LOCALIZAGCAO ESTATICA DO CENTRO DE GRAVIDADE
DE UMA FIGURA HUMANA PELO METODO SEGMENTAR
DE DAWSON USANDO O COMPUTADOR COMO AUXILIO

bl

Resumo

* Winston de Castro Graca

O Autor tece consideragoes sobre alguns métodos simples de determinagdo de centro de gravidade

e propoe um programa de computador em linguagem basic que serve de auxilio e facilitagdo no uso do
método de Dawson, um método segmentar cartesiano que usa algumas tabelas de percentual de peso e
tamanho de segmentos, afora uma enorme quantidade de cdlculos e férmulas matemdticas que tornam a
tarefa enfadonha quando executada manualmente.

Abstract

The author makes some considerations about some simple methods of determination of gravity center
and proposes a computer program in basic language which helps and facilitates the use of the Dawson
method, a cartesian method that takes several tables of weight percentual and segmentar lenght percent-
ages, beside an enormous amount of calcs and mathematical formulas that makes this task just boring and

tiring when handy work done.

*INTRODUGAO

O ponto de equilibrio do corpo ou centro de gravi-
dade, de ha muito chamou a atengéo dos cientistas e
pesquisadores.

A mais antiga abordagem de que se tem noticia
data de 1.650 quando o fisico italiano Borelli analisou o
plano hipotético do Centro de Gravidade de um in-
dividuo, deitando-o desnudo em decubito dorsal sobre
uma prancha apoiada em uma cunha enquanto ele
movia a prancha, cefdlica ou podalicamente sobre a
cunha até que ela se equilibrasse totalmente como uma
gangorra. Borelli verificou entdo que o plano de pro-
jecédo da cunha em relagdo ao corpo correspondia ao
plano transverso de equilibrio desse corpo, ou seja, o
plano onde se localizava o seu centro de gravidade.

Segundo reportou Borelli, circa 1.650, esse plano

situava-se entre a pubis e a genitalia.

Os irmaos Weber, dois alemaes, por volta de
1.836, aperfeigoaram o método de Borelli balanceando
primeiro o centro de massa da prancha para a seguir
balancear o CG do individuo e relataram apés varias
determinagdes que o plano do CG do corpo humano
situava-se em meédia, aproximadamente, a 56.8% de
altura acima da regido plantar, achado esse muito
proximo aos achados modernos.

Em 1889 Braune e Fischer fizeram pesquisas de
CG em centenas de caddveres de ambos 0s sexos e
de vdrias idades, incluindo fetos e recém-natimortos
usando o método dos Webers e concluiram que o CG,
independente de idade e sexo, situava-se em média a
aproximadamente 54,8% de altura acima da regido
plantar.

. Prof. Adjunto da disciplina Biomecé&nica da Universidade de Fortaleza.
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No comego do século, Lovett e outros, aper-
feicoaram o método usando balangas de medigao de
peso para apoio da prancha e férmulas de equilibrio das
alavancas para calcular a localizagdo do CG. Com a
fotografia e suas facilidades de manuseio, Dawson
propds um método matemdtico cartesiano, para sobre
uma foto ou mesmo uma figura, determinar o CG em
um determnado instante de tempo e posigdo do corpo,
tornando desnecessdria a prancha, as balangas e
tendo condigbes de saber a localizagdo do CG, mesmo
que em um sé plano, em uma posigao diferente da
posigdo anatdmica, tornando-se um método dtil na
avaliagdo biomecénica de atividades atléticas e
Gymno-Desportivas.

Sua importancia é ressaltada principalmente
naquelas atividades em que o corpo se projeta no ar,
como nas diversas modalidades de saltos, ou simples-
mente numa determinada fase da corrida.

Em qualquer situagdo é sobre o ponto de
equilibrio que a gravidade age, impulsionando-0 em
translagdo ou rotagdo, dotando-o de um momentum de
inércia cujo ponto de agdo é o CG e cujo valor corres-
pondente a seu peso multiplicado por sua distdncia de
acéo ou raio de agdo.

Quando o corpo faz uma trajetéria no ar, é seu CG
que descreve essa trajetéria. Quando ele gira, é ao
redor de seu centro de gravidade que ele gira.

