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NOVI PRISTUP U UTVRPIVANJU KONFIGURACIJE GIMNASTICKIH ELEMENATA

sportska gimnastika / klasifikacija / metritko multidimenzionalno skaliranje / elementi tehnike / dvovisinske ru¢e

Na 250 gimnastitkih elemenata na dvovisinskim rugama izvrseno je utvrdivanje konfiguracije elemenata i definiranje
taksonomskih grupa metodom metrig¢kog multidimenzionalnog skaliranja.

Rezultati testiranja hipoteze o devet i devetnaestdimenzionalnom prostoru potvrduju da sustav od devet dimenzija nije
dovoljan za objagnjenje varijabiliteta strukturnih obiljeZja skupa gimnastigkih elemenata, dok je sustav od devetnaest
dimenzija relativno dobro definitan skupom od 250 gimnasti¢kih elemenata na dvovisinskim ru¢ama.

1.UvVOD

Veéina dosadasnjih klasifikacija u sportskoj gimnastici
odnosi se na elemente gimnastitkog vieboja za muskar-
ce, dok su klasifikacije u sportskoj gimnastici Zena novijeg
datuma (FIG 19869. i Gaverdovski 1979).

Potreba za temeljitom analizom problema klasifikacije
gimnasti¢kih elemenata prisutna je u sportskoj gimnastici
%ena veé duZe vrijeme. Procedure za izradu postojecih
klasifikacija nisu, koliko je poznato, radene na temelju
poznatih matematiko-statistitkih metoda, pa je stoga bilo
neophodno rijesiti problem klasifikacije na $to objektivniji
nagin, primjenom odgovarajuéih metoda kako prikupljanja
podataka tako i njihove obrade. PronalaZenje odgovara-
juéih metoda za provjeru teoretskih modela klasifikacije
elemenata u sportskoj gimnastici od posebnog je znagaja

* za razvoj ove sportske discipline. Ako se utvrdi da je
odredivanje konfiguracije i dimenzionalnosti prostora na
dvovisinskim ru¢ama uspjesno napravljeno, analogno tome
moglo bi se analizirati grupiranje elemenata i u ostale tri
discipline gimnasti¢kog videboja za Zene.

Iz pregleda dosadasnjih sistematizacija koje su sa-
stavljene na osnovi bogatog iskustva gimnasti¢kih teore-
ti¢ara, moZe se istaknuti da je Klasificiranje imalo razvoj od
jednostavnog grupiranja elemenata prema vanjskoj formi
sve do sadrzajnih klasifikacija koje su pokudavale rijesiti
bitna strukturalna pitanja. One su bazirale podjelu na
tehnici, osnovnim fizickim zakonitostima, statistici, dinami-
ci gimnastikih kretanja, misiénom radu itd., ali i sloZenost
gimnasti¢kih kretanja i dalje zadaje velikih problema i
ostavlja niz nerijeSenih pitanja u svim pokusajima da se
sistematiziraju. Sve se sistematizacije manje ili vide
uspje$no koriste u praksi za unapredenje gimnastike i
svaka je od njih korak dalje u rje$avanju podjele gimna-
stitkih elemenata po bitnim obiljeZjima strukture kretanja.

Vedina gimnasti¢kih elemenata na dvovisinskim ru¢a-
ma, i ne samo na toj spravi, ima sloZenu kretnu strukturu
zbog koje i problemi metodoloske naravi nisu jednostavni
za rje$avanje problema klasifikacije elemenata. Kako
opéenito klasifikacije mogu biti manje ili viSe sloZene, i
kako se mogu zasnivati na razli¢itim znagenjima, u slu¢aju
klasifikacije gimnasti&kih elemenata vaZno je odabrati
takvu metodologiju koja ¢e s obzirom na kompleksnost
kretanja, omoguditi dobivanje najcjelovitijih, ali i jedno-
stavnih rjedenja.

2 ClLJ ISTRAZIVANJA | HIPOTEZE
2.1. Cll] IstraZivanja

Osnovni cilj ovog rada bio je utvrditi konfiguraciju
gimnastigkih elemenata na dvovisinskim ru€ama i na
osnovi toga identificirati taksonomske grupe. Postavljene
su dvije hipoteze: hipoteza na osnovi zvaniénog modela
FIG i hipoteza uginjena na osnovi teoretskog modela, koji
jo bio posebno izraden za potrebe ovog rada. Dvije
hipoteze razlikovale su se prema konfiguraciji elemenata i,
naravno, prema broju pretpostavljenih grupa elemenata.

Poznavanje osnovnih kretnih karakteristika grupe
elemenata koji su formirali dimenzije, te njihovih poloZaja
unutar grupe, osiguralo bi veée moguénosti nalaZenja
novih elemenata, izmjenu dijelova i / ili stvaranje novih
veza i spojeva. Osim toga uvid u stvarnu sliénost eleme-
nata utjecao bi na optimalizaciju i racionalizaciju procesa
treninga pojedinih elemenata to bi svakakao podiglo nivo
sadrZaja i izvedbe sastava na dvovisinskim ru¢ama.

Dobivene informacije o realnom grupiranju elemenata na
dvovisinskim rudama u srodne skupine mogle bi, osim
toga, posluZiti za programiranje realnih sadrZaja treninga,
te za selekciju i kategorizaciju u dugoro€nom planiranju.
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2, 2. Hipoteze

Postavljene hipoteze proizlaze iz cilja da se odredi
stvarna dimenzionalnost kretanja na dvovisinskim ruéa-
ma. U prvoj hipotezi polazi se od toga da u zvaniénoj FIG
klasifikaciji broj grupa i pripadnost elemenata odredenoj
grupi ne odgovara u potpunosti realnoj dimenzionalnosti i
da pripadnost elemenata nije u potpunosti odredene na
osnovi strukturalnih karakteristika. Provjera ove hipoteze
bit ¢e utinjena na temelju modela FIG sa zadanim brojem
dimenzija i zadanom pripadnosti elemenata.

Hipoteza proizvedena na temelju FIG klasifikacije gim-
nasti¢kih elemenata na dvovisinskim rugama je slijedeca:

(1) prva grupa sadrZi 34 elementa "naskoka” ozna&enih
brojem jedan,

(2) druga grupa sadrZi 45 elemenata kovrtljaja, podmetnih
kretanja i iskreta, oznagenih brojem dva,

(3) trecu grupu ¢ine elementi izvedeni zanjihom preteZno
do stoja, po&etnim brojem tri,

(4) Eetvrtu grupu ¢&ine elementi salta naprijed ili natrag, iz-
vedeni odrazom s pritke, po&etnim brojem &etiri,

(5) petu grupu &ine elementi nazvani "zamasi oko pritke",
odnosno kovrtljaji izvedeni iz razligitih po&etnih polo-
Zaja i poloZaja teZista tijela pri rotaciji, oznageni po&et-
nim brojem pet,

(6) Sestu grupu &ine elementi velekovrtljaja, po&etnim bro-
jem Sest,

(7) sedmu grupu ¢&ine elementi premaha nogama preko prit-
ke, oznadeni potetnim brojem sedam,

(8) osmu grupu &ine elementi nazvani usklopna kretanja,
elementi oznageni po&etnim brojem osam,

(9) devetu grupu ¢&ine elementi saskoka, oznadeni po&et-
nim brojem devet.

Druga hipoteza predvidena je na osnovi uvida u dosa-
da3nje klasifikacije, teorsisko znanje o strukturi elemena-
ta i s posebnim kriterijima izradenim za tu priliku. Pretpo-
stavljeno je da prostor elemenata na dvovisinskim ruéama
moZe biti realno definiran s devetnaest dimenzija u kojih je
pripadnost gimnasti¢kih elemenata striktno definirana.

Devetnaest grupa elemenata na dvovisinskim ruéama
moci ce se identificirati kao taksonomske dimenzije:

(1) rotacije raznoZne naprijed oko popre&ne osi u bespot-
pornoj fazi do hvata, salta naprijed do hvata,

(2) rotacije nazad oko popreéne osi u bespotpornoj fazi,
salta nazad,

(3) rotacije naprijed oko popre&ne osi u bespotpornoj fazi
izvedene s promjenom pravca kretanja, salta naprijed
iz kontra kretanja,

(4) rotacije pruZenog tijela oko popreé&ne osi prema nazad
uz fiksnu podlogu, s maksimalno udaljenim teZistem ti-
jela, velekovrtljaji nazad,

(5) rotacije savijenog tijela oko popreéne osi prema nazad
uz fiksnu podlogu s udaljenim teZigtem tijela, u pravcu
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prema naprijed, slobodno raznoZni i kovrtljaji sklonjeni
nazad,

(6) rotacije savijenog tijela oko popreéne i fiksne osi tijela
s udaljenim teZitem tijela prema nazad nazvane
kovrtljaji slobodno raznoZni i kovriljaji sklonjeni nazad,

(7) rotacije oko popre¢ne osi i fiksne osi pruZenog tijela
prema nazad s udaljenim teZi§tem, nazvane kovrtljaji
slobodni pruZeni nazad,

(8) rotacije oko popre¢ne i fiksne osi iz upora straZnjeg
prema naprijed, nazvane kovrtljaji naprijed iz upora
straZnjeg,

(9) rotacije oko popreéne i fiksne osi iz upora straZnjeg
prema nazad, nazvane kovrtljaji nazad iz upora
straznjeg,

(10) rotacije oko popreéne i fiksne osi s osloncem prema

naprijed, nazvane kovrtljai naprijed uz pritku,

(11) rotacije oko poprecne i fiksne osi s osloncem prema
nazad, nazvane kovrtljai nazad uz pritku,

(12) rotacije oko uzduZne osi odrazom u hvat, nazvane
okreti odrazom,

(13) podizanje opceg centra teZista tijela iz njih oko po-
pre¢ne osi i fiksne osi s lomljenjem uzduZne osi, na-
zvane usklopna kretanja,

(14) polurotacije njihom oko popreéne osi tijela kroz vis
iznijeti na gore, nazvane uzmaci straznji iz visa uzni-
jetog,

(15) rotacije njihom kroz vis uznijeti oko popre&ne osi,
nazvane iskretima,

(16) okreti u prednjihu premjestanjem tijela prelazom u njih
padom, nazvane podmetna kretanja,

(17) polurotacije oko fiksne osi zamahom prema gore, po-
dizanje opceg centra teZista tijela na najvisi nivo do
stoja,

(18) premjestanje tijela preko pritke prema naprijed s ra-
zligitim gibanjem nogu , nazvana preleti naprijed,

(19) premjestanje tijela preko pritke prema nazad s ra-
zli¢itim gibanjem nogu , nazvana preleti nazad.

3. METODE RADA

Pristup rie$avanju problema klasifikacije gimnasti&kih
elemenata zahtijevao je da se prvenstveno rijesi pitanje
instrumentarija za dobivanje podataka na osnovi kojih bi
se moglo odabrati odgovarajude procedure za analizu.
Kako se podaci za gimnastitke elemente mogu dobiti
samo na osnovi subjektivnih procjena, to su za ovaj rad
bila zanimljiva ona istraZivanja gdje su za dobivanje baze
podataka kori§tene subjektivne procjene i njima odgovara-
juci algoritmi za rje§avanje dimenzionalnosti prostora.

Jedino istraZivanje koje provedeno u kineziologiji kako
bi se klasificirali elementi tehnike je rad Lj. Lanc (1984).
Provedena je taksonomska procedura za elemente te-
hnike bacanja u judu metodom metritkog multidimenzio-
nalnog skaliranja,
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Kretne strukture tehnike gimnastickih elemenata na
dvovisinskim ruéama sigurno se mogu tretirati kao multidi-
menzionalni prostor u &ijoj latentnoj strukturi egzistira
konfiguracija elemenata s manjim brojem dimenzija.
Latentne dimenzije mogle bi se pronadi i identificirati na
osnovi sliénosti kretne strukture i elemenata koji su
sudjelovali u formiranju svake taksonomske grupe.

Skup gimnasti¢kih kretanja na kojem je izvr$eno ovo
istraZivanje obuhvatilo je 250 slemenata odabranih iz gru-
pe od 281 elementa $to ih je sadrZavao Pravilnik za ocje-
njivanje izdan od medunarodne gimnastitke organizacije
(FIG) 1985. godine.

S obzirom na mogucde tipove podataka $to se primjenju-
ju za metode metritkog multidjmenzionalnog skaliranja i
moguénosti dobivanja podataka o gimnastickim elementi-
ma, upotrebljena je subjektivna procjena kvantitativne
sliénosti elemenata na dvovisinskim ru¢ama.

