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Na uzorku od 540 zdravih odraslih mugkaraca koji su bili izmjereni sa 110 kompozitnth maotori¢kih testova analizirana
je struktura motorickih sposobnosti jednim jednostavnim al goritmom za odredivanje polarnih taksona. v

Dobijen je jak generalni faktor motorigkih sposobnosti definiran prije svega eflkasnoscu sistema za regulaciju tra-
jektorija gibanja, sinergetsku regulaciju i regulaciju tonusa i regulaciju sile.

Ostalih petnaest taksonomskih dimenzija u pravilu je di

ferenciralo razlidite modalitete regulacije trajektorija gibanja

i sinergjiske regulacije od razli¢itih modaliteta reguiacije intenziteta i trajanja energetskog izlaza.

Prepoznatljivost taksonomskih sklopova i njihovo jednostavno pridruzivanje motorigkim tipovima koje je moguée pre-
poznatj sistematskom opservacijom dopusta zakljuéak da je taksonomska analiza pogodan konkurentni postupak metoda-
ma komponentne | faktorske analize za odredivanje motorié kih sposobnosti.

1. PROBLEM

Unato& upozorenjima da model faktorske analize nije
ni jedini, a ni dominantni model pod kojim valja rjeSava-
ti problem strukture sposobnosti, pa otuda i problem
strukture motori¢kih sposobnosti (Gredelj, Metikos, Ho-
sek i Momirovié, 1975), ovaj je problem u najveéem bro-
ju sluGajeva rieSavan primjenom komponentne ili faktor-
ske analize (Kurelié, Momirovié, Stojanovié, Sturm, Ra-
dojevié i Viskic-Stalec, 1975; Gredelj, Metikos, Ho3ek i
Momirovié, 1975: Zaciorskij, 1970; Vanek and Cratty,
1970; Fleishman, 1964; Vanek, Hosek i Svoboda, 1974;
Blahu§, 1982; Kurelié, Momirovié, Mrakovi¢ i Sturm, 1979,
Metikos, Gredelj i Momirovié, 1979).

U posljednja dva rada predloZeno je, medutim, da se
problem motorigkih sposobnosti pokuSa rjeSavati i pri-
mjenom taksonomske analize. ' 4

»MoZda nije sasvim bez osnova razmatranje ... naiz-
gled veoma radikalnog ... pristupa ovom problemu. Taj
se pristup moze definirati kao napustanje klasitne teori-
je sposobnosti definiranih kao latentne dimenzije i, pre-
ma tome, kao zamjena faktorskih modela taksonomskim
modelima. Taksonomski nadin misljenja nije ni malo nov

., (i) virtualno (je) prisutan u kineziolodkoj praksi«
(Metikos, Gredelj i Momirovié, 1979, str. 43).

Nazalost, ovaj je prijedlog naiao na vrlo slab odaziv.
U stvari, do sada su u nas’ provedene samo Cetiri takso-
nomske analize u kojima je osnowvni, sporedni ili uzgred-
ni cilj bio odredivanje motorickih taksona.

Joi 1975. godine N. Novak (Novak, 1975) je provela

1 koliko se moglo utvrditi inspekeijom dostupne litera-
ture, izvan Jugoslavije nije uginjeno nijedno taksonomsko
istrazivanje motorigkih sposobnosti, ili bar takvo istra-
Zivanje nije publicirano.

jednu analizu na uzorku od 200 studentica prve godine
Univerziteta u Mariboru, u kojoj su uz &etiri antropome-
trijske varijable primijenjena i Cetiri testa motoriékih spo-
sobnosti. Svrha analize nije, naravno, bila odredivanje mo-
torickih taksona, veé formiranje homogeniziranih grupa
kako bi se nastava tjelesnog odgoja ucinila efikasnijom.
Primijenjen je klasitni TAXOBL algoritam (oblimin trans-
formacija varijabli transformiranih u Green-Gibsonov ob-
lik, dakle bez redukcije prostora (Momirovi¢ i Zakrajsek,
1973). Osam taksona bilo je moguée vrlo smisleno in-
terpretirati na temelju parametara skupova entiteta koji
su na taksonomskim dimenzijama zauzimali ekstremne
pozicije.

Prvu pravu taksonomsku analizu motorikih, sposobnos-
ti takoder je provela N. Novak (1981). Ispitano je 250 stu-
dentica Univerziteta u Mariboru s pomocéu 18 kompozit-
nih motori¢kih testova, izabranih tako da po jedan test
reprezentira one f{atentne dimenzije, Ciju je opstojnost
dokazao Gredelj (1976) i nakon parcijalizacije morfolos-
kih karakteristika. Primijenjena su Getiri algoritma za od-
redivanje polarnih taksona (TAXOBLJK, TAXOBL/V, TAX
ONOM i MORPHOTAX)? koji su proizveli veéinom suklad-
ne rezultate. Sest taksonomskih dimenzija bilo je mogu-
ée interpretirati kao opéu motoricku sposobnost, finu re-
gulaciju gibanja, integraciju motorickih funkeija, efikas-
nost unutarnjeg regulacionog sistema, misiénu izdrzljivost
i bipolarnu dimenziju koja diferencira efikasnost vanjskog
regulacionog sistema i fleksibilnost.

Jednu taksonomsku analizu na 200 djevojaka starih 14
godina, izmjerenih s 35 testova koordinacije, izvedenu al-
goritmom TAXOBL/V, proveo je Strel (1981). Dobijeno je
osam taksonomskih dimenzija koje nije bilo jednostavno

? Sva Getiri algoritma primijenjena su u verziji koja je

opisana u Momirovié, Zakrajsek, Hosek i Stojanovié
(1979).

115



K. Momirovié, A. Hosek, D. Metikos, E. Hofman: Taksonomska analiza motori¢kih sposobnosti

Kineziologija Vol. 16 br.2 (1984.) str. 115—132

interpretirati; prva i dominantna medu njima bila je, me-
dutim, gotovo kolinearna s genéralnim faktorom koordi-
nacije pokreta. Svrha istrazivanja bila je, medutim, odre-
divanje relacija izmedu morfolodkih karakteristika i koor-
dinacijskih sposobnosti, za §to su pogodnije bile latentne
dimenzije dobijene pod faktorskim modelom, pa taksonom-
ske varijable i nisu bile intenpretirane pod vidom odrediva-
nja osnovnih koordinacijskih sposobnosti.

Odredivanje motorickih sposobnosti pod taksonomskim
modelom nije bio osnovni cilj ni u istrazivanju koje su
proveli Petrovié, Momirovi¢ i HoSelk (1982); svrha te ana-
lize bila je odredivanje relacija izmedu taksona dobijenih
na temelju indikatora statusnih karakteristika i taksona
dobijenitwsna temelju mjera motoriékih sposobnosti. Mo-
torigki taksoni ponovno su, na uzorku od 540 ‘odraslih
mugkaraca, odredeni s 110 kompozitnih testova motori-
ke, s pomocu algoritma TAXONOM (Zlobec, 1975). Od
Sesnaest taksonomskih dimenzija prva je interpretirana
kao efekt sistema za regulaciju i kontrolu gibanja, mo-
bilizaciju i odrzavanje energije, druga je diferencirala
grubu snagu od fine regulacije gibanja, treéa i Getvrta
su zavisile od topoloskih faktora fleksibilnosti, peta je
diferencirala apsolutnu i relativau snagu, a ostale je bilo
teSko pouzdano interpretirati, jer su im varijance bile
slabe. o

Cinjenica da se taksonomska analiza tako rijetko pri-
mjenjivala u analizi podataka dobijenih mjerenjem moto-
rickih 'sposobnosti i, u stvari, nikada s eksplicitnim ci-
liem da se problem motorickih sposobnosti rjeSava pod
nekim taksonomskim modelom, sigurno je prilicno ne-
obiéna, Ovo pogotovo kad se uzme u obzir ucestalost
primjene taksonomske analize u ostalim znanostima, pa
i u ostalim podrucjima antropologije?, te broj raspolo-
Zivih programskih proizvoda za taksonomsku analizu i
pod modelom polarnih taksona i pod ostalim, klasiénim
taksonomskim modelima®.

Kako za ovu pojavu nije lako naéi racionalno objasnje-
e, ne preostaje drugo do da se antitaksonomska orijen-
tacija Istrazivada, kad se radi o problemu motoritkih Spo-
sobnostl, pripiSe 11 Inereiji koja e posljedica dugogodis-
nje dominacije faktorske analize u ovom podrugju antro-
pologije ili intuitivnoj averzifl. U svakom sluéaju, odsustvo
talksonomskog pristupa problemu motorickih sposobnosti
4 samo pod modelom polarnih taksoria provedeno je u
nas nekoliko desetina analiza morfoloskih karakteristika;
l'akscmomsku_ mode!l primjenjivan je, u vise mahova, u
anﬂ]!zi f(ogmtv_m‘h sposobnostl, konativnih karakteristika,
socijalne stratifikacije | socljalne diferencijacije, mikro
socijalnog statusa i vrijednosne orijentacije; izvan antro-
pologije pod modelom polarnih taksona analizirane su
ekoloske karalteristike, makrosocijalne karakteristike, pa
éak 1 programskl jezici, a vrlo Gesto su u tim analizama
sudielovall i autori koji se inace bave motoridikim spo-
sobnostima.

‘U javnoj, svakome dostupnoj programsko] biblioteci
SRCE"SS-MAKRO ima preko 20 programa za taksohom-
sku analizu pod modelom polarnih taksona ili sliénim mo.
delima osnovénima na tehnici metrickog multidimenzio-
nalnog skaliranja; u ostalim, takoder Javnim. programskim
bibliotekama Sveugilisnog radunskog centra pohranjeno je
preko 50 programa za taksonomsku analizu pod razliéitim
klasignim modelima.
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nije nimalo doprinijelo ni rjeSavanju znanstvenih proble-
ma povezanih sa strukturom motori¢kih sposobnosti, ni
primjeni u kineziolokoj praksi, posebno u kineziologkoj
edukaciji, rekreaciji i sportu.

Zbog toga je svrha ovog strazivanja da, na-jednom re-
prezentativnom uzorku entiteta, opisanih nad reprezenta-
tivnim skupom mjernih instrumenata za procjenu moto-
rickog funkcioniranja, utvrdi, na temelju rezultata dobi-
jenih jednim jednostavnim, ali dokazano efikasnim postu-
pkom za procjenu polarnih taksona, ima li taksonomska
analiza smisla u istrazivanjima motorickih sposobnosti i,
uopce, motorickog funkcioniranja, te da li se pod takso-
nomskim modelom mogu dobiti informacije koje mogu po-
vecati ukupan iznos valjanih znanstvenih spoznaja i stoga
biti od koristi u razli€itim podrugjima primijenjene kine-
ziologije.

2, METODE

Ako je svrha neke taksonomske analize da, na temelju
mjera slicrosti entiteta, utvrdi osnovne dimenzije [koje
omogucuju i prepoznavanje bitnih pojavnih oblika i uvr
divanje bitnih strukturalnih i funkcionalnih zakonitosti u
nekom podrucju (Watanabe, 1969)°, metode za prikuplja-
nje i analizu podataka moraju zadovoljiti ovaj skup u-
vjeta:

(1) uzorak entiteta mora biti reprezentativan za neku ho-
mogenu populaciju i njegov efektiv mora biti znatan;
ovo zbog toga 8to uzorci iz heterogenih populacija,
pogodni za detekeiju lkonzistentnih rojeva, mogu pro-
izvesti artificijelne taksonomske dimenzije slabe ge-
neralizabilnosti. Neki su uzorci, naime, osjetljivi na
utjecaj ekstremno pozicioniranih entiteta i stoga mo-
gu proizvesti neprecizno locirane ili dak artificijelne
taksonomske dimenzije bez ikakve ili vrlo slabe ge-
neralizabilnosti;

(2

—

uzorak varijabli mora biti dovoljno velik i mora do-
bro reprezentirati neki jasno omedeni univerzum va-
rijabli; ovo zbog toga $to je bitne strukturalne i funk-
cionalne zakonitosti u nekom podrugju nemoguée po-
uzdano utvrditi na temelju malog broja slabo repre-
zentativnih podataka;

(3

~—

taksonomska procedura mora biti sukladna tipu i fun-
kciji raspodjele varijabli; ako su ispunjena prva dva
uvjeta, procedure osnovane na modelu polarnih ta-
ksona odito su pogodnije od tehnika osnovanih na
modelu razbijanja skupa na distinktne podskupove
(HoSek, 1980).

Ovo je istrazivanje bilo provedeno tako da se, u grani-
cama odredenim organizacijskim i financijskim moguéno-
stima, raspoloZivim brojem mijernih instrumenata zadovo-
liavajuée pouzdanosti, te raspolozivim programskim pro-
izvodima ¢ije je ponaSanje ispitano pri analizama jedno-
stavnijih taksonomskih problema, zadovolje sva tri uvjeta.

> a ne, kako je to najéeséi slucaj u primjeni taksonom.-
ske analiza, samo detekeiju relativno homogenih pod-
skupova u nekom skupu entiteta.
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2.1 Ispitanici

Analize su provedene na uzorku od 540 zdravih muska-
raca, starih od 19 do 27 godina. Uzorak je izvuéen kao
dvoetapni grupni uzorak s pptimalnom alokacijom, repre-
zentativan za populaciju drzavljana Jugoslavije ove dobi i
spola, uz ograniéenje da su kliniéki zdravi, bez morfolos-
kih aberacija, pismeni i da razumiju hrvatski i srpski je-
ziké. Entiteti koji su zauzimali ekstremne pozicije, defi-
nirane vjerojatnod¢u pojave manjom od 5 * 10— uz hipo-
tezu da su sve marginalne distribucije normalne, na ma
kojoj od ukupno 215 morfoloskih, motori€kih, kognitivnih
i konativnih varijabli, eliminirani su iz ovog uzorka, kako
bi se izbjegao efekt totaka suviSe udaljenih od sredista
hiperelipsoida definiranog opisom skupa entiteta na sku-
pu antropologijskih varijabli za pozicioniranje taksonom-
skih vektora (Barnett and Lewis, 1978).

Efektiv ovog. uzorka dopusta da se ma koji lokacioni
parametar procijeni s varijancom pogreske & * 1.85 *
10—3, gdje je §* varijanca varijable; da se, za koeficijente
U matrici strukture taksona f, transformirane u oblik
7, = tank—!' fj, varijgnca svede na 1,86 * 10— bez ob-
zira na vrijednost varijabli zy, i da se, uz pouzdanost za-
kljugivanja od 0,99999, svaki fx > 0,20 moZe smatrati
razligitim od nule.

2.2 Varijable

Varijable su izvedene iz rezultata dobijenih s pomocu
110 kompozitnih testova motorigkih sposobnosti, konden-
zacijom rezultata u Cesticama svakog testa transformi-
ranih u Harrisov oblik (Harris, 1962) u prvu glavnu kom-
ponentu. Ova transformacija maksimizira pouzdanost mije-
renja pod modelom koji dopuSta nenulte kovarijance va-
nijabli pogredke (Momirovié i Dobrij, 1976; ZakrajSek,
Momirovié i Dobrié, 1977). Pouzdanost, homogenost i
ostale interne meterijske karakteristike ovih testova ana-
lizirali su, na jednom uzorku iz iste populacije, Momiro-
vié, Stalec i Wolf (1975); u tom je radu naveden i krat-
ki opis svakog testa. Funkcionalni opis ovih testova na-
veden je u radu Gredelja, Metiko3a, A. Ho$ek i Momi-
rovié (1975); u tom je radu analizirana i njihova fak-
torska struktura pod Harris-Kaiser- Guttman-Rao vim hi-
jerarhiziranim modelom.