Modernamente ha programas sofisticados de
computador que associam camaras de video, posi-
cionadas no espago tri-dimensionalmente, acopladas
ao computador que apés d ecompor a imagem em
segmentos, usando sistemas de programas do tipo
"CAD", programados com tabelas especificas, sé@o ca-
pazes de determinar o CG instantaneamente e visual-
mente nos trés planos corporais.

Nosso programa em Basic, adiante proposto, ape-
nas auxilia o estudioso de biomecénica na aplicagao
das tabelas e na realizagdo automética da enorme
quantidade de calculos que o método de Dawson ne-
cessita.

POR QUE LOCALIZAR O CENTRO DE GRAVIDADE
DO CORPO

A localizagdo do CG é muito importante na andlise
biomecénica ou cinematica do movimento, na
avaliagdo da performance desportiva, na renovagao e
inovagdo de técnicas de atletismo, da gindstica em
todas as suas formas, sobretudo na ginastica olimpica.

Sua localizagdo é imprescindivel para a andlise
da postura humana, estatica e dinamica, na avaliagdo
da ergonomia no trabalho, no balé e emdiversas outras
dreas da pesquisa na educagao fisica.

O METODO DAS BALANGAS DE REYNOLDS &
LOVETT

O método mais prdtico e mais conveniente para
se determinar o plano do C.G. foi o proposto pelos
americanos Reynolds e Lovett em 1909.

Uma prancha de tamanho determinado fica
apoiada nas extremidades entre duas balangas, as
quais podem ser ajustadas para zerar o peso da
prancha.

O local do plano transverso onde se localiza o
plano do C.G. é determinado pela férmula:

[ w1.D1=wz2.02 |

Onde:

W1 = Leitura do peso na balanga 1

W2 = Leitura do peso na balanga 2

D1 = Distancia do C.G. até a borda cefalica da prancha
(valor X da equagéo)

D2 = Tamanho da prancha menos o valor de D1.

Temos entao:

W2 (Tam.prancha — D1
w1

D1 =

O método pode ser praticado também com ape-
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nas 1 (uma) balanga.
Com 1 balanga:
W2 = Peso do individuo - Leitura da balanga.

Observe que D1 e D2 correspondem as disténcias
do C.G. as extremidades da prancha:

rd Sc P2

APLICACAOQ: Onde est4 situado o plano do C.G.
de uma pessoa que pesa 60 kg, colocado numa
prancha de 1.50m sobre 2 balangas, onde a balanga 1
acusou 32kg e a balanga 2 acusou 34 kg?

Altura do individuo = 1.70m.
RESOLUGAO:

1) 32 D1 = 34 (1.50-D1)

2) D1 =34 (1.50 - D1)/32
3) D1 =51 -34D1/32

4) 32D1 = 51 - 34D1

5) 66D1 = 51

6) D1 = 0.772mt

Se a altura é 1.70m, entdo: 1.70 = 100% e 0.772
=45.4% abaixo da cabega.

O METODO DE REYNOLDS & LOVETT COM APE-
NAS 1 BALANCA:

Com 1 balanga cria-se o seguinte SISTEMA DE
FORGCAS

o +
o e Bt R g-=========={-- PRANCHA
3 4 B“.in'.
A l B
Apoio »

Criam-se entdo 2 momenta:

1) Momentum do peso = P.d

2) Momentum da balanga = B.D

Se os momenta estdo em equilibrio, entdo:[Pd = BDI

O METODO DE DAVIS - A PRANCHA TRIANGULAR

Para se determinar o C.G. em qualquer posigéo
diferente da posi¢cdo anatdmica, usando balangas,
DAVIS descreveu um novo método em 1973, em sua
tese de doutoramento na Universidade de Indiana.

DAVIS aperfeigoou o método de Reynolds-Lovett
usando fotografias sincronizadas do corpo em 2 planos
e em diversas posigdes de decubito sobre prancha de
forma triangular, apoiada em suas extremidades sobre
trés balancgas zeradas em relagdo ao peso da prancha.

Os célculos sdo semelhantes aos de Reynolds-
Lovett usou as EQUACOES DE MOMENTUM, mas o
avango foi de algum significado pois permite, de forma
pratica, indicar a posigdo do C.G. nos 3 planos, em
qualquer posigéo do corpo.