Procjenu sliénosti parova gimnastickih elemenata radi-

lo je istovremeno pet gimnasti¢kih sudaca medunarodnog
ili saveznog ranga. Eksperti su imali zadatak da na osnovi
predo&enih crteZa svakog para gimnasti¢kih elemenata
ocijene sliénosti kretne strukture jedinstvenim odgovorom
na skali slaganja, Skala slaganja imala je jedanaest
veligina za procjenu kvantitativne sli¢nosti kretne stru-
kture. Prva veliéina na skali predstavljala je mjeru potpune
odsutnosti, a jedanaesta potpune sli¢nosti elemenata.
Svaki je par procijenjen na skali slaganja samo jedanput.
' Zbog vede objektivnosti procjene, redoslijed ocjeniji-
vanja parova napravljen je na osnovi sluajnog izbora i
unaprijed odredenog niza parova u Radunskom centru Fa-
kulteta za fiziéku kulturu SveuéiliSta u Zagrebu.

U skladu s ciljevima ovog istraZivanja za analizu dobi-
venih podataka, opisanih subjektivnim mjerama sli¢nosti,
primijenjena je metoda metrickog multidimenzionalnog
skaliranja po programu i algoritmu MUMU K. Momirovida i L.
Szirovicze (1984).

U programu su ugradene:

- brojne opcije za odredivanje dimenzionalnosti prostora,

- eksplorativne taksonomske operacije s ortogonalnim i
neortogonalnim transformacijama,

- neuvjetovane i uvjetovane transformacije osnovnog ko-
ordinatnog sustava,

- komparativne analize neuvjetovanih i uvjetovanih rjese-
nja.

4. REZULTATI | DISKUSIJA
4. 1. Taksonomlja devetdimenzionalnog prostora
Broj taksonomskih dimenzija odreden je osnovi

teoretskog modela iz Pravilnika FIG-a. Tako je fiksirano
devet dimenzija §to, s obzirom na veli¢inu svojstvenih

vektora, iscrpljuje samo 41, 9% od ukupnih informacija
cjelokupnog sistema objekata (tabela 1). Ve¢ taj podatak
govori u prilog hipotezi da devet taksonomskih dimenzija
nije dovoljno za obja&njenje stvarne konfiguracije eleme-
nata na dvovisinskim ru¢ama.

Sa zadrZanim brojem od devet taksonomskih dimenzi-
ja, sliénosti izmedu objekata mogla se objasniti samo do
odredenog stupnja: veliki je dio ostao neobjadnjen. Naj-
vedi doprinos u ovom sluéaju imaju kretanja kovrtljajem
nazad, naupori usklopno i stojevi zanjihom. Medutim, veli-
ki broj elemenata sudjeluje vrlo malo u obja3njenju devet
dimenzionalnog prostora.

- Prvo je uginjena taksonomija objekata pomodu ortogo-
nalnih zatim neortogonalnih parasimonijskih transformaci-
ja. U obje solucije identificirane taksonomske grupe goto-
vo su identi¢ne (tabela 2). Identificirano je devet takso-
nomskih dimenzija bez veéih problema, medutim imeno-
vanje nije identi¥no imenovanju grupa u modelu FIG-a.

Opéenito se moZe redi da je svaka od devet takso-
nomskih dimenzija definirana velikim brojem gimnastickih
kretanja. Osim toga, unutar svake grupe formirana je ho-
mogenija struktura od vrlo sli¢nih elemenata, dok se na
periferiji nalaze elementi djelomiéne sli¢nosti s glavnim no-
siocima informacija. U ovako definiranom prostoru s devet
taksonomskih dimenzija neki elementi ne sudjeluju u formi-
ranju niti jedne grupe. To se narodito odnosi na elemente
sedme grupe FIG-a, $to se, uostalom, moglo i oekivati s
obzirom na dobivene podatke u definiranju bazi¢nog ortog-
onalnog sustava. |, kona&no, niti sadrZaj, niti imenovanje
taksonomskih grupa dobivenih u objektivnim solucijama
(ortogonalnoj i neortogonalnoj) nije istovjetno s grupama iz
modela FIG.

Uzimajudi u obzir sve relevantne podatke dobivene u
ortogonalnoj i neortogonalnoj rotaciji, devet taksonomskih
dimenzija moglo se imenovati na slijededi nacin:

- prvu taksonomsku dimenziju definiraju rotacije nazad
oko popre&ne osi tijela, s udaljenim teZitem tijela od os-
lonca, tipa slobodnog kovrtljaja nazad,

- drugu taksonomsku dimenziju definiraju usklopne polu-
rotacije prema nazad s lomljenjem uzduZne osi tijela,
gdje se teZidte tijela dovodi iz niZih u vide poloZaje, tipa
usklopnih kretanja,

- tredu taksonomsku dimenziju definiraju pruZene rotacije
prema nazad gdje je teZiste tijela maksimalno udaljeno
od oslonca, iz &ega slijede rotacije u doskok, tipa vele-
kovrtljaja s dodatnim rotacijama,

- &etvrtu taksonomsku dimenziju definiraju polurotacije
nazad oko popreéne osi tijela zamahom prema nazad,
gdje se teiste tijela iz visa ili upora dovodi u vigi poloZaj,
tipa stojevo zanjihom,

- petu taksonomsku dimenziju definiraju rotacije prema na-
prijed i nazad, gdje je teZiste tijela oslonjeno uz os rota-
cije,
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- Sestu taksonomsku dimenziju definiraju rotacije naprijed
oko popre¢ne osi tijela u bespotpornoj fazi, tipa salta na-
prijed,

- sedmu taksonomsku dimenziju definiraju rotacije oko
uzduZne osi tijela u njihanju, tipa podmetnih okreta,

- osmu taksonomsku dimenziju definiraju rotacije i poluro-
tacije kroz vis uznijeti s premahom razloZnim prema na-
zad,

- devetu taksonomsku dimenziju definiraju rotacije s uda-
ljenim teZidtem tijela prema naprijed.

Usporedujudi taksonomske grupe iz ove analize s
grupama iz modela FIG, moZe se zasigurno tvrditi da su
gotove sve grupe formirane razli¢ito. Taksonomske grupe
formirane su od elemenata iste ili vrlo sliéne strukture, dok
je vecina grupa FIG modela formirana od elemenata vidljivo
razli¢itih kretnih struktura,

Testiranje hipoteze o konfiguraciji gimnastikih ele-
menata u devet dimenzionalnom prostoru uginjeno je i na
osnovi uvjetovanih ortogonalnih i neortogonalnih transfor-
macija - prokrustovim transformacijama. U ovom je slugaju
matrica cilja definirana modelom FIG koji u devet grupa ima
striktno uvjetovanu konfiguraciju gimnasti¢kih elemenata.
Dakle, u prvoj grupi nalaze se svi elementi oznadeni
po&etnim brojem jedan i dalje su, prema broju grupe, fiksi-
rani elementi s odgovarajué¢im podetnim brojem, kao u
modelu FIG.

Nakon ortogonalne ciljane transformacije nije bila
moguda identifikacija taksonomskih grupa.

Kose cilja transformacije daju nesto bolje rezultate,
grupe su definirane vecéim projekcijama objekata. Opéenito
se moZe reci kako je testiranjem hipoteze, u kosim pro-
struktovim transformacijama, potvrdeno u osam hipotst-
skih grupa, ali s nedto drugagijom konfiguracijom elemena-
ta unutar grupa, a jedna (sedma) hipotetska grupa nije
potvrdena. Sukladnost ortogonalnih i neortogonalnih ciljnih
solucija nije velika (tabela 3).

Unato¢ tome Sto je kosa ciljana transformacija
potvrdila egzistenciju devet grupa, moZe se tvrditi kako
prostor od devet dimenzija nije adekvatan za realnu
konfiguraciju 250 gimnastiékih elemenata na dvovisinskim
ruéama.

Komparativna analiza izmedu neuvjetovanih (objekti-
vnih) i uvjetovanih (ciljanih) solucija u ortogonalnim i neor-
togonalnim transformacijama, omogudila je provjeru za-
dane strukture svake grupe, odnosno veliginu sli¢nosti. U
ortogonalnim solucijama dobivena sli¢nost imenovanih di-
menzija nije velika, i, osim toga, svaku grupu hipotetskog
modela potvrduje vise dimenzija objektivne solucije, $to
znati da u ortogonalnim okvirima reference model FIG nije
u dovoljnoj mjeri potvrden (tabela 4). Medutim, u neortogo-
nalnim solucijama, $to su u ovoj analizi davale jasnije i
bolje podatke, dobivena su vec¢a medusobna slaganja di-
menzija.
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Analizirajuci opéenito medusobno slaganje kosih solu-
cija, moZe se uotiti kako samo dvije dimenzije imaju vi-
soke sukladnosti, dok je sikladnost ostalih dimenzija izra-
zito manja (tabela 5).

4. 2, Taksonomija devetnaestdimenzionainog prostora

U ovoj soluciji upotrebljena je ista baza podataka kao i
u soluciji s devet dimenzija. ZadrZanim brojem od devet-
naest dimenzija iscrpljeno je 62, 1% od ukupnih informaci-
ja sistema objekata (tabela 1). Analizirajuéi pojedina&nu
zastupljenost elemenata u tako definiranom i kondenzira-
nom prostoru, moZe se uoditi kako veéina elemenata rela-
tivno dobro sudjeluje u definiranju prostora. To se narogito
odnosi na elemente stojeva, naupora usklopnih i kovrtlja-
ja. Medutim, i u ovoj soluciji sudjelovanje nekih elemenata
vrlo je malo, ukupno dvadeset i $est elemenata, gotovo i
nije sudjelovalo u definiciji devetnaest dimenzija. To se
najvi$e odnosi na elemente s pogetnim brojem sedam. De-
finiranjem osnovnog koordinatnog sustava i rasporedom
250 gimnasti¢kih elemenata unutar prostora mogla se u
odredenom smislu identificirati veéina od devetnaest tak-
sonomskih grupa.

Analitike rotacije za provjeru hipoteze o devetnaest-
dimenzionalnom prostoru napravljene su prvo varimax, a
zatim oblimin transformacijama. Uvidom u sve relevantne
podatke koji su dobiveni u navedenim rotacijama izrazito u
nerotogonalnoj transformaciji (tabela 6), moglo se bez
teskoca identificirati svih devetnaest taksonomskih grupa
definiranih vedim brojem elemenata. Nadalje, i sukladnost
dimenzija definiranih objektivnim transformacijama odli¢ne
je. Svih devetnaest parova istoimenih dimenzija ima vrio
visoku sli¢nost kongruencije, $to potvrduje kako u prosto-
ru kretanja na dvovisinskim ruéama objektivno egzistira
svih devetnaest taksonomskih dimenzija (tabela 7).

Rezultati objektivnih solucija omoguéavaju da se
devetnaest taksonomskih dimenzija definira na slijededi
nacin:

(1) rotacije opruZenog tijela nazad s udaljenim centrom
teZidta od osi rotacije, tipa slobodnih kovrtljaja nazad
do stoja.

(2) kretanje njihanjem, gdje se uz lomljene uzduZne osi ti-
jela podiZe centar teZidta tijela na visi poloZaj; tipa kre-
tanja naupora usklopno i uzmaha straznjeg.

(3) rotacije oko fiksne podloge s maksimalno udaljenim
centrom teZita tijela prema nazad, tipa velekovrtljaja
nazad.

(4) podizanje centra teZista tijela zamahom prema nazad
do stoja.

(5) rotacije opruZenog tijela nazad s centrom teZista uz
oslonac o podlogu, tipa pruZenih kovrtljaja nazad uz
pritku.
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(6) rotacije naprijed oko centra teZista tijela u bespotpornoj
fazi raznoZno s prehvatom iz upora u vis, tipa salta
raznoZnog naprijed u hvat.

(7) polukruzna kretanja nazad s premjestanjem opceg cen-

~ tra teZidta tijela iz visih u niZe poloZaje, gdje se pravi
okret oko uzduZne osi tijela.

(8) polukruzna ili kruZna kretanja gdje se opci centar
teZista tijela premjesta u sklonjenom poloZaju iz visih u
nize poloZaje s premahom raznoZnonim, tipa kovrtljaja
naprijed i uzmaka straZnjeg s premahom raznoZnim.

(9) rotacije naprijed s udaljenim opdéim centrom teZista tije-
la od osi rotacije i lomljenjem uzduZne osi tijela do sto-
ja, tipa slobodno raznoZnih i sklonjenih kovrtljaja na-
prijed.

(10) premjestanije tijela naprijed preko pritke zamahom na-
zad i skradivanjem uzduZne osi tijela, tipa preleta pre-
ma naprijed iz zanjiha.

(11) rotacija oko ramene osi tijela prema nazad u bespot-
pornoj fazi do doskoka, tipa salta nazad.