Ova je baterija konstruirana tako da sadrzi 23 pod-
skupa instrumenata, koji su formirani prema intencional-
nom predmetu mjerenja testova:’

1. Koordinacija rukuj definirana kao sposobnost mani-
pulacije objektima (MKA);

2. Koordinacija nogu, definirana kao sposobnost izvo-
denja kompleksnih pokreta nogama (MKL);

¢ U stvari, taksonomska je analiza provedena na sub-
uzotku iz jednog vegeg uzorka (683 ispitanika) na kome
su Gredelj, Metikos, Hosek i Momirovié (1975) pokuga-
li odreditl faktorsku strukturu motorickih sposobnost] Is-
tim skupom mjernih instrumenata koji je primijenjen i u
ovom istrazivanju

7 U zagradi je navedena oznaka predmeta mjerenja; ta
oznaka tvori prva tri znalka u imenu svakoy testa, osim
za testove ravnoteze, kod kojih je upotreblien | Sesti
znalk.

w

1

10.

12.

13.

15.

16.

17.

18.

).

20.

Koordinacija tijela, definirana kao sposobnost reali-
zacije kempleksnih motori&kih gtraktura premjesta-
njem cljelog tijela u prostoru s barijerama (MKT);
Brzina izvodenja kompleksiiih motoriékih zadataka,
definirana kao sposobnost brze realizacije jedne za-
tvorene motoricke strukture (MBK);

Reorganizacija stereotipa gibanja, definirana kao spo-
sobnost prevladavanja postojecih dinamickih stereo-
tipa (MRE);

Agilnost, definirana kao sposobnost brze promjene
pravca kretanja (MAG);

Realizacija ritmickih struktura, definirana kao 'sposo-
bnost koordiniranog izvodenja zadanih pokreta u za-
danom ili proizvoljnom ritmu (MKR);

Motoricka edukatibilnost, definirana kao sposobnost
brzog ugenja motorickih struktura Giji je kompleksitet
odreden nepoznatim ifili neuobidajenim elementima
kretanja (MKU);

Frekvencija pokreta, definirana kao sposobnost br-
zog izvodenja alternativnih ili cikli¢kih pokreta sa za-
danom amplitudom (MBF});

Brzina pokreta, definirana kao sposobnost brzog iz-
vodenja jednog jednostavnog pokreta sa zadanom
amplitudom (MBP);

Fleksibilnost, definirana kao spesobnost izvodenja
pokreta s maksimalnom amplitudom (MFL);
Kortiko-subkortikalna- kontrola ravnoteze, definirana
kao sposobnost odrzavanja ravnoteznog polozaja na
temelju iinformacija iz vizuelnog, gravitacionog i ki-
nestetitkog analizatora (MBA/O);

Subkortikalna lkontrola ravnoteze, definirana kao spo-
sobnost odrzavanja ravnoteznog poloZaja na temelju
informacija iz gravitacionog i kinestetickog analiza-
tora (MBA/2);

Preciznost ciljanja, definirana kao sposobnost poga-
danja pokretnog ili nepokretnog cilja vodenim pro-
jektilom (MPC);

Preciznost gadanja, definirana kao sposobnost poga-
danja pokretnog ili nepokretnog cilja izbatenim pro-
jektilom (MPG); 3

Regulirana sila (eksplozivna snaga u uobicajenoj ter-
minologiji), definirana tkao sposobnost aktiviranja
maksimalnog broja motoritkih jedinica u jedinici vre-
mena pri realizaciji neke jednostavne motoricke stru-
kture s konstantnim otporom ili otporom proporcio-
nalnim masi tijela (MFE);

Maksimalna sila, definirana kao sposobnost aktivira-
nja maksimalnog broja motorickih jedinica u izomet-
rickom reZimu naprezanja (MDS);

Repetitivna snaga ruku i ramenog pojasa, definirana
kao sposobnost dugotrajnog rada misica ruku 1 ra-
menog pojasa U izotoniékom refimu naprezanja
MRA);

Repetitivna snaga nogu, definirana kao sposobnost
dugotrajnog rada misiéa nogu pod jizotonickim rezi-
mom naprezanja (MRBL);

Repetitivha snaga trupa, definirana kao sposobnost
dugotrajnog rada misi¢a trupa pod izotonitkim reZi-
mom naprezanja (MRC);

Statika snaga ruku i ramenog pojasa, definirana kao
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sposobnost dugotrajnog izometrijskog naprezanja mi-
8ica ruku i ramenog pojasa (MSA):

Staticka snaga nogu, definirana kao sposcbnost du-
gotrajnog izometrijskog naprezanja misiéa nogu
(MSL);

Statitka snaga trupa, definirana kao sposobnost du-
gotrajnog izometrijskog naprezanja misica trupa

Mjerenja su provedena na nadin koji je podrobno opi-

san

u radu Gredelja, Metikoga, A. Hosek i Momirovica

(1975, str. 33—35) pomoéu ovih testova:

24,
25.
26.
27.
28.
29,
30.
31.
32.
33.
34.
35.
36.

37.
38.
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MPBLD3" (pokret desnom rukom lijevo-desno-lijevo)

" MBPDNT* (pokret desnom nogom natrag)

MBPDNN" (pokret desnom nogom naprije)
MBP2RD* (pokret s dvije ruke s lijeva u desno)
MBPDRN* (ipokret desnom rukom naprijed)
MBPLRD"™ (pokret lijevom rukom s lijeva u desno)
MBPDRD* (pokret desnom rukom s h‘Jeva u desno)

. MBFKRN (kruZenje nogom)

MBFKRR (kruZenje rukom)
MBFTAZ (taping nogama o zid)

. MBFTA2 (taping rukom s dva uzastopna udarca)
. MBPTAN (taping nogom)
- MBFTAP (taping rukom)

MFLPRD (pretklon desno)

. MFLISK* (iskret)
. MFLPRT*

(pretklon s trakom)
MFLPRR (pretklon raskoratno)
MFLUPO* (upor)

MFLPRK (pretklon na klupi)
MFLCES (&eona $paga)

. MFLBOS (bogna 3paga)
. MBAP1Z (stajanje na jednoj nozi popreéno na kiupi-

¢i za ravnoteZu sa zatvorenim odima)

MBAU1Z (stajanje na jednoj nozi uzduzno na klupici
Za ravnoteZu sa zatvorenim o&ima)

MBAG1Z (stajanje na niskoj gredi popre€no na jed-
N0j nozi sa zatvorenim o&ima)

MBAP2Z (stajanje na dvije noge popreéno na klupici
za ravnote?u sa zatvorenim oc¢ima)

MBAU2Z (stajanje na dvije noge uzdu? klupice za
ravnoteZu sa zatvorenim ogima)

MBAOKO (stajanje na obrnutoj klupici za ravnotesu
sa otvorenim oéima)

MBAP10O (stajanje na jednoj nozi popreéno na klu-
pici za ravnoteZu sa otvorenim o¢ima)

MBAU20 (stajanje na dvije noge uzduz klupice za
ravnoteZu sa otvorenim ogima) ;
MBAP20 (stajanje na dvije noge poprec¢no na klupici
Za ravnoteZu' sa otvorenim oima)

MBAU10O (stajanje na jednoj nozi uzduz klupice za
ravnoteZzu s otvorenim o&ima)

MKUGRP* (gr&enje i pruzanje)

MKRBUB ({neritmitko bubnjanje)

MBKTVP* (tranje, valjanje, puzanje)

MBRBUB (bubnjanje nogama i rukama)

MRBEPOL* (poligon natraske)

MRECOR* (crtanje s obje ruke)

MAGONT* (okretnost na tlu)

MKAZON (Zonglranje 3ibicama)

40.
41.
42,
43,
44,
45,
46.
47,
48.
49.
50.
51.
52.
53.
54.
55.

56.
57.
58.
59.
60.
61.
62.
63.
64.
65.
66.
67.
68.
69.
70.
.
72.
73.
74.
75.
76.
7.
78.
79.
80.
81.
82.
83.
84.
85.
86.
87.
a8.
89.
90.
91.
92.
93.
94.
95.
96.
97.
98.

MAGKUS™ (koraci u stranu)

MRESDN (skok udalj natraske)

MKTOZ”* (okretnost u zraku)

MBKRLP* (ruSenje loptica palicom)
MAGTUP* (tréanje u pravokutniku)

MKAAML (amortizacija lopte)

MKAVLR* (vodenje lopte rukom)

MKLSNL* (slalom nogama sa dvije lopte)
MKAORE (odbijanje loptice reketom)
MREL20 (odbijanje lopte 3akom)

MKUDLL (dizanje lopte lupkanjem)

MBKS3L* (slalom s tni lopte)

MKTPR* (paralelne rude)

MBKLIM" (rusenje loptica i medicinki)
MBKPOP* (provlagenje i preskakivanje)
MBKPIS*® (penjanje i silazenje po klup| i Svedskim
ljestvama)

MAGOSS* (osmica sa sagibanjem)

MRESTE* (stepenice natraske)

MKRPUK* (poskoci u krugu)

MKRP3R (udaranje po plodama u.tri ravni)
MKRPLH (udaranje po horizontalnim plogama)
MKTUBL* (uzimanje i bacanje lopti)

MKLULK* (ubacivanje lopti u kutije sjedeéi)
MKLVOV* (vodenje plo€ica nogama oko valjka)
MKTKK3* (okretnost s pallcom)

MKUPAL “(preskakivanje palice)

MKLPHV (preskakivanje horizontalne vijade)
MKUPLL (povaljka na leda s loptom) !
MKUPRN (preskakivanje noge)

MPGVPN (gadanje vazduspom puskom)
MPCALN (ciljanje alke nogom)

MPCKRS (ciljanje kratkim $tapom)

MPCDMN (ciljanje pokretne mete nozem)
MPCDUS (ciljanje dugim $tapom)

MPGHCR (gadanje horizontalnog cilja rukom)
MPGVCN (gadanje vertikalnog cilja nogom)
MDSEPK (ekstenzija lijeve potkoljemce)
MDSPFS (plantarna fleksija desnog stopala)
MDSETR (ekstenzija trupa) ‘
MDSELP (ekstenzija lijeve podlaktice)
MDSFDP (fleksija desne podlaktice)

MDSSTS (stisak $aka)

MFEBML (bacanje medicinke iz lezanja)
MFEDM (skok udalj s mjesta)

MFELUL (udaranje po lopti iz leZzeceg stava)
MFE20V* (tréanje na 20 m s visokim startom)
MSLIZP (izdrzaj tereta u poluuénju)

MSLINL (izdrzaj nogama lezeéi)

MSLITN (izdrZaj tereta nogama lezedi)
MSLIUZ (izdrZaj u zanoZenju s optereéenjem)
MSLITS (izdrZaj tereta nogama sjedeéi)
MSCHIL (horizontalni izdrzaj na ledima)
MSCHIT (horizontalni izdrzaj trupa)

MSCINS (izdrZaj nogu na sanduku)

MSCI45 (izdr¥aj nogu pod 45°)

MSAIFL (izdrza| tereta rukama u fleksiji)
MSASKL (izdrza] u skleku)

MSAIPR (izdrzaj tereta u predrugenju)
MSAVIS (vis u zgibu pothvatom)



K. Momirovié, A. Hosek, D. Metiko$, E. Hofman: Taksonomska analiza motori¢kih sposobnosti

Kineziologija Vol. 16 br.2 (1984.) str. 115—132

99. MRLDTN (dizanje tereta nogama)
100. MBRLMST (modificirani step test)
101. MRLDCT (duboki dudnjevi s opterecenjem)
102. MRLOX (naizmjeniéni poskoci s opterecenjem)
103. MRCDN (dizanje nogu leZeci)
104. MRCDTT (dizanje trupa s teretom)
105. MRCZTL (zakloni trupa u leZanju)
106. MRCZTS (zakloni trupa stojeci)
107. MRAVTR (vudenje tereta rukama)
108. MRAZGP (zgibovi na preti pothvatom)
109. MRABPT (dizanje tereta u lezanju na klupici)
110. MRASKR (sklekovi na ruGama)
Zvjezdicom (*) su oznateni testovi koji su konstruira-
ni i skalirani tako da manja vrijednost oznacava holji re-
zultat.

2.3 Algoritam i program

Distribucije svih varijabli izvedenih iz motorickih testo-
va primijenjenih na uzorcima iz homogenih populacija su
kontinuirane, unimodalne, a za veliku vedinu testova i
aproksimativno normalne; takve su bile i distribucije va-
rijabli izvedenih iz testova koji su primijenjeni u ovom
istraZivanju. Zbog toga su podaci tvorili regularan 110 di-
menzionalan elipsoid, pa je primjena ma koje od standar-
dnih taksonomskih procedura osnovanih na modelu raz-
bijanja® bila ogito nesukladna tipu i raspodjeli varijabli
(Momirovié, Zakrajsek, Hosek and Stojanovi¢, 1979; Ho-
sek, 1980).

Od taksonomskih procedura kojima se mogu tretirati
podaci ove vrste vjerojatno su najprikladnije one koje se
osnivaju na modelu polarnih taksona (Cattell, 1966). Ovaj
je tip taksonomskih dimenzija najpogodnije izvesti eks-
tremiziranjem neke parsimonijske funkeije nad komprimi-
ranom matricom podataka (Momirovié i ZakrajSek, 1973).

Predlozen je znatan broj algoritama koji se temelje na
ekstremizaciji parsimonijskih funkcija nad izvornim ili or-
togonaliziranim podacima, ili nad podacima transformira-
nim u latentne varijable (Momirovié i ZakrajSek, 1973:
Zlobec, 1975; Szirovicza, Gredelj, Momirovié | ZakrajSek,
1978: Momirovié, 1978; Momirovié, 1979; Momirovic i
Gredelj, 1982). Poredbena analiza ovih algoritama (Mo-
mirovié, ZakrajSek, HoSek and Stojanovi¢, 1979; Szirovi-
cza, 1980; Novak, 1981) pokazala je da je od svih do sa-
da predlozenih algoritama za odredivanje polarnih takso
na (TAXOBL/K, TAXOBL/V, TAXONOM, MORPHOTAX,
XTQ1, XTQ2, XTQ3, XTQ4, LUDAK1, LUDAK2, HORTAX,
LEFTAX) nad latentnim dimenzijama izvedenim iz kvanti-
tatfsnih, kontinuiranih, unimodalnih varijabli, vjerojatno na-
ipogodniji, a sigurno najjednostavniji Zlobecov algoritam
TAXONOM (Zlobec, 1975).

TAXONOM formira polarne taksone ekstremizacijom
bfutto varimax funkcije (Kaiser, 1958) nad lijevim svoj-

' Dobar pregled vrlo velikog broja hijerarhijskih i ne-
hijerarhijskih procedura za formiranje rojeva nalazi se u
Jardine and Sibson, 1971; Benzecrl, 1976; Elizeeva i Ru-
kavignikov, 1977: Zuravljov, Kamilov i Tuljaganov, 1974;
Ferligoj, 1982; Jambu, 1981(a). U Jambu, 1981(b) je vrlo
znacajan rad o relacljama Kklasi€nih hijerarhijskih proce-
dura i faktorske analize.

stvenim vektorima matrice standardiziranih podataka,
normiranim nad njima pridruzene svojstvene vrijednosti.
Broj zadrzanih latentnih dimenzija odreden je PB kriteri-
jem (Stalec i Momirovic, 1971).

Prema tome, TAXONOM, u stvari, ortogonaino rotira
nestandardizirane glavne komponente i zbog toga nuzno
proizvodi kose taksonomske dimenzije u prostoru entite-
ta. Sklop taksona u prostoru varijabli je, medutim, nuzno
ortogonalan, a duzine taksonomskih vektora u tom pro-
storu proporcionalne varijancama taksonomslkih varijabli.