O METODO SEGMENTAR OU METODO DE DAWSON

Nesse método sugerido por DAWSON em 1936 a
posigdo do CG é calculada através de tabelas de pesos
e tamanhos médios para cada segmento e a posigédo
do CG sera uma resultante das proje¢des dos centros
de massa de cada segmento, nos eixos cartesianos de
x e y onde se coloca a figura ou retrato do individuo, na
posigao desejada.

Séo usadas varias tabelas de peso segmentar e
posigdo em percentagem a partir das regides proximais
de cada segmento corporal.

Dezenas de calculos sdo necessdrios para se
chegar ao resultado final, quando se faz a soma dos
valores das coordenadas para se projetar, no desenho
ou retrato, o ponto que corresponde ao CG.

! Coimne de Grovidul Cabiga
Sequimentn Fermoco

AS VANTAGENS DO METODO DE DAWSON

01) Este método d4 uma estimativa confiavel do ponto
exato (ndo so do plano) onde se localiza o CG, em
quzlquer posigao dindmica fotografada para
andlise.

02) Auséncia de necessidade de material instrumental
tais como: balangas, pranchas, escalas, estrados,
etc. Pode-se usar para andlise uma fotografia ou
até mesmo um "frame" parado de video ou filme.
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03) Existem inumeras tabelas de peso segmentar e de
percentual de localizagdo segmentar dos centros
de massa, a disposigao dos estudiosos e alunos
para a determinag@o do CG por esse método.

ETAPAS NECESSARIAS PARA APLICAR O
METODO DE DAWSON

01) Colocar a figura ou foto em um sistema cartesiano
de coordenadas, com eixos de X e Y (Fig. 1).

02) Determine as extremidades proximais e distais de
cada segmento corporal, incluindo cabega,
pescogo e tronco. (O tronco vai desde a furcula
esternal até A pubis). (Fig. 02).

03) Trace linhas unindo os pontos proximais e distais
dos segmentos formando um “esqueleto” de linhas.

(Fig. 3)
04) Com uma régua, meg¢a o tamanho de cada seg-

mento e anote. (Membros direitos, esquerdos e
esqueleto axial).

05) Escolha uma TABELA DE LOCALIZAGAO DE CG
SEGMENTAR EM VALORES PERCENTUAIS (Di-
ferente para cada sexo)*.

06) Multiplique cada medida encontrada no item 4
acima pelos valores correspondentes (em %) na
Tabela)*.

07) O resultado de cada fator do item 6 sera a % do
localonde se encontra o CG de cada segmento, em
relacdo a extremidade proximal: determine na
figura estes pontos que sao os Centros de Massa
Segmentares.

08) Trace as linhas coordenadas nos eixosde Xe Y, a
partir de cada Centro de Massa Segmentar. (Fig. 5
e 6)

09) Escolha uma TABELA DE PERCENTAGEM DE
PESO SEGMENTAR"*.

10) Multiplique o valor de cada coordenada do eixo de
X (item 0) pelo valor correspondente na Tabela e
SOME esses valores. O resultado sera a locali-
zagao do CG do corpo em relagdo ao eixo de X*.

11) Repita o procedimento 10 em relagao ao eixo Y*.

12) Trace a linha de encontro entre as 2 proje¢des do
CG, a partirdos eixos de X e Y. O ponto de encontro
dessas projegdes serd o ponto que correspondera,
finalmente, ao CG da figura em relagdo a posigao
em que ela se encontra. (Fig. 7)

AS DEVANTAGENS DO METODO DE DAWSON:

a) Método grafico trabalhoso, com uma quantidade
enorme de cdlculos matematicos. (Dificuldade que
pode ser diminuida pelo uso de COMPUTADOR.

b) Tabelas baseadas em pesquisas antropométricas
de individuos normolineos tipicos de primeiro
mundo, cujo valores divergem inclusive entre si.
Nao existe uma tabela para Brasileiros, com suas
diferengas tipoldégicas regionais, inclusive, embora
isso ja se constitua objeto de pesquisa de algumas
Universidade do Sul do pais. (Pesquisarao outros
estados brasileiros mais ao norte?/)

* Ocomputador, quando programado com o programa
basic que se segue, realizara as tarefas de numero
56, 9, 10 e 11, exatamente as mais trabalhosas,
mais magantes e susceptiveis de erro.

