PRILOHY

Priloha 1: Srovnani vysledkii symetrického zatiZeni

AUTOR VEK VAHA [STOJ |[TYP VYSLEDKY
F:ROBAND ZATEZ | CI . ZATEZE
U E CHUZ
E
Martin P., dospéli 9, 17, chiize | Vojenska | SniZeni délky kroku
Nelson RC., 29, 36 vyzbroj SniZeni $vihové faze
1986 kg 36 kg - Zvyseni faze dvoji
rucksack | opory
Naklon trupu vpied
(29, 36 kg)
Zeny ovlivnény vice
Bloom D, dospéli 14 kg chiize | ,frame Niklon trupu vpied
Woodhull- pro pack“
McNeal AP., Zeny, 19
1987 kg pro
muze
Vacheron dospéli 22,5kg | chize | Batohna | sniZeni efektivni
J.J., etal, obou intersegmentalni
1999 ramenech | pohyblivosti obratla
Vv sagitalni roviné
mezi obratli Th12-
L3-S1a T7-T12-L3,
zvySeni
intersegmentalniho
pohybu mezi
segmenty occiput -C7
=17
Attwells, R. | dospéli 8, 16, chize | Rdzna Naklon trupu vpied.
L., Birrell, S. 40, 50 (vojenska | ZvySeni range of
A., Hooper, kg vybava) motion (ROM) ky¢le
R.H, & a kolene.
Mansfield,
N. J., 2006
Devroey C. | dospéli 5,10, Stoja | Batoh na | zvySeni flexe trupu,
et al., 2007 15% chize | obou sniZzena anteverze
BW ramenech | panve (od 10% BW)
Chow, D. H. | dospéli 10% chize | Batohna | Naklon trupu vpied,
K., Hin, C. BW obou sniZeni bederni
K. F., Ou, ramenech | lordézy, zvyseni
D., & Lai, hrudni kyfézy a kréni
A, 2011 lordozy
Schiffman, dospéli 20 kg stoj Vojenska | ZvySeni pohybu COP
J.M.etal, vyzbroj V mediolateralnim i




(2006) anterioposteriornim
sméru
Zultowski, dospéli 10,20% | stoj Batoh na | Nesignifikantni
l., & Aruin, BW obou zvySeni pohybu COP
A. 2008 ramenech | v mediolateralnim i
anterioposteriornim
sméru
Heller, M. Dospélé 18,1 kg | stoj Batoh na | Zvyseni pohybu COP
F., Challis, Zeny obou Vv mediolateralnim i
J.H.,& ramenech | anterioposteriornim
Sharkey, N. sméru
A., 2009
Mache, M. dospéli 10% stoj Batoh na | ZvySeni pohybu COP
A., Janicki, BW obou V anterioposteriorni
Al & ramenech | m sméru
Holland, N.
P., 2014
Dreier, D. et | 18-30 let 17% chiize | Batohna | Naklon trupu vpred,
al., 2014 BW obou predsun ramen a
ramenech | hlavy
Pascoe D. D., | 11-13 let Chize | Batohna | Elevace ramene a
1997 a stoj obou lateroflexe patete pii
ramenech, | batohu na jednom
batoh na rameni
jednom Snizeni délky kroku
rameni Naklon trupu vpied
Ptfedsun hlavy
Hong Y, 10 let 10, 15, | chaze Batoh na Naklon trupu vpied
Brueggeman 20% obou (15,20% BW), zvyseni
n GP., 2000 BW ramenech | trvani faze dvoji opory
a stojné faze, snizeni
intersegmentalni
mobility trupu, snizeni
trvani Svihové faze
(20% BW)
Grimmer K. | 12-18 let 3, 5, stoj Batohna | Naklon trupu vpied
et al., 2002 10% obou (pfedevsim v oblasti
BW ramenech | T7)
centrovan
y v pozici
T7,T12,
L3
LiJX, Hong | 10 let 10, 15, | chize Batoh na Néklon trupu vpied
Y, Robinson 20% obou (20%)
P.,2003 BW ramenech
Wong ASK, | 11,6 let 10, 15, | chize Batoh na Naklon trupu vpied,
Hong Y., 20% obou nebyl rozdil pfi trvani
1997 BW ramenech | Svihové faze, faze