(12) rotacija nazad s udaljenim op¢im centrom teZista tjjela
od podloge i osloncem ruku i nogu o fiksnu podlogu do’
stoja, tipa sklonjenog kovrtljaja nazad.

(13) okreti oko uzduZne osi tijela iz odraza.

(14) rotacija nazad oko popre&ne osi s udaljenim opcim
centrom teZidta tijela i lomljenjem uzduZne osi tijela za
vrijeme rotacije, tipa slobodnog raznoznog kovrtljaja
nazad.

(15) rotacija naprijed ‘oko popre&ne osi tijela gdje se opci
centar teZista tijela nalazi u bespotpornoj fazi, tipa
zgréenih, sklonjenih i pruZenih salta naprijed.

(16) premjestanje opéeg centra teZita tijela iz visih u niZe
poloZaje produZavanjem uzduZne osi u pravcu prema
nazad, tipa iskreta nazad.

(17) dimenzija se moZe uvjetno definirati kao premjestanije
tijela iz upora straZnjeg prema naprijed s produZa-
vanjem uzduZne osi u okretu, tipa iskreta naprijed.

(18) premjestanje tijela nazad zanjihom s raznoZenjem,
tipa preleta raznoZnih nazad.

(19) rotacije nazad iz upora straZnjeg sklonjenog i pred-
noZno raznoZna, tipa malih kovrtljaja nazad.

Opdenito, analizirajudi rezultate objektivnih solucija
mo2e se reéi da je imenovano petnaest taksonomskih
dimenzija na isti naéin kao i u drugoj hipotezi. Jedna grupa
(3esta) nije formirana na isti nagin, jer su sklonjeni i
slobodno raznoZni kovrtljaji nazad formirali dvije dimenzije
(dvanaestu i &etrnaestu). Osim toga, elementi dvije
hipotetske grupe (osme i Cetrnaeste) formirali su jednu
taksonomsku dimenziju (osmu).

Nije formirana dimenzija $to su je trebali definirati
kovrtljaji pruZeni naprijed uz pritku (deseta), ali je formira-
na grupa iskreta naprijed (sedamnaesta) $to nije bila
predvidena hipotezom.

Testiranje hipoteze o poloZaju gimnasti¢kih elemenata
napravljeno je Prokrustovim transformacijama. Kako bi se
provjerila druga hipoteza, definirana na temelju devetna-
ost taksonomskih grupa, u daljnjoj proceduri svaki je gi-
mnasticki element tiksiran za jednu od predvidenih grupa.

Nakon ortogonalne ciljane transformacije, situacija nije
bila uvijek dovoljno jasna. Projekcije elemenata na takso-
ne opéenito nisu narodito velike, te bi se moglo zakljuditi
da uvjetovane konfiguracije nisu dovoljno jasne u ortogo-
nalnim rotacijama, $to je, u ostalom, bilo vidljivo i u istim
rotacijama s devetdimenzionalnom hipotezom. Pregledom
sukladnosti izmedu grupa definiranih nakon ortogonalnih i
neortogonalnih transformacija (tabela 8) vidljivo je kako
petnaesti, trinaesti, &etvrti i prvi (navedeni su redom
veligina) imaju najvede mjere slaganja. U ostalim parovima
taksonomskih dimenzija nema tako visoke sukladnosti.

Medutim, nakon neortogonalnih Prokrustovih (ciljanih)
transformacija, moglo se suvi$e sigurnosti govoriti o
potvrdi taksonomskih dimenzija $to su definirane drugom
hipotezom. ’

Prvu dimenziju nakon ciljane transformacije definiralo
je Sesnaest predvidenih elemenata saltom raznoZnim
naprijed. MoZe se reéi da je potvrdena prva hipotetska
grupa.

" Drugu taksonomsku dimenziju formiraju rotacije nazad
oko popreéne osi tijela u bespotpornoj tazi, tipa salta
natrag u doskok.

Getrnaest od osamnaest fiksiranih rotacija saltom
naprijed definira treéu taksonomsku dimenziju. Medutim,
ove rotacije sudjeluju s manjim projekcijama i u definiranju
prve taksonomske grupe.

Cetvrtu transformiranu dimenziju relativno dobro
definiraju rotacije prema nazad s maksimalno udaljenim
centrom teZista tijela od osi rotacije. Grupu bolje formiraju
velekovrtljaji od stoja ili s okretom u prednjihu od
velekovrtljaja sa saltom.

Petu dimenziju nakon transformacije dobro definiraju
predvidene rotacije slobodno raznoZnih i sklonjenih
kovrtljaja naprijed. Homogeniji dio grupe &ine slobodno
raznoZni kovrtljaji.

RaznoZni i sklonjeni kovrtljaji u pravcu prema nazad
formiraju $estu taksonomsku dimenziju.

U formiranju sedme taksonomske dimenzije sudjeluje
Sesnaest od devetnaest predvidenih slobodnih pruZenih
kovrtljaja nazad. Osim toga, sudjeluje i pet slobodnih
kovrtljaja nazad iz kojih se radi rotacija saltom, a nisu bili
fiksirani za ovu dimenziju.

Projekcije devet kovrtljaja naprijed iz upora straZnjeg,
razno2nog i sklonjenog, tzv. malih kovrtljaja. Ni jedan od
tri nagina izvodenja malih kovrtljaja ne izdvaja se
velig¢inom projekcije.
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Sest pruzenih kovrtljaja naprijed uz oslonac formira
desetu grupu, te je tako potvrdena hipoteza kako ova
vrsta kretanja ima vlastitu taksonomsku dimenziju.

U jedanaestoj grupi samo jedan od deset predvidenih
elemenata kovrtljaja pruZenih nazad nije sudjelovao u
formiranju grupe.

Dvanaestu grupu formira svih osam predvidenih
elemenata s rotacijama oko uzduZne osi tijela. Medutim, i
veliki broj elemenata, preteZno rotacija iz odraza, manje iz
hvata, sudjeluje s manjim projekcijama u formiranju grupe.

I nakon ciljane transformacije, trinaesta se dimenzija
mogla definirati istim kretnim strukturama usklopnog
kretanja kao u hipotezi.

Predvideno je kako ¢e &etrnaestu taksonomsku grupu
formirati &etiri elementa uzmaha straZnjeg iz visa uznije-
tog. Medutim, uz ove elemente, djelomi¢no s vedim proje-
kcijama, sudjeluju i neki kovrtljaji naprijed s premahom raz-
noZnim, koji su formirali i osmu grupu.

Predvidena je petnaesta hipotetska taksonomska

dimenzija, gdje se iz visa uznijetog zamahom prema nazad

napravi okret oko ramene osi, a djelomiéno i oko osi
sprave (iskret).

Sesnaestu taksonomsku dimenziju nakon ciljane
transformacije formiralo je svih devet podmetnih okreta
oko uzduZne osi tijela.

Sedamnaestu dimenziju nakon ciljane transformacije
visokim projekcijama definiraju elementi stojeva zanjihom
iz upora, visa leZedeg ili odraza, ukupno dvadeset i pet
elemenata.

Osamnaestu taksonmsku dimenziju nakon transformi-
ranja formira dvadeset i jedan premah naprijed preko
pritke.

Posljednja (devetnaesta) je grupa nakon ciljane trans-
formacije formirana s osrednjim ili malim projekcijama se-
damnaest elemenata, od kojih osam nije nije predvideno hi-
potezom. Karakteristika elemenata &to definiraju ovu
dimenziju razloZni su preleti preko pritke prema nazad.

Kako je u gimnastici na dvovisinskim ru¢ama dosta
kretanja sa sloZzenom strukturom, to projekcije pojedinih
elemenata unutar dvije ili vi§e taksonomskih grupa nisu ri-
jetkost. Osim toga, u ciljnim matricama mo2e doéi do nea-
dekvatnog predvidanja pripadnosti pojedinih elemenata,
$to takoder utjete na veliéine projekcija unutar vlastite
grupe. S obzirom na to da za ovaj rad nije bilo drugih isku-
stava i uzora osim postojecih i bitno razligitih sistematiza-
cija, to je pri predvidanju u ciljanim matricama moglo do¢i
do nepreciznosti u odredivanju pripadnosti elemenata po-
jedinim grupama, a sve je to moglo dovesti do vedih razlika
u rezultatima ortogonalnih i kosih ciljanih transformacija.

Analizom sukladnosti taksonomskih grupa definiranih
neuvjetovanim (objektivnim) i uvjetovanim (ciljanim) trans-
formacijama uo&ava se manja ili veéa sukladnost, zavisno
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od toga radi li se o ortogonalnim ili neortogonalnim rotacija-
ma. Manja je sukladnost parova taksonomskih grupa u or-
togonalnim transformacijama, dok neortogonalne transfor-
macije daju visoku sukladnost.

U ortogonalnim uvjetovanim i neuvjetovanim transfor-
macijama (tabela 9) najveca je sukladnost dimenzija ime-
novanih usklopnim kretanjima (trinaesta hipotetska i druga
objektivna), iskretima (petnaesta hipotetska i $esnaesta
objektivna), podmetnim okretima ($esnaesta hipotetska i
sedma objektivna), velekovrtljajima (&etvrta hipotetska i
treca objektivna) i saltima raznoZnima naprijed (prva hipo-
tetska i Sesta objektivna). Ostale taksonomske grupe
imaju manju medusobnu sukladnost ili sukladnost s vige
grupa objektivne solucije. MoZe se redi da je u &etrnaest
dimenzija potvrdeno isto imenovanje taksonomskih grupa.

Sli¢nost taksonomskih grupa imenovanih u neortogo-
nalnim transformacijama daje takve rezultate na osnovi
kojih se moZe reci da su potvrdene gotovo sve dimenzije
hipotetske solucije (tabela 10). Za &etrnaest parova tak-
sonomskih grupa sukladnost je velika, u tri je neéto ni2a, a
u dvije diskutabilna, pa se moZe sa sigurno$du tvrditi da
svih devetnaest taksonomskih grupa egzistira u prostoru
dvovisinskih ruéa.

5. ZAKLJUCAK

Osnovni cilj ovog istraZivanja bio je utvrdivanje konfi-
guracije gimnastickih elemenata i definitanje taksonom-
skih dimenzija na dvovisinskim ru¢ama. Zato su posta-
vljene dvije hipoteze, §to su se razlikovale kako po broju
dimenzija, tako i prema poloZaju gimnasti¢kih elemenata
unutar grupa.

Testiranje hipoteza u devet i devetnaestodimenzional-
nom prostoru uéinjeno je na osnovi mjera sli¢nosti i me-
tode metritkog multidimenzionalnog skaliranja. Upotre-
bljen je program i algoritam MUMU* koji predvida analizu
promjena i testiranja hipoteza. Program je prvi put primje-
njen u kineziolo&kim istraZivanjima, a posebno je program
metrickog multidimenzionalnog skaliranja prvi put primje-
njen u istraZivanjima na podruéju sportske gimnastike.

Potvrdena je prva hipoteza $to polazi od toga da u zva-
ni¢nom Pravilniku FIG-a broj grupa i pripadnost elemenata
odredenoj grupi ne odgovara u potpunosti realnoj konfigu-
raciji elemenata s obzirom na sliénosti kretne strukture.
Sustav od devet dimenzija nije dovoljan za objagnjenje va-
rijabiliteta strukturnih obiljeZja skupa od 250 gimnasti¢kih
elemenata na dvovisinskim ru¢ama, a pripadnost odrede-
noj grupi u modelu FIG nije zadovoljavajuda.

Taksonomske dimenzije nisu istog imenovanja kao
dimenzije u modelu FIG. Samo jedna grupa (3) koju su

*K., Momirovié i L., Szirovicza, 1984.
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definirali stojevi zanjihom ima gotovo istu strukturu, a time
i imenovanje kao tre¢a grupa u modelu FIG. Ostalih osam
taksonomskih dimenzija nije formirano istim elementima,
pa je time i imenovanje razli¢ito od grupa iz modela FIG.

U drugoj hipotezi bilo je predvideno da ¢e prostor od
250 elemenata na dvovisinskim rugama biti realno defini-
ran s devetnaest taksonomskih dimenzija uz odgovara-
juéu konfiguraciju elemenata u svakoj grupi.

Dobiveni su podaci gotovo u cjelosti potvrdili drugu
hipotezu. Sustav od devetnaest dimenzija bio je relativno
dobro definiran za skup od 250 gimnasti¢kih elemenata na
dvovisinskim ru¢ama.

Taksonomija objekata s ortogonalnim i neortogonalnim
parsimonijskim transformacijama omogucena je bez tesko-
éa. Vrlo je dobro potvrdeno osamnaest predvidenih hipo-
tetskih grupa u obje objektivne solucije (ortogonalnoj i
kosoj), svaka s veéim brojem elemenata. To su potvrdile i
odli¢ne medusobne sukladnosti definiranih dimenzija.