S

]
Figura 1: Desenho que reproduz a estdtua "O Discébulo” (sem o
disco)

1. Cabega-extremidade distal 10. Mao-extremidade distal E

2. Furcula esternal 11. Quadril D

3. Ombro direito 12. Quadril E

4. Ombro esquerdo 13. Joelho D

5. Cotovelo direito 14. Joelho E

6. Cotovelo esquerdo 15. Tornozelo D

7. Punho direito 16. Tornozelo E

8. Punho esquerdo 17. Pé D: extrem. distal
9. Mao-extremidade distal D 18. Pé E: extrem. distal

Figura 2: Determinagdo dos pontos articulares e unido dos pontos
representando os segmentos corporais
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Figura 3: Representagdo dos pontos articulares e unido dos pontos
formando os segmentos em forma de um esqueleto articular pro-
jetado sobre papel milimetrado para facilitar as medigbes nos eixos
cartesianos.

Localizagdo dos pontos que correspondem aos
centros de massa segmentares apés a efetuagao dos
célculos para cada segmento usando-se como fator de
percentual uma tabela predeterminada:

A = Cabega/Pescogo B = Tronco (até & pubis)

C =Brago D D = Antebrago D
E=MaoD F =Brago E

G = Antebrago E H=Mao E

| =Coxa D J=CoxaE

K =Pernae L=PernaD
M=Pé&E N=PéD

Figura 4: Determinagdo dos pontos que correspondem aos centros
de massa de cada segmento

Ve
\E\y : /

T "

Figura 5: Projegdo dos Centros de Massa Segmentares no Eixo
Cartesiano de X.
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Figura 6: Projegdo dos Centros de Massa Segmentares no Eixo
Cartesiano de Y.
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Figura 7: Identificagdo do Ponto Correspondente ao Centro de Gravidade da Figura
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W00 N0 B AN

28,0892
* Centro de Gravidade
S PROGRAMA PARA LOCALIZAR O C.G.
EM FIGURAS - PROGRAMA DIDaATICO
DA DISCIPLINA BIOMECAHICA
UNIUVERSIDADE DE FORTALEZA
- REM BY Prof.Winston Graga
SCREEHB: CLS: KEYOFF: CLEAR
DIMSC14>:DIMWC1I4:DIMKC1I4:DIMUCI42:DIMY 14D
INPUT"MASCULINGO <M>-FEMIHINGO <F>":LlCH
IFWCS$="M" OR WC#="m" THEH 15
IFWCS$="F" OR WC#="f" THEH 17
IFWCH#< >"M" OR WCHL>"F" THEH 1@
ST#F=STRING${32,. 45>

LT T |

“##% TABELA DE MATSUI MASCULIHA
GOTO 142

TF=*FEMININO

GOTO 188
TTAB.4.4-MULTIPL.VALS.DE MATSUI
"P-DETERMINAR LOCAL DO C.HM.

A PARTIR DA EXTREMID.FPROXIMAL
COLOR1S, 1

Z=108
PRINT"UALORES DOS SEGMENTOS EM CHM: ":PRINTSTS

INPUT"TAM. DO SEGMENTO CABECA-FESCOCO":CP:5C10=CCP*M10Z

INPUT"TRONCO" T SC 2= T*M2>-2Z
INPUT"BRACO DIR.="pBl:S{30=(B1¥M30-2Z
INPUT"BRACO ESQ.=";B2:5{40={B2¥M3>-Z
INPUT"ANTEBRAGO DIR.=":R1:5(S0=CR1¥M45.-2
INPUT"ANTEBRAGD ESQ.=":R2: 508 ={R2¥M4 5.2
INPUT"MAO DIR.=":DD:S<7r=CDD*MSH.2Z
INPUT"MAD ESQ.=":;DE:S{8)={(DE*MI-Z
INPUT"COXA DIR.=";C1:S3<30={C1%MED -2
INPUT"COKA ESQ.="C2:SC182={C2¥Ma>-2Z
INPUT"PERHA DIR.=":;P1:5<110={P1%M7 2
INPUT"PERHA ESQ.=":P2:50120=_(P2%M7 22
INPUT"PE DIR.=":E1:1S5{130=CE1%MB>-2Z
INPUT"PE ESQ.=":E215{14={(E2¥MI>-Z
PRIMTST#: PRINT

INPUT"TUDD OK":OkK#: IF OK$="H"THEH GOTO 24
TUALORES DOS LOCAIS DO C.M.