dvoji opory, Siice
kroku

Goodgold et | 10 let 0, 8,5, Stoja | Batohna | Naklon trupu vpied
al., 2002 17% chiize | obou
BW ramenech
Chow D. H., | Déti 10, 15, | stoj Batoh na Vyhlazeni bederni
Leung K. T., | skolniho 20% obou lordézy, snizeni horni
Holmes A. véku BW ramenech | hrudni kyfozy
D., 2007
Chow D., et | Divky 10- 7.5%, chize | Batohna | Zvyseni flexe trupu,
al., 2006 15 let 10%, obou rotace trupu vpravo-
12.5% ramenech | rotace hlavy vlevo,
15% zvySeni COP
BW V anterioposteriornim
sméru
Negrini, S., 12 let 8,12 kg | chize | Batohna | Naklon trupu vpied,
Negrini, obou anteverze panve
A.,2007 ramenech




Priloha 2. Report analyza stoje

e E— Dizebris

Rescord: 08. 11 2017 0709, Stance Analysis FDM-T, bez zatéde Medical EmhbH
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Priloha 3. Report analyza chiize

zebris Gait Report .
e Wizebris
Record: 08.11. 2017 07-29, Gait Analysis FDR-T, bez zhtéde Medical GmbH
Gait parameters
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e —— Dizebris

Record: 08. 11 2017 07-29, Gait Analysis FDM-T, bez zitéde Medical GmbH
COP analysis
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Priloha 4. Umisténi zatéze

Obrazek C. Taska na rameni ipsilateralné Obrazek D. Taska v ruce



Priloha 5. DrZeni tasky

Priloha 6. Zavazi




Priloha 7. VysledKy statistickych hypotéz H1 a H2 stoj

Stoj — batoh na obou ramenech

Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
. . . | bez zatéie x 5 kg 2,5 (-35,1; 27,0) 16 1 nezamitame HO
Konfidenéni T "
elipsa bez zatéze x 10 kg -55,5 (-103,0; -5,9) 10 0,05 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -41,5 (-82,0; -25,9) 9 0,02 zamitame HO
COP path bez zatéze x 5 kg 7,5 (-3,1; 29,0) 20 0,22 nezamitame HO
length bez zatéze x 10 kg -20 (-35,0; 9,1) 12 0,22 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -21 (-58,0; -4,0) 8 0,01 zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,33 nezamitame HO
COP average e "
velocity bez zatéze x 10 kg -1 (-1,0; 0,0) 10 0,25 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -1 (-2,0; 0,0) 7 0,01 zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 3 (0,0; 5,0) 20 0,1 nezamitame HO
Forefoot L |bez zatéze x 10 kg 1,5 (-2,0; 4,0) 17 0,58 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-3,0; 1,0) 14 1 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 1 (-2,0; 6,0) 19 0,28 nezamitame HO
Forefoot R |bez zatéze x 10 kg -0,5 (-2,0; 2,0) 13 0,71 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -2 (-6,0; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -3 (-5,0; 0,0) 10 0,1 nezamitame HO
Backfoot L |bez zatéze x 10 kg -1,5 (-5,0; 2,0) 13 0,58 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-2,0; 3,0) 15 1 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -1,5 (-6,0; 1,0) 11 0,15 nezamitame HO
Backfoot R | bez zatéze x 10 kg 1 (-1,0; 2,0) 18 0,36 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 2,5 (0,0; 7,0) 21 0,07 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -0,5 (-1,0; 1,0) 11 0,44 nezamitame HO
Total L bez zatéZe x 10 kg -0,5 (-2,0; 1,0) 12 0,57 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 13 1 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 0,5 (-1,0; 1,0) 16 0,44 nezamitame HO
Total R bez zatéZze x 10 kg 0,5 (-1,0; 2,0) 16 0,57 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 14 1 nezamitame HO
Stoj — taska na rameni ipsi vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
] . . |bezzatéze x 5 kg 9 (-59,0; 48,0) 17 0,86 nezamitame HO
Konfidenéni s ita
elipsa bez zatéZe x 10 kg -21,5 (-110,0; 46,0) 14 0,6 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -31,5 (-59,1; 26,0) 11 0,11 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 16,5 (-5,0; 32,1) 20 0,22 nezamitame HO
Ci';gptahth bez zatéze x 10 kg 11,5 (-38,1;56,0) |18| 06 |nezamitame HO
5 kg x 10 kg -22 (-31,0; 10,0) 13 0,38 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 0,5 (0,0; 2,0) 16 0,23 nezamitame HO
COP average e "
velocity bez zatéze x 10 kg 0 (-1,0; 2,0) 14 1 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -1 (-1,0; 0,0) 6 0,02 zamitame HO