Rezultati ciljanih transformacija omogudili su, narogito
u kosoj soluciji, identifikaciju devetnaest dimenzija gotovo
identi¢no modelu postavljenom u drugoj hipotezi.

Provjerom sukladnosti u kosim transformacijama obje
solucije (objektivnoj i ciljanoj), utvrdena je znaajna su-
kladnost taksonomskih dimenzija. Visokim koeficijentima
sukladnosti potvrdeno je slijededih trinaest dimenzija:

(1) Hipotetska dimenzija 15, to su je definirala kretanja
rotacijama oko popre&ne i fiksne osi kroz vis uznijeti,
tipa iskreta nazad.

(2) Hipotetska dimenzija 13, 8to su je definirala kretanja
polurotacijama nazad s podizanjem tijela iz njiha s lom-
lienjem uzduZne osi tijela, tipa usklopnih kretanja.

(3) Hipotetska dimenzija 9, $to su je definirala kretanja ro-
tacijama oko popre&ne i fiksne osi iz upora raznoZnog i
sklopljenog prema nazad, tipa malih kovrtljaja nazad.

(4) Hipotetska dimenzija 5, §to su je definirala kretanja ro-
tacijama oko poprec¢ne ili fiksne osi prema naprijed raz-
noZno ili sklonjeno s udaljenim teZistem tijela, tipa
»Stalder” i sklonjenih kovrtljaja do stoja.

(5) Hipotetska dimenzija 17, $to su je definirala kretanja
polurotacijama oko popreéne i fiksne osi s podizanjem
teZista tijela zamahom prema nazad do stoja, tipa sto-
jeva zanjihom.

(6) Hipotetska dimenzija 16, $to su je definirala kretanja
polurotacijama oko popre&ne i fiksne osi spustanjem
teZidta tijela i lomljenjem uzduZne osi, tipa pdmetnih
kretanja.

(7) Hipotetska dimenzija 11, $to su je definirala kretanja
rotacijama oko popreéne i fiksne osi osloncem pruZe-
nog tijela u pravcu prema nazad, tipa pruZenih kovrilja-
ja nazad prednjihom.

(8) Hipotetska dimenzija 18, $to su je definirala kretanja
premjestanjem tijela preko vide pritke naprijed izvedeni
iz zanjiha, tipa preleta naprijed.

(9) Hipotetska dimenzija 12, §to je definirana rotacijama
oko uzduZne osi tijela iz odraza ili prednjiha, tipa
"$raube”.

(10) Hipotetska dimenzija 2, $to su je definirale rotacije
oko popre&ne osi tijela u bespotpornoj fazi prema na-
zad u doskok, tipa "salto” nazad.

(11) Hipotetska dimenzija 7, 8to je definiraju rotacije oko
popreéne osi prema nazad pruZenog tijela s udaljenim
teZidtem osi rotacije, tipa slobodnih kovrtljaja nazad.

(12) Hipotetska dimenzija 4, $to je definiraju rotacije pru-
¥enog tijela prema nazad s maksimalno udaljenim
tezistem tijela, tipa velekovrtljaja.

(13) Hipotetska dimenzija 19, $to je definiraju premjestanja
tijela preko pritke u pravcu nazad, tipa preleta nazad.

Uz nesto blaZi kriterij potvrdene su jo$ dvije dimenzije:

(14) Hipotetska dimenzija 3, $to su je definirale rotacije
oko popreéne osi tijela u bespotpornoj fazi prema na-
prijed iz prednjih ili odraza nogama, tipa salta naprijed.

(15) Hipotetska dimenzija 1, 3to su je definirale rotacije
oko popre&ne osi tijela u bespotpornoj fazi raznoZno
prema naprijed u hvat za pritku, tipa raznoZnih salta
naprijed.

Moglo bi se pretpostaviti, na osnovi svih relevantnih
podataka ove analize, kako sva kretanja saltom naprijed
pripadaju jednoj taksonomskoj dimenziji i kako bi razliiti
tipovi kretanja saltom naprijed mogli formirati podgrupe
iste dimenzije.

Tri hipotetske dimenzije potvrdene su na slijededi
nadin:

(16) Hipotetska dimenzija 6, §to su je trebale formirati
rotacije nazad oko popre&ne osi s udaljenim teZistem tijela
od stoja, tipa slobodno raznoZnih i skionjenih kovrtljaja
nazad.

S obzirom na podatke u objektivnoj soluciji, gdje su
ova kretanja formirala dvije dimenzije, moZe se sa
sigurnodéu tvrditi kako u prostoru dvovisinskih ru¢a
egzistiraju taksonomske dimenzije sa slobodno raznoZnim
rotacijama nazad, tipa "$talder” i dimenzije $to formiraju
sklonjene rotacije prema nazad.

(17) Hipotetske dimenzije 8, $to su je trebale formirati po-
lurotacije kroz vis uznijeti, tipa uzmaka straZnjih.

(18) Hipotetska dimenzija 14, §to su je trebale formirati ro-
tacije iz upora straznjeg tipa kovrtljaja naprijed, a ima-
ju drukgiju strukturu od predvidene.

Obje su dimenzije potvrdene, ali u formiranju osme i
tetrnaeste taksonomske dimenzije sudjeluju zajednigki
oba tipa kretanja, pa se moZe tvrditi kako realno egzistira
samo jedna taksonomska dimenzija, $to je definiraju polu-
rotacije i rotacije kroz vis uznijeti tipa uzmaha straZnjih i
kovrtljaja naprijed iz upora straZnjeg.

(19) Nije potvrdena hipotetska dimenzija 10, $to su je tre-
bale formirati rotacije prema naprijed oko popreéne osi
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s pruZenim tijelom uz oslonac. Najvjerojatnije je u ovom
sluéaju odluéujudu ulogu odigrac mali broj elemenata u
setu, svega pet, i moguce greske u procjeni sliénosti.

Tabela 1. ZNACAJNE TAKSONOMSKE SKUPINE

) o , i LAMBDA % % KUMULATIVNO
Na kraju se moZe navesti da je metoda metritkog multi-
dimenzionalnog skaliranja, primjena za rje$avanje takso- 1 23.91958 .09568 00568
nomskih problema konfiguracije gimnasti¢kih elemenata 2 14.75540 .05902 15470
napravljena na kvantitativnim mjerama sli¢nosti, te da se 3 12.89303 .05157 .20627
mjere subjektivnih procjena slignosti parova gimnasti¢kih 4 10.90295 .04361 .24988
elemenata mogu drZati objektivnim instrumentom $to se 5 9.98568 .03994 .28983
moZe koristiti za dobivanje podataka o kvantitativnoj 6 8.69181 .03477 -32459
sliénosti gimnastickih kretanja. g 8.42762 .03371 35830
o i 8 8.03233 .03213 .39043
Ortogonalnim ciljanim transformacijama ne moZe se do- 9 7.28200 02913 41950
volino dobro provjeriti uvjetovanje konfiguracije, dok su re- 10 6.96640 .02787 44743
zultati neortogonalnih ciljanih transformacija utoliko bolji 11 5.82545 .02330 47073
ukoliko je realnija hipoteza. 12 5.74462 .02299 49372
Objektivne - neuvjetovane solucije u ortogonalnim i ne- 13 5.18038 :02072 51444
ortogonalnim transformacijama daju realna i prihvatljiva 14 5.00756 -02003 53447
riedenja, a ovise o objektivnosti provedenog eksperimen- B SIGIINIES i e
Co § 16 4.56304 .01825 57117
talnog postupka u procjenjivanju sli¢nosti kretne struk- 17 4.19989 01680 58797
Hure} 18 4.11003 .01644 60441
19 4.03808 .01615 .62056*
20 3.63804 .01455 .63511
241 -1.86057 -.00744 1.07888
242 -1.94598 -.00778 1.07110
243 -1.95178 -.00781 1.06329
244 -2.04688 -.00819 1.05511
245 -2.11184 -.00845 1.04666
246 -2.19002 -.00876 1.03790
247 -2.20575 -.00883 1.02907
248 -2.27872 -.00911 1.01995
249 -2.30463 -.00922 1.01073
250 -2.68366 -.01073 1.00000
“‘Posliednja znakajna vrijednost
Tabela 2. RELACIE ORTOGONALNIH | NEORTOGONALNIH OBJEKTIVNIH SOLUCIJA
1 NE 2NE 3NE 4NE 5NE 6NE 7NE 8NE 9NE
10R 14 .02 .04 .99 .04 .06 .09 .05 .20
20R .01 1.00 .04 .02 .07 .07 A1 12 .09
30R .09 .04 .99 .05 .09 A2 .18 .05 -.01
40R .98 .02 .08 A7 13 .03 A7 .07 a7
50R A1 .06 .08 .04 .99 .09 .09 .08 .00
6 OR .02 .05 .09 .05 .08 1.00 .07 .06 .04
70R .10 10 19 .08 .10 .09 .99 .04 .07
80OR .03 .10 .02 .03 .07 .06 .07 1.00 .09
90R .15 .08 .02 .19 .02 .05 .08 A1 .99
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Tabela 3. RELACIKE ORTOGONALNIH | NEORTOGONALNIH CILJANIH SOLUCIJA

1NEC, 2NEC 3NEC 4NEC S5NEC 6NEC 7NEC 8NEC 9NEC

10RC 72 -.04 .23 .29 .24 .36 .35 42 .18
20RC .06 47 .39 A7 74 .32 .59 22 .64
30RC -24 .50 17 -43 .25 .16 -17 -39 -42
40RC 34 .01 22 -39 11 -39 .25 .55 -.47
50RC .23 .43 .21 .18 .56 -.51 27 .23 -.25
6 ORC 24 -19 74 59 -21 1 .32 -.22 -.06
70RC 14 .25 .60 .37 .07 .02 -.07 -.16 37
8 ORC -.26 -.64 -1 -.20 .03 -54 -.02 -.46 -.32
90RC .55 54 -.03 13 .19 .10 -.33 -.26 A7

Tabela 4. ODNOS! ORTOGONALNIH OBJEKTIVNIH | CILUANIH SOLUCUA

10RC 20RC 30ORC 40RC 5O0RC 60ORC 7O0ORC 8ORC 90ORC

1OR .01 .49 .29 .32 19 .54 .70 -12 -10
20R .66 .07 -.35 .67 .01 -.16 .08 -.41 .26
30R 21 .46 -13 -.39 -51 -.06 31 -.55 A2
40R -.22 47 .27 .00 .53 -32 .58 -.44 49
50R .39 .63 -.21 -.16 14 -.33 19 32 31
6 OR .38 12 -4 -.40 32 51 A2 -.22 .28
70R .07 .59 15 13 -1 .23 -.25 -.40 .59
80OR 13 39 =27 A1 A1 -.12 -.16 -.38 -.46
90R .48 .21 .70 A1 .42 11 .18 -.35 -.03

Tabela 5, ODNOS!I NEORTOGONALNIH OBJEKTIVNIH | CILJANIH SOLUCUA

iNEC 2NEC 3NEC 4NEC 5NEC 6NEC 7NEC BNEC 9NEC

1NE .04 .80 -.02 -.01 31 -14 -.31 -.06 .16
2NE .73 .04 .08 .01 -.02 -.01 10 .66 -.02
3NE -10 .16 .02 24 -.20 .88 -.09 -.01 79
4NE .09 .00 .92 31 .18 -.06 A7 -.01 .13
5NE .15 -.01 .03 .05 .7 -.04 .38 01 42
6 NE .58 .04 .36 .92 -.05 A3 .15 05 34
7NE .20 49 .10 -.06 .36 .33 27 .08 13
8NE -18 .09 -.01 .03 41 -.04 .70 .78 21
9NE .23 A8 .26 -.06 .40 .33 13 .07 -.23
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Tabela 6. SKLOP OBJEKATA NEORTOGONALNE OBJEKTIVNE TRANSFORMACIE