Postoji nekoliko verzija programa TAXONOM (Zlobec,
1975; Szirovicza, 1980; Novak, 1981). U ovom je radu
primijenjena definitivna verzija programa koju je napisao
Momirovié, 1980, na temelju verzije algoritma objavljene
u radu Momiroviéa, Zakrajseka, A. HoSek i Stojanovica
(1979). Ovaj je program pohranjen u zatvorenoj biblio-
teci programa FFK'LIB. i javnoj programskoj biblioteci
SRCE*SS-MAKRO. Za razliku od ranijih ova verzija do-
pusta analize sklopova od do 10.000 entiteta opisanih
nad skupovima od do 250 varijabli, i eksplicitno izraduna-
va sklop i strukturu tiksona.

3. REZULTATI

Sistem od 110 testova motorickih sposobnosti sadrZa-
vao je, pod ‘Guttmanoyim modelom, 46:42%0 unikne vari-
jance. Stoga Je za eksplikaciju zajednicke varijance bilo
dovolino Sesnaest taksonomskih dimenzija, kaje su za-
jedno obuhvatile 54,329 varijance cijelog sistema, dalkle
priblizno upravo onolike koliko je iznosila varijanca sis-
tema nakon parcijalizacije uniknih komponenata.

U tabeli 1 naveden je sklop vektora varijabli u takso-
nomskom prostoru; u tabeli 2 interkorelacije taksonom-
skih dimenzija; u tabeli 3 varijance i relativne varijance
taksonomskih varijabli i (standardizirane) vrijednosti is-
pitanika koji su na tim varijablama zauzimali eksremne
pozicije.

Bkstremizacija varimax funkcije nad nestandardiziranim
“glavnim komponentama proizvela je sloZene linearne kom-
binacije petnaest posljednjih od zadrZanih Sesnaest kom-
ponenata.

Prva glavna komponenta slabo je sudjelovala u ovim
kombinacijama, pa je prva taksonomska dimenzija ostala
gotovo kolinearna s tom komponentom, zaklapajuéi sa
njom kut od samo 3° 03".

Sa 32.5% od ukupnog varijabiliteta zadrZanih takso-
nomskih dimenzija ova je kombinacija motorigkih varijabli
prilidno bliska modelu generalne motoricke sposobnosti.
Medutim, motoricke reakcije razliitog tipa bitno se me-
dusobno razlikuju po svom doprinosu prvoj taksonomskoj
dimenziji. Tako je, na primjer, doprinos ﬂeksbilnosﬁ i rav-
noteze prakticki zanemariv, a doprinos najsloZenijih mo-
torickih reakcija, posebno onih tipa koordinacije ruku, ko-
ordinacije nogu, brzine izvodenja komplekénih motoritkih
zadataka i ritma, a potom i eksplozivne snage i frekven-
cije pokreta izuzetno je znaGajan. Sila i timing imaju se-
kundarno, a repetitivna i stati¢ka snaga, te brzina jedno-
stavnih pokreta i preciznost tek tercijarno znagenje za
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generalni motorigki taksonomski sklop. Cni se da projek-
ciju prve taksonomske dimenzije u reprezentativhom pro-
storu motorickik reakcija odreduje, u prvom redu, sposo-
bnost regulacije gibanja, u &ijoj je osnovi strukiuriranje i
frelwencija pokreta, dok energetska i sinergijska regula-
cija, kao i regulacija tonusa tek upotpunjavaju sliku gene-
ralne motoritke sposobnosti. Asimetrigan raspon ove ta-
ksonomske dimenzije (tek nesto oko pet standardnih de-
Vijaclja; uostalom najmanji u odnosu na ostalih petnaest
taksonomskih dimenzija) ukazuje i na to da je ovaj tak-
sonomski vektor preteZno usmjeren na populaciju lsp|ta-
nika nadprosjeénih sposobnost] regulacije gibanja i, iz-
gleda tek u vezl s tim, energetske regulacije.”

Superiotnost regulacije gibanja u smislu strukturiranja
i frekvencije pokreta nad energetskim potencijalom efe-
ktorskog sustava u strukturi prve taksonomske dimenzi.
je omoguduje postavljanje hipoteze o generalnom znade-
nju koordinacije pokreta za manifestaciju svih ostalih 1i-
pova motorickih reakcija. Procesiranje veéeg broja moto-
rickih lnformacua ma lkoliko one bile jednostavne, u svr-
sishodan i cjelovit motorigki izlaz, koji meZe biti neza-
visan od karakteristika efektorskog sustava, predstavlja,
izgleda, sposcbnost nadredenu energetskom izlazu ma
kojeg on opsega i re¥ima rada bio. Sasvim je moguée da
je hijerarhijski polo?aj onih mehanizama u centralnom
nervnom sistemu koji su odgovorni za regulaciju razligi-
tih tipova motoritkih reakeija, takoder sukladnih | hije-
rarhijskom poloZaju na ovoj taksonomskoj dimenziji, pro-
lzveo i efekt hijerarhijskog poloZaja razligitih motorickih,
sposobnosti u strukturi ovako definiranog generalnog mo-
toritkog faktora.

Ovi rezultati bitno se razlikuju od uobiGajenog postup-
ka ocjene motorigikog statusa u kinezlologko] praksi.
Zbog nejasnih razloga u praksi se prioritet, u nizy mo-
torickih sposobnostl, dodjeljuje razligitim faktorima ener-
getske regulacije; Gak | medu njima Sesto tek osrednji
rang ima faktor eksplozivhe shage, a najvisi faktori tzv.
misiéne lzdrzljwostl dakle faktori staticke i repetitivne
snage. Faktori koordmacifje i frekvencije pokreta Gesto se
Smatraju manje vaznima, a joi Gelce potpuno nevaznima
U postupcima ocjene tzv. psihiofizickog statusa, u postup-
cima kontrole efikasnosti transformacijskih procesa u
sportu!’, adgoju i obrazovanju, pa dak i u rekreaciji.

Nema sumnje da ovaj, vrlo prepoznatljiv taksonomski
sklop s najvecéim apselutnim varijabilitetom i blago zak-
rivilenom distribucijom prema zoni slabijih rezultata za-
hvaljuje svoju opstojnost kovarijabilitetu gotovo svih mo-
torickih sposobrostl, pri Eemu u prvom redu kovarijabili-
tetu onih sposobnosti koje pretpostavijaju koriikalnu | kor
tiko-subkortikalnu regulaciju gibanja, a potom | utesée
mehanizama za energetsku regulaciju 1 regulaciju tontsa.

Druga taksonomska dimenzija, i po veligini relativiog
varijabiliteta (koji je sa 9% drugi u rangu od 3esnaest
fzoliranih dimenzija), i po svojoj strukturi salijentnih mo-

% Vidi tabelu 3 I napomenu za skalne vrijednosti varijabli
u ‘poglavlju 2.2,

1 Metodologija priprema wvrhunskih sportista, Savez za
fizi€ku kulturu Jugoslavije, Beograd, 1983
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torickih varijabli, ima izuzetan znadaj za vrven‘nuflkacuu naj-
ucestalulh tipova ljudi obzirom na motoridke moguénos-

i. Bipolarna, ona diferencira dva najvaznija psihomotorna
fenomena: sposobnost izvodenja slozenih i brzih pokreta
od sposobnosti produkcije submaksimalne sile pri izvo-
denju relativno jednostavnih pokreta.

Naravno, ovoj bi se taksonomskoj dimenziji mogao pri-
pisati i lokalni ili topologki karakter, buduéi je omedena
pretezno ‘mjerama brzine jednostavnih pokreta, koordina-
cije i ritma (na negativnom polu) i apsolutne sile i sna-
ge (na pozitivnom polu) koje se izvode gornjim ili do-
donjim ekstremitetima, .

Zanimljiv je mali broj testova koji zahtijevaju angaZiranje
cijelog tijela ili samo muskulature trupa. lako ne bi bio po-
gresan, ovakav topolo&ki pristup interpretaciji druge takso-
nomske dimenzije vjerojatno nije sustinski za generatore
koji su mogli utjecati upravo na ovakvu konstelaciju moto-
rickih varijabli. Sustinski je fenomen, ogigledno prisutan u
znatnom dijelu normalne populacije, fenomen uzajamnog is-
kljugivanja s/‘poso‘bnosti brzog i visoko reguliranog kretanja
pri wjeSavanju sloZenih motorickih problema i sposobnosti
generiranja velike misiéne sile. Suprotstavljena je sposob-
nost regulacije tonusa, u smislu doziranja optimalne tonié-
ke angaZiranosti protagonistickih migiéa uz obaveznu se-
njalnu moguénost detekeije i korekeije motoriskih pogre-
Saka, sposobnosti regulacije intenziteta I trajanja ekscita-
cije motoneurona odgovornih za protagonistitke migice.
Premda su sve motoricke sposobnosti u faktorskom pros-
toru medusobno u manjoj ili veéoj, ali uvijek u pozitivnoj
korelaciji, veé prvi rezidualni efekt linearne kombinacije
motorickih varijabli pod taksonomskim modelom proizveo
je biferencijaciju motoritke inteligencije od apsolutne mi-
Sijne jakosti. Ovaj efekt bez sumnje moze biti generiran
varijabilitetom mowfolodkih karakteristika. Natprosjecna
masa tuela osobito ekstremiteta koja omogudéuje postiza-
nje nathOSJecmh rezultata u testovima apsolutne sile i
snage, moze se ponaSatl kao balast prilikem izvodenia slo
Zenih 1 brzih pokreta, Medutim, barem jetdnako tako je vie-
rojatna i hipoteza da se morfologka konstitucia, koja je
potrebna za postizanje natprosjecnih rezultata u testovima
slle 1 shage, dakle ona u kojoj dominira komponenta me-
zomorfije, u neselekeioniranoj populaciji ponasa kao nigid-
ni.generator Sumova prl realizacijl kratkik, optimalno toni-
zitanih, brzih pokreta ko) u pravilu imaju slozena trajek.
torije.

Prema tome, druga taksonomska dimenzija, bez sum-
Nje izuzetno znadajna za poznavanje najucestalijih: gene.
ratora varijabiliteta motorikih sposobnosti u netrenira-
noj populaciji muskaraca, razlikuje spore i nekoordinira-
ne subjekte sa slabim funkcioniranjem mehanizama za re.
gulaciju tonusa i strukturiranja pokreta, ali s natprosjet-
nom snagom i midiénom izdr#ljivoséu, s dobrim funkci.
oniranjem mehanizma za energetsku regulaciju, od brzih,
natprosjecno koordiniranih, ali »fizigki« slabih subjekata.

Treca taksonomska dimenzija pripada skupini onih ko-
je imaju priliéno veliki relativni varijabilitet (7.3%0). Prak-
ticki normalno distribuirana, odredena je gotovo svim
mjerama fleksibilnosti; jedina &ista mjera fleksibilnosti u
ramenom zglobu (iskret) ima, medutim, vrlo nisku pro-
jekeiju na ovu taksonomsku dimenzlju.
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Ovakva struktura trece taksonomske dimenzije, kojoj
veoma malo doprinose mjere ostalih motorickih sposob-
nosti, potvrduje da ni taksonomska transformacija moto-
rickih faktora ne moZe naru$iti relativnu samostalnost ge-
neralnog faktora fleksibilnosti, koji je do sada identifici-
ran u &itavom nizu faktorskoanalitiGkih studija'. Speci-
fican tip motoridkih reakcija, koji zahtijeva pasivnu eks-
tenziju antagonisticke muskulature, podlozan je vijerojat-
no jedino mehanizmu za regulaciju tonusa, a znagajnim
dijelom i biomehanidkim zakonima povezanima s duZinom
poluga.

Nevelike, ali znadajne projekcije na ovaj faktor imaju
i testovi kod kojih rezultat zavisi, osim o regulaciji tra-
jektorija gibanja, i o sinergijskoj regulaciji i regulaciji to-
nusa, a pozitivne projekcije nekih mjera sile posljedica su
injenice da je za postizanje nadprosjegnog rezultata u
dobrom dijelu testova fleksibilnosti, koji odreduju ovu di-
menziju, potreban podetni impuls. Nevelike negativne pro-
jekcije nekih testova artefakt su morfoloskih Einilaca;
oni motori¢ki testovi u kojirﬁa dugi ekstremiteti ometaju
precizno izvodenje pokreta imaju u pravilu niske nega-
tivhe projekcije na ovu dimenziju.

Strukture dobijene taksonomskim postupcima rijetko
kada korespondiraju sa strukturama koje se dobijaju pri-
mjenom faktorskih tehnika. Cinjenica da je pod takso-
nomskim modelom izolirana dimenzija, vrlo bliska fakto-
ru fleksibilnosti, koji je dobijen u mnogim faktorskim

' analizama motoridkih sposobnosti, dokaz je da je fleksi-
bilnost dimenzija koja je relativno nezavisna od ostalih
motoridkih sposobnosti; ne stoga 3to na nju ne utjecu
sistemi za regulaciju motoritkih funkcija veé stoga S$to
ti sistemi, zajedno s morfoloskim karakteristikama, tvo-
re stabilan i konzistentan sklop od kojeg zavisi motorig-
ki izlaz u svim zadacima u kojima je potrebno izvesti po-
krete velike amplitude.

Cetvrta taksonomska dimenzija ima vrlo malu varijan-
cu, jednu od najmanjih od svih taksonomskih dimenzija, i
odgovorna je za samo 3.4% od ukupne varijance analizi-
ranih motoriékih vavrijabli. Distribucija rezultata na &e-
tvrtoj taksonomskoj dimenziji je blago negativno asimet-
riéna, ali ipak ne toliko da bi se mogla odbaciti hipoteza
kako je ova varijabla proizvod nekog normalnog genera-
tora.

Najveéi dio svoje slabe varijance duguje Cetvrta takso-
nomska dimenzija mjerama fleksibilnosti, a orijentirana
je prema niskim vrijednostima na tim mjerama. Jedini
test koji ima logigki pozitivnhu projekciju na ovu dimenzi-
ju je MSAVIS (izdrZaj u visu), prividno jednostavan test
staticke snage, za koji je medutim, poznato da znatno
ovisi i o morfoloskom sklopu, te da na rezultate u tom
testu negativno utjede, pored balastne mase, i longitudi-
onalna dimenzionalnost skeleta (Gredelj, Metikos, Ho3ek
i Momirovi¢, 1975; Blagkovié, 1977).

Svi testovi fleksibilnosti koji odreduju poloZaj ove di-
menzije mjera su (topoloski neizdiferencirane) fleksibil-
nosti u frontalnoj ravni, konstruirani tako da na njihov
rezultat slabo ili nikako ne utjeGe longitudinalna dimenzi-

' Gredelj, Metiko§, HoSek i Momirovié, 1975; AgreZ,
1975; Metiko$, Prot, Horvat, Hule§ i Hofman, 1982

onalnost ekstremiteta.

Da postoji poseban faktor fleksibilnosti u frontalnoj
ravni, i da je taj faktor relativno nezavisan od toga na
kojim se zglobovima fleksibilnost mjeri, prva je, ¢ini se,
dokazala M.L. Harris (1969 — cit. prema Gredelj, Meti-
ko3, Hosek i Momirovié, 1975). F. Agrez (1976) je nasao

.da fleksibilnost, mjerena testovima u kojima rezultat ne

zavisi o longitudinalnoj dimenzionalnosti ekstremiteta,
ima nisku, ali znadajnu negativnu korelaciju s longitudi-
onalnom dimenzionalno3éu skeleta, a ovaj je rezultat po-
tvrden i u analizi koju je proveo Blaskovié (1977). Prema
tome, polozaj vektora testa MSAVIS u taksonomskom
prostoru je, najvjerojatnije, artefakt udjela morfolodke va-
rijance u varijanci ovog testa, pa je stoga {Geturta takso- |
nomska dimenzija gotovo ista mjera fleksibilnosti u fron-
talnoj ravni, definiranoj veliGinama amplituda u angaZi-
ranim zglobovima, a mezavisnoj ili blago negativng zavis-
noj o morfoloskim karakteristikema o kojima ovisi am-
plituda pokreta.

