Matlab scripts
Vertical jumps matlab 
function [RESULTADOS, LISTA, PESOS] = trata_SaltoUFAL(MASSAS, no_saltos)

%MASSAS é a matriz com o peso corporal dos avaliados; no_saltos é o valor
%da quantidade de saltos realizados.

file = dir;
    ult = 1;
for ig = 3:length(file)
    
    teste = load(file(ig,1).name);
    
    NOME1 = strrep(file(ig,1).name, ' ','_');
    NOME = NOME1(1:end-4);
    
    LISTA(ig-2,:)= NOME(1:8);
    
%     teste = teste(300:end,:);%só para eliminar o primeiro salto

    tempo = teste(:,1);
    tempo(:,:) = tempo(:,:) - tempo(1,1);
    Fsalto = teste(:,2);
    POSICAOX_LL = teste(:,3);
    POSICAOY_AP = teste(:,4);
    MASSA = MASSAS(ig-2);
    REFERENCIA = [0, MASSA*9.81];

    
    %determina o início da fase de vôo
k=2;
Tvoo=[1 1];
inicial = 100;
for ii = 1:length(Fsalto)-1
    if abs(Fsalto(ii)-min(Fsalto)) < 80 && abs(Fsalto(ii)-Fsalto(ii+20)) <= 50 && (Tvoo(k-1,1)==1 || ii - Tvoo(k-1,1) > 200) %primeira condição: ser pelo menos 80g similar ao menor valor do sinal (zero, porém com ruído); Segunda condição: ficar no zero por pelo menos 0.2 segundos; Terceira condição: depois do primeiro salto, ter distância de mais de 2s entre o início dos tempos de voo
        Tvoo(k,1) = tempo(ii-1).*100;
        MomentoFsalto(k,1) = ii-1;
        if Tvoo(k,1) - Tvoo(k-1,1) < inicial
            k=k;
            inicial = 90;
        else
            k=k+1;
            if k == (no_saltos+2)
                break
            end
        end
    end
end
%determina os finais das fases de voo
k=2;
final = 100;
for ii = 2:length(Fsalto)-1
    if abs(Fsalto(ii)-min(Fsalto)) < 80 && Fsalto(ii+1)-Fsalto(ii)>40 && abs(Fsalto(ii)-Fsalto(ii-20)) <= 50 && (Tvoo(k-1,2)==1 || ii - Tvoo(k-1,2) > 200) %primeira condição: ser pelo menos 80g similar ao menor valor do sinal (zero, porém com ruído); Segunda condição: subindo; terceira condição: ficar no zero por pelo menos 0.2 segundos;
        Tvoo(k,2) = tempo(ii-1).*100;
        MomentoFsalto(k,2) = ii-1;
            if Tvoo(k,2) - Tvoo(k-1,2) < final
                k=k;
                final = 90;
            else
                k=k+1;
            end
    end
end


Tvoo_Final = (Tvoo(2:1+no_saltos,2)-Tvoo(2:1+no_saltos,1))./100; %em segundos

Altura_salto = (9.8.*(Tvoo_Final./2).^2)./2; %em metros - h = accG*tvoo^2/2

%Calibração da plataforma de Força
ZERO = mean(Fsalto(MomentoFsalto(2,1):MomentoFsalto(2,2)));
PESO = mean(Fsalto(MomentoFsalto(2,2)+150:MomentoFsalto(2,2)+200)); %estou usando um momento entre o salto 1 e 2 para verificar o peso, pois em alguns sinais o início não deu tempo para estabilização


ABcalibracao(1,1:2) = polyfit([ZERO,PESO],REFERENCIA,1);

Fsalto = ABcalibracao(1,1).*Fsalto + ABcalibracao(1,2);

PESO = ABcalibracao(1,1).*PESO + ABcalibracao(1,2);
PESOS(ig-2,1) = PESO;

%Se houver discrepância (indivíduo se mexendo) entre salto 1 e 2, ele usa
%entre o 2 e 3
if abs(PESO - Fsalto(1,1)) > 70
    PESO = mean(Fsalto(MomentoFsalto(3,2)+150:MomentoFsalto(3,2)+250));
    ZERO = mean(Fsalto(MomentoFsalto(2,1):MomentoFsalto(2,2)));

    ABcalibracao(1,1:2) = polyfit([ZERO,PESO],REFERENCIA,1);

    Fsalto = ABcalibracao(1,1).*Fsalto + ABcalibracao(1,2);