bez zatéze x 5 kg 6,5 (3,0; 10,0) 25| <0,001 |zamitame HO
Forefoot L |bez zatéze x 10 kg 9 (5,0; 13,0) 24| 0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 3 (1,0; 5,0) 22| 0,008 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 3 (0,0; 5,0) 21 0,07 nezamitame HO
Forefoot R | bez zatéze x 10 kg 4 (1,0; 7,0) 24| 0,003 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 3 (0,0; 5,0) 18 0,18 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -6,5 (-10,0; -3,0) 5] <0,001 |zamitame HO
Backfoot L |bez zatéze x 10 kg -9 (-13,0; -5,0) 6 0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -3 (-5,0; -1,0) 7 0,008 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg -3 (-5,0; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
Backfoot R |bez zatéze x 10 kg -4 (-7,0; -1,0) 7 0,003 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -3 (-5,0; 0,0) 10 0,18 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -6,5 (-8,0; -4,0) 4 | <0,001 |zamitame HO
Total L bez zatéze x 10 kg -10 (-14,0; -8,0) 1| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -4 (-6,0; -3,0) 2 | <0,001 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 6,5 (4,0; 8,0) 26| <0,001 |zamitame HO
Total R bez zatéze x 10 kg 10 (8,0; 14,0) 30| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 4 (3,0; 6,0) 29| <0,001 |zamitame HO
Stoj — taska na rameni ipsi vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b- Zavér o HO
hodnota
. . . |bezzatéZe x 5 kg -9 (-58,0; 68,1) 15 0,86 nezamitdme HO
Konfidenéni o vs P~
elipsa bez zatéze x 10 kg -44 (-81,1; 60,1) 12 0,22 nezamllta,lme HO
5 kg x 10 kg -10 (-58,1; 24,0) 13 0,37 nezamitame HO
COP path bez zatéze x 5 kg 4,5 (-34,0; 34,1) 16 1 nezamitame HO
length bez zatéze x 10 kg -5,5 (-46,0; 25,0) 16 1 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -24,5 (-51,0; 11,0) 11 0,11 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 0 (-1,0; 1,0) 15 0,85 nezamitdme HO
COP average v "
velocity bez zatéZe x 10 kg 0 (-2,0; 1,0) 15 0,85 nezamllta,lme HO
5 kg x 10 kg 0 (-2,0; 0,0) 9 0,31 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 3,5 (1,0; 6,0) 22| 0,004 |zamitame HO
Forefoot L |bez zatéZe x 10 kg 7,5 (4,0; 10,0) 25| 0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 4 (2,0; 7,0) 24| 0,007 |zamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 3,5 (0,0; 5,0) 21 0,07 nezamitame HO
Forefoot R |bez zatéze x 10 kg 6,5 (0,0; 7,0) 21 0,04 zamitame HO
5 kg x 10 kg 3 (0,0; 6,0) 20 0,1 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg -4 (-6,0; -2,0) 6 0,002 |zamitame HO
Backfoot L |bez zatéze x 10 kg -8,5 (-11,0; -4,0) 6 0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -3,5 (-6,0; -1,0) 9 0,02 zamitame HO
bez zatéze x 5 kg -2,5 (-5,0; 1,0) 11 0,15 nezamitame HO
Backfoot R |bez zatéZe x 10 kg -6,5 (-7,0; -2,0) 7 0,005 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -3,5 (-6,0; 0,0) 9 0,04 zamitame HO
Total L bez zatéZe x 5 kg 3 (2,0; 5,0) 26| <0,001 |zamitame HO
bez zatéZe x 10 kg 7 (4,0; 8,0) 29| <0,001 |zamitame HO