Sinjenica da postoji makar i slaba taksonomska dimen-
zija, koja se ponasa kao jedan od subfaktora fleksibilnos-
ti, vazna je zbog mnogih teorijskih i nekoliko praktikih
razloga.

Rezultati dosadasnjih istraZivanja (Gredelj, 1976; Gre-
delj, Metikos, Hosek i Momirovié, 1975; Harris, 1969; Ag-
reZ, 1975; 1976) pokazala su da je fleksibilnost ili, tocni-
je, generalni faktor fleksibilnosti nakon parcijalizacije mo-
tfologkih karakteristika, motoridka sposobnost koja pri-
marno ovisi o sistemu za regulaciju miSi¢énog tonusa, a
zatim i o sistemu za sinergijsku regulaciju, a sekundar-
no o integrativnom djelovanju sistema za regulaciju i kon.
trolu trajektorija gibanja i sistema za regulaciju energet-
skog izlaza. Zbog anatomskih razloga, a vjerojatno i zbog
utjecaja usvojenih kretnih stereotipa, generalni se faktor
fleksibilnosti raspada na subfaktore, od kojih su neki to-
poloskog karaktera, a neki ovise o tome u kojoj se ravni
ili kombinaciji vise ravni pokret izvodi. Ti se subfaktori
tesko izoliraju u faktorskim studijama u kojima se anali-
zira relativho malo testova fleksibilnosti u usporedbl s
ostalim motoriékim testovima, jer jak generalni faktor fle-
ksibilnosti preuzima, u tako konfiguriranim prostorima,
varijancu svojih subfaktora.

Prema tome, &ini se da taksonomski prostor omogucu-
je detekciju relativno ogranicenih funkcionalnih struktura,
ako one zavise o nekom konzistentnom sklopu regulacij-
ski funkcija, Gak i ako su te funkcije podredene regulagij-
skim sistemima sa $irim opsegom regulacije. Topologki
i morfolodki nezavisna fleksibilnost u frontalnoj ravni spa-
da o&ito u takve funkcionalne strukture.

S prakticke je tocke gledidta egzistentcija ove dimen-
zije vazna zbog toga, Sto ona ima gotovo nulte veze sa
svim ostalim taksonomskim dimenzijama, ukljugivsi i pr-
vu koja se ponasa sliéno generalnom faktoru motorickih
sposobnosti, te je stoga valja posebno myjeriti ili procje-
njivati ako je potreban potpuni opis motorickih sposob-
nosti ili ako u strukturi kretanja koja definiraju neki kri-
terijski sustav postoje pokreti ili elementi pokreta ko-
ji se, s dovoljno velikom amplitudom, vrée u frontalnoj
ravni.
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Peta taksonomska dimenzija je odgovorna za oko 6%
varijabiliteta motorickih varijabli. Premda se ne &ini oso-
bito velikim, ovaj relativni varijabilitet svrstava petu ta-
ksonomsku dimenziju u grupu od &etiri najvaznija moto-
ricka sklopa. Niti broj varijabli, kojima ova taksonomska
dimenzija duguje najveci dio svoje varijance, nije osobito
velik. Medutim, ogranien je na lako prepoznatljiv sub-
sistem motorickih sposobnosti — na silu i snagu ruku,
koje su obitno najuoGljiviji generatori varijabiliteta snage
u ljudskoj populaciji. Definirana je, dakle, mjerama apso-
lutne sile ruku, na pozitivhom polu, i mjerama relativne
izdrzljivosti misi¢a ruku pri radu u izotoni¢kom i izomet-
rickom rezimu na negativnom polu,

Suprotstavljeni poloZaj intenziteta ekscitacije trajanju
ekscitacije kod zadataka tipa relativne snage po svoj je
prilici rezultat utjecaja morfoloskih karakteristika perifer-
nog sistema na manifestaciju energetskog potencijala.
Jod je Metiko§ (1976) utvrdio da karakteristike perifer-
nog sistema, posebno mjere koliGine mekih tkiva, mogu,
kod razlicitth tipova sile i snage, imati prigusivacku, od-
nosno amplifikatornu funkcju. Da se masno tkvo, posebno
ono nekonstitucionalnog, dakle egzogenog porijekla, po-
nasa kao balast kod manifestacije snage ekstremiteta
relativnog tipa utvrdio je i Blaskovié (1977). Zbog toga
je vrlo vjerojatno da je peta taksonomska dimenzija ta-
koder proizvod i morfologkog varijabiliteta, posebno o
nog koji se odnosi na koligjnu potkoznog masnog tkiva:
po 'svoj prilici onog:na trbuhu, na pazuhu i na potkolje-
nici, za koje se pretpostavija da je pretezno egzogenog
porijekla. Istovremeno, povedana masa tijela moze povolj-
no djelovati na manifestaciju apsolutne sile i shage, po-
sebno sile | snage ekstremiteta.?

Zbog toga bipolarnu strukturu ove dimenzije treba shva-
titi kao motoricki sklop sile i snage, karakteristitan za
subpopulaciju ljudi s natprosjegnom koliginom mekih tki-
va. Kako su znacajne pozitivne projekcije gotovo svih
mjera dinamometrijske sile i eksplozivne snage (izuzev
jedino testa MFE20V, tréanje na 20 m visokim startom,
koji ima nultu projekeiju), a osobito onih koje procjenju-
ju intenzitet ekscitacije gornjih ekstremiteta, lako je za-
kljugiti da je ova kolitina mekih tkiva u velikoj mjeri, po-
red potkoZnog masnog tkiva, saturirana. i natprosjeCnom
koli€inom migiéne mase. U tom se sluéajui peta motoric-
ka taksonomska dimenzija hipotetski moze povezati s
morfoloskim tipom K® koji je identificiran u radu A.
HoSelc 1980. Zbog toga su, vjerojatno, projekcije mjera
agilnosti i onih koordinacijskih testova koji mjere brzi-
nu izvodenja kompleksnih motorickih zadataka sistemat.
ski negativne (premda ne velike). Sve ostale motoricke
sposobnosti (brzina, preciznost, ravnoteza, fleksibilnost,
cstale koordinacijske sposobnosti, te snaga trupa i donjih
ektremiteta) nisu dovoljno bitne za definiciju motorigkog

- Unutar_(':itavog niza radova na ovu temu dovoljno je
pogledati one Gredelja (1976), Metikosa (1976) i Blaskovi-
¢a (1977).

3 Tip K se odnosi na voluminoznost tijela pretezno uslo-
vljenu natprosjetnom koliinom masti egzogehog porijek-
la, I dijelom migiéne mase a zatim | natprosjecnim skele-
talnim dimenzijama, posebno transverza'nim dimenzijama
zglohova.
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sklopa karakteristiénog za petu taksonomsku dimenziju.
Ovo je u skladu i sa istrazivanjem ZakrajSeka, A. Ho3ek,
Stojanoviéa, Lanca i Momirovi¢a, (1976) u kojem je utvrde-
no da se morfologka struktura uglavnom manifestira u
generalnoj sili pokusanih pokreta, a posebno u sili koju
proizvode gornji ekstremiteti.

Zakvaljujuéi jednom ekstremnom rezultatu na svom ne-
gativnom polu Sesta taksonomska dimenzija ima najveci
standardizirani raspon od svih drugih dimenzija (11,36 sta-
ndardnih devijacija). Radi toga su svi ostali rezultati na
suprotnoj strani distribucije grupirani u samo pet od u-
kupnog devet razreda. Ipak, usprkos opisane raspodjele fre-
kvencija, generator koji je u osnovi ove dimenzije nor-
malnog je tipa, jer 'se ne moze odbaciti hipoteza o nor-
malnoj raspodjeli distribucije. Medutim, pozicija ispitani-
fa koji definira ekstremni rezultat na negativnom polu
ove dimenzije ogito je znaGajno doprinijela formiranju o-
vog taksonomskog vektora, koji iz ukupnog zajednitkog
prostora iscrpljuje relativno malu koliginu varijance (sve-
ga 3,7%).

Negativni pol ove taksonomske dimenzije, dakle, onaj
na &ijem se ekstremu nalazi usamljeni rezultat jednog
jedinog subjekta (MIN = —8,86 standardnih devijacija
ove dimenzije) definiran je prakticki samo jednim motoric-
kim testom i to zaklonima trupa iz stojeéeg stava (MRC
ZTS). Ostale malobrojne motoritke reakcije &ija je po-
zicija istog smjera, a donekle sudjeluju u formiranju ove
dimenzije, imaju znatno niZe paralelne, a i ortogonalne
projekcije, nego spomenuti mjerni instrument. To su u
prvom redu mjere staticke snage nogu, mjere snage eks-
tenzora trupa i one mjere snage ruku koje zavise o fiksa-
tornoj ulozi muskularnih sklopova dorzalne regije trupa
I nogu.

Suprotni, dakle pozitivni pol ove taksonomske dimenzi-
je definiran je‘ takoder u osnovi jednim motorickim tes-
tom | to kruZenjem nogom oko valjka (MBFKRN). Sa
znatno nizim projekcijama ovaj pol definiraju i oni indi-
katori u ¢ijoj su osnovi procesi sinergijske regulacije.

Kao $to je iz dosadadnjih istrazivanja poznato (Gredelj,
Metiko8, HoSek i Momirovic, 1975; Gredelj, 1976; Blas-
kovi¢, 1977) motoricke mjere koje dominantno definira-
ju suprotne polove ove taksonomske dimenzije (MRCZTS
i MBFKRN) imaju znatan kompleksitet unutar relativno
malih dijelova svojih varijanci, koje je bilo moguée obja-
sniti latentnim ¢iniocima, Otuda se moze smatrati da niti
u ovoj konstelaciji ne emitiraju informacije od opceg zna-
Gaja; Cini se, iz svega navedenog, da na efikasnost dugo-
trajnog kruznog kretanja jednom nogom pozitivno utide
mehanizam za sinergijsku regulaciju agonistigkih i anta-
gonistitkih -misiénih skupina, dok apsolutna snaga (oso-
bito statitka) misiénih skupova Jleda, gluteusa i nogu, ko-
ji su izgleda povezani u jedinstvenu funkcionalnu struk.
turu, djeluje na to kretanje negativno.

Moguce je, dodule, pretpostaviti da ispitinici Gija je
apsolutna staticka snaga velika imaju niZzu razinu siner-
gijske regulacije uzrokovanu, mozda, dugotrajnim fizidkim
radom u okviru kojeg je Sesto trebalo savladavati znatan
optor. Ovome u prilog govori jedina znadajnija negativna
korelacija ove i druge taksonomske dimenzije, &iji nega-
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tivni pol definiraju mijere brzine pokreta i ritma, a Ciji
rezultati odito zavise o sinergijskoj regulaciji, dok je pozi-
tivni pol definiran mjerama energetske regulacije.

Medutim, kako ostali testovi brzine alternativnih po-
kreta, osim testa MBFKRN, sudjeluju neznatno u defi.
niranju negativhog pola 3este taksonomske dimenzije, a
preostale mjere frekvencije nogu uopée ne sudjeluju, vje-
rojatno se radi o Giniocima koji su znacajni prakticki sa-
mo za dominirajuéi test.

Izgleda da se objadnjenje negativnog doprinosa apso-
lutne snage realizaciji kruznih pokreta nogom krije zapra-
vo u indirektnom uticaju morfologkih ginilaca na rezulta-
te u mjerama snage. Poznato je (Gredelj, 1976; Blasko-
vié, 1977; Metikos, 1976) da volumen i masa tijela domi-
nantno utiGu na rezultate u mjerama neregulirane sile i
snage. 1z toga je lako moguée zakljuciti da je volumen i
masa nogu sasvim izvjesno negativno utjecati na brzinu
kruZenja jednom nogom, a posebno ako je znatnija koli-
¢ina mase distribuirana na potkoljenicama, §to je vjero-
jatno | sadrzina ove taksonomske dimenzije.

Velicina relativnog varijabiliteta sedme taksonomske
dimenzije (5,3%) pokazuje da se radi o strukturi koja
nosj znacajnu koliginu informacija o motoridkim obiljez-
jima ispitanika. Distribucija rezultata na ovoj dimenziji ne
odstupa znagajno od normalne raspodjele, iako je ocito
da je zona slabijih rezultata znatno povoljnija za diskri-
minaciju ispitanika, a posebno onih &iji su rezultati eks-
tremno slabi.

Najveéi dio informacija daju ovoj dimenziji testovi rav-
noteze koji i odreduju njenu sustinu. Ove mjere imaju naj-
veje negativne projekcije i dominantno odreduju sklop
i strukturu ove linearne kombinacije, koja je orijentirana
prema niskim vrijednostima na tim mjerama. Njima su
pridruzene i neke mjere preciznosti, ritma i koordinacije
nogu, Gije su projekcije istog smjera, ali numericki znat-
no manjih wijednosti.

Sve ove mijere definiraju negativni pol ove dimenzije,
dok je suprotni pol saturiran relativno niskim, ali siste-
matski pozitivnim projekcijama gotovo svih mjera apso-
lutne snage.

Obzirom na nedvojbenu superiornost mjera ravnoteze
u sklopu i strukturi ovog vektora nema sumnje da se
radi. o taksonomskoj dimenziji koja se ponasa slicno kao
falktor ravnoteze, izoliran u faktorskim studijama.

O¢ito je, dakle, da se i taksonomskom procedurom mo-
Ze izolirati dimenzija ravnoteZe, koja nosi sva najvaznija
obiljezja latentne dimenzije u faktorskom smislu.

Slicno kao i u istraZivanjima koje su proveli Gredelj,
Metikos, HoZek i Momirovié, 1975; Gredelj, 1976; Blas-
kovié, 1977; Metiko3, Prot, Horvat, Kules, Hofman, 1982,
i ova je dimenzija generalnog tipa, kod koje kontrola rav-
noteze ne ovisi o tome da li je ukljuéen vanjski ili samo
unutradnji regulacioni krug, na $to ukazuju naizmjeniéne
pozicije mjera ravnoteze s otvorenim i sa zatvorenim o-
cima,

Medutim, ¢ini se da ova taksonomska dimenzija poseb-
no ukazuje na one C&inioce &ija insuficijencija bitno sma-
njuje sposobnost dugotrajne kontrole ravnoteznog poloza-

ja. To se u prvom redu odnosi na sposobnost sifukturi:a-
nja i kontrole pokreta donjih ekstremiteta, €emu u prilog
govore znadajne, iako ne visoke korelacije svih onih te-
stova koji su u studijama Gredelia i sudarnika, 1975; Ho-
rge, 1976; Hosek, 1976 i 1978" odredivali faktor, inter-
pretiran najéesce kao koordinacija nogu. U skladu s o-
vom hipotezom su i pozicije mjera ravnoteze na ovoj ta-
ksonomskoj dimenziji. Lako je, naime, uoditi da najvise
projekcije u sklopu i strukturi ove dimenzije imaju one
mjere ravnoteze kod kojih je kompenzatorne pckrete mo-
guce izvoditi »slobodnom« nogom, pa radi toga efikasnost
kontrole ravnoteznog polozaja ocigledno zavisi o vremen-
ski i prostorno koordiniranim pokretima tom nogom.