    PESO = ABcalibracao(1,1).*PESO + ABcalibracao(1,2);
    PESOS(ig-2,1) = PESO;

end
%Se ainda assim houver discrepância, ele usa o tempo depois do salto 3
%(provável que nunca use)
if abs(PESO - Fsalto(1,1)) >70
    PESO = mean(Fsalto(MomentoFsalto(4,2)+150:MomentoFsalto(4,2)+200));
    ZERO = mean(Fsalto(MomentoFsalto(2,1):MomentoFsalto(2,2)));

    ABcalibracao(1,1:2) = polyfit([ZERO,PESO],REFERENCIA,1);

    Fsalto = ABcalibracao(1,1).*Fsalto + ABcalibracao(1,2);

    PESO = ABcalibracao(1,1).*PESO + ABcalibracao(1,2);
    PESOS(ig-2,1) = PESO;


end


%%%%%

%determina o início do movimento

%essa margem foi inserido porque em alguns testes, se iniciou a gravação
%muito perto do salto, não havendo 2 segundos (200 informações) para plotar
%no primeiro salto; Quando isso acontece, ele plota 1s só;

if MomentoFsalto(2,1)-200 <= 0
    margem = MomentoFsalto(2,1)-1;
else
    margem = 200;
end

[inicio_FVert1] = lociniFVERT(Fsalto(MomentoFsalto(2,1)-margem:MomentoFsalto(2,1)),PESO);%esse ficou diferente porque houve um teste muito curto no início
 inicio_FVert(1,:) = [inicio_FVert1];
inicio_FVert(1,1) = inicio_FVert(1,1)+ MomentoFsalto(2,1)-margem+1;%%%% ver aqui esse 101
 
if no_saltos >1
    [inicio_FVert2] = lociniFVERT(Fsalto(MomentoFsalto(3,1)-200:MomentoFsalto(3,1)),PESO);
    inicio_FVert(2,:) = [inicio_FVert2];
    inicio_FVert(2,1) = inicio_FVert(2,1)+ MomentoFsalto(3,1)-201;
end
if no_saltos >2
    [inicio_FVert3] = lociniFVERT(Fsalto(MomentoFsalto(4,1)-200:MomentoFsalto(4,1)),PESO);
    inicio_FVert(3,:) = [inicio_FVert3];
    inicio_FVert(3,1) = inicio_FVert(3,1)+ MomentoFsalto(4,1)-201;
end

for i = 1:no_saltos
    Linhas_vermelhas(i,1:2) = [-1 2500];
end

figure
plot(tempo,Fsalto, 'b')
hold on
%plot([start./1000 start./1000]',[0 2500; 0 2500; 0 2500]', 'g')
plot([Tvoo(2:1+no_saltos)./100; Tvoo(2:1+no_saltos)./100], Linhas_vermelhas', 'r')
plot([Tvoo(2:1+no_saltos,2)./100 Tvoo(2:1+no_saltos,2)./100]', Linhas_vermelhas', 'r')
plot(tempo(inicio_FVert(:,1)), inicio_FVert(:,2), '*r') 
title(NOME)

%Trabalho, impulso, potência, força máxima, Tforça máxima, e taxa de
%força(RFD) e TRFD

Trabalho = PESO.*Altura_salto;

Potencia = Trabalho./(Tvoo_Final./2);

ForcaS1 = Fsalto(inicio_FVert(1,1):MomentoFsalto(2,1))-(PESO);
if no_saltos >1
    ForcaS2 = Fsalto(inicio_FVert(2,1):MomentoFsalto(3,1))-(PESO);
end
if no_saltos >2
    ForcaS3 = Fsalto(inicio_FVert(3,1):MomentoFsalto(4,1))-(PESO);
end


ForcaPICO(1,1) = max(ForcaS1);
if no_saltos >1
    ForcaPICO(2,1) = max(ForcaS2);
end
if no_saltos >2
    ForcaPICO(3,1) = max(ForcaS3);
end

k=1;
for iii = 1:length(ForcaS1)
    if ForcaS1(iii) > 0
        ForcaS1pImp(k) = ForcaS1(iii);
        k=k+1;
    end
end

if no_saltos >1
    k=1;
    for iii = 1:length(ForcaS2)
        if ForcaS2(iii) > 0
            ForcaS2pImp(k) = ForcaS2(iii);
            k=k+1;
        end
    end
end

if no_saltos >2
    k=1;
    for iii = 1:length(ForcaS3)
        if ForcaS3(iii) > 0
            ForcaS3pImp(k) = ForcaS3(iii);
            k=k+1;
        end
    end
end
        
