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Zastosowanie wielowymiarowej przestrzeni Eulera
w analizie ruchéw konczyn w lokomocji naczelnych

Synchronizacja ruchéw konczyn w lokomocji naczelnych jest silnie zwiazana z typem ad-
aptacji i specjalizacji do danego srodowiska. Kolejno$é ruchéw konczyn jest cecha jakosciowa,
ktéra przyjmuje wartosci dyskretne. Zaktada sie niezmienno$é poszczegdlnych wzorcéw ru-
chowych konczyn w obrebie badanych populacji, ktére rozpatruje sie jako odrebne formy.
Za typ adaptacji przyjmuje sie okreslony stan cech konczyn skorelowanych z cechami catego
organizmu. Cechy te warunkujg mozliwos¢ optymalnych rozwigzan funkcji lokomocyjnych
w danym $rodowisku. Typami specjalizacji nazwano wyselekcjonowane zréznicowania struk-
turalno czynnosciowe konczyn powstate m.in. na skutek intensyfikacji okreslonych funkcji
lokomocyjnych. W obrebie naczelnych wyrédznia si¢ typ adaptacji wspinajacej czworonoznej
ze specjalizacjg reki i stopy o palcach chwytnych, oraz typ adaptacji zwisowej prymitywnej
ze specjalizacjg reki chwytnej badZ w ksztalcie haka ze zredukowanym kciukiem (Sikorska-
Piwowska 1984). U form czworonoznych jak lemury czy mandryle i pawiany pierwszy tym
adaptacji jest zaréwno dla konczyn piersiowych i miedniczych. Drugi tym adaptacji doty-
czy konczyn piersiowych jak u kapucynki, gibona i orangutana. Konczyny miedniczne tych
form maja adaptacje wspinajacg czworonozna. Czlowiek wykazuje typ adaptacji dwunoznej
ludzkiej ze specjalizacja stopochodng dla konczyn miednicznych. Jego konczyna piersio-
wa zwolniona z lokomocji umozliwia precyzyjne ruchy reki, ktéra charakteryzuje sie réwniez
prawdziwg opozycja kciuka. Synchronizacje ruchéow lokomocyjnych konczyn u wyzszych kre-
gowcow byly badane przez fizykéw i matematykow jak np. Collins i Steward (1991) pod ka-
tem réznorodnego ich sprzezenia w zaleznosci od poszczegdlnych typéw ruchow. Zaktadamy,
ze badania nad synchronizacjg ruchéw konczyn naczelnych w lokomocji postuza do weryfika-
cji powigzan filogenetycznych i bedg stanowic¢ przyczynek do wyjaénienie postawy dwunoznej
cztowieka. Ewolucje lokomocji dwunoznej badali m.in. na przyktadzie szympanséw Videan
i McGrew (2002) czy Richmond wraz ze wspétpracownikami (2001) na przyktadzie malp o
adaptacji czworonoznej wspinajacej.

Obserwacje nad synchronizacja ruchéw konczyn zostaty przeprowadzone w rezerwacie
szympansow w Parku Narodowym Sweet Water w Kenii, w rezerwacie orangutanéw na
Sumatrze, w rezerwacie lemuréw Maramakotro na Madagaskarze oraz w ogrodach zoolo-
gicznych w Warszawie i Gdansku. Materiat zawieral obserwacje na 9 gatunkach naczelnych,
jak szympans, bonobo, orangutan, gibon, mandryl, pawian ptaszczowy, kapucynka czubata
i lemur katta. Do badan réwniez wtaczono synchronizacje ruchow czlowieka w czasie loko-
mocji. W sumie zebrano informacje o 102 osobnikach. Badania synchronizacji ruchéw kon-
czyn przeprowadzono w poszczegolnych kategoriach ruchu jak marsz, bieg, skok i zwisowos¢,
czyli przesuwanie si¢ po gateziach przy pomocy rak. Dyskretne réznice miedzy kolejnoscia
stawiania konczyn zostaly przeniesione do wielowymiarowej przestrzeni Eulera, w ktoérej
kazdy punkt reprezentowal odrebny gatunek. Policzono odlegtosci miedzy tymi punktami,
odlegtosci Mahalanobisa oraz skorelowano ze sobg dane wejsciowe. W ten sposéb uzyskano
informacje, ktora mozna odnie$¢ do powigzan filogenetycznych poszczegdlnych gatunkéw.
Na podstawie analizy odlegtosci Mahalanobisa wyraznie widoczna jest odrebnosé gatunku
czlowieka od pozostatych badanych form, co méwi o skoku jako$ciowym, jaki dokonal sie
w jego ewolucji.