Kako se medu spomenutim mjerama koordinacije nogu
posebno isticu testovi Giji rezultati znatno ovise o kine.
stetickoj osjetljivosti stopala, a posebno prednjeg dijela
stopala, namece se pretpostavka da dugotrajna kontrola
ravnoteznog polozaja u znaajnoj mjeri ovisi o preciznim,
brzim i sveobuhvatnim informacijama o poloZaju stopala
stajne noge ifi nogu. Po svemu sudeéi izgleda da je efi-
kasnost kinestetickog analizatora bitan preduvjet za spo-
sobnost odrZavanja ravnoteznog polozaja i da ogranice-
nost prohodnosti kinestetickog kanala drasti¢no smanju-
je .mogucnost kontrole ravnoteze.

Osim do sada navedenih motorickih mjera negativni
pol ove taksonomske dimenzije definiraju i oni testovi
ritma koji se provode uz definirani takt metronoma i sve
mjere preciznosti, a posebno mjere ciljanja kratkim i du-
gim Stapom. Jedna od moguéih pretpostavki o tome za-
s§to ove motoricke mijere dijele dio svoje varijance s tak-
sonomskom dimenzijom ravnoteze mogla bi biti sadrzana
upravo u sposobnosti da se brzo usvoji neki jednoobrazni
i ravnomjerni witam koji je najpogodniji za racionalizirani
slijed motonickh operacija Dakle, takav ritam koji osigu-
rava aktiviranje minimalnog broja motorickih jedinica za
izvr8enje motoricke aktivnosti, pa prema tome i optimal-
nu energetsku potrosnju. Ova je sposobnost oéito od in-
teresa za uzastopna ponavljanja u testovima preciznosti,
a takoder i za izvodenje serije unaprijed definiranih pre-
ciznosti, a takoder | za izvodenje serije unaprijed defi-
niranih ciklusa u mjerama motoriékog ritma. Buduéi da je
praktitki nemoguce dugo zadrzati ravnoteZni polozaj tako
da se Covjek uopée ne pomjera, izgleda da je mnogo po-
voljnije da se uspostavi ritmidka kontrola oscilacija tije-
la oko projekcije tezista sa 3to je moguée manjom am-
plitudom kretanja. Najpovoljniji sklad pokreta u svim
navedenim motorickim mjerama moguée je ostvariti efi-
kasiom i brzom analizom pokreta razlidite uspjesnosti i
stvaranjem programa za automatsku regulaciju i kontrolu
sukcesivnih gibanja. Pri tome je vaZno napomenuti da pri
izvodenju navedenih motorickih testova djeluju konstant-
ne vanjske sile, radi Sega su za analizu i stvaranje progra-
ma presudne informacije koje pristizu kinesteti¢kim ka-
nalima. Otuda se moZe smatrati da je upravo sposobnost,

B ﬁoé_ek-l\/lomi‘rrovié, A. Struktura koordinacije. Magistar-
ski rad, Fakultet za fizicku kulturu, Zagreb, 1976

® Hodek, Momirovié, A. Povezanost morfoloskih taksona
sa manifestnim i latentnim dimenzijama koordinacije. Dok-
torska disertacija Fakulteta za fizicku kulturu, Zagreb, 1978
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koju mnogi kineziolozi u praksi nazivaju »kinesteticka
memorija«, takoder bitan &inilac ravnoteZze, a njena se
uloga poveéava s brojem ponavljanja u mjerama ravno-
teze.

Prisustvo nevelikih, ali sistematski pozitivnih projek-
cija mjera apsolutne sile i snage na logiCki suprotnom
polu ove taksonomske dimenzije nedvosmisleno ukazuje
na to da insuficijencija energetskih potencijala negativ-
no utie na sposobnost odrZavanja ravnoteznog poloZaja.
Ovo otuda 3to je, pvi svakom veéem odstupanju projek-
cije tezista od centra podlozne- povrSine, nuzno generi-
rati znatnu silu u muskularnim sklopovima koji vrie komi-
penzatorne pokrete. Kako se u toku svakog pojedinac-
nog akta odrzavanja ravnoteznog polozaja moZe ocekiva-
ti veéi broj takvih odstupanja otito je da niska razina fa-
ktcra sile i snage povedava vjerojatnost ispadanja iz rav-
noteznog polozaja.

Sudeéi prema relativnom varijabilitetu (3,7°%), osma ta-
ksonomska dimenzija odgovorna je za ogranieni broj mo-
torickih reakcija. Niti ova bipolarna dimenzija ne odstupa
znacajno od normalne raspodijele, iako je veéina rezulta-
ta grupirana u smijeru negativnog pola, dok je pozitivni
po! odreden rezultatom koji je Gak 7,75 standardnih de-
vijacija udaljen od prosjeka.

Sklop i struktura negativnog pola ove dimenzije defini-
rani su iskljudivo mjerama elementarne brzine -pokreta
gornjih ekstremiteta, kojima se na drugom polu suprot-
stavljaju mjere snage fleksora trupa. Potpuno odsustvo
mjera jednostavne brzine pokreta nogom, kao i zanemar-
ljive velicine saturacija mjera brzine alternativnih .pokre-
ta, ritma i koordinacije na polu koji definiraju mjere jed-
nostavne brzine pokreta gornjih ekstremiteta, govosi u
prilog tvrdnji da se radi o topoloski orijentiranoj dimen-
ziji elementarne brzine.

Sudeéi prema mjerama snage fleksora trupa, koje je-
dine definiraju pozitivni pol ove dimenzije, elementarna
brzina gornjih ekstremiteta u znatnoj mjeni ovisi o snazi
fleksora trupa, dakle o topoloSkom faktoru snage. Vjerojat-
no je da se uloga faktora snage fleksora trupa iserpljuje u
fiksatorskoj ulozi, t.j. on osigurava oslonac za nesmetano
odvijanje procesa istovremenog maksimalno brzog gene-
riranja sile u agonistickim miSiénim skupinama gornjih
ekstremiteta | najveéeg moguéeg smanjenja tonusa u an-
tagonistickim misiénim skupinama.

Deveta po redu taksonomska dimenzija ima izrazito ma-
li relativni varijabilitet (svega 2,9%). Distribucjja ove di-
menzije je gotovo idealna s neznatno izraZenom leptoku-
rticnoséu, radi €ega je i najvece odstupanje realne od te-
oretske kumulativne frekvencije dobijeno upravo u razre-
du u kojem se nalazi i aritmeticka sredina.

Ova taksonomska dimenzija duguje svoju egzistenciju
gotovo iskljuéivo varijanci testa brzine jednostavnog po-
kreta nogom naprijed (MBPDNN), koji ima najveée pozi-
tivne projekcije u sklopu i strukturi ovog vektora. Otuda
je taj pol devete taksonomske dimenzije usmjeéren pre-
ma niskim vrijednostima na spomenutom testu elemen-
tarne brzine. Sistematski negativne, iako znatno nize pa-
ralelne i ortogonalne projekcije imaju gotovo sve mjere
sile i snage nogu i trupa, dok suprotni pol oskudno po-
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dupiru mijere preciznosti i one mjere sile i snage u ko-
jima snaga $aka ima dominantan znacaj.

Cini se da slab energetski potencijal nogu i trupa sma-
njuje moguénost izvodenja brzog pokreta noge prema na-
prijed, vjerojatno iz razloga $to se pri tome pokretu mo-
ra pokrenuti Tz mirovanja znatno veca frakcija ukupne ma-
se ispitanika, nego 3to je to sluGaj kod mjera brzine jed-
nostavnih pokreta gornjih ekstremiteta.

Pozicije mjera preciznosti i mjera snage u kojima snaga
Saka igra dominantnu ulogu vjerojatno su uzrokovane kon-
strukcijskim rjeSenjem testa za procjenu jednostavne brzi-
ne noge, Naime, pokret zamasnom nogom izvodi se u »Zlje-
bu« na &ijim su krajevima postavljene fotocelije, a radi o-
siguranja stabilnosti ispitanik se rukama pridrZava za po-
sebno konstruirane oslonce. Otuda je jasno da je pri izvo-
denju ovog zadatka nuZna izviesna preciznost radi odredi-
vanja sigurnije i manje opasne putanje stopala, a moZe se
bez dvojbe pretpostaviti da snaga Saka ima nenulti dopsi-
nos u osiguranju stabilnijeg poloZaja.

Deseta taksonomska dimenzijg ima na izgled neoblcnu
strukturu, ali sa svouh 5,20/¢ relativnog varijabiliteta pripa-
da grupi znadajnih motorickih sklopva.

Neobidna je utoliko 3to suprotstavija jedne drugima raz-
ligite modalitete energetske regulacije i regulacije tonusa;
suprotstavlja.brzinu jednostavnih pokreta kojoj je pridruze-
na relativna sila i snaga ruku (na negativnom polu), fleksi-
bilnosti, apsolutnoj snazi trupa i njima pridruZenim koor-
dinaciji ruku i preciznosti (na pozitivnom polu).

Kako su za najveci dio varijabiliteta ovog motorickog
sklopa odgovorne negativne jprojekcije mjera energetskog
potencijala ruku (ekstenzija lijeve podlaktice, bench press
i sklekovi na razboju), to se bez sumnje radi o astenitnoj
konstelaciji gornjlh ekstremiteta, koji tesko mogu saopéiti
odgovarajuéu silu pri impulsivnim pokretima tipa brzine je-
dnostavnih pokreta i dugotrajnim -repetitivnim pokretima s
velikim optereéenjem. Nasuprot tome, ova konstelacija iz-
gleda pogoduje razvoju spospbnosti regulacije tonusa; po-
sebno one koja se manifestira u pokretima tipa fleksibilnos-
fi, preciznosti, te u onim kootdinacijskim zadacima u koji-
ma je efikasnost manipulacije objektima direldtno poveza-
na s efikasnodéu doziranja tonusa agonista. Relativno vi-
soka pozitivna projekcija testa apsolutne snage trupa
(MSCHIT — horizontalni izdrZaj trupa) moZe se objasniti
fiksatorskom ulogom miSica trupa pri regulaciji tonusa
misiéa gornjih i donjih ekstremiteta.

Prema tome, &ini se da motoricki prostor omogucuje i
identifikaciju taksonomske dimenzije relativho uskog op-
sega, ali veoma vaZne za razumijevanje kombiniranith efe-
kata mehanizama za regulaciju intenziteta i trajanja eksci-
tacije i mehanizama za regulaciju tonusa i sinergijsku re-
gulacijo.

Struktura jedanaeste taksonomske dimenzije obuhvaca
vrlo uski opseg motoritkih reakcija. Definirana je samo ne-
gativnim projekcijama onih motoritkih zadataka koji zahti-
jevaju relativno sloZene pokrete nogama. Sistematski po-
zitivne, premda ne visoke projekcije imaju gotovo sve mje-
re fleksibilnosti (fzuzev iskreta, te Geonog i bo&nog rasko-
raka).
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lako ima relativno malu varijancu, tek 3,5% od ukupne
varijance svih taksonomskih dimenzija, €injenica 8to je nje-
zin sklop vrlo sli¢an sklopu koji su mnogi pokusali defini-
rati kao koordinaciju nogu, svrstava je u red onih od po-
sebnoyg teoretskog i praktickog znagaja. PokuSaji da se te-
stira model strukture koordinacijskih sposobnosti ili gene-
ralni model strukture motorickih sposobnosti, u kojem po-
sebno mjesto zauzima topoloski faktor koordinacije nogu,
izvrdeni su s manje ili viSe uspjeha u vide istrazivanja (Me-
tikog | Hodek 1972; Gredelj, Metiko§- Hoek i Momirovic,
1975: Hosek, 1976; Hosek i Horga, 1980). Redovito je bila
izolirana dimenzija, vrlo slabo povezana sa svim ostalim

" dimenzijama, a zbog pojedinih, pridruzenih joj testova raz-
lijito je bila interpretirana. Uvijek tretirana kao specifi¢na
dimenzija, izolirana na ostatku varijabiliteta motorickih tes-
tova, nekad je bila nominirana i kao motorigka edukatibil-
nost, nekad kao timing, a nekad &ak i kao koordiracija no-
gu.

1 u ovom slugaju se radi o testovima u kojima rezultati
ispitanika u cjelovitoj motoritkoj aktivnosti, ili u nekim
njenim dijelovima, preteZno zavise o efikasnoj i sinhroni-
ziranoj aktivnosti donjih ekstremteta (MKLULK — ubaciva-
nje nogama lopti u kutije, MKLVOV — vodenje plotice oko
valjka, MKTUBL — uzimanje i bacanje lopti, MKUPAL —
preskakivanje palice). Specifiénost ove taksonomske di-
menzije oéituje se i u njenoj distribuciji; iako ne odstupa
statisticki znadajno od normalne, pokazuje veoma vidljivo
grupiranje ispitanika u zoni slabijih rezultata (&ak 54% is-
pitanika jedva dostize srednju vrijednost rezultata). Cinje-
nica je, dakle, da i ovako rijedak motonicki sklop ipak ima
taksonomski znataj, pa makar ga, kao Gredelj, Metikos, Ho-
sek i Momirovié (1975), povezali samo s onom subpopula.
cijom ljudi koji su stekli specifitno motoricko iskustvo u
toku karakteristiGnih kinezioloskih ili pseudokinezioloskih
aktivnosti. Ukoliko je ovo posljednje toéno, onda su donek-
le i razumljive nulte projekcije testova svih ostalih motori-
¢kih sposobnosti i znagajne projekcije fleksibilnosti sa su-
protnim predznakom.

Relativni varijabilitet dvanaeste taksonomske dimenzije,
koji obuhvaca 4,2 varijance sistema, bipolarno pozicio-
nira rezultate ispitanika u motoriékim zadacima relativno
uskog opsega.

Pozitivni pol ove dimenzije definiran je slabim projekci-
jama testova u kojima presudnu ulogu ima sinergijska re-
gulacija i regulacija tonusa. Modulacija ove funkcionalne
strukture definirana je koordiniranim i fleksibilnim izvode-
njem pokreta koji zahtijevaju natprosjedno, ali kratkotraj-
no aktiviranje veceg broja motorigkih jedinica.

Negativni pol dvanaeste taksonomske dimenzije defini.
ran je jednako slabim projekcijama vektora testova kod ko-
jih rezultat zavisi, prete?no, o misiénoj izdrZljivosti pri iz-
vodenju vrlo jednostavnih stati¢kih poloZaja.

U tdksonomskom smislu ova dimenzija diferencira, dakle,
takson okretnih ispitanika natprosjeéne eksplozivne snage,
ali slabe misiéne izdrZljivosti, od taksona ispitanika natpro-
sjecnih sposobnosti za odrzavanje dugotrajnih izometriénih
ili izotonickih kontrakcija, ali ispodprosjecnih sposobnosti
za rjeSavanje- motori¢kih zadataka koji zahtijevaju lkoordi-
nirano izvodenje eksplozivnih pokreta. Moguée je da i raz-

tike u morfoloskom sklopu imaju neku ulogu u formiranju
ove taksonomske dimenzije. Zadaci pozicionirani na pozi-
tivnom polu favoriziraju ispitanike ispodprosjecne mase,
pogotovo ispitanike s ispodprosjecnom koli¢inom balastnih
tkiva, Naprotiv, zadaci pozicionirani na negativnom polu
dvanaeste taksonomske dimenzje favoriziraju ispitanike s
iznadprosjeénom masom, pri éemu je koti€ina balastnog
tkiva prakticki irelevantna.

Ipak, &ini se da je glavni generator varijabiliteta ove
dimenzije razlit“:ifost sistema koji su odgovorni za sinergij-
sku regulaciju, regulaciju tonusa i ‘regulaciju broja aktivnih
motoriékih jedinica od sistema koji su odgovorni za regu-
laciju trajanja motoritke aktivnosti. Parcijalizacija glavnih
efekata tih sistema omoguéuje detekciju njihovih diferen-
cijalnih efekata, kao 3to je to sludaj i kod nekih drugih
taksonomskih dimenzija, uostalom mnogo Sireg opsega i
mnogo veéeg znadaja nego 3to je dvanaesta taksonom-
ska dimenzija, na kojoj se pretezno manifestiraju rezi-
dualni efekti varijabiliteta razligitih motorickih regulatora.