Impulso(1,1) = sum(ForcaS1pImp.*0.01);
if no_saltos >1
    Impulso(2,1) = sum(ForcaS2pImp.*0.01);
end
if no_saltos >2
    Impulso(3,1) = sum(ForcaS3pImp.*0.01);
end

for i = 1:length(ForcaS1pImp)
    if ForcaS1pImp(i) == max(ForcaS1pImp)
        TForcaPICO(1,1) = i/100; %em segundos após começar a concêntrica
        break
    end
end

if no_saltos >1
    for i = 1:length(ForcaS2pImp)
        if ForcaS2pImp(i) == max(ForcaS2pImp)
            TForcaPICO(2,1) = i/100; %em segundos após começar a concêntrica
            break
        end
    end
end

if no_saltos >2
    for i = 1:length(ForcaS3pImp)
        if ForcaS3pImp(i) == max(ForcaS3pImp)
            TForcaPICO(3,1) = i/100; %em segundos após começar a concêntrica
            break
        end
    end
end


RFD1 = diff(ForcaS1pImp)./0.01;
if no_saltos >1
    RFD2 = diff(ForcaS2pImp)./0.01;
end
if no_saltos >2
    RFD3 = diff(ForcaS3pImp)./0.01;
end

RFDPICO(1,1) = max(RFD1);
if no_saltos >1
    RFDPICO(2,1) = max(RFD2);
end
if no_saltos >2
    RFDPICO(3,1) = max(RFD3);
end

for i = 1:length(RFD1)
    if RFD1(i) == max(RFD1)
        TRFDPICO(1,1) = i/100; %em segundos após começar a concêntrica
        break
    end
end

if no_saltos >1
    for i = 1:length(RFD2)
        if RFD2(i) == max(RFD2)
            TRFDPICO(2,1) = i/100; %em segundos após começar a concêntrica
            break
        end
    end
end

if no_saltos >2
    for i = 1:length(RFD3)
        if RFD3(i) == max(RFD3)
            TRFDPICO(3,1) = i/100; %em segundos após começar a concêntrica
            break
        end
    end
end


    RESULTADOS(ult:ult+no_saltos-1,:) = [Altura_salto Trabalho Potencia ForcaPICO TForcaPICO Impulso RFDPICO TRFDPICO];
    ult = ult+3;
end

function [inicio_FVert] = lociniFVERT(ent,PESO)

    NOME1 = strrep(file(ig,1).name, ' ','_');
    NOME = NOME1(1:end-4);

[nLin,nCol]=size(ent);

d=1;
iniiIFvert = [1,1];%serve pra verificar depois se o padrão é de CMJ ou SJ
%Se for CMJ:
    for ii=2:nLin-1;

       if abs(mean(ent(1:50))-ent(ii)) >= (0.05*mean(ent(1:50))) && (mean(ent(1:50))-ent(ii)) >0 %se o valor desce mais do que 5% do peso do sujeito; && se ele está descendo
               iniiIFvert(d,1)=ii-1;
               iniiIFvert(d,2)=ent(ii-1);
               break
       end
    end
%Se for SJ:
maximo = max(ent);
delta = maximo - mean(ent(1:50));
       for ii=2:nLin-1;
           if iniiIFvert(1,1) == 1 && ent(ii) >=((0.05*delta)+ mean(ent(1:50)));
               iniiIFvert(d,1)=ii-1;
               iniiIFvert(d,2)=ent(ii-1);
               break
           end
       end

inicio_FVert(:,1)= iniiIFvert(:,1);
inicio_FVert(:,2) = iniiIFvert(:,2);
    
  [numL,numC] = size(ent);
  x = 1:numL;  
  
%PESO_confere = %ajeitar para plotar uma linha de peso no gráfico de verificação do início do salto 
  
figure
plot(ent(:,1))
hold on
plot([1:0.1:length(ent)],PESO,'r','MarkerSize',12)
plot(inicio_FVert(:,1),inicio_FVert(:,2), 'dk', 'MarkerSize',12,'MarkerFaceColor', 'y')
title(NOME);
legend('losango amarelo = ponto de inicio automatico', 'linha vermelha = peso do avaliado', 'Location', 'NorthWest')

prompt = 'Encontrou automaticamente o ponto de início correto?(s ou n)';
x = input(prompt,'s');
if x =='n'
    [x,y] = ginput(1);
    inicio_FVert(1,1) = floor(x);
    inicio_FVert(1,2) = y;
end
    
  close

end
end
