1 Fylogeneze horni koncetiny

Fylogeneze horni koncetiny tzce souvisi se stavbou a ¢innosti funk¢nich systému
CNS vcetné télesné morfologie, které vytvoril pfirodni vybér. Funkéni systémy fesi problémy,
kterym museli v pribéhu evoluce celit nasi vyvojovi piedei, tedy nutnost fesit takzvané
adaptivni problémy, které se systematicky opakovaly. Jednalo se o situace zahrnujici hledani
potravy, bezpeci, pohlavniho partnera, mista na socidlnim zebti¢ku apod.

1.1 Evoluce a lokomoc¢ni funkce hornich koncetin

Vyvoj ¢lovéka neni pouze privod na sebe navazujicich druht, které se méni plynule
jeden ve druhy az k dneSnimu homo sapiens sapiens, ale je zde plno prazdnych mist a slepych
a soubéznych linii. V daném c¢ase mohlo koexistovat nékolik druhii hominidi vedle sebe.
Lokomoc¢ni funkce hornich koncetin prosla postupnym evoluc¢nim vyvojem a na celé fadé
dnesnich zivoc¢isnych druhi je mozné si jednotlivé etapy demonstrovat.

1) Primitivni kvadrupedie = lokomoce charakteristickd funkéni vyvazenosti obou pari
koncetin pti pohybu.

2) Generalizovana kvadrupedie = pohyb pomoci uchopl (skdkani, Splhani). Podminkou je
moznost silového drzeni na vétvich. Palec obou parti konéetin je schopen tchopu. Predni
konCetiny jsou krat$i nez zadni a ruka ma schopnost konvergence a divergence prsti.
Ptikladem miiZe byt lemur kata. (obr. 1)

Obr. 1 — Generalizovany kvadruped — Lemur kata (Zdroj:
http://files.7b1jelinkova.meu.zoznam.sk/200000253-
515ec5258a/357ae4f710 73481579 02.jpg)
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provadén ruckovanim a zavéSovani se na vétve. Semibrachiatofi maji téz jesté ocas jako
protivahu téla (funkce kormidla, vzduchové brzdy). Pro semibrachiaci museli byt splnény jisté
anatomické predpoklady: zkraceni a roz§ifeni hrudniku, posun lopatky na zadda dorzolateralné,
prodlouzeni pazi a klouby hornich koncetin jsou vyrazngji pohyblivéjsi. Je téz dobte vyvinuta
schopnost primarni manipulace (utrhnout bobuli a pfenést ji do tlamy). Piikladem mutze byt

chéapan stfedoamericky. (obr. 2)

Obr. 2 — Semibrachidtor — Chapan stftedoamericky (Zdroj:
http://img5.rajce.idnes.cz/d0504/4/4010/4010456 614e318024b1bfbafe4cf6707t60f06d/image
s/140_Chapan_stredoamericky.JPG)

4) Brachiace = mali a lehci tvorové, do 10 kg. Anatomické piedpoklady jsou nizkd hmotnost,
dlouhé koncetiny vhodné k ruc¢kovani, hlubsi a SirSi trup, dorzolaterdlni umisténi lopatek,
dlouhd a silnd klicni kost. Ruka ma kratky a silny palec a vytazené prsty, coz je nevhodné pro
manipulaci. Klouby ruky jsou urceny vyhradné k zavéSovani. Dochéazi u nich k zaniku ocasu,
nebot’ jiz neni potfeba k udrzovani rovnovahy. Tato vysoka specializace téla neumoznuje
kvadrupedni pohyb. Piikladem muze byt gibbon lar. (obr. 3)

Obr. 3 — Brachiator — Gibbon lar (Zdroj: http://1.bp.blogspot.com/-
QOvZ71ZMhBE/TWYuiAOXyVI/AAAAAAAABG4/RNoZM72BITY/s1600/Installs+Ubunt
u+Gutsy+Gibbon.jpg)



5) Knuckle-walking = stfidani n¢kolika pohybi: Splhani, zavéSovani, zhoupnuti, ru¢kovani, na
zemi chiize po cCtyfech, kdy je hmotnost zCasti pfenaSena na kotniky prsti. Anatomické
ptedpoklady jsou kratké dolni koncetiny, delS$i horni koncetiny a trup je sklonén Sikmo
doptedu. Piikladem muze byt gorila nizinna. (obr. 4)

Obr. 4 — Knuckle-walking — Gorila nizinna (Zdroj:
http://www.zoozlin.estranky.cz/img/picture/11/gorila.jpg)

6) Bipedalni lokomoce = Clovek.