Trinaesta taksonomska dimenzija ima relativno veliku
varijancu. Njena je distribucija prakticki normalna, s ras-
ponom koji obuhvaéa 7,7 standardnih devijacija.

Struktura ovog taksona je izrazito bipolarna. -Pozitivni
pol dimenzije definiran je mjerama koordinacije nogu, ko-
jima je priduzena i jedna mijera brzine pokreta noge. Va-
rijable pozitivnog pola trinaestog taksona definirane su
zadacima koji zahtijevaju brze, toéne, i u prostoru i vre-
menu uskladene pokrete nogu, pri-&emu je opéa znatajka
tih zadataka da zahtijevaju dobru sinergijsku regulaciju
i, narodito, dobru regulaciju tonusa muskulature. Osim
toga, varijable s nadprosje¢nim projekcijama na pozitiv-
ni pol ove dimenzije zahtjevaju takvo uskladivanje razli-
gitih trajektorija gibanja kako bi kriticne tocke tih tra-
jektorija bile unutar vrlo kratkog vremenskog intervala.

Logiéki negativni pol definiran je mjerama sile, repe-
titivne i staticke snage nogu, kojima su pridruZene, s os-
jetno ‘manjim projekeijama, i neke mjere sile ruku i jed-
na mjera ravnoteze, kod koje rezultat dobrim dijelom za-
visi o sposobnosi ispitanika da kroz duZe vrijeme odrii
submaksimalnu izometrijski kontrakciju muskulature do-
njih ekstremiteta. Sve mjere sile i snage su apsolutnog
tipa. Ogito, ono §to je zajednitkog varijablama koje, s
umjereno visokim projekcijama, odreduju negativni pol o-
ve dimenzije je sposobnost razvijanja velike miSi¢ne sile
pti izometrijskom reZimu rada i sposobnost vrSenja rada
pri pokretima koji se izvode bilo u izometridkom, bilo u
izotonijkom rezimu. :

Cini se; dakle, da ova dimenzija.diferencira, za donje
ekstremitete, energetski izlaz iz efektorskog sustava ko-
ji zavisi pretezno o broju aktivnih motorickih jedinica i
vremenu u kojem relativno veliki broj moatorickih jedinica
moZe biti aktivan, od izlaza koji je definiran simultanom
regulacijom trajektorija gibanja i uskladivanjem tih trajek-
torija s prostornim i vremenskim parametrima zadatka.

Egzistencija entiteta koji leze na ekstremnim polovima
ove taksonomske varijable dobro je poznata iskustvena
¢injenica. Stanoviti broj entiteta u populaciji zaista ima
snaZzne, ali nespretne noge, koje im omoguduju nadpro-
sjeénu efikasnost u motoritkim zadacima sile i izdrzlji
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vosti pri izvodenju jednostavnih pokreta, ali su, upravo
zbog slabije sposobnosti regulacije pokreta sa sloZenijim
irajektorijama ograni¢eno sposobni silu i snagu kojom ra-
polazu manifestirati pri izvodenju slozenijih zadataka.

Nasuprot njima, priblizno jednak broj entiteta posjedu-
je slabe ali spretne noge, §to im omoguéuje nadprosjec-
nu efikasnost pri izvodenju zadataka koji zahtijevaju slo-
Zzene pokrete donjih -ekstremiteta, pod uvjetom da takvi
zadaci zahtijevaju m.in'ifma'lnu\ silu i ne traju dugo.

lako Je definirana sa svega pet varijabli s projekcijama
nizima od osrednjih, &etrnaesta taksonomska dimenzija i
nema toliko malu varijancu, a da bi se mogla smatrati ar-
tefaktom predimenzionivanja taksonomskog prostora ili di-
menzijom od sporednog znacaja.

Cetrnaesti je takson tipiéni bipolarni takson u klasic-
nom pojmovnom odredenju polarnih taksona, jer na pozi-
tivnom poiu diferencira entitete nejakih i slabo lkoordi-
niranih donjih ekstremiteta, a na negativnom, naravno, en-
titete snaznih nogu, sposohbnih za izvodenje brzih i rela-
tivno sloZzenih pokreta nogama, koji uz to zahtijevaju do-
bru koordinaciju pokreta u vremenu i nadprosjecnu fle-
ksibilnost.

Ocito je da se, dijelom zbog konstitucionalnih razloga,
a dijelom i zbog specifiénog treninga kojima su neki ispi-
tanici bili izloZeni, formiraju dva malobrojna, ali jasno
prepoznatljiva aksona, suprotstavljena upravo prema mo:
torickim sposobnostima koje se manifestiraju u pokretima
donjih ekstremiteta. Zbog slabe projekcije aferentnih ne-
urona u senzornim zonama gyrusa postcentralisa, te jed-
nako slabe projekcije eferentnih neurona u motoriékim zo-
nama gyrusa precentralisa u ljudi je, opéenito, sposob-
nost izvodenja slozenih motorickih zadataka donjim eks-
tremitetima slaba. Trening koji poveéava silu, brzinu, ko-
ordinaciju i fleksibilnost donjih ekstremteta, 'meze stoga
relativno brzo proizvesti znatno udaljavanje tako trenira-
nih entiteta od normalne populacije. Potpuno odsustvo ta-
kvog treninga, ako se ovome pridruzi i minimalna moto-
ricka aktivnost uslijed pretezno sedentarnog nagina Zivo-
ta moZe, naravno, proizvesti prepoznatljiv takson onih sa
slabim i nespretnim nogama. Da motori¢ka efikasnost do-
njih ekstremiteta ima utjecaja ne samo na opéu razinu
motorickih sposobnosti, veé i na razinu svih adaptativnih
funkeija, kao &to je to jos davno tvrdio M. Feldenkreis,
vidi se i po varijanci ove dimenzije i po njenim ne ba$
beznagajnim korelacijama sa znatnim brojem wostalih tak-
sonomskih dimenzija.

lako izuzetno slabo definirana (svega dva testa imaju
projekciju veéu od 0.30), petnaesta taksornomska dimen-
zija, zbog svog relativnog varljabiliteta (2,9%) koji nije
bitno manji od varijabiliteta nekih od prethodnih taksona,
ne dozvoljava potpuno zanemarivanje. Distribuirana je u
skladu s normalnom raspodjeiom, s biagim pomakom re-
cultata u zonu nadprosjednih vrijednosti.

Jedina dva motoricka testa koji dostizu osrednje pro-
jekcije su test ravnoteze MBAP20 — stajanje na dvije
noge poprecéno na klupici za ravnotezu, na negativhom
polu, i test preciznosti ciljanjem MPCKRS — ciljanje kra-
tkim 3tapom, na pozitivnom polu. Mogu se uzeti u obzir
jod neki testovi pridruZeni testu ravnoteze: MPCDMN —
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ciljanje pokretne mete nozem, MFE20V — tréanje na 20
m s visokim startom, MBKS3L — slalom s tni lopte i
MAGOSS — osmica sa sagibanjem, te testovi pridruze-
ni testu preciznosti: MSAVIS — izdrzaj u visu, MSCINS
— izdrzaj nogu na sanduku, MBPDNT — brzina pokreta
desrom nogom natrag i MBFTA2 — taping rukom 2. leko
40 sada nije bio obitaj autora ovog rada da pribjegavaju
ovakvom tipu deskriptivne analize rezultata, petnaesta ta-
ksonomska dimenzija, proistekla iz svega onoga Sto nije
bilo nuzno da iscrpi ma koja od prethodnih €etrnaest di-
menz}ja, jednostavno nalaZe da se pronikne u taksonom-
ski smisao i svih onih testova &¢ije su projekcije barem
razli¢ite od nule (recimo one od 0.20—0.26).

Telk u tom sludaju ovaj motoric¢ki sklop poprima odre-
deni interpretativni smisao. Ono S$to je zajednickog pre-
ostalo navedenim testovima, projiciranima na negativni
pol ove dimenzije, izgleda da je anticipacija motoricke si-
tuacije i, s tim u vezi, podeSavanje reakcionog sistema
za slijedecu motoricku reakciju. Ova, veoma vazna mo-
toricka sposobnost neizbjezna je kod motorickih zadata-
ka tipa ravnoteze s otvorenim o&ima i kod gotovo svih
slozenih ciklickih zadataka, u kojima se u manje ili vise
pravilnim razmacima ponavlja ista ili sliéna motoricka si-
tuacija. To objasnjava prisustvo testova ravnoteZe, ciljanja
pokretne mete nozem, slaloma s tri lopte i osmice sa
sagibanjem. Kod tréanja na 20 m s visokim startom nia-
ticipacija startne situacije mogla je utjecati na prisustvo
ovog testa u istoj skupini.

Sudeéi po strukturi polova ove taksonomske dimenzije
¢imt se da je slaba anticipacija motoricke situacije i sla-
bo podesavanje reakcionog sistema povezano s nadpro-
sjecnom snagom fiksatora trupa i svim onim motorickim
sposobnostima koje, izmedu ostalog, zavise i o snazi fi-
ksatora trupa (ciljanje kratkim &tapom, preskakivanje pa-
lice, neke manifestacije jednostavne i sloZene brzine po.
kreta).

Zadnja izolirana taksonomska dimenzija ima takoder ma-
li relativni varijabilitet (3,0%), a takoder i jedan od naj-
manjih raspona (6,58 standardnih devijacija), unutar ko-
jeg su ispitanici razmjesteni gotovo u potpunosti u skla-
du s normalnom raspodjelom. Znagajnijih i visih projekei-
ja u sklopu i strukturi ove dimenzije u stvari nema, no
ako se uzmu u obzir i one projekcije koje su zaista 'skro-
mnih numeri¢kih vrijednosti, uoGava se bipolarnost i ovog
taksonomskog sklopa. ‘

Negativni pol ove dimenzije obiljeZavaju svojim skrom-
nim uéeScem sve mjere motorickog ritma, pa je jasno da
je kolitina informacija, sadrzana u dijelovima njihovih va-
rijanci, izuzetno mala. Pozitivni pol ove dimenzije bogati-
ji je po broju mjernih instrumenata, koji svojim skrom-
nim prilozima upotpunjavaju sliku ovog vektora. Tu su te-
stovi brzine jednostavnog pokreta, neke mjere motoricke
edukatibilnosti, neke mjere preciznosti, medu kojima se
izdvaja ciljanje dugim Stapom (MPCDUS) i jedan test
staticke snage trupa (MSCINS), koji, u odnosu na sve
ostale nabrojene indikatore, ima najvise projekcije &ije
vrijednosti premasuju tek neznatno visinu od .30.

Kako je ova dimenzija ofito sazdana na ostacima vari-
jance nabrojenih mjernih instrumenata, nemoguée je emi-
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Tabela 1 — SKLOP TAKSONA U PROSTORU MOTORICKIH VARIJABLI

Varijabla TVA1 TVA2 TVA3 TVA4 TVA5 TVA6 TVA7 TVA8 TVAQ TVA10 TVA11 TVA12 TVA13 TVA14 TVA15 TVA16

MBPDL3 36 A7 04 —03 —08 —13 .01 40 A7 27 —15 .03 .05 —05 —17 —14
MBPDNT .19 31 —28* —02 —03 —06 .12 —03 —O01 .14 14 05 .02 —03 —22 —07
MBPDNN 34 10 .01 —07 —17 —11 .05 —07 .4 —11 —12 .05 -—29° —28 —19 —24

MBP2RD .28 35 —19 —09 —08 —20 —02 .28 .10 .21 —14 A1 .09 —05 —.17 —.13
MBPDRN .32 32 —14 —20 —11 —09 —03 .31 .08 30 —.14 .06 a1 —11 —09 —23
MBPLDR .31 32 —19 —13 —04 —14 —08 .39 —01 34 —13 .10 10 —06 —09 —20

MBPDRD 27 31 —13 —08 —02 —08 —.02 .40 .06 40 —.09 .10 —05 —12 —07 —.18
MBFKRN —44 —14 —06 —13 —35 39 —12 .05 —05 . .06 —03 —27°% —.06 .01 —06 —.11
MBFKRR —49 —06 —19 —17 —.16 .24 .02 —09 —14 .11 .18 —03 —.04 A3 .07 —30

MBFTAZ —63 —02 —23* —02 —.12 .04 .04 —.05 .01 —.01 .07 .01 —00 —26 .05 —.04
MBFTA2 —53 —01 —.16 —.25 .04 —00 —08 —.01 .00 —.10 —.01 .03 02 —32 20 —.14
MBFTAN —67 —02 —.20* —08 —.25 .07 .08 —07 —03 —00 —03 —.12 1. —04 —09 —.07
MBFTAP —.51 10 —27" —12 .02 28 —10 —05 .03 10 .08 .01 —00 —24 .16 .05
MFLRRD —.23 --—02 .58 —.13 04 —08 —.00—.13 A1 .21 .22 A7 .03 —07 —01 —.11
MFLISK 16 —.06 —.07 28 04 23 04 .03 —02 01 —06 —33 —.14 .01 —10 —.08
MFLPRT 16 09 —.A47 A8 25 .05 07 —02 —17 .06 —25 —10 —.09 A2 02 —11
MFLPRE —.26 .07 53 —31 10 —11 —00—12 07 25 .23 12 A7 07 —09 .02
MFLUPO 14 .08 —.42 .33 A7 25 —o01 A0 —12 —14 —20 —.11 .01 —18 .06 —.10
MFLPRK —.16 —.04 43 —26 —18 —.05 —05—04 .01 20 .30 .16 04 —08 —12 .09
MFLCES —.16 A7 65 12 16 23 —0o1 —04 .05 .28 .01 —05 —02 —25 .06 —.08
MFLBOS —.18 .21 .68 18 12 19 —.00 —15 .06 32 —.01 .01 .00 —.17 10 —.13
MBAP1Z —30 10 04 10 —.07 02 -—59 .00 —03 —.05 .10 —15 —05 —.03 —.20 .03

MBAU1Z —.28 30 —.16 20 04 —19 —36 —19 .08 —.08 .10 .02 12 —05 —.10 .05
MBAG1Z —28 .07 —12 .07 03 —22 —48 .07 —11 13 22 —09 —06 .18 —02 .00
MBAP2Z —.29 20 —.11 20 .06 —09 —.16 —17 —06 —.01 11 .02 A2 —.06 .03 —17
MBAU2Z —27 —19 —.06 12 —01 —10 —20 —09 —01 .02 .11 .04 —38 —08 —17 —.13
MBAOKO —26 —.05 .07 14 .06 —06 —33 .01 —10 —04 —11 .03 —16 —25 —12 —.05

MBAP10 —28 —.02 .03 .10 02 —06 —57 .12 —05 A3 .04 —09 —12 11 .06 —.06
MBAU20 —.21 07 —.02 17 —00 —23 —.44 —.15 .06 —.19 .10 .08 —01 —02 —07 —.03
MBAP20 —24 —.00 .15 11 .06 —07 —46 —03 —11 —04 .18 —.08 —.00 .01 —32 —02