1NEOB 2NEOB 3NEOB 4NEOB S5NEOB 6NEOB 7NEOB B8NEOB 9NEOB 10NEOB

E-1.01 .08 .09 .03 .00 -.03 .01 .19 -.04 .08 13
E-1.02 10 .01 .06 .01 00 .04 24 -.05 .03 A2
E-1.03 .06 .01 -.00 -.03 56 33 .08 .06 12 -.03
E-1.04 -.00 .01 -.05 .02 .04 A1 .09 13 -.03 13
E-1.05 .09 .68 .20 -.01 -.07 -.00 .05 .01 .06 -.02
" E-1.06 .02 .95 .01 -.03 -.01 .00 -.01 -.07 .10 .04
E-1.07 .04 .89 -.04 -.01 -.03 -.04 -.01 -.00 .07 .02
E-1.08 -.03 .80 -.05 -.00 .06 .06 .19 .01 .03 .04
E-1.09 .01 79 .05 -.01 -.03 -.01 -.01 14 .06 .02
E-1.20 .04 .08 .00 -.01 -.01 -.00 -.04 -.04 .01 -.05
E-1.21 .08 .07 12 .02 -.07 -.03 .78 02 .03 -.00
E-1.22 .03 .02 -.07 -.02 -.07 .65 12 -.03 .06 -.04
E-1.23 .04 .06 .01 -.01 -.05 -02 .05 -.07 .05 .01
E-1.24 -.02 .04 .08 -.04 .09 47 -.03 .09 .07 .02
E-1.25 -.00 14 .00 -.03 .03 .07 -.03 A1 12 .02
E-1.26 -.01 .02 -.07 -.01 10 .02 .05 .04 -.05 .09
E-1.27 -.02 -.02 -.03 -.01 .06 .07 .07 .05 -.02 .16
E-1.28 -.06 .03 -.06 .09 -.04 .02 .09 -.01 .04 19
E-1.29 13 7 -.07 -.08 -.03 -.05 -.06 -.01 .07 .01
E-1.30 -.04 .81 -.03 -.02 .02 -.05 -10 -.02 .06 -.03
E-1.31 -.01 67 -.01 .02 .05 .02 A1 -.03 .00 -.02
E-1.32 -.01 .01 .00 -.03 -.02 .03 .01 .07 .02 .03
E-1.40 A1 .04 A7 .09 -11 -.02 -.05 .02 .02 -.00
E-1.41 -.02 .04 -.08 .68 -.02 -.01 .06 .04 -.03 .01
E-1.42 .02 .02 -.02 -.05 -.01 34 -.08 -.00 12 .01
E-1.43 -.02 54 .02 .05 .06 .04 .09 -.05 .04 -.09
E-1.44 -.01 -.00 -.01 -.05 .03 -.01 .05 .07 .06 -.02
E-1.45 -.00 .03 -.01 .05 -.02 .07 -.06 .00 .01 .02
E-1.60 .70 07 .13 .06 -.08 -.05 -.08 .00 .03 -.01
E-1.61 -.02 .04 -.01 30 .00 -.02 -.01 .00 .03 -.05
E-1.62 .01 07 -.02 24 -.01 -11 .06 .00 .05 -.07
E-1.63 .05 .04 -.03 .00 -.01 23 -.06 -.01 -.03 -.03
E-1.64 .06 .02 -.04 -.03 -.03 35 -.06 -.05 .00 -.03
E-1.65 .04 .05 -.02 -.01 -.03 31 -.06 -.04 -.02 -.03
E-2.01 -.06 07 -14 -.04 .00 23 42 .03 -.08 .00
E-2.02 -.10 -.00 -12 -.03 -.01 .05 74 .02 -.05 -.03
E-2.03 03 .10 -.02 .05 -.01 .08 .81 .00 -.12 -.04
E-2.04 .98 .00 -.01 -.04 .09 -.04 .08 .03 -.01 -.01
E-2.20 -16 -.01 -1 -.08 14 .03 .60 .02 -.15 -.00
E-2.21 .07 -.05 .02 .03 .02 -.04 32 -.00 -.00 .05
E-2.22 14 02 .16 .03 .04 -.06 .86 .01 .01 .04
E-2.23 .03 04 A4 .01 .05 -.07 55 -.02 .00 .09
E-2.24 -.01 -.02 -.01 .00 -.01 .06 .01 -.08 -.03 -.03
E-2.25 .04 .07 -.03 .00 -.03 .00 .04 -.05 -.02 .03
E-2.26 .93 -.01 -.00 .10 -07 -.02 -.01 .05 -.04 -.00
E-2.27 A7 .03 -.03 -.07 -.01 -.04 -.01 -.06 .09 .01
E-2.28 .80 -.03 .04 .05 - 11 .05 .02 .02 .08 .06
E-2.29 -.02 .04 -.05 -.09 .01 .03 .06 -02 - .79 .02
E-2.40 .10 -.05 .02 .28 -.02 -.03 82 .01 -.01 -.01
E-2.41 15 -.02 .23 -.02 -.05 .01 .80 -.03 .06 -.02

34



T. Sadura: Novi pristup u utvrdivanju konfiguraclje gimnastickih...

Kineziologlja Vol. 21. br. 1. (1989) str 2549

Tablica 6 (nastavak 1)

11 NEOB 12NEOB 13NEOB 14NEOB 15NEOB 16NEOB 17NEOB 18 NEOB 19 NEOB

E-1.01
E-1.02
E-1.03
E-1.04
E-1.08
E-1.06
E-1.07
E-1.08
E-1.09
E-1.20
E-1.21
E-1.22
E-1.23
E-1.24
E-1.25
E-1.26
E-1.27
E-1.28
E-1.29
E-1.30
E-1.31
E-1.32
E-1.40
E-1.41
E-1.42
E-1.43
E-1.44
E-1.45
E-1.80
E-1.61
E-1.62
E-1.63
E-1.64
E-1.65
E-2.01
E-2.02
E-2.03
E-2.04
E-2.20
E-2.21
E-2.22
E-2.23
E-2.24
E-2.25
E-2.26
E-2.27
E-2.28
E-2.29
E-2.40
E-2.41

-.04
-.07
-.04
.02
-12
-.01
-.01
-.01
-.03
.01
-11
.09
-.06
-.04
.03
.06
.05
.03
-.00
.03
.02
-.03
.03
.00
-12
-.03
.02
-.09
-.02
.02
-.02
-19
-19
-10
.09
.06
-.09
.06
.06
.07
-.05
-10
-.01
-.06
-.04
.00
-.00
.06
-.05
-.08

-.05
-12

.00
-.01
-.03
-.05
-.00
-.09
-.03

-.02.

-.10

-.16
.00
.02

-.02

-.01
.07

-.05
.05

-.08
.06
.01
.10

-.01

-.00
14

07

27
A2

-.01
-.02
-.00
A1
.16
.20
-.10
47
.00
.10
-.03
-.08
-.08
.06
.05
15
-.28
-16
-1

.64
.76
.24
37
.02
-.02
.22
A7
-1
.70
.14
.10
.20
.16
.48
.45
.36
13
.36
41
.38
37
A2
.15
11
.51
.69
40
.15

22

.35
13
.19
.25
-.04
.15
-.03
-.09
.07
.06
-.06
-.02
.01
-.05
-.02
-.07
-.06
-12
.01
.04

-.07
-.02
-.03
-.05
.03
.03
-.07
.06
-.01
-.06
-12
.10
-.08
-.03
-.07
.03
-.02
-.03
-.02
-.05
.08
.06
-.05
.00
-.05
.02
.02
.00
.00
.01
.06
-.00
-.03
-.01
26
.09
24
.09
45
27
-.06
-12
.02
-.04
.06
75
-.03
11
-10
-15

.01
.02
.01
.09
.00
.01
.07
.03
.01
.01
.04
.09
.06
.08
.02
.04
.06
A1
.09
.07
.01
.04
.06
.05
57
.02
.07
47
.08
.03
.07
74
71
41
.02
.04
.07
.05
.03
.00
.05
.06
.06
.01
.01
.04
.01
.01
.06
.02

-.03
A2
-.02
-.01
.03
.07
-.02
.01
.04
-.01
.01
.01
.39
-.03
-.01
.01

-03

-.01
-.02
-.08
-.06
.00
.02
.09
.00
-.01
-.01
.01
-.01
-.09
A2
.02
.01
.02
-.01
-.03
-.04
-.01
.05
-.06
.18
-.01
.78
75
.00
-.00
-.02
.01
-.02
-.02

-.05
-.03
-27
-.35
-.29
-.13
-.18

.01
=11
-.01
-.28
-.02
-.26
-.10
-.06
=12
-27
-23
-.05
-.01
-.01
-14
-.24
-33
-.15
-.02

.00
-.03
-.23
-.33
=27
-.16
-.20
-.19

.09
-.07

.03
-.01

.07

A3
-.04
-17
-.00

.08
-.10
-.09
-.09
-13
-.04
-.01

.07
.10
.33
-.08
.02
-.08
-.00
.03
.02
-.01
.03
.02
-.16
.29
21
-.04
.02
-.01
-.06
-12
.06
-.22
13
.01
.09
-.04
-.16
-.00
.07
.04
-.02
-.00
.05
.03
.03
.09
.03
-.01
.23
A1
-.02
.06
-.09
-.00,
.01
.05
.18
.08
.04
-.07

.04
.09
-.04
.10
-.00
.02
-.04
.09
.01
.03
-.01
-.02
42
-.07
-.05
.06
12
.16
-.01
.02
.06
-.05
-.02
-.05
.03
-.04
-.05
.00
-.06
-.01
-.01
.00
.07
-.00
-.02
.06
-.02
.03
A2
.27
.02
.01
.01
.04
-.05
.04
.01
.09
-.01
.05
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Tabela 6 (nastavak 2)

1NEOB 2NEOB 3NEOB 4NEOB 5NEOB 6NEOB 7NEOB 8NEOB 9NEOB 10NEOB

E-2.42 -.04 -.03 .09 -.07 -.04 -.04 .70 .02 -.06 -.03
E-2.43 .03 -.02 -.04 -.01 .01 -.01 .04 .02 .02 .00
E-2.44 .61 -.01 -.07 .03 -.01 .07 .07 .03 -.06 .00
E-2.45 .58 .00 -22 -.03 -.00 11 31 .02 -.07 .01
E-2.46 .19 .08 1.00 .02 -.02 .02 -.16 -.03 .02 .09
E-2.47 .87 -.01 .06 .02 .01 .02 .03 -.04 10 -.02
E-2.48 .75 -.03 .00 .01 -.02 .01 11 -.06 .06 -.05
E-2.49 .78 .03 -.01 .00 .04 .00 -.04 -.01 .05 -.06
E-2.50 .01 .02 -.04 -.03 -.00 -.01 .01 -.01 .85 -.00
E-2.51 -.06 .02 -.06 -.04 -.01 .09 .00 -.05 75 -.01
E-2.52 .19 .01 .04 .04 -.00 -.09 -.07 -.09 21 -.02
E-2.63 .01 .01 .01 -.01 -.00 .00 .05 -.00 .93 11
E-2.54 .01 .01 -.01 -.01 -.02 -.05 -.04 -.06 .85 .00
E-2.55 .05 -.01 .05 .04 -.00 -.02 -.04 .01 .80 -.01
E-2.56 12 .00 -.01 .05 -.02 -.03 -.07 -.03 .15 .00
E-2.57 .20 .04 -.08 .03 -.04 .07 .05 -.04 -.02 -.01
E-2.58 .00 .08 -.09 -.04 -.01 .01 .22 -.03 .03 .02
E-2.60 .21 .09 .54 .08 -.07 .01 -.04 -.05 .08 -.03
E-2.61 -.04 -.01 -.04 -.02 -.03 .02 -.01 .04 -.06 -.01
E-2.62 -.06 -.04 .10 .03 .07 -.03 -.06 -.04 -.00 -.03
E-2.63 -.02 .03 .30 -.03 .03 34 -.04 12 -.04 -.04
E-2.64 .70 .07 -.02 .01 .05 .04 .03 .06 .01 .06
E-2.65 32 .01 .04 .33 32 -.01 -.05 -.01 .07 .02
E-2.66 -.04 -.02 .18 -.00 .02 .15 -.04 .16 -.02 .06
E-2.67 .64 -.02 14 .05 .02 -.02 -.05 -.04 .23 -.06
E-2.68 .48 -.02 -.02 .01 .05 .46 .04 A2 -.05 .04
E-2.69 -.04 -.02 .05 19 .01 -.08 -.06 .16 .85 -.05
E-2.70 .05 -.02 12 11 .01 -.01 -.09 -.06 .28 -.01
E-2.71 .20 -.00 .08 -.12 -.00 -.04 -.07 .01 .18 -.00
E-3.01 -.06 .01 -.06 1.09 .01 .05 .04 .02 .07 .03
E-3.02 -.02 .15 -.00 .23 .01 .08 .06 .00 -.04 .48
E-3.03 .03 .01 -.03 .06 .04 .07 .10 -.07 .01 .29
E-3.20 -.02 -.01 -.02 1.07 .03 -.02 .04 -.03 -.02 .00
E-3.21 .08 -.02 .07 .88 .01 -.06 A2 -.03 .06 .06
E-3.22 -.00 .01 .01 .96 .01 -.02 -.04 .02 -.08 -.02
E-3.23 .00 .22 -.06 .16 .00 .05 -.01 -.05 -.00 .18
E-3.24 -.02 .04 -.05 -.02 -.04 .08 .16 -.06 .50 14
E-3.25 -.03 -.02 -.03 -.03 -.03 .73 .03 .01 .05 -.00
E-3.26 -.03 .00 .02 -.05 -.04 .93 .01 -.06 .04 -.01
E-3.40 -.02 .00 -.07 .68 .01 -.02 .02 .01 .03 11
E-3.41 .10 -.02 .05 .70 -.05 -.02 -.06 -.07 .13 .01
E-3.42 .02 .03 .00 .50 -.00 -.03 -.02 -.03 -.05 .10
E-3.43 .05 -.01 .12 .62 -.03 .01 -.04 -.07 .06 .09
E-3.44 .07 .00 -.03 42 .03 -.07 .05 -.03 -.01 A7
E-3.45 -.02 -.01 -.05 -.02 -.04 .63 .09 .09 -.04 -.01
E-3.46 .01 .14 .60 -.00 .03 .02 A7 -.04 .08 -.00
E-3.47 .10 -.04 .07 .62 -.00 -.05 -.04 -.07 .16 .02
E-3.48 .02 .03 .10 .53 -.02 .05 -.05 -.07 .08 A1
E-3.49 .01 .03 .04 .02 .00 .56 -.03 .07 .03 -.01
E-3.50 .02 .00 .07 -.02 .04 .00 -.07 -.04 .02 .07
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Tabela 6 (nastavak 3)