FRINT

PRINT"LOCALIZACED DO C.M. SEGMEHTAR: "
PRINT"{A PARTIR DA REG.PROXIMAL>"
PRINTSTS

PRINT"CABECR-PESCOQCO=":35{1>
PRINT"TRONCO=":5{2)

PRINT"BRACO DIR.=":;3S030

PRINT"BRAQCO ESQ.=":Sd4)
PRINT"ANTEBRACO DIR.=":5{5)
PRINT"RNTEBRACO ESQ.=":S50(62

PRINT"MAOQ DIR.=":5d{7)

PRINT"MRO ESQ.=";3{8>

PRINT"COXA DIR.=";S<(39>

PRINT"COXA ESQ.=":5{1@>

PRINT"PERHNA D="3S5<{11>

PRINT"PERHA E="33{12)

PRINT"PE D="3>S5S{13>

PRINT"PE E="3S{14)

PRINT

- HO EIX0 DE ¥ DA FIGURA
PRINTST$: PRINT"->ENTER"
I$s=INPUT$C1>:CLS

PRINT"ENTRE C~ WUALORES DA PLOTAGEM HO EIXO X":PRINTSTS

INPUT"CABECA-PESCOQO": WC1D
INPUT" TRONCO" z W25
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68 INPUT"BRACO DIR.":W{(3>

&3 INPUT"BRALO ESQ.":Wl45

7@ INPUT"ANTEBRACO DIR.":WI{S2
71 INPUT"ANTEBRACO ESQ."rWIED
¥2 INPUT"MAOD DIR.":WCV

73 INPUT"MAOD ESQ.":WI8D

74 INPUT"COXA DIR.":W{9)

¥S INPUT"COXKA ESQ.":uW1@b

7v6 INPUT"PERMA DIR.":WI110

vv INPUT"PERNA ESQ.":WC{12)

78 INPUT"PE DIR.":WI130

79 INPUT"PE ESQ.":Wc(14)

82 INPUT"TUDO OK":OK#

81 IF OK#="H" THEW GOTO &6
82 "UALS. DE X DE PESO SOBRE EIXD X
83 Z=18a

84 Kili=CW{1 %0102

85 Ki20={W{20%D25-2

88 Ki30={W(3>*D30-2

87 Ki4o={W{40>%D3>-2Z

88 K{SH)={WSH»¥D4>-2

89 K{gr={W{62¥D4>.-Z

98 K7 r=C(W{7V kD502

91 K{8r={WIBI*¥DSH-Z

92 K{9o={W(I>*DE>-Z

33 K{1@r)= W 18X*kD&> < £

94 Ki110={Wi110%D7>-2

95 Kl120={Wi120%DV) -2

96 K{130=CW{135%DBO-Z

D7 Kildo={W{140%DB>Z

2938 “### SOMA DOS UALDRES % DE =
939 “TOTAL DE Wi "TH

gBG THERCL 2+ 204K 030+ G+ KIS+ HIE D+ H T IR I+ IIHHELIBI+ XL 1 D+ X120 4K130 4414

181 PRINTST#: PRINT'LOCAL DE PLOTAGEM DO CG HO EIKO DE W=";TH
132 “### URLORES DOS C.M. PLOTADOS

183 - HO EIX0 DE ¥ DA FIGURA

184 I$=IHPUTHF 13 :CLE:PRINTSTH:PRINT

185 PRIMT'ENTRE C-UALS.PLOTADOS MO EIXO DE Y:":PRINTSTS

186 [HPUT"CABEGH-PESCOCO" 2 (1)

1@7 THPUT" TROHCO" 2 0C2)

1@as IMFUTYBRACO DIR. Y2030

189 INPUT"BRAGCD ESQ. "3 Udd)

118 INPUT"ANTEBRACO DIR. s U0S)

111 IHPUT"RNTEBRAGO ESQ, "z UCED

112 INPUT"MAG DIR. "z W07

113 IHPUT"MAQ ESQ. " V8D

114 IHFUT"COXRA DIR.";UC8

115 IHPUT"COXA ESQ. ":U1@)

11€ INPUT"PERMNA DIR. 20113

117 INPUT"FPERHA ESQ. 20120

118 INFUT"PE DIR.":LC13)

113 INFUT"PE ESQ.":licl4

126 IHPUT"TUDOD OK":OK$

121 IF OK$="H" THEHW GOTO 1@&

122 Z=10@

123 Welo=KUdlo%Dlo -2

124
125 1,
126 Yidr={U04 %0302
127 Y(S)y={UcSo¥Da)d 2
128 Yoer={ULBd*Da) -2
129 YiPI=CU7I%DS) -2
138 VCRI=CUCEIRDS) AT
131 WLBr=0Ui304DED -2
132 YE180=0UC 1@ ¥DE D~
133 Yil10=0Ud115%D7o-
134 YOI2o=dU0120%D7 0~