MBAU10 —.39 A1 —03 .02 03 —16 —47—02 03 07. .16 —08 —.10 .00 —17 .03
MKUGRP .49 13 A1 .10 .02 05 —13 .19 .23 —08 .09 —11 —02 —02 .13 .03
MKRBUB —56 —.10 —12 —.23 15 .01 —12 .00 —14 —17 —.06 .02 A2 —18 14 —20
MBKTVP 41 —31 .16 .02 .05 —.13 .01 —15 24 —08 .02 —30 —.07 07 .02 —14
MKRBNR —.55 —.17 —.22* —.18 21 —07 —00—02 .00 —08 .06 .05 .06 —14 20 —.18
MREPOL .54 —24 A7 —.01 .15 .02 02 19 .04 —12 02 —27* —02 —05 —.13 —.03
MRECOR 46 —.01 .28" .08 —.13 10 —o00 .23 —17 —04 .03 14 —.08 .04 06 A7
MAGONT .63 .06 —.02 —.05 .05 .04 —05 .10 —00 .01 .09 —18 —13 —06 .00 .15
MKAZON —42 —08 —21* .04 A5 —12 .06 —03 05 .20 .04 —.07 22 .04 —05 —.05
MAGKUS~ .59 —.01 .28* —06 —.03 .03 —17 .08 —09 —20 —.18 —04 —.01 05 08 .05
MRESDN —.60 .04 —.05 .06 .18 19 03 .15 13 .15 11 19 —.00 .07 08 —02
MKTOZ .56 .16 .01 —12 .02 .03 —11 04 03 —04 —02 —28 —.07 —.01 .02 .02
MRKRLP .59 .02 .0 —13 —12 —11 —o04 .18 —06 —25 .13 —00 —.00 .06 —.01 10
MAGTUP 99 .35 .06 —.06 .06 —06 —28 .17 .03 —29 —.02 .09 A2 —20 06 .11
MKAAML -—59 —.60 .04 .03 27 —.19 43 24 .06 .15 —.06 00 —02 —07 04 07
MKAVLR .65 .34 .20 01 —21 .16 —.10 —09 —03 —14 .03 —01 —.02 .00 —02 —20
MKLSNR 57 19 .24* 07 —11 —01 —03 —08 —11 —13 .04 —03 .01 07 12 —27
MKAORE —55 —42 —15 —.03 .22 —10 03 .12 17 - 06 —08 —08 —.01 —.01 —.01 10

MREL20 —54 —30 —.15 .05 19 —.02 206 .17 19 .10 —08 —.13 .03 —08 02 .15
MKUDLL. —40 —14 —.13 12 25 | =22 .07 —05 .19 .01 —.03 .09 02 —07 .16 19
MBKS3L .52 —.05 .05 .02 .10 .03 —11 .07 —08 —24 .12 .00 —.01 L2 ==
MKTPR 33 —21 —05 —02 24 —20 09 .10 .01 01 .13 —38 03 —13 —03 .13
MBKLIM 49 10 —.04 .10 .03 —21 09 .07 .08 —03 .17 —.05 .01 .10 .08 —.04
MBKPOP .35 —.08 .03 .03 55 —07 —02 .06 —04 —04 .15 —22* 19 —02 —04 —O05
MBKPIS .56 .01 —04 —05 .28 —.15 43 15 .01 —05 .14 —A13 A7 —.03 09 .05

MAGOSS .46 .08 A7 —.02 24 —13 —14 44 —02 —12 —03 —11 —.A1 03 .26 —.15
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¢lanak 2 Spalta 18

Varijabla  TVA1 TVA2 TVA3 TVA4 TVA5 TVA6 TVA7 TVA8TVAQ9 TVA10 TVA11 TVA12 TVA13 TVA14 TVA15 TVA16

MRESTE 52 A7 .07 .10 .08 —.06 .04 .04 .04 —08 06 —01 .02 .08 17 .06
MKRPUK 47 .20 13 .16 —.10 .04 . 01 .15 .05 .08 —.03 —.03 .06 A7 —14 .09
MKRP3R —.40 40 .00 —.19 .14 .01 —21 .19 —11 —09 .02 .04 —16 —12 .19 —26
MKRPLH —35 —.36 03 —24 A7 01 —26 A7 —10 —.17 —.06 02 —15 —i17 .19 —.18
MKTUBL 52 —.05 —.00 .08 —03 —.07 10 —0t1t 13 .02 .22 .00 —36 .04 .11 —.08
MKLULK 45 —.01 02 .13 .21 .14 .18 —.01 04 26 43 —07 —21* —15 .09 .03
MKLVOV .33 07 —A7 22 14 .01 23 —03 05 .27 43 20 —22" —02 .13 —05
MKTKK3 .34 .26 —.36 .04 .26 .08 —.04 .09 .03 —.10 .22 —..08 —.23" —07 —.16 —.03
MKUPAL —31 —.21 .32 25 —15 —05 —.09 .11 —03 .08 —24 .24 .23Y 11 22 .07
MKLPHV —52 —.16 .00 A7 —14 —03 —05 .18 —02 .01 —.13 .21 .02 —12 —o04 .18
MKUPLL —13 —.21 A7 13 —08 —14 —o04 .23 —01 —13 —.04 38 —00 —22 —.01 11
MKUPRN —41 —09 22" 08 —17 —01 —19 .02 04 09 —17 .10 .32 360 12 —11
MPGVPU —34 —13 —.18 —19 .07 —.08 .04 —13 23 .01 —26 —10 —.09 22 10 —11
MPCALN —37 10 —35 .05 A5 —13 A8 =17 . S il R .04 .08 .09 .08 —.09
MPCKRS ' —.06 48 —13 —.23 .03 23 —36 .03 .17 25 —12 —08 —.03 .02 .43 .18
'MPCDMN —.42 —25 —01 —00 —.04 00 —02 .02 .18 —02 —10 —18 —07 .04 —22 —.00
MPCDUS —.15 .29 —00 —.17 11 a1 —29—05 20 22 —08 —21 —18 . .20 .04 .30
MPGHCR —31 —.05 03 —00 —10 28 —o08 .11 25 19 —04 —15 —22 —09 —06 .09
MPGVCN —.26 .08 —07 —.19 17 —01 —12 .06 .28 —02 —09 —.36 .19 07 —02 .23
MDSEPK —.32 22 .04° —07 .71 19 .03 11 —11 .05 —.04 26 —.42 S8 oo OA] .08
MDSPFS —.45 42 A7 .04 .19 02 —05 —12 —02 —19 —.14 —.07 10 —05 —15 —.13
MDSETR —54 12 28" —.01 A1 A3 12 .06 —12 —05 —02 —20 —06 13 —06 —.15
MDSELP —.44 .18 A4 —.07 .24 .06 A1 19 .01 —44 .04 .08 —.14 12 —17 —03
MDSFDP —.41 44 .03 .10 .38 .02 .08 .08 —04 —.03 .00 - .02 .14 A7 —02 —.18
MDSSTS —25 —.04 42 12 22 .02 —.00 —.01 .27 —23 —26 —07 —.30 .03 .05 —.13
MFEBML —54 .32 23 .02 43 A7 .05 .10 .05 —.18 —.05 15 .07 .00 —11 —.02

MFEDM  —57 .03 .07 .29 .19 A5 —01: 17 16 10 .09 .28 .08 15 .02 .05
MFELUL —46 .14 .06 —00 32 03 —00 .14 .08 —16 .14 07 07 .45 .09 .01
MFE20V 56+ —.02 13 —12 —08 —19 —05 —.14 .03 —03 —21 —13 —.12 .08 .22 —09
MSLIZP — 30 07 —.03 .09 04 —.15 17 04 —06 —.11 —.03 A5 —47 —.02 .00 —.08
MSLINL —31 .25 —.09 12 —10 —.22 01 —12 —18 25 .01 —.17 12 —05 .18 —.02
MSLITN —42 —.03 16 —02 —07 —22 04 .16 —29 13 —09 —14 —32 .09 .04 .10
MSLIUZ —20 .38 10 .05 —.03 —.06 .05 .03 —13 —12 06 —09 —13 —34 .14 .18
MSLITS —43 14 —.09 .01 04 —22 19 —11 —.06 .03 .00 —21* 13 .03 —02 —.11
MSCHIL —51 —.09 A3 A1 —19 15 .16 .30 —13 —04 30 —39 A7 —17 —.03 —.14
MSCHIT —27 .29 .06 —.07 01 —11 —05 .05 —32 41 —07 —07 —.18 A7 .10 .08
MSCINS —.18 37 —16 —01 —08 —07 —07 —07 —.11 .01 .10 —05 .08 —14 26 .34
MSCl45 —54 —.06 A0 —05 —12 —.06 A1 23 —06 —.16 08 —13 —.01 .16 —.07 —.03
MSAIFL —46 .41 08 04 06 —20 .15—06 07 00 .03 —17 —01 09 13 —10
MSASKL —41 18 —21 .03 —36 —.05 01 .10 .16 —18 29 —04 —06 .16 .13 —.05
MSAIPR —44 11 A3 —10 —07 —.19 A1 .09 —14 06 —03 —30 —.20 19 .07 .05
MSAVIS —28 —.16 19 35 —51 —13 —02 15 21 —02 .06 —16 —17 —09 24 —10

MFLDTN —.44 31 —01 —15 —15 —13 .27 —05 —.09 —.01 .00 .00 —25 —05 —04 .03
MFLMST —.41 .46 .10 A7 A1 —.01 42 —14 12 04 —08 —10 —03 —09 —.04 —.02
MRLDCT —.38 .24 —03 —10 03 —.04 A7 10 —19 .03 —.01 07 —34 18 —05 .12
MRLOX —.54 .20 .08 a1 —18 .06 .100 03 .08 —12 —09 —07 —06 —38 —03 .18
MRCDNL —.50 .03 14 —00 —42 —.08 A7 09 02 .03 .08 —24° .11 .00 .07 —.09
MRCDTT —53 —.03 A5 .04 . 07 .09 15 .38 —13 —04 09 —21* .28 .03 .01 .04
MRCZTL —.30 .38 14 .07 —20 —.14 13 —04 —07 —05 —21 —.15 1028E=t2 78 00NN 8
MRCzZTS —19 —.03 12 40 —02 —A40 .03 —02 —00 .00 —09 —01 —13 —09 .07 —03
MRAVTR —.48 .38 14 —02 —04 —14 .26 —06 .13 —.15 —03 —.13 .05 —04 .03 —04
MRAZGP —35 20 —.13 A4 —4 07 —04 .20 .26 —.29 .20 A3 —.02 .14 15 —.01
MRABPT —.43 .50 04 —A13 14 —.06 12 .04 .02 —51 —.03 .05 —01 —02 —05 .10-
MRASKR —.42 A7 —A7 .01 —29 .03 —o00 14 09 —40 24 .16 .03 25 —.00 —03
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Tabela 2
KORELACIJE TAKSONOMSKIH DIMENZIJA

TVA1 TVA2 TVA3 TVA4 TVA5 TVA6 TVA7 TVABTVA9 TVA10 TVA11 TVA12 TVA13 TVA14 TVA15TVA1B

TVA 1 1.00

TVA 2 —.06 1.00

TVA 3 .01 16 1.00

TVA 4 .03 09 —05 1.00

TVA 5 .03 —18 —03 —.01 1.00 J

TVA 6 02 —33 —.00 .05 15 1.00

TVA 7 12 37 .02 .02 00 —.14 1.00

TVA 8 .15 22 .06 .03 —04 —.09 .19 1.00

TVA 9 .06 —09 —06 —.03 .05 02 —13 .01 1.00

TVA 10 —.06 14 —08 —02 —10 —.17 .08 —09 .09 1.00

TVA 11 —.07 .23 05 —05 —10 —22 14 .06 —01 —00 1.00

TVA 12 —921 —14 —01 —04 —18 —00 —.14 —.08 .13 .18 —.03 1.00

TVA 13 —00 —18 —27 —.06 07 —02 —01 —16 .12 .25 —O07 .20  1.00 4

TVA 14 —.01 SIES .13 08 —07 —.05 04 14 —01 —22 1N .01 —20 1.00

TVA 15 —.04 —.08 05 —17 —.03 .06 .05 —.07 —07 —.11 .01 —04 —01 —04 1.00

TVA 16 — 07 —.08 .03 08 —.13 08 —09 —04 —06 .02 —.06 06 —.02 .06 —.01 1.00
Tabela 3 stacijama preciznosti, ukoliko se osnovni sadrZaj ove di-

VARIJANCE (¢%), RELATIVNI VARIJABILITET (¢) |
STANDARDIZIRANI RASPON (MIN, MAX)
TAKSONOMSKIH DIMENZLJA

Taxon o’ 0/ MIN MAX
1. 19.42 .325 —3.69 294
2. 5.40 - .090 —2.69 4.46
3. 4.34 .073 —3.57 373
4. 2.02 . .034 —4.50 3.29
58 3.51 .059 —3.93 4.59
6. 2.23 .037 —38.86 2.50
7. 3.14 .053 —541 3.00
8. 222 .037 —2.31 7.75
9. 1.74 .029 —3.42 3.51
10. 3.10 052 —3.71 4.06
T 2.12 .035 —2.34 5.40
12. 2.48 041 —4.25 2.46
13. 2.50 .042 —7.32 2.00
14. 2.03 .034 —4.01 3.73
1158 1.73 .029 —5.33 3.35
16. 1.79 .030 —3.09 3.49
Zo* 59.77
So*/m 543

tirati dovoljno razloZite pretpostavke o njezinom moto-
rickom sadrzaju. Opisana konstelacija podsjeéa na moto-
rike sposobnosti Sirokog opsega regulacije i to one ko-
je su pod utjecajem kortikalnih i subkortikalnih regulatora
gibanja. Medutim, odsustvo zna&ajnih veza ove dimenzije
s taksonomskim dimenzijama koje nose takve informacije
onemoguéuje svaki pokuSaj interpretacije u tom smjeru.

Jedno od moguéih rjeSenja moZe se zasnivati na pozi-
tivnom uce8cu brzine pokreta, koordinacije u ritmu i ste-
denog motorickog znanja na uspjeSnost u nekim manife-

menzije pripie testu ciljanja dugim Stapom (MPCDUS);
ili pak negativnom utjecaju insuficijentne elementarne br-

. zlne i preciznosti, te niskoj razini i uskom opsegu moto-
“rigkih informacija na realizaciju ritmickih struktura, ako se

prlda veée znadenje mjerama ritma koje se samostalno
i zajedno pojavljuju samo na jednom polu ove dimenzije. "

4, ZAKLJUCAK

Taksonomska analiza motorigkih spesobnosti provedena

je na uzorku od 540 muskaraca starih 19 do 27 godina,
koji su bili izmjereni sa 110 testova primarnih motori¢kih
sposobnosti. Algotitam za odredivanje polarnth taksonom-
skih dimenzija proizveo je 16 latentnih varijabli, koje su
bile upravo dovoljne da se objasni zajednitka varijanca
svih analiziranih varijabli.
' Prva taksonomska dimenzija ponaSala se kao generalni
faktor motoridkih sposobnosti definiran prije svega siste-
mima za regulaciju trajektorija gibanja, sinergijsku regu-
laciju i regulaciju sile.

Druga taksonomska dimenzija diferencirala je ispitanike
s nadprosjeénim sposobnostima za izvodenje brzih i slo-
Zenih pokreta od ispitanika s nadprosjeénim sposobnosti-
ma za produkciju submaksimalne sile pri izvodenju rela-
tivno jednostavnih pokreta.

Treéa taksonomska dimenzija pona3ala se sli€no gene-
ralnom faktoru fleksibilnosti, a Getvrta kao subfaktor fle-
“sibilnosti pokreta koji se izvode u frontalnoj ravni i &i
ji je ishod relativno nezavisan o duZini poluga.