5 kg x 10 kg 4 (2,0; 5,0) 25| <0,001 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg -3 (-5,0; -2,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Total R bez zatéze x 10 kg -7 (-8,0; -4,0) 3| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -4 (-5,0; -2,0) 3| <0,001 |zamitame HO
Stoj — taska na rameni kontra vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
. . . |bezzatéie x 5 kg 5 (-25,1; 67,0) 17 0,72 nezamitame HO
Konfidencni o~ ez
elipsa bez zatéze x 10 kg -66 (-153,0; -20,0) 9 0,02 zamitame HO
5 kg x 10 kg -80 (-160,0; -44,0) |13| 0,002 |zamitame HO
COP path bez zatéze x 5 kg 27 (-10,0; 61,1) 19 0,28 nezamitame HO
length bez zatéze x 10 kg -4 (-29,0; 16,0) 15 1 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -28,5 (-77,0; 0,0) 9 0,04 zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 18 0,12 nezamitame HO
COP average P "
velocity bez zatéze x 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 9 0,4 nezamllta,lme HO
5 kg x 10 kg -1 (-2,0; 0,0) 9 0,06 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 8,5 (6,0; 11,0) 26| <0,001 |zamitame HO
Forefoot L |bez zatéze x 10 kg 7,5 (6,0; 12,0) 29| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (-1,0; 4,0) 17 0,34 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 4 (1,0; 7,0) 23 0,01 zamitame HO
Forefoot R |bez zatéze x 10 kg 3 (1,0; 5,0) 22| 0,008 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-2,0; 1,0) 15 0,85 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -8,5 (-11,0; -6,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Backfoot L |bez zatéZze x 10 kg -8 (-12,0; -6,0) 3| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -1 (-4,0; 1,0) 11 0,34 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -4 (-7,0; -1,0) 8 0,01 zamitame HO
Backfoot R | bez zatéZe x 10 kg -2,5 (-5,0; -1,0) 7 0,008 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 2,0) 13 0,85 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg -5 (-8,0; -3,0) 3| <0,001 |zamitame HO
Total L bez zatéZe x 10 kg -10 (-13,0; -7,0) 0| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -4,5 (-5,0; -3,0) 1| <0,001 |zamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 5 (3,0; 8,0) 29| <0,001 |zamitame HO
Total R bez zatéZe x 10 kg 10 (7,0; 13,0) 31| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 3,5 (3,0; 5,0) 28| <0,001 |zamitame HO
Stoj — taska na rameni kontra vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
] . . |bezzatéze x 5 kg -16 (-64,0; 49,0) 13 0,47 nezamitame HO
Konfidenéni vy it3
elipsa bez zatéZe x 10 kg -13,5 (-76,0; 37,0) 12 0,28 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -17 (-77,0; 72,0) 14 0,72 nezamitame HO
COP path bez zatéZe x 5 kg 0 (-15,1; 41,1) 16 1 nezamitame HO
length bez zatéze x 10 kg 6,5 (-42,0; 32,0) 17 0,86 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -8 (-32,0; 21,0) 11 0,11 nezamitame HO