MM
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135
138
13v
131
1339

14@
141

142
143
144
145
145
147
148
1473
i5a
151

152
153
154
155
15e
157
152
159
1@
161

isz
163
164
185
186
167
168
1e9
iva
iv1

ive

173
174

175
i7ve
i7a
173
i2a
181

132
133
184
185
188
187
133
123

WO130=Cl0130%DED <2

VE14=0 140408 <F

“H## SOMA DOS UALORES X% DE Y
“TOTAL. PE Y: " TY

TH=Y {1 D+ 204 (I DY OB +Y e+ C7 o+ B8+ 30+ 180+ VY C L1 D+ LI 204V 13D+ 14

PRINTST#: PRINT"URLOR DE PLOTAGEM DO CGE HO

EHND

“HH#4 TABELA DE MATSUI MASCULIHA

% DO C.M.oTAEM. DO SEGHMEMTO
Mi=63: "CABECA-PESCOCO
M2=52: "TRONCO

M3=46

: "BRAGO

Md=41: "ANTEBRACD
MS=5@: “MAd
Me=42: "COxA
M¥=41: "PERMA
Ma=5a: "PE

“TRBELA DE DEMPSTER - MASCULIHA

"P<DETERMIMAR PESO DO SEGHEHMTO
“=»A QUE MAIS PRRECE C-BIOTIPO
“=% BRASILEIRO!

TEM: %

DO PESQ CORPORAL

D1=7: "CABECA-FESCOCO

D2=42

-4 TTROMCO

D3=3.%5: "BRACOC1 D

Da=1_.6: "ANTEBRACOCL D

DS=.5: "MROCL D

DE=13.7: "COXKACLD

D¥=4.7: "PERHAC 1D

D8=1.3: "PEC1)

GOTO 13

“H## TRBELA DE MATSUI FEMIMIKMA

7% DO

CoM. s TaM. DO SEGMENTO

Mi=63: "CRABECA-FPESCOCT
M2=52: " TRONCO

ME=4&: "BRACO

Ma=42: "ANTEBRALQO
MS=5a: “MAad

Me=42: “COXA

M7=42: "PERHA

M3=5a: "PE

“TRBELA DE BERHSTEIHM - FEMIHIHA

"PDETERMIHAR PES0O DO SEGHMEHTO
T=x»A QUE MAIS PARECE C-/RIQTIFQ
T=2» BRASILEIRO!

TEM %

DO PESO CORPORAL

D1=7.@8: "CARECA-PESCOCQ
D2=4%.7: “TRONCO
D3=2.&3: "BRACOCL >
Dd=1.82: "ANTEBRACCOC1 )
DS=.&4: "MAOCL )

De=12

48 TCOEACL

DV=4.73: "PERHMC L 2
DB=1.,313 "PELL)

GOTO

13

EIX0 DE W=":TY
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COMENTARIOS

LINHA:

1 -8 — Apresentagdo

Limpeza de Tela

9 — Dimensionamento de Varidveis

10 - 14 — Determina-se Sexo da Figura
15 — Loop para as Tabelas Masculinas
17 — Loop para as Tabelas Femininas

24 — Solicita através de teclado os valores dos
tamanhos dos segmentos de figura, em cm, multiplica
os valores pela tabela de Matsui e divide-os por 100.

41 — Indica os valores % para localizar o centro
de massa de cada segmento para serem plotados na
figura a partir das regides proximais.

62 — Solicita através do teclado os valores das pro-
jecOes dos centros de massa apds plotados no eixo de X.

101 — Indica local de plotagem do CG correspon-
dente ao eixo de X, na figura.

140 — Repete as operagdes acima referentes ao
eixodey.'
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