1.2 Evoluce a senzoricka funkce hornich konéetin

V priibéhu evoluce museli byt splnény jisté morfologické predpoklady pro zkvalitnéni
senzorické funkce ruky: uvolnéni ruky z lokomoce k manipulaci, ptechod od drapl k nehtim
a tim zvySeni diskrimina¢nich schopnosti bfiSek prsti, funkéni zmény flexorovych a
extenzorovych skupin ruky, uvolnéni hybnosti zapé€sti, uvolnéni hybnosti palce a nasledné
prstll, strukturdlni vyvoj klenby ruky, rozvoj asocianich a abstrakénich oblasti CNS
v navaznosti na manipulativni funkci HKK, socialni a emoc¢ni zaclenéni senzorické funkce
HKK, rozvoj motorickych ucelovych dovednosti, kvalitativni zapojeni CNS, a ptechod od
silovych funkei ke koordina¢nim.

1.3 Socializace a funkce hornich koncetin

Socialni uceni zvySuje zdatnost jedince jako zdroj dovednosti pro interakce
s fyzikalnim prosttedim a jako zdroj dovednosti pro interakce se socidlnim prostfedim.
Vedoucimi faktory formovani a zdokonalovani funkce HKK jsou zejména socialni vztahy a
jejich postupné rostouci slozitost.

Zkvalithovani funkce CNS probihd na zékladé tzv. ofenzivni adaptace, kdy jedinec
méni prostfedi ke svému prospéchu, umozituje lepsi interakci jedince s podminkami, ve



kterych zije, a zlepSuje jeho reprodukeni strategie. Dale pak na zéklad€ tzv. Casoprostorové
reflexe, znamenajici pochopeni hranice mezi jedincem a jeho okolim, a vymanéni se
z piitomnosti, a schopnost obraceni se do minulosti i budoucnosti. Casoprostorova reflexe
probihala v n¢kolika fazich:

1. Faze = Pouzivani néstrojii. Jsou pouze predstavy o piitomnosti, tedy ,,pouziji to a
zahodim.*

2. Faze = Pienaseni nastroji. Pocatek piedstav o budoucnosti, tedy ,,uvédomuji si vyznam
pfedmétu v budoucnosti.*

3. Faze = Vyroba nastrojii. Opakované vyuziti nastroji. Nutnost vidéni do budoucnosti a
planovani, tedy ,,pfedstavuji si budouci tvar a ucel predmétu, uvédomuji si jeho vyznam
v budoucnosti.*

4. Faze = Abstraktni mysSleni. Piedstavujici nejvyssi stupenn. Duchovni Zivot, nadbozenstvi,
umeni, atd.

1.4 Vyznam evolu¢nich mechanismi pro funkci hornich koncetin

- Dobte vyvinuté kli¢ni kost = dovoluje velkou pohyblivost pletence ramenniho, ostatni savci
Ji ztratili.

- Dorzolateraln€ umisténa lopatka = zvétSuje pohyblivost ramenniho pletence.

- Dvé€ oddélené kosti predlokti = umoznuji supinaci a pronaci (u hominoida kloubné pfipojena
k ruce kosti vietenni, u primat kloubné pfipojeny k ruce obé kosti predlokti).

- Moznosti pohybu v loketnim kloubu a ptedlokti = umoziuji extrémni mnozZstvi poloh ruky -
ptirodni selekce cilend na lokomoci v trojrozmérném prostoru.

- Funk¢ni rozliseni obratli na kréni, hrudni, bederni, kiizové a kostréni = nejvetsi adaptace je
v bederni oblasti — prodlouZeni maji poloopice pohybujici se skokem, zkraceni se vyskytuje u
brachidtorii — zkraceni trupu, zvednuti téziste, snizeni pohyblivosti trupu.

- Napfimena a stabilizovana rotabilni patef.
- Biomechanika dechové funkce.

- Vysoka hybnost vSech segmenti HKK i patefe = strukturdlni nestabilita s nutnosti
dynamické svalové fixace.

- Uvolnéni funkce ruky pro manipulaci v prostoru = ptechod k otevienym kinematickym
fetézclim - vysoké naroky na stabilitu centralniho segmentu.

- Vysoké naroky na kontrolu funkce = ptechod do kortikéIni oblasti dominantni hemisféry -
primarni lateralizace.



- Funk¢ni cilené pouziti ruky ve specifickych ¢innostech.
- Specializovana CNS projekce a korova reprezentace.

- Vysoce specializovana senzoricka funkce.

,Clovek mé vylepsenou ruku opice, ale fizenou mozkem.*