Peta je dimenzija diferencirala ispitanike s nadprosjet':-
nom apsolutnom silom ruku od ispitanika s nadprosjeénom
relativnom izdrzljivoéu misiéa ruku pri izotoni¢kom i izo-
metrickom reZimu rada.
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Sesta dimenzija, vrlo uskog opsega, bila je vjerojatno
posljedica diferencirajuéeg utjecaja apsolutne stati¢ke iz-
drzljivosti i sistema za sinergijsku regulaciju, dok se sed-
ma pona8ala kao generalni faktor ravnoteze, u dobroj mje-
ri uvjetovan kinestetitkom osjetljivoséu i efikasnodéu si-
stema za regulaciju trajektorija gibanja.

Osma je dimenzija diferencirala entitete s nadprosjeé-
nom brzinom jednostavnih pokreta gornjih ekstremiteta
od entiteta s nadprosjednom snagom fleksora trupa.

Deveta je dimenzija bila najvjerojatnije artefakt jednog
testa s vrlo velikim kompleksitetom, ali je zato deseta di-
ferencirala entitete s nadprosjetnom sposobno¥éu modu-
lacije energetske regulacije od entiteta s nadprosjeénom
regulacijom tonusa.

Jedanaesta taksonomska dimenzija sli¢ila je veé vise
puta izoliranom faktoru koordinacije nogu, a dvanaesta je
diferencirala nadprosjeénu sposobnost sinergijske regula-
cije i regulacije tonusa od nadprosjeéne sposobnosti za
izdrzavanje dugotrajnih napora pri izometrijskom reZimu
rada.

Trinaesta taksonomska dimenzija diferencirala je dob-
ru sinergijsku regulaciju i regulaciju tonusa pri izvode-
nju pokreta nogama, ukljuéivdi i efikasnost sistema za
vremensko uskladivanje pokreta od dobre energetske re-
gualacije pokreta nogama bez obzira na reZim naprezanja.

Na Cetrnaestoj taksonomskoj dimenziji diferencirali su
se entitetj nejakih i slabo koordiniranih donjih ekstremi-
teta od entiteta koji, osim snaZnih nogu, imaju i nadpro-
sjeénu sposobnost za izvodenje brzih, snaznih i fleksibil-
nih pokreta nogama.

Tetnaesta taksonomska dimenzija bila je vjerojatno ar-
tefakt relativno konzistentnih motorickih sklopova koji u-
tjeGu na rezultate dva motoriGka testa, a posljednja, Se-
snaesta, diferencirala je entitete s ne3to iznadprosjeénim
sposobnostima za izvodenje ritmitkih struktura od entite-
ta wnesto iznadprosje€nih ostalih motorickih sposobnosti.

Taksonomski pristup analizi motorickih sposcbnosti pro-
izveo je, dakle, rezultate koji se umnogome razlikuju od
rezultata koji se dobijaju komponentnom ili faktorskom
analizom.

Generalni faktor motoriékih sposobnosti dobijen je i ta-
ksonomskom analizom i vjerojatno je virtualno identi¢an
generalnom motoritkom faktoru u prostoru vieg reda.

Vecina ostalih taksonomskih dimenzija, pogotovo onih
Sireg opsega, diferencira entitete s iznadprosjecnom efi-
kasnod¢u sistema za regulaciju trajektorija gibanja, siner-
gijsku regulagiju i regulaciju tonusa od entiteta s iznad-
prosjegnom efikasnodéu sistema za regulaciju intenziteta
i trajanje energijskog izlaza.

Razlicite modulacije ovih regulacionih sistema &esto
proizvode prepoznatljive tipove entiteta, pa se &ini da je
taksonomski pristup analizi motoridkih sposobnosti od
priblizno jednakog znanstvenog i praktiénog znadaja koji
se¢ obitno pridaje klasidnom faktorskom modelu pri odre-
divanju latentnih dimenzija.
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A TAXONOMIC ANALYSIS OF MOTOR ABILITIES

psychomotor structure |/ taxonomic analysis / testing / male s, young

Taxonomic analysis of motor abllities was carried out an 540 males aged between 19 and 27, who were evaluated
on 110 tests of primaky motor abilities. The algorithm for determination of polar taxonomic dimensions produged 16 la-
tent variables sufficient to explain the common variance of all analyzed variables. .

The first taxonomic dimension behaved as a general factor of motor abilities defined, above all, by the systems for
movement trajectories regulation, synergic regulation and force regulation.

The second taxonomic dimension differentiated between the subjects with above-average abilities to carcy out fast
and complex movements and the subjects with above-average abilities to produce sub-maximum force in carrying out
relatively simple movements.

The third taxonomic dimension baliaved similarly to the general flexibility tactor, ahd the fourth as a sub-factor of
flexibility of movements carried out in frontal plane and whose outcome 1s independent of lever [ength.

: The fifth dimension differentiated between the subjects with above-average absolute grm force and the subjects
with abpve-average relative endurance of arm muscles in isatonic and fsometric worle regime.

The sixth dimension, of a very narrow range, was probably the consequence of a differentiating effect of the abso-
lute static endurance and “the system for synergic regulation, where as the seventh behaved as a general factor of
balance, largely de_te-rrmned by kinestetic sensitivity and efficiency of the system for movement trajectories requlation.

The eighth dimension differentiated between tha entities with above-average spead of simple movements of upper
axtremities and entities with abovelaverage force of trunk flexors.

The ninth dimenslon was most likely an artifact ol a test of great complexity, but the tenth differentiated between
the entities with above-ayerage ability for modulation of energy regulation and the entities with above-average tonus
regulation.

The eleventh taxonomic dimension was more than once similar to the earller {solated factor of leg go-ordination,
while the twelfth differentiated between the above-average ability for -synergic and tonus regulation as opposed 0
above-average ability for endurance of lengthy efforts during isometric work regime.

The thirteenth taxonomic dimension differentiated a 4o od synergic and tonus regulation during performance: of leg
movements, including as well the efficiency of the system {or timing of movements, as opposed to fthe good energy re-
gulation of leg movements regardless of the regime of work.
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On tﬁa fourteenth ftaxonomic dimension were differentiated the entities with weak a poorly coordinaed lower
extremities were opposed to the entities who, besides strong legs, had an aboveiaverage ability for performance of fast,
Strong and flexible leg movements,

The fifteenth taxonomic dimension was prebably an artifact of relatively consistent motor systems which had an
effect on the results of two motor tests, while the last one, the sixteenth, differentiated between the entities with so.
mewhat above-average abilities for performance of rythmic structures as opposed to the entities of somewhat above-
-average other motor abilities,

The taxonomic approach to the analysis of motor abilities had produced results which many ways differ from results
obtained through component or factor analyisi, '

The general factor of motor abilities was obtained through taxonomic analysis as well, and is probably virtually
identical with the general motor factor in the space of higher order,

Most other taxonomic dimensjons, particularly those of a wider range, differentiate “between entities with ahove-
-average efficlency of the system for movement trajectories regulation, synergic regulation and tonus regulation, as op-
posed to the enlities with above-average aefficiency of the system for regulation of Intensity and duration of energy

Different modulations of these regulatory systems often produce recegnizable types of entities, and therefore it ap-
Pears that taxonomic approach tto analysis of motor abilities is of approximately identical scientific and practical si-
gnificance generally attributed to the classic factor model in detemﬂnaﬂ-nn of latent dimensions.

Tazccm-rumrfrtwcrmf‘; AHANHS ABHIATeN b X Cnocobioer el mpopemxen i BEIGOPKE, cocTonieil s 540 mymupm p
Bospacre on 19 no 27 TET, TP noMom 110 TECTOB I1eD BLIMHRIX ABUTATENBHLIX cnocobHocTe, IIpu noMonygr amn-
ropuT™Ma nag OODEACHEHIA TOMIOCHTTX TAKCOHOMIMYCCRIT®S thawropon BBEIACTEHO 16 navemriim: MePeMeHHEX, Eomophte
OB mocTaToHL VLA O0BACHe M obleir Bapuaniis BCEX SHATHBMDOBAMHLIX HnePEeMEHHBIX,

Hepphit TAK COHOMIIEEK ] tharrop ORpERenAeTen KaK FeHepaThanii darrop ABH AT e LRI cnocolnorceir un
LTO onpeaenenion, n MEDBYIO OMEPENb, CHETEMED PEryIe  rpackropmis ABUATEH M, CHHECDTreTHYecK o) DErysaumm n
DECYIALINI e, ‘ \ 3

Ha ocuone BTODOr0 TaKCOHOMMYECKOTO dbarxropa omin TADTCH HCILITY else, YV ROTOPEIN MCKIIOMHITCILHEbBIC cro-
cobEoTH BLINOTHEHMT Gricapsix KOMIICECHRIN ABMzRe #il] o TEX, ¥ KOTopbIx MCRIOYMTeN bHbIe CITI0COBHOCTM
TPORBIS s CYOMAR CUManLHO T CIIIRI TP BBUTOSTHeMH GTHOCHTENEHO IPOCTEIX ABMIKEHIN],

Tperii '_axcuﬁomwrecm-nii tharrop Bener cebp noxosxe ma tharrop ribrocry, a HYeTBEPTbNUT — pja cybdarTop
PUBKOGTT HABIDKGHUS, BREIMONHAGMOTO B dporTansroi o CROCTIL 7t He 3aBUCHIero or IVIVHBI DhIYara. ]

Ha ocrose manopo thaxropa ONIHMANOTCR Hensmyemsie, Y ROTODRIX MCKTIOYHTerbHas abcomoTaas cma PYK orT
VCUBITYCMBIX, ¥ KOTODRIG HeRIounTeTRHaR OTHOCHTE LA H RLIHOCTHBOCTS  Mbiern PYK TIPM M30TOHMYECKOj 11 130~
METPDUYECKRO) pabore, ' '

1Tecrois tharrop ogens YBEOro obmema HOABNARTCH, BEPOATHO B PESYALTATe BRI aAGeosIOTHO CTOTHYECKROTT
BEIHOCTHBOCTY 1 CHETEMEY CHHEPTeTHYECR G BECYIHIN 1a KAPARTEP MBYECHNA, B "m0 BPOMT kKax censMot charTop
MOMRHO CHITATL (eHEPaThITLIN draxroiom PEBUOBECH, KOTOPLIT & OCHOBIOM 3p8U0WT o RHHRCTETHY KO QyReTBM-
TeALIHoeT sthcherTiBHO R CUCTEMBL JUTA  perysammmg TRACKTODMIT nRyEReRMUT,

Ha ochose BOCEMOro (hagtopg ONIHMIAIOTCA MCITLITYE Mble, ¥ IOTOPBIX MCRIIOHMTEN S A CEOPOCTE  TInoerkix
ABVAREEIT BERXHUX wompeumacrelr on HEOBITYeMEIX, ¥ RO TOPEIX HeK MO IP e L AT MOLIHOCTE thirexcopon TYHOBHINA,

CBATHIL (hakrop ABNASTCH BepOATHO aprechaxron  opmore MCKINOMUTENBHO  CHIOMHOND Tecra, TIpw nomoiwy
Aeciaroro (drakiops Ot aTer MCTBITYeMBTe, obragamiie HEKTMOYNTeN SO CHOCOBHOC T IO MOAVIALIGL SHERTeT M o=
CEOM perymaigm o MCIBITYOMBIX, ofnanaionmy VEKITION TebLHoi CHOCOBHOCTLO peryIsmomy TOHYeCA,

031}1[-1]-1!11‘{].13.:1‘11”';[ TAKCOHOMITIEOK T daxTop noxon: 14 Yite peokonkro pas M30MUPORAHNLIT harTop ROOPAMHALIAN
HOL, & Ha ocHone ABEHATIATOO tharropa OUNTHACTCH We KAIOYIe T birasn crocoGroey, CHHEDIETHYecKOT perynammn
TOHYCa 0T UCEIOUTenhHON BLIHOCIIBOCTI "0 HPONON SRUTEIh R % VBOMETPUMBCRIN Harpyacaz,

Ha oenone PrEagmaror THERCONOMHMBCKoTo tharropa OTINITHaeTes xopoman CHESDIeM M OrKa g PerymAanma u
PErynamiig Toryca mpp BRIIONHER nenzenn HOT, BEVIIOHAam u stheherrisoc, CHCTEMBT 117 KOODAHHAL HOr
RO BpeMer, op Xoponred HEPYETHICCROM Perynan ABi HLCHMY Bor HEFABMCIMO OT BUNR HaTPY 3R,

Ha oenose SeTLIDHa ATaATOTO THECOHOMIIUEC KOO chak Topa ONTHHAI0TCH HOTIBITY eMBble, Y KOTOPBIX ciaabkie HOMI
W INIOXan KOOPAMHANMA Hor OT WCHLITYEeMLIX, ROTOPHIS, KPOME CUNBHRMM Horamu, obmagaror 11 VCEIIIOUUTEeILHO
CHIOCOBHOCTHIO BBITIONTEH OhlCTPRIX, CHUIBHLIY 11 MTHGRIY ADMAEHMY HOT,

Marruanmary TAKCOHOMMMECK harrop spimeres BEROATHO dprediarron OTHOCHTENBHO KOHETCTeRTHE Jir-
TATCNLEHLIX MEXAHVBMOB, BIMAIOLIMK Ha Desynmerarsr amyx ABMPATENEHBIN TeeTOD, IToesenmi, HIECTHATIU B thak-
TOR ormaae HCHBLITYeMBIX, ¥ KOTOPRIX criocofuoctr ahr HONHEHT PUTMUYeCK iy CIPYETYD HEMHOrO nhinge cpen-
HETO o1 Henbimyembix, Y KOTOPLIX OCTadLHLIe: MBUTATEN, Hhje CHOCODHOCTY HEMHOTG Bhine cpenernn,

ITpn oMot TARCOHOMIYECKKOT0 Honzona B abammae ABMTATENLHEIX erocolHoCTe; MOMYHEHB! PeSYNBTATEY KO-
TOPLIE  IHaAYMTENLHO QraMaaroTes on DESYALTATOR, HOMY YeHHL3 H8 OCHOBE ROMIOMEHTHOro MK harropHoro ama-
Json; .

Lenepannubi darTop ABUraTEIbHBIX CIIOCOOHOCTE]Y, HONMYYeHHBIT Opu [IOMOIIM  TaKCOROMMMECK DI aHaIN3a,
BCROATHO aBIIAeTeS BUPTYANBbHO MACHTUYIHLIM ¢ TeHEPATL HBIM  TBUTATeNbHLIM darxTopom =B IROCTPANCTBe Gomnee
BBICOKOIO YpORHS, . 5

Ipm nomory bonbinmeraa OCTANBHEIX TaRCOHOMUME Rt thaxropos, n OCoBeHHONTH Tex  Bormee HIHPOKOTO
obmema, OV A TOT 08T VICTIBITYEMbIS, ¥ KOTOpRIX VCEION TENLHLIE | CHOCOBHOM CHCTEMST [T peryarHis: Tpaer-
TOPU nBUIKems, CHHEpTreTHseckoi PENYAm 1 peryas umm ToHyca ‘or ftex MCIBITYEMBIX, KOTOPh{e obramaron
MERIOHITenhITo athderranrOCTEIO CHCTEMET JWIa perya AUMM MHTEHCHMBHOCT W NPONOBEHTENLHOCTIY SHepTreY~
HECKOTO. acmerTa ARWMCeHS,

Ha ocrose DASIMIHON  Momy sty ATHX  DETYITANMOH iy CHETEM MOIKHO 1poBecTH Knacenbranmo ompene-
JIEHHEIY THUIIOR HMCTIBITYEMBIX, TaK a1 KE@meres, 4aro raxg COHOMITIRCK T HOOXO;N K asannzy ABUTATENBLHREIX Criocof-
HOCTEH et OpUbAM3UTen LG ONNHAKOBOR HavHmoe n HPaKTMIecKoe 3HAYCHMe kaf M EHacemyecKkas thargTopmas
MOReIL DKM onpenenemms MATEHTHEIX haxtopon,
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