11 NEOB 12NEOB 13NEOB 14NEOB 15NEOB 16 NEOB 17NEOB 18 NEOB 19 NECB

E-2.42
E-2.43
E-2.44
E-2.45
E-2.46
E-2.47
E-2.48
E-2.49
E-2.50
E-2.51
E-2.52
E-2.53
E-2.54
E-2.55
E-2.56
E-2.57
E-2.58
E-2.60
E-2.61
E-2.62
E-2.63
E-2.64
E-2.65
E-2.66
E-2.67
E-2.68
E-2.69
E-2.70
E-2.71
E-3.01
E-3.02
E-3.03
E-3.20
E-3.21
E-3.22
E-3.23
E-3.24
E-3.25
E-3.26
E-3.40
E-3.41
E-3.42
E-3.43
E-3.44
E-3.45
E-3.46
E-3.47
E-3.48
E-3.49
E-3.50

.02
-.06
.03
A2
-.00
-.01
.07
.07
.02
.06
-.06
-.01
-.02
-.05
-.03
-.03
-.05
-.14
-.04
.15
.01
-.06
-.09
-.05
-.09
.10
-.05
-.05
.01
.06
.01
.00
.05
-.06
.05
.08
.05
.07
.15
.07
-.01
.00
-.056
-.07
12
-17
-.08
-.04
.03
.02

.20
-.08
.01
-.21
.06
26
.06
13
-.11
:.00
.09
-.13
.02
.01
31
.10
-.03
A7
45
.02
-.08
.03
.38
-.00
35
-.09
-17
.08
.04
.18
-.03
.01
-.15
-12
-.04
.02
.03
.03
.04
-.05
.05
.05
-.02
-.03
.06
-.06
-.05
24
-.05
-.03

A2
.02
.02
.15
-.05
.01
A3
-.01
-.09
-.05
.01
-.03
.00
.06
-.08
-.01
.07
.02
.02
.00
-.06
-.04
-.15
-.03
.06
-.06
.06
.09
-.05
.07
-.05
25
-.01
.03
-.06
.08
.28
-.02
-.02
-.02
.05
-.02
.04
.02
-.04
-.01
12
.09
24
39

A1
-.05
.26
43
.09
A7
.16
.22
.15
.26
72
.02
.16
13
.76
.81
74
.04
-.00
.05
.28
.08
.02
.69
.01
.28
.33
.76
.78
-.06
-.02
.04
.01
-.03
.05
-.02
-.05
-.04
-.03
A1
-.07
.03
.04
.08
.08
-.08
-.03
-.06
-.00
-.03

.07
-.02
-.00
-.13
-.07
-.04
-.06
-.00

.01
-.02

.05
-.01

.05
-.01

.04
-.02
-.00
-.05
-.03

.04
-.16
-.05
-.04
-.03
-.01
-.10

.05
-.02

.04
-.01
-.06
- 11

.01

.00
-.01
-.05
-.10

.09
-.09
-.04

.02
-.03
-.00

.01
-.08
-.08
-.01
-.07

.06
-.06

-.00
.97
.04
.04
.02

-.04
.00

-.00
02
02
.01

-.03

-.01

-.00
.01

-.00
.03

-.04
83
93
A2
07

-.04

-.03

-.03

A7
-.02
-.05

.13
-.18

.09

.18
-.01
-.15
-.08
-.01
-.02
-.04

.09
-.03
-.04

A7
-.10

.02

.04
-.10
-.09
-.04

.05

.25

.10

.10

.16
-13
-.02
-11

.25
-.02

A1
-.07
-.03

.18
-.06

.01
-.16

13

.10

.23

.01

.04
-.02

34

.26

.22

.20

-.03
-.06
14
.08
.03
.03
=11
-10
.04
11
-.02
.06
.05
-.00
.07
.16
A1
.01
.04
.05
-.30
-.09
-17
-.42
-20
-34
-.00
-22
-14
-.02
-.23
-.08
.01
.07
.05
-19
-.12
.08
.09
.00
.05
.04
-.07
.07
.01
-.02
.01
-.06
-.07
-.07

-.02
.03
-.09
-.07
.01
-.01
.04
-.01
.00
.00
.01
.04
.03
-.01
-.02
.04
-.07
-.02
.06
-10
-.03
.08
-.07
.04
-.00
-.06
.02
.04
.07
-.05
.07
-.04
.05
.06
-.00
-.03
.03
.01
-.00
-.03
.05
.07
.06
.01
-.04
-.01

-.04

.05
.07
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Tabela 6 (nastavak 4)

1NEOB 2NEOB 3NEOB 4NEOB S5NEOB 6NEOB 7NEOB 8NEOB 9NEOB 10NEOB

E-3.51 -.03 -.02 .05 -.02 .01 .10 .08 -.04 .08 .16
E-3.52 -.04 .01 -.05 .75 .00 .05 -.02 .01 -.01 -.07
E-3.53 .03 .02 .01 .72 .03 .05 .00 .02 .02 -.07
E-3.54 -.02 -.02 .04 .02 .00 .87 -.07 -.01 -.02 .02
E-3.60 .06 -.05 A7 .16 .01 -.02 .04 -.04 .20 .04
E-3.61 .06 -.01 .07 .65 -.03 - 11 =11 -.01 .13 -.04
E-3.62 -.03 -.01 .07 .04 .00 .39 -.04 .07 .16 .03
E-3.63 -.05 -.01 .32 .01 .06 .20 -.01 .18 .07 .05
E-3.64 .01 .02 -.03 .85 .02 -.03 .04 .05 .01 -.04
E-3.65 .00 -.05 .07 .38 .06 .06 .06 .38 34 -.01
E-3.66 .02 -.01 .04 -.00 .01 .82 -.08 .03 -.00 -.02
E-4.01 -.06 .00 -.06 .70 -.01 -.03 .01 .00 .03 .03
E-4.20 .02 -.00 .05 .02 -.01 29 -.10 -.00 -.05 .00
E-4.60 .02 -.00 .03 -.00 -.01 .29 -.09 .00 -.04 .05
E-4.61 .02 -.00 -.01 .01 .04 .18 -.01 -.06 .01 .07
E-4.62 -.00 -.01 -.01 -.03 -.04 21 -.04 -.03 .02 .07
E-4.63 -.05 -.04 A1 -.03 -.04 -.08 -.14 .07 -.06 .02
E-4.64 -.08 -.05 .13 -.00 .01 -12 -.19 .09 -.08 .06
E-5.01 -.05 .06 .03 -.04 .20 13 -.06 19 15 .04
E-5.02 A2 A1 - 11 -.07 .63 .06 -.01 .08 .08 -.01
E-5.03 -.09 -.01 .02 .05 1.00 .08 .01 .01 -.03 -.00
E-5.04 -.10 .03 -.08 -.13 A2 .07 11 .03 .07 .00
E-5.05 .05 .09 -.02 -.02 .02 .01 -.02 .59 .16 -.02
E-5.08 -.02 -.10 .07 -.01 .00 .05 -.01 .14 -.02 -.04
E-5.20 -.09 -.01 .01 -.01 37 21 .03 .05 .06 .03
E-5.21 -1 -.05 .06 .00 49 .25 .09 .10 .05 .10
E-5.22 -.07 -.00 -.01 .01 .90 .02 .05 -.04 -.02 -.01
E-5.23 .09 .05 .03 .02 .62 -.00 .02 .01 -.05 .01
E-5.24 .56 -.04 -.07 -.06 37 -.02 .01 .00 -.04 -.01
E-5.25 -.02 .01 -.05 -.00 .80 .08 .06 -.06 -.01 .08
E-5.26 .02 -.02 -.05 =11 .08 .04 .09 -.03 .01 .01
E-5.27 .05 .07 -.01 -.06 .01 -.00 .03 -.09 .02 .09
E-5.28 .02 -.04 -.02 -.00 .08 .09 .07 .00 -.04 .01
E-5.40 .23 -.02 -.08 -.04 .56 -.07 .00 .09 .02 .00
E-5.41 .04 -.03 .00 -.00 .56 -.03 -.02 .03 -.02 .03
E-5.42 A7 .01 -.07 -.08 .67 -.02 .00 .02 -.02 27
E-5.43 .80 -.02 -.07 -.03 .30 -.06 .05 .04 -10 13
E-5.44 -.07 -.03 -.04 .00 .01 .02 .08 47 .35 .08
E-5.45 -.06 .01 -.06 .14 .03 .07 .06 .19 .68 -.01
E-5.46 -.01 -.00 .02 13 -.02 .09 .00 -.01 .79 .01
E-5.47 .07 -.01 -.01 a2 -.03 -.01 -.06 .06 .76 -.01
E-5.48 -.01 .00 -.06 .03 .06 .07 -.01 .02 72 -.04
E-5.49 .09 .00 .02 A7 .00 .02 .04 .01 -.04 -.00
E-5.50 .18 -.05 14 11 -.03 .00 .08 .01 .04 .07
E-5.51 .19 -.01 .06 A3 -.00 -.02 .04 -.03 .06 .04
E-5.52 .05 -.03 .01 .20 .00 -.05 -.04 .05 A1 .06
E-5.60 .04 -.03 .05 .07 -.00 -.05 -.09 .01 .00 .07
E-5.61 -.02 -.00 .03 .06 -.01 .02 -.02 .00 .65 -.05
E-5.62 A2 -.00 -.00 -.01 .01 -.02 .05 -.06 .16 -.00
E-5.63 .06 .00 -.03 .16 .02 -.01 .06 .01 .00 -.02

38



T. Sadura: Novi pristup u utvrdivanju konfiguraclje gimnasti&kih...

Kineziologlja Vol. 21. br. 1. (1989) str 2549

Tabela 6 (nastavak 5)

11 NEOB 12NEOB 13NEOB 14NEOB 15NEOB 16 NEOB 17NEOB 18 NEOB 19 NEOB

E-3.51 -.01 15 33 .00 -12
E-3.52 .06 .16 .00 .03 -.01
E-3.53 -.06 .01 -.00 -.02 -.07
E-3.54 -.03 -.03 -.04 .01 .21
E-3.60 -.09 -.01 .07 .02 -.01
E-3.61 -.07 23 16 -.05 .03
E-3.62 -.06 -.13 -.04 .06 .07
E-3.63 -.02 -.04 -.04 .04 -.03
E-3.64 -.04 .16 -.01 © .05 -.03
E-3.65 -11 .13 -.08 .14 -.01
E-3.66 -.02 .00 -.05 -.04 .33
E-4.01 .15 .02 .00 .06 .04
E-4.20 -13 .00 -.03 .00 .46
E-4.60 -.09 -.00 -.05 .02 .58
E-4.61 -.04 -.06 .01 -.00 .69
E-4.62 .54 -.01 12 -.06 -.08
E-4.63 22 .06 .26 .03 .07
E-4.64 A7 .08 A48 .06 .21
E-5.01 .06 .04 -.04 -.04 -.10
E-5.02 .18 24 -.13 -.21 -.06
E-5.03 -.10 .08 -.03 .03 -.14
E-5.04 10 .60 -12 -.15 .00
E-5.05 -.02 -.05 -.01 -.04 .01
E-5.06 .00 -.01 .09 1 -.06
E-5.20 -.00 .06 .08 .02 -17
E-5.21 -.05 -.03 .33 . .08 -.18
E-5.22 =11 -.01 -.04 .05 -.09
E-5.23 -17 .08 -.00 A1 -.05
E-5.24 -.03 -.07 -.01 - 11 .02
E-5.25 -.04 -.04 .26 .06 - 11
E-5.26 -.01 .35 .02 -15 -.03
E-5.27 -.03 .03 -.03 .02 .02
E-5.28 .02 -.07 .21 .20 -.08
E-5.40 -.03 .00 -.06 -.10 .02
E-5.41 -.08 -.09 .03 .05 -.03
E-5.42 -.04 -.01 .05 -.06 -.01
E-5.43 .07 -13 14 -.14 .04
E-5.44 -.01 -17 -01" 11 -.00
E-5.45 .08 .28 -.05 -.18 -.08
E-5.46 .06 .13 .06 -.15 -.06
E-5.47 -.00 .31 .06 -13 .02
E-5.48 .06 .35 12 -17 -.07
E-5.49 .01 .83 -.04 A7 -.01
E-5.50 -.07 .65 .05 a2 -.00
E-5.51 -10 .88 -.04 .05 .05
E-5.52 -.03 .35 -.08 .26 .07
E-5.60 -.02 42 -.00 13 .07
E-5.61 .02 .34 14 -14 -.01
E-5.62 -.00 .83 .09 11 .06
E-5.63 -.03 .87 .00 .20 .02