bez zatéze x 5 kg 0 (-1,0; 1,0) 14 0,69 nezamitame HO
COP average e "
velocity bez zatéze x 10 kg 0 (-2,0; 1,0) 14 1 nezamllta,\me HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 10 0,54 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 5,5 (3,0;9,0) 24| 0,001 |zamitame HO
Forefoot L |bez zatéze x 10 kg 7,5 (2,0; 11,0) 23 0,01 zamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-3,0; 2,0) 15 1 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 5 (2,0; 7,0) 23 0,01 zamitame HO
Forefoot R |bez zatéze x 10 kg 5 (3,0; 8,0) 23| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 2 (-1,0; 4,0) 17 0,58 nezamitdame HO
bez zatéze x 5 kg -5,5 (-9,0; -3,0) 5 0,001 |zamitame HO
Backfoot L |bez zatéze x 10 kg -8,5 (-11,0; -2,0) 8 0,01 zamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-2,0; 3,0) 14 1 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -4,5 (-7,0; -2,0) 9 0,03 zamitame HO
Backfoot R |bez zatéze x 10 kg -5 (-7,0; -3,0) 2 | <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -2 (-4,0; 1,0) 13 0,58 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 3 (2,0; 4,0) 25| <0,001 |zamitame HO
Total L bez zatéze x 10 kg 6 (3,0; 10,0) 26| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 4 (2,0; 6,0) 26| <0,001 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg -3 (-4,0; -2,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Total R bez zatéze x 10 kg -6 (-10,0; -3,0) 5| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -4 (-6,0; -2,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Stoj —taska v ruce vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
] . . |bezzatézie x 5 kg 24 (-25,0; 66,0) 18 0,6 nezamitame HO
Konfidenéni vy P~
elipsa bez zatéze x 10 kg -14 (-85,1; 38,1) 13 0,38 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -35,5 (-126,1; 21,0) 13 0,38 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 38,5 (11,0; 77,0) 23 0,02 zamitame HO
C(I)e:g:rfh bez zatéZe x 10 kg -3,5 (-30,1; 36,0) 16 1 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -21,5 (-59,0; 10,0) 12 0,22 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 1,5 (0,0; 3,0) 21 0,01 zamitame HO
COP average v "
velocity bez zatéZe x 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 12 0,7 nezamllta,lme HO
5 kg x 10 kg -1 (-2,0; 0,0) 8 0,08 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 8 (6,0; 10,0) 28| <0,001 |zamitame HO
Forefoot L |bez zatéZze x 10 kg 9 (5,0; 13,0) 24| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (-2,0; 3,0) 17 0,58 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 3,5 (1,0; 8,0) 22| 0,004 |zamitame HO
Forefoot R |bez zatéze x 10 kg 7 (5,0; 10,0) 26| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 2 (1,0; 6,0) 22 0,05 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg -7,5 (-10,0; -4,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Backfoot L |bez zatéze x 10 kg -9 (-13,0; -5,0) 4 | <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -1 (-3,0; 2,0) 13 0,58 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg -3,5 (-8,0; -2,0) 6 0,004 |zamitame HO
Backfoot R vy ita
bez zatéZe x 10 kg -7 (-10,0; -3,0) 6 0,001 |zamitame HO




5 kg x 10 kg -2 (-5,0; -1,0) 10 0,05 nezamitame HO

bez zatéze x 5 kg -7 (-9,0; -6,0) 0| <0,001 |zamitame HO

Total L bez zatéze x 10 kg -12 (-13,0; -11,0) 0| <0,001 |zamitame HO

5 kg x 10 kg -5 (-6,0; -3,0) 1| <0,001 |zamitame HO

bez zatéze x 5 kg 7 (6,0;9,0) 31| <0,001 |zamitame HO

Total R bez zatéze x 10 kg 12 (11,0; 13,0) 32| <0,001 |zamitame HO

5 kg x 10 kg 5 (3,0; 6,0) 31| <0,001 |zamitame HO

Stoj —taska v ruce vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s P Zavér o HO
hodnota
. . . |bez zatéie x 5 kg 2 (-48,0; 62,0) 16 1 nezamitame HO
Konfidencni vy ita
elipsa bez zatéze x 10 kg 23,5 (-60,0; 67,1) 18 0,6 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -3 (-79,0; 42,1) 16 1 nezamitdame HO
COP path bez zatéze x 5 kg 21,5 (-4,1; 42,0) 19 0,38 nezamitame HO
length bez zatéze x 10 kg -0,5 (-40,0; 32,0) 15 1 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -29,5 (-48,0; 12,0) 13 0,38 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0;1,0) 17 0,25 nezamitdme HO
COP average v "

velocity bez zatéze x 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 13 1 nezamllta,lme HO
5 kg x 10 kg -1 (-2,0; 0,0) 9 0,17 nezamitame HO

bez zatéze x 5 kg 4,5 (3,0; 8,0) 26| 0,001 |zamitame HO

Forefoot L |bez zatéze x 10 kg 4,5 (3,0; 10,0) 27| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 0,5 (-2,0; 3,0) 16 0,71 nezamitame HO

bez zatéze x 5 kg 3,5 (2,0; 6,0) 23 0,01 zamitame HO

Forefoot R |bez zatéze x 10 kg 4 (0,0; 6,0) 21 0,02 zamitame HO
5 kg x 10 kg 1,5 (-4,0; 3,0) 18 0,47 nezamitame HO

bez zatéze x 5 kg -4,5 (-9,0; -3,0) 6 0,001 |zamitame HO

Backfoot L |bez zatéze x 10 kg -5 (-12,0; -2,0) 2| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-4,0; 2,0) 14 1 nezamitame HO

bez zatéZe x 5 kg -3,5 (-5,0; -2,0) 8 0,01 zamitame HO

Backfoot R | bez zatéZe x 10 kg -4,5 (-6,0; 0,0) 8 0,02 zamitame HO
5 kg x 10 kg -2 (-4,0; 3,0) 12 0,28 nezamitame HO

bez zatéZe x 5 kg 5 (4,0; 7,0) 31| <0,001 |zamitame HO

Total L bez zatéZe x 10 kg 8 (7,0; 10,0) 32| <0,001 |zamitame HO

5 kg x 10 kg 4 (2,0; 5,0) 25| 0,001 |zamitame HO

bez zatéZe x 5 kg -5 (-7,0; -4,0) 0| <0,001 |zamitame HO

Total R bez zatéZe x 10 kg -8 (-10,0; -7,0) 0| <0,001 |zamitame HO

5 kg x 10 kg -4 (-5,0; -2,0) 6 0,001 |zamitame HO




Priloha 8. Vysledky statistickych hypotéz H1 a H2 chiize

Chlze — batoh

v obou ramenech

Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
bez zatéze x 5 kg 0 (-1,0; 1,0) 12 1 nezamitame HO
Step length . e
L bez zatéze x 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 8 0,21 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 5 0,21 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 0 (0,0; 1,0) 11 0,65 nezamitame HO
Step length - "
R bez zatéze x 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 12 0,85 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 8 0,38 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 0 (-1,0; 1,0) 12 1 nezamitame HO
Step width |bez zatéze x 10 kg 0 (0,0; 1,0) 12 0,66 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 8 0,65 nezamitame HO
Stance bez zatéze x 5 kg -0,55 (-0,8; -0,3) 2 | <0,001 |zamitame HO
phase L bez zatéze x 10 kg -0,85 (-1,4; -0,7) 0| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,5; -0,2) 3| <0,001 |zamitame HO
Stance bez zatéze x 5 kg -0,3 (-0,6; -0,2) 3| <0,001 |zamitame HO
ohase R bez zatéze x 10 kg -0,75 (-1,2; -0,5) 2| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,6; -0,1) 4 | <0,001 |zamitame HO
Double bez zatéze x 5 kg -1,1 (-1,4;-0,7) 2| <0,001 |zamitame HO
stance bez zatéze x 10 kg -1,85 (-2,2;-1,4) 0| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,85 (-1,1;,-0,7) 4 | <0,001 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 0,15 (-2,3;1,1) 17 0,86 nezamitame HO
Ig-zirjcgl;[:eoi bez zatéze x 10 kg -0,6 (-3,3;1,7) 15 0,86 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,2 (-1,9; 1,5) 15 0,86 nezamitame HO
Length of bez zatéze x 5 kg 0,85 (-2,3;1,5) 18 0,36 nezamitame HO
gait line R bez zatéZe x 10 kg 0,45 (-3,5; 2,6) 17 0,86 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,1 (-1,8; 0,7) 15 1 nezamitame HO
Single bez zatéZe x 5 kg 5,15 (3,9; 7,3) 28| <0,001 |zamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 6,5 (3,1; 8,1) 28| <0,001 |zamitame HO
L 5 kg x 10 kg 1,1 (0,0; 3,1) 21 0,07 nezamitame HO
Single bez zatéZe x 5 kg 3,45 (2,1;6,3) 26| 0,001 |zamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 5,95 (3,2; 8,8) 25| 0,002 |zamitame HO
R 5 kg x 10 kg 2,25 (-0,1; 3,7) 21 0,11 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 0,1 (-0,9; 1,0) 17 0,86 nezamitame HO
SyL;trirei'ry bez zatéze x 10 kg 0,05 (-0,5; 0,8) 16| 0,86 |nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,05 (-0,7; 0,3) 15 1 nezamitame HO
Ch(ize — taska na rameni ipsi vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad |Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
bez zatéZe x 5 kg 1 (0,0; 1,0) 21 0,07 nezamitame HO
Step length o o
L bez zatéZe x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 18 0,18 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,5 (-1,0; 1,0) 16 0,57 nezamitame HO




Step length bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 17 0,11 nezamitame HO
R bez zatéze x 10 kg 1 (0,0;1,0) 19 0,03 zamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (0,0;1,0) 14 0,29 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 2 (1,0; 2,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Step width | bez zatéze x 10 kg 3 (2,0; 4,0) 29| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (1,0; 2,0) 24| 0,001 |zamitame HO
Stance bez zétc:e%e x5 kg -0,65 (-1,0; -0,2) 5 0,001 zamfta:me HO
ohase L bez zatéze x 10 kg -0,75 (-1,2; -0,6) 5| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,6; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
Stance bez zatéze x 5 kg -0,15 (-0,4;0,1) 11 0,26 nezamitame HO
ohase R bez zatéze x 10 kg -0,3 (-0,4; 0,2) 13 0,38 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,05 (-0,2; 0,1) 12 0,57 nezamitame HO
Double bez zatéze x 5 kg -0,9 (-1,3;-0,2) 9 0,02 zamitame HO
stance bez zatéze x 10 kg -1,15 (-1,7; -0,5) 7 0,002 zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,7; 0,1) 11 0,11 nezamitame HO
Length of bez zét%?e x5 kg -2,95 (-7,1; 0,6) 11 0,11 nezamfta:lme HO
gait line L bez zatéze x 10 kg -4,25 (-10,0; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -1,25 (-3,7;-0,2) 9 0,02 zamitame HO
Length of bez zét%?e x5 kg 2,65 (0,6; 4,2) 22 0,05 nezamfta:lme HO
gait line R bez zatéze x 10 kg 3,05 (-2,3;5,9) 17 0,72 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 1,2 (-0,7; 2,5) 21 0,11 nezamitame HO
Single bez zatéze x 5 kg -0,05 (-4,3; 1,9) 14 0,86 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg -3,85 (-7,5; 0,8) 11 0,11 nezamitame HO
L 5 kg x 10 kg -0,9 (-3,1;0,3) 12 0,22 nezamitame HO
Single bez zatéze x 5 kg 2,05 (-3,8; 3,8) 18 0,6 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg -1,9 (-6,4; 5,8) 15 0,86 nezamitame HO
R 5 kg x 10 kg -0,15 (-3,6; 1,2) 14 0,86 nezamitame HO
Lateral bez z:%te::%e x 5 kg -2,3 (-3,3;-0,3) 9 0,03 zamita?me HO
symmetry bez zatéZe x 10 kg -2,45 (-3,8; -0,8) 8 0,007 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,3 (-1,4;0,7) 13 0,47 nezamitame HO
Chlize — taska na rameni ipsi vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
bez zatéZe x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,1 nezamitame HO
Step length . o
L bez zatéZe x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,14 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 14 0,85 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,01 zamitame HO
Step length e o
R bez zatéze x 10 kg 2 (0,0; 3,0) 19 0,09 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (0,0; 1,0) 14 0,29 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,02 zamitame HO
Step width |bez zatéze x 10 kg 3 (2,0; 3,0) 29| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 2 (2,0; 2,0) 28| <0,001 |zamitame HO
Stance bez zatéZze x 5 kg -0,05 (-0,4; 0,2) 12 0,57 nezamitame HO
phase L bez zatéZe x 10 kg -0,1 (-0,3; 0,2) 12 0,36 nezamitