, bem como a intenção tática da mesma, com intenção de maior 

eficiência da ação de pegar. Foi verificado que os atletas realizam a pegada em basicamente 

quatro locais diferentes no judogui do adversário: nas golas utilizando-se da preensão Palmar 

Plena, nas costas tanto por cima quanto por baixo do braço do adversário utilizando-se da 

preensão Dígito-palmar, na faixa tanto por cima quanto por baixo do braço do adversário 

utilizando-se também da preensão Dígito-palmar e nas mangas utilizando-se de uma pegada 

que utiliza-se de uma associação de preensão Dígito-palmar e Pinça Lateral. Esta realidade 

concorda com a afirmação de Iida (1992) que afirma que diversos fatores como carga, 

formato e função explicam a utilização de diferentes formas de pegar um objeto, 
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especificidade esta que busca uma otimização na interação entre o objeto a ser pego e a mão 

do sujeito. Já em relação à utilização preensão de associação entre Pinça Lateral e Dígito-

palmar quando os judocas seguram a manga do adversário, Imrham (1991) afirma que apesar 

de constituírem-se de movimentos mais delicados e precisos, em muitos trabalhos as 

preensões digitais são também empregadas para a aplicação de grandes forças, principalmente 

em objetos que são pequenos demais para a preensão palmar ser empregada, ou onde há 

restrições de espaço, posturas corporais inadequadas ou uma orientação peculiar do objeto a 

ser manipulado. 

Quanto ao segundo objetivo específico pode-se verificar que além de desempenhar 

preensão de forma diferente em relação aos locais do judogui a serem pegos existem ainda 

ações específicas para a mão dominante e não dominante, já que os resultados levam a aceitar 

a primeira hipótese uma vez que existe diferença no uso de cada forma de pega entre as mãos 

dominante e não dominante, predominando a utilização da mão dominante para controle da 

gola, das costas ou da faixa e da mão não dominante para puxada da manga ou puxada da 

outra gola como se fosse manga. Assim condicionou a mão dominante a desempenhar 

predominantemente preensões palmares e dígito-palmares e a mão não dominante a 

desempenhar predominantemente preensões com associação dígito-palmar e pinça lateral e 

também em menor escala palmares. Quanto a estes dados foi impossível comparação com 

outros estudos, pois não foram encontrados trabalhos que tivessem investigados estes fatores. 

Com relação ao terceiro objetivo específico não foi encontrada diferença significativa 

entre os parâmetros da curva de força x tempo dos tipos de pega identificados entre as mãos 

dominante e não dominante, exceto o índice de queda da preensão palmar (HG IQ), que 

apresentou um índice maior para a mão não dominante, ou seja, um decréscimo maior da 

força, talvez porque a mão dominante utilize bem mais este tipo de pega e pela ação de 

controle desta mão, desempenhando força por períodos maiores de tempo. Rejeita-se 
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parcialmente a segunda hipótese. Ao comparar os dados do presente estudo com outras 

pesquisas, discorda-se de Anakwe, Huntley & Mceachan (2007), que analisaram 270 

indivíduos saudáveis e observaram que 36,9% dos homens participantes do estudo 

apresentaram diferenças maiores que 10% entre mão dominante e não dominante nos valores 

de força máxima de preensão manual. Já há uma concordância com o trabalho de Armstrong 

& Oldham (1999) analisaram a força máxima de preensão em 83 indivíduos (43 mulheres e 

40 homens) com idade entre 18 e 72 anos, não encontrando diferença entre a mão dominante e 

não dominante. Quanto a diferença apresentada no parâmetro índice de queda (IQ) para 

preensão palmar, não foi o mesmo descrito por Ache Dias et. al (2011), que analisaram os 

parâmetros da curva força x tempo da preensão palmar de 22 judocas participantes do Troféu 

Brasil de Judô, onde não encontraram diferença entre a mão dominante e a não dominante, no 

parâmetro índice de queda (IQ), intitulado no referido trabalho como Força de resistência 

(FR).  

Quanto à avaliação da relação entre o uso do tipo de pega e seus respectivos 

parâmetros da curva força x tempo para cada mão, foi encontrada correlação positiva entre a 

força máxima de preensão palmar (HG FMAX) e utilização de preensão Dígito-palmar na 

mão dominante, tendo como aparente explicação que este tipo de pega foi identificado 

predominantemente nas ações de pegada nas costas ou na faixa, ações que demandam de 

muita força, diferentemente da ação de pegada na gola pela mão dominante, representada pelo 

uso de preensão palmar plena, que apresentou também correlação com a força máxima de 

preensão palmar (HG FMAX), porém negativa. Já quanto a mão não dominante pode-se 

observar correlação positiva entre o uso de preensão palmar plena que constitui-se de puxada 

da gola como se fosse manga com o Tempo até a força máxima de preensão palmar (HG 

TFMAX), explicado talvez pela pequena utilização deste tipo de pega por esta mão, e 

verificou-se também uma correlação porém negativa entre o uso de preensão com associação 
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Dígito-palmar e Pinça Lateral com o Tempo de Reação de força de preensão de Pinça Lateral 

(PG TREACT). Portanto rejeita-se parcialmente a terceira hipótese, sendo que a maioria dos 

parâmetros da curva força x tempo de cada tipo de pega não apresenta correlação com seu 

respectivo uso. 

Levando em conta os dados discutidos, se aceita parcialmente a hipótese geral 

assumindo que existem diferenças nas características da preensão manual no Judô para a mão 

dominante e não dominante, visto pelas diferenças apresentadas anteriormente na utilização 

de formas de pega, também pelo condicionamento de parâmetros da curva força x tempo 

causado pela utilização de determinada forma de pega, porém contrário ao não encontrarmos 

diferenças significativas nos parâmetros da curva força x tempo entre a mão dominante e não 

dominante. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



50 
 

6 CONCLUSÕES 

 

 O presente estudo teve como principal objetivo descrever algumas 

características da forma com que os judocas se utilizam de suas mãos ao interagir com o 

adversário, para que estes dados possam vir a ser úteis para nortear futuras pesquisas que 

envolvam ações das mãos de atletas de Judô, suprindo assim uma lacuna verificada 

previamente à execução deste trabalho. 

 Quanto às formas de pegar e sua utilização pela mão dominante e não 

dominante, que os judocas se utilizam predominantemente, ao verificar as três formas 

identificadas e a especificidade de sua utilização por determinada mão e locais especiais do 

judogui adversário pode-se concluir que realmente os atletas desenvolveram esta 

característica no intuito da maior eficiência, por exemplo, em causar maior atrito entre sua 

mão e a superfície do judogui adversário, firmando mais sua pegada, bem como em outra 

situação dispõem sua mão de forma que tenha maior condição de puxar o adversário ao seu 

encontro. Também se pode observar a utilização de formas mais complexas de pegar como a 

associação entre duas formas quando a superfície e a posição não favorecem, cita-se como 

exemplo a manga, que possui menor espessura e movimenta-se mais. 

Quanto ao comportamento dos parâmetros da curva força de preensão manual x tempo 

das formas de pega identificadas comparando-se a mão dominante e não dominante, os 

mesmos não apresentaram diferença significativa exceto no índice de queda, demonstrando 

talvez um trabalho de maior resistência por uma das mãos. Tendo em vista o encontrado, 

conclui-se que seria interessante a partir deste estudo um estudo mais aplicado a este 

parâmetro que se apresentou divergente. 
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Conclui-se também que ao correlacionar o uso de determinada forma de pega, que esta 

se relaciona de forma específica com parâmetros de sua curva força x tempo, como por 

exemplo, o uso da preensão Dígito-palmar apresentar correlação com a força máxima na mão 

que mais a utiliza, e o caso de pegadas mais ágeis, como preensão palmar plena na mão não 

dominante apresentar correlação com o Tempo até a força máxima para esta mão. 

Finalmente conclui-se com o presente trabalho, que o judoca quando luta se utiliza de 

suas mãos de maneira bem específica, tendo na maioria dos casos uma dominância específica 

para a atividade, utilizando-se de formas de pegar específicas para cada mão e com ações 

específicas também para cada mão, apresentando demandas que diferem de necessidade de 

emprego de maior força em alguns casos, maior velocidade de reação em outros, maior 

velocidade de resposta ou maior resistência em outros casos, então com a descoberta dos 

dados deste estudo espera-se que as futuras pesquisas com a temática de ação das mãos de 

judocas possam ser mais pontuais e aplicadas. 
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8 APÊNDICES 
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APÊNDICE A – Planilha de cadastro 

 
PLANILHA DE CADASTRO 

 
NÚMERO:____________           IDADE:_______anos 

 
NOME:______________________________________________ 

 
TUKUI WAZA:_______________________________________ 

 
KUMI KATA MAIS USADO:___________________________ 

 
ESTATURA:__________cm   MC:________kg 

 
CIRCUNFERÊNCIA DO ANTEBRAÇO: D_________cm 

          E_________cm 

MEDIDAS DA MÃO: 

DIREITA ESQUERDA 
 
CATEGORIA: 

-55 -60 -66 -73 -81 -90 -100 +100 
 

MÃO DOMINANTE: 

MÃO DOMINANTE PARA O JUDÔ: 
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APÊNDICE B – Planilha de caracterização das formas de pega utilizadas no Judô 
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APÊNDICE C – Planilha de quantificação das formas de pega utilizadas nas lutas de 
Judô 

 

ATLETA: 
LUTA: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MÃO DIREITA 
 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 Total 
GOLA                      
MANGA                      
COSTAS                      
s/pega                      

MÃO ESQUERDA 
 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 Total 
GOLA                      
MANGA                      
COSTAS                      
s/pega                      
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APÊNDICE D - Termo de consentimento livre e esclarecido 

 

UNIVERSIDADE DO ESTADO DE SANTA CATARINA 
PRÓ-REITORIA DE PESQUISA E PÓS-GRADUAÇÃO – PROPPG 

 

COMITÊ DE ÉTICA EM PESQUISA 

EM SERES HUMANOS - CEPSH 

 

TERMO DE CONSENTIMENTO LIVRE E ESCLARECIDO 
 
Título do Projeto: Características da preensão manual no Judô 

O (a) Senhor (a) .............................................................................................................................. está sendo 
convidado a participar de um estudo fará a Análise das características da preensão manual no Judô. Serão 
previamente marcados a data e horário para medições, utilizando Filmadora e Dinamômetros de preensão 
manual palmar e de pinça. Estas medidas serão realizadas no Dojô da SOGIPA (POA/RS) e no LABIN 
(Laboratório de Instrumentação) do Centro de Ciências e Saúde e do Esporte - CEFID/UDESC.  

Os riscos destes procedimentos serão mínimos por envolver medições invasivas, não-invasivas. 

A sua identidade será preservada, pois, cada indivíduo será identificado por um número. 

Os benefícios e vantagens em participar deste estudo serão que com os devidos esclarecimentos, 
objetivos e possíveis comprovações, a análise das variáveis obtidas apresentará grande relevância para 
técnicos, professores, praticantes e atletas, pois, a discussão dos aspectos biomecânicos torna-se fundamental 
para o aperfeiçoamento da técnica e melhora do desempenho de praticantes e de atletas. Não com intuito de 
padronizar os movimentos, mas optimizá-los para que se possa chegar o mais próximo da perfeição. 

As pessoas que estarão acompanhando serão um estudante de mestrado: Márcio Fagundes Goethel e 
um professor responsável: Prof. Dr. Noé Gomes Borges Junior. 

O (a) Senhor (a) poderá se retirar do estudo a qualquer momento. 

Solicitamos a vossa autorização para o uso de seus dados para a produção de artigos técnicos e 
científicos. A sua privacidade será mantida através da não-identificação do seu nome. 

Agradecemos a vossa participação e colaboração. 

 

Prof. Dr. Noé Gomes Borges Junior.  
Universidade do Estado de Santa Catarina – UDESC.  
R.: Pascoal Simone, 358 - Coqueiros, Florianópolis – SC.  
CEP: 88080-350. Fone: (48) 33218681 
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TERMO DE CONSENTIMENTO 
 

Declaro que fui informado sobre todos os procedimentos da pesquisa e, que recebi de forma clara e objetiva todas as 
explicações pertinentes ao projeto e, que todos os dados a meu respeito serão sigilosos. Eu compreendo que neste 
estudo, as medições dos experimentos/procedimentos de tratamento serão feitas em mim. 

 

Declaro que fui informado que posso me retirar do estudo a qualquer momento. 

 

 

Nome por extenso _________________________________________________________ . 

 

Assinatura _____________________________________   Florianópolis, ____/____/____ . 
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CONSENTIMENTO PARA FOTOGRAFIAS, VÍDEOS E GRAVAÇÕES 

 

Eu _________________________________________________________________ permito que o grupo de 
pesquisadores relacionados abaixo obtenha fotografia, filmagem ou gravação de minha pessoa para fins de 
pesquisa, científico, médico e educacional. 

 

Eu concordo que o material e informações obtidas relacionadas à minha pessoa possam ser publicados em 
aulas, congressos, palestras ou periódicos científicos. Porém, a minha pessoa não deve ser identificada por 
nome em qualquer uma das vias de publicação ou uso. 

 

As fotografias, vídeos e gravações ficarão sob a propriedade do grupo de pesquisadores pertinentes ao estudo 
e, sob a guarda dos mesmos. 

 

 

Nome do indivíduo: ___________________________________________________ 

Assinatura: ___________________________________________________ 

 

Nome dos pais ou responsável: __________________________________________________ 

Assinatura: ______________________________________________________ 

 
Se o indivíduo é menor de 18 anos de idade, ou é incapaz, por qualquer razão de assinar, o Consentimento deve 
ser obtido e assinado por um dos pais ou representante legal. 

 

Equipe de pesquisadores: Prof. Dr. Noé Gomes Borges Junior e Márcio Fagundes Goethel. 

 

 

Data e Local onde será realizado o projeto: ________________________________________ 
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APÊNDICE E – Comitê de Ética 

 