-.04 29 -17
.02 -.06 -.03
.03 .04 .02
.01 .02 -10
.00 22 .06
-.06 23 -.09
.04 -.02 -.13
.03 -.10 -.07
.02 .01 -.03
.00 -.20 - 11
.00 -.02 -.02
.01 -.24 .06

-.01 .06 -.01
.01 .09 .07
-.00 .07 -.00
.06 -.05 -.04
.09 -.03 02
.04 18 -.05
-.04 .01 39
-.07 -.18 -.10
.00 -.01 .20
-.09 -.04 -.09
-.02 .02 33
-.06 .07 20
-.01 -.04 38
-.04 .02 53
.02 -.08 .06
.10 -17 -.02
.05 -.04 -.10
.01 .09 14
.04 -.04 -11
A1 -.18 -17
-.01 .06 .08
-.01 -.04 -.23
13 -.08 -.06
.03 .09 -.09
.01 14 -.08
.04 -.18 -22
.04 -.14 -.10
.02 13 -.01
-.03 .08 -.04
10 15 -.06
.09 -.08 .01
.07 .05 21
.06 -.01 .07
.02 -13 .31
.01 -.09 .06
-.02 16 -15
.00 A1 -.15
.08 -.06 .01

-.02
-.05
-.07
.04
.05
-.00
.04
-.05
-.08
-.08
.02
.07
.02
-.02
.05
.02
-.06
-.09
.02
.08
-.03
.53
.16
.87
-10
-.04
.00
.01
24
.01
-59
71
43
.05
16
-.05
.08
.02
-12
-.01
-.00
-1
.05
.07
A1
.18
.52
.02
.03
-.02
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T. Sadura: Novi pristup u utvrdivanju konfiguracije gimnastiékih... Kineziologf]a Vol. 21. br. 1. (1989) str 2549

Tabela 6 (nastavak 6)

1NEOB 2NEOB 3NEOB 4NEOB 5NEOB 6NEOB 7NEOB 8NEOB 9NEOB 10NEOB

E-6.20 .02 -.04 87 .05 .01 02 24 .02 .03 .03
E-6.40 -.01 -.02 .78 .02 -.00 .01 19 -.03 .02 -.02
E-6.41 -10 -.04 .82 .00 -.01 .07 12 -.03 -.01 -.02
E-6.60 -.04 -.02 .62 .03 .02 .35 11 12 -.09 .03
E-6.61 .01 -.02 .64 -.01 .02 24 .01 .04 -.04 .08
E-7.01 -.07 -.00 -.05 .03 -.03 .08 .10 .04 .06 .18
E-7.02 -.05 -.04 .04 .02 .04 .06 .05 A1 -.00 .19
E-7.03 -.01 .04 -.01 .02 -.03 14 -.01 14 -.02 -.03
E-7.04 -.04 .02 -.01 .04 -.06 .02 -.00 -.09 .06 42
E-7.05 .02 -.02 -.02 -.03 -.01 .02 -.01 .01 .05 41
E-7.06 .04 -.04 -.01 -.10 -.01 -.05 -.05 -.02 .02 .64
E-7.07 .04 -.04 -.01 -.09 -.04 -.07 -.05 -.01 -.00 .63
E-7.20 -.00 .04 -.03 -.04 -.02 .02 .02 -.02 .09 .10
E-7.21 .01 -.04 .06 .10 -.04 -.01 -.05 -.01 -.01 .59
E-7.22 -.04 .02 -.00 -.01 .04 .07 .01 .27 -.06 .10
E-7.23 -.08 -.07 -.01 -.04 .05 .03 -.01 .39 -.02 14
E-7.24 .01 -03 .00 -.06 .09 .01 -.02 .00 -.00 40
E-7.25 -.02 -.03 -.01 -.03 .04 -.04 -.04 -.00 .00 .26
E-7.40 .02 -.03 -.01 -.06 -.02 -.04 -.03 .02 -.02 .66
E-7.41 -.06 -.04 .02 .07 -.02 .03 -.05 -.02 .01 72
E-7.42 -.00 -.04 .01 .03 .01 -.00 -.05 -.01 -.01 .69
E-7.43 -.08 -.01 .01 .02 .04 .07 -.00 .24 -.07 .32
E-7.44 -.05 -.00 .02 .32 .05 -.03 -.00 12 .02 06
E-7.45 .01 -.02 -.00 -.05 -.01 -.05 -.05 -.00 -.01 .33
E-7.60 -.05 -.01 -.05 .06 .06 .03 -.02 .03 -.01 35
E-7.61 .02 .01 -.03 -.02 -.03 -.03 .01 -.02 .00 .60
E-7.62 -.04 .03 .01 .02 -.04 -.03 -.04 -.04 .02 .81
E-7.63 -.02 .04 .04 .03 -.00 -.02 -.04 -.01 -.01 .73
E-7.64 -10 .09 .07 -.01 .02 1 .02 .30 -.07 .24
E-8.01 -.02 .99 10 .03 .00 .00 -.04 -.03 -.04 .07
E-8.02 -.03 .92 .18 .01 02 .05 .05 -.02 -.07 -.05
E-8.03 -.00 .90 -.04 .01 -.02 .02 -.05 .00 -.06 -.05
E-8.04 -.03 A3 -.06 .06 .07 .09 .01 .18 =11 -.05
E-8.05 -.05 .70 -.08 .01 -.01 .00 .05 .08 -.04 -.06
E-8.06 -.04 .05 .02 .01 .03 -.03 -.06 .16 -.08 -.03
E-8.07 .06 .03 -.04 -.08 .00 .01 .00 .68 22 -.02
E-8.08 -.03 -.01 .03 .02 -.04 -.05 -.07 15 -.04 -.05
E-8.09 -.00 .80 -.02 -.03 -.01 -.01 -.09 .31 -.02 -.02
E-8.20 -.06 .89 -.05 .01 .03 .00 .07 -.02 -.04 -.04
E-8.21 .02 7 -.01 .01 -.04 -.02 - 11 .13 -.05 .00
E-8.22 -.02 75 -.07 -.01 .06 -.06 10 -.04 .01 21
E-8.23 -.01 71 .04 .04 .04 .02 -.05 -.03 -.06 -.04
E-8.24 -.00 .09 -.05 .01 -.04 .02 .01 .82 -16 .03
E-8.25 -.05 .19 .00 .01 -.04 .07 -.02 A7 -.08 -.02
E-8.26 .09 A3 .01 -.03 -.01 -.08 .07 .19 .03 .27
E-8.27 .04 -.00 .02 .00 -.01 .01 -.01 .86 .08 -.01
E-8.28 .01 -.05 -.00 -.02 .00 -.02 .04 .82 .23 .00
E-8.29 .02 .08 .05 .02 -.01 -.05 .03 .26 27 .09
E-8.30 .01 .26 -.00 -.00 -.03 -.07 -.04 A1 .04 -.00
E-8.31 -.04 .04 .01 -.01 -.03 .04 -.01 -.03 .02 -.00

40



T. Sadura: Novi pristup u utvrdivanju konfiguraclje gimnastikih... Kineziologija Vol. 21. br. 1. (1989) str 25-49

Tabela 6 (nastavak 7)

11NEOB 12NEOB 13NEOB 14NEOB 15NEOB 16NEOB 17 NEOB 18 NEOB 19 NEOB

E-6.20 -.23 -.06 -.02 -.09 -.08 -.03 .04 -.02 .04
E-6.40 =17 -.04 A1 -.04 -.09 -.03 21 -.09 .03
E-6.41 -15 -.02 .10 .07 -.05 -.01 .30 -.15 A2
E-6.60 -12 -.04 -.08 .08 .15 -.03 .09 -.26 -.04
E-6.61 -13 -.02 -.02 -.01 .18 -.06 .09 -.03 .02
E-7.01 .10 .16 -.00 -.10 .02 -.04 -.10 .00 .09
E-7.02 .05 .07 .09 -.05 -.09 -.07 -12 06 .13
E-7.03 .05 .00 -.03 -.03 -.05 -.02 .09 .04 11
E-7.04 .08 .08 .01 -.06 .02 -.04 -.07 04 .07
E-7.05 .01 -.05 -.04 -.02 .00 -.02 .05 09 -.06
E-7.06 -.00 .06 -.05 -.03 .06 -.02 .07 .16 -.08
E-7.07 .01 .09 -.04 -.03 10 -.03 .03 .18 -.07
E-7.20 .03 .06 .03 -.09 -.01 .01 -.10 -.08 J2
E-7.21 -.03 .03 -.03 -.02 .05 -.07 -.01 .09 .07
E-7.22 -.01 -.03 .09 .09 -.08 .04 -.18 -.46 .05
E-7.23 .01 .08 .18 .06 -.07 -01 -14 -41 -13
E-7.24 .01 .01 .16 -.00 .01 -.00 .03 -.00 -.00
E-7.25 -.02 .04 -.01 .01 J2 -.00 -.01 .09 .02
E-7.40 -.01 .05 -.03 .00 .04 -.01 .01 .10 -.08
E-7.41 .07 -.00 .03 .01 -.05 -.02 -.00 -.07 -.01
E-7.42 .00 .01 .04 .01 .00 -.04 -.01 -.03 .00
E-7.43 -.03 -.05 .13 .22 -.09 -.01 -.01 -.51 -1
E-7.44 -.07 .05 .01 .06 -.02 .13 -.19 -13 .03
E-7.45 -.01 .06 .00 -.01 .09 -.02 .01 1 -.02
E-7.60 .06 -.00 .08 -.01 -.01 .04 -12 -.09 .04
E-7.61 .01 .04 -.04 -.02 .02 .00 -.00 .02 -.06
E-7.62 .05 .01 .05 -.01 .00 .04 -.04 -.09 .03
E-7.63 -.01 .00 -.03 .02 -.01 .00 .02 -.06 .07
E-7.64 .00 -.01 , .10 .16 -12 .01 -.01 -52 -10
E-8.01 -.00 -.02 -12 -.00 -.04 -.01 -.03 .02 -.00
E-8.02 -.04 .08 - 11 -.00 -.09 -.04 -1 -11 -1
E-8.03 .02 .04 -12 .00 -.01 -.03 .07 .01 -.03
E-8.04 .03 -.02 .02 .06 -.10 -.04 a7 .19 A2
E-8.05 .04 .05 -.09 .02 -.03 -.05 A2 .08 .19
E-8.06 -.01 .03 -.03 -.02 -.01 -.03 A3 .14 .54
E-8.07 -.05 .08 -.04 -.18 .02 .09 .07 .19 -.06
E-8.08 .01 -.01 .01 .03 .02 -.05 .10 .19 .65
E-8.09 .01 A1 -.19 -.07 .00 .04 A1 -.01 .02
E-8.20 .06 .04 -12 .04 -.02 -.02 .07 .06 -.06
E-8.21 -.02 -.01 -.18 -.02 .06 A2 22 .13 .04
E-8.22 .03 -.04 -.05 .08 11 .02 .34 -.06 -.03
E-8.23 .01 -1 .32 .06 -.08 -.01 .34 .15 A1
E-8.24 .03 .07 .03 -.01 -.01 -.06 .07 -.04 .13
E-8.25 -.02 10 -.04 -.01 -.03 .04 .04 =13 .23
E-8.26 -.05 -.07 -12 -.01 .09 .15 37 .24 -.03
E-8.27 -.02 -.03 -.00 -.04 .04 -.04 -.01 .08 -.04
E-8.28 -.09 -.06 .01 -.05 .00 .14 -.08 -10 -.01
E-8.29 -.06 -.16 -.04 -.01 .08 .08 34 .18 .09
E-8.30 .06 -.14 -.08 .03 .07 13 .06 A2 32
E-8.31 .08 .05 -.06 -.10 .00 .09 -.05 -16 a7

41



T. $adura: Novl pristup u utvrdivanju konfiguraclje gimnastiékih... Kinezlologlja Vol. 21. br. 1. (1989) str 25-49

Tabela 6 (nastavak 8)

1NEOB 2NEOB 3NEOB 4NEOB S5NEOB 6NEOB 7NEOB 8NEOB 9NEOB 10NEOB

E-8.32 -.01 -.01 .00 .05 -.02 -.08 -.04 .06 .06 .02
E-8.40 .07 -.00 .01 -.01 -.02 -.03 .01 95 .02 .01

E-8.41 .04 .08 -.02 -.04 -.03 .00 -.03 42 .16 -.02
E-8.42 -.01 .03 -.00 .01 -.04 .02 -.00 .86 -13 .01

E-8.43 -.00 -.01 -.01 .00 -.01 -.01 -.04 -.00 -.02 .03
E-8.60 .01 .10 12 -.00 -.02 .03 -.04 27 23 .02
E-9.01 .05 .03 -.03 .01 .05 -.10 54 .01 .05 .01

E-9.02 -.01 .06 75 -.04 .08 -.05 -.02 -.00 -.02 .03
E-9.03 -.01 -.03 .01 -.03 .02 RE -.09 .06 -.01 -.00
E-9.04 -12 -.05 .03 -.01 .04 -.09 -11 .09 -.02 -.01
E-9.05 .10 -.01 .00 .01 85 -.08 .01 .02 .01 -.04
E-9.06 .01 .01 .04 .02 97 -.09 -.05 -.04 .01 -.06
E-9.07 -.01 -.02 .08 .02 .80 -.05 -.03 .02 -.00 .00
E-9.08 -.01 .01 -.01 .03 -.01 -.03 -.02 71 -14 -.06
E-9.20 .02 -.02 .08 .02 .02 .02 .66 -.03 .09 -.06
E-9.21 .39 .01 .03 .07 -.01 A3 -.06 -.02 .01 -.04
E-9.22 -.11 -.03 73 -.02 .10 -.10 -.02 .03 -.06 -.03
E-9.23 -.01 .01 -.02 28 .06 .36 -.10 -.06 -.03 .00
E-9.24 -.04 -.01 -.05 .01 -.04 A3 .06 -.00 .05 .03
E-9.25 -.07 -.07 .05 .00 .04 -.09 -.05 A7 -.04 -.02
E-9.26 -.05 -.03 .06 .02 .03 -12 -.19 .08 -.06 -.04
E-9.27 -12 -.01 13 -.01 .04 -.18 -.16 .01 -.07 -.04
E-9.28 A7 .05 .00 -.05 49 -.08 .05 .10 -.00 -.05
E-9.29 .01 -.05 .02 .03 .02 -.10 -.04 65 -13 -.01
E-9.30 .00 .04 .07 -.02 84 -.08 -.09 -.04 .04 -.03
E-9.31 -.04 -.01 .02 .02 07 .09 -.00 23 .18 -.05
E-9.40 -.07 .08 -.02 -.04 .03 -.05 .38 .01 .05 .02
E-9.41 -.05 -.00 -.06 -.02 .02 -.09 29 .06 -.03 .05
E-9.42 .02 -.02 .03 .00 .03 -.04 37 .02 -.02 .01

E-9.43 -.15 .05 .02 -.05 .03 .02 51 -.03 .06 .02
E-9.44 -12 .02 31 -.07 .03 -.13 19 .05 -.03 .01

E-9.45 -.05 .01 .08 -.04 .05 -12 43 -.02 .07 .03
E-9.46 11 .02 13 -.02 -.01 -.06 51 .00 .08 .03
E-9.47 57 -.00 .07 -.01 .00 .03 -.05 .01 -.04 -.02
E-9.48 58 -.03 .09 10 -.05 .01 -.07 .03 -.08 -.02
E-9.49 -.02 -.00 14 .04 -.00 -.07 -.10 .04 .10 -.02
E-9.50 .02 -.00 71 -.01 -.04 -.06 .02 .02 -.06 -.06
E-9.51 -.11 .02 54 -.03 .06 -12 .03 .00 .01 -.01
E-9.52 .02 .00 -.03 A1 -.02 .06 -.00 -.01 -.00 .07
E-9.60 .03 -.02 .02 .01 .05 -.08 31 .01 -.00 .00
E-9.61 -.15 .02 .08 -.05 .04 -.10 31 -.00 .05 -.02
E-9.62 .08 .05 61 -.08 .01 .02 -.08 .01 .00 .02
E-9.63 -.09 -.00 .76 -.04 .01 -.08 A1 .03 -.03 -.03
E-9.64 -.10 .02 62 -.03 .05 -.08 .03 -.01 -.01 -.02
E-9.65 -.06 .06 52 -.03 .06 -.02 .07 -.02 .04 -.01
E-9.66 -.02 .00 .08 49 .04 .40 -.08 .03 -.09 -.00
E-9.67 .04 .06 .05 -.06 56 -.00 -.06 -07 07 -.01
E-9.68 49 .00 14 -1 30 -.02 .00 -.02 .02 .02
E-9.69 -.03 -.03 -.02 .04 73 14 -.03 -.05 -.01 .00
E-9.70 .04 .01 .05 12 68 -.09 -.03 -.04 -.05 -.03
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T. Sadura: Novl pristup u utvrdivanju konfiguraclje gimnastickih... Kineziologija Vol. 21. br. 1. (1989) str 25-49

Tabela 6 (nastavak 9)

11 NEOB 12NEOB 13NEOB 14NEOB 15NEOB 16NEOB 17 NEOB 18 NEOB 19 NEOB

E-8.32 .05 -.08 -.04 .05 .06 .00 .08 .02 74
E-8.40 -.05 -.02 -.00 -.04 .00 .01 -.01 .06 -.07
E-8.41 02 -.01 -.08 -1 .04 .26 .23 .20 .03
E-8.42 -.02 .03 .01 .06 -.03 -.07 -.04 -15 .08
E-8.43 : .00 -.06 -.01 .02 .02 A8 a2 .04 .05
E-8.60 -.09 -.06 .02 -.00 .00 33 57 14 .00
E-9.01 A7 -.07 -13 -.05 .25 .00 15 -.05 -.03
E-9.02 34 -.00 -1 -.01 .07 -.04 -15 14 -.02
E-9.03 -.00 .03 .05 .03 .76 -.03 -.01 .10 -.00
E-9.04 48 ..00 .19 .09 .16 .04 -.03 .05 -.04
E-9.05 .04 .06 -.08 -.12 .04 -.07 -.05 -.07 .00
E-9.06 .01 -.04 -10. -.00 .05 .00 -.06 -.06 .02
E-9.07 .02 -.01 -.06 .03 .03 -.02 -.03 10 -.02
E-9.08 24 -.01 .03 .03 .00 -.07 .06 -.05 .08
E-9.20 .23 .01 .16 - 11 a2 -.05 34 -.19 -.05
E-9.21 .76 -.06 -.03 -.03 -.06 .01 .03 -.01 .05
E-9.22 .35 .04 .05 .00 .07 20 -.06 A1 -.08
E-9.23 29 -.04 -.07 -.08 .38 .01 .07 -.06 .07
E-9.24 .88 -.08 .01 -.05 -.04 -.01 .05 -.03 .05
E-9.25 55 -.01 13 .06 .03 .10 -.04 -.05 -.05
E-9.26 13 .09 40 .05 55 -.04 .06 .01 -.07
E-9.27 .33 .06 46 12 .25 00 12 .04 -.09
E-9.28 12 -.02 -.09 -.01 .07 -.05 -.06 -.15 -.04
E-9.29 .15 -.02 .05 .00 .09 -.09 .04 -.06 26
E-9.30 .08 .06 21 -.06 .09 -.05 .18 -1 -.01
E-9.31 .01 -12 -.04 .09 42 .02 -.11 -.08 -.03
E-9.40 10 11 -16 .03 77 -.04 .01 -.02 -.01
E-9.41 R 14 -10 .04 .70 .07 19 -.04 -.05
E-9.42 .04 -.03 -.15 .01 65 -.01 .09 -.06 -.02
E-9.43 53 12 '-.04 .05 .06 .02 .09 -.03 -.01
E-9.44 A4 13 .10 A1 .19 -.02 10 .08 -.08
E-9.45 .50 .01 -.09 -.03 27 -.02 .07 - 11 -.04
E-9.46 40 .01 -.04 -.00 .18 -.03 .02 -.01 .05
E-9.47 .70 .00 .01 .04 -.03 -.01 .00 .00 -.00
E-9.48 .64 .00 -.01 -.02 .00 14 -.03 .09 .02
E-9.49 A8 12 -.04 .60 .04 -.02 -.16 -.06 .06
E-9.50 .16 .02 .16 .02 .07 13 19 -.03 -.04
E-9.51 33 .02 -.07 .04 14 -.05 -13 07 -.02
E-9.52 77 -.14 -.03 -.04 -.04 -.02 -.02 -.03 .10
E-9.60 13 . -.05 -.02 -.03 52 -.03 .08 -.07 .02
E-9.61 39 .05 .05 .10 A7 -.02 -.00 -.06 .01
E-9.62 52 .02 -.06 -.00 .00 -.03 -15 13 -.02
E-9.63 12 .04 A1 .02 .06 -.00 14 -.04 -.01
E-9.64 32 .03 -.03 02 .04 .20 -14 , .08 -.02
E-9.65 28 -.03 -1 -.02 .07 -.05 -12 -.01 -.00
E-9.66 .20 -.08 -14 .02 40 -.02 14 -10 -.00
E-9.67 49 -.05 -.08 -.07 .07 13 -.07 -12 .06
E-9.68 50 .07 -.08 -.06 .05 -.06 -.05 -.01 -.03
E-9.69 .02 -.04 -.02 .05 32 13 .02 -.06 -.00
E-9.70 -.02 -.16 .05 .07 .36 .01 .09 -.05 .07
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SADURA, T.

The Faculty of Physical Culture
University of Zagreb

NEW APPROACH TO THE ESTABLISHMENT OF GYMNASTIC ELEMENTS CONFIGURATION
sports gymnastics / classification / metric multidimensional scaling / élements of technique / uneven bars

Two hundred and fifty elements on uneven bars served to establish the configuration of elements and defining of
taxonomic groups by method of metric multidimensional scaling.

The results of testing the nine and nineteen-dimensional space confirm that the system of nine dimensions does not

sufficiently explain the variability of structural characteristics of a group of gymnastic elements, while on the other hand
the system of nineteen dimensions is relatively well defined by a group of 250 gymnastic elements on uneven bars.
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TaThaHa llazypa
$aKYALTET JUGMUESCKON KYABTYPH, 3arpeBbck Uil YHUBE PCHTET

HOBBIM OOZXOZ K YTBEPXKZAEHUIO KOHPUT YPAUMU T'MMHACTHUYECKHMX SAEMEHTOB

CTIOPTHBHAA FHMHACTHKA / KAACCHFUKA[HA / MOTPAIOCKOS MHOrOCTOPOHHO® WIKAAMPOBAKAS / BAGMOHTH TOXHUKH /
Gpycha

Ha 250 rEMHAcTHUYOCKHX 3AEMOHTaX AAS GPyCcheB NMPOBOAGHO YTBOPXAeHHe KOHJUTYPAUHH IAOMOHTOB H
OlIpesNeAOHHE TORCOHOMATOCKHX IPYNI METOAOM MOTPHUSCKOro MHOTOCTOPOHHOrO IKAAHPOBAHHA.

P63y ALTATH TOCTHPOBAHHA CHIOTESH O AGBATH - B AeBATHAAJATHCTOPOHHOM NMPOCTPAHCTBE NOTBOPKAAWT, TO
CUCTOMA M3 ZeBATH BeAHUHH HeAOCTATOWHA AAA OBbACHOHHUA BaPUABHABHOCTH CTPYKTYPHEX OCOBOHHOCTEN IPYIIH
FUMHACTHYOCKHX BAGMEHTOB, B TO BpeMA KaK CHCTOMAa M3 ACBATHAZUATH XOMIIOHEHTOB OTHOCHTEABHO X0pOIIO
ollpeeAeHa COBOKYIHOCTHIO H3 250 THMHACTHYSCKHX 3IA@MEHTOB HA OPyChAX.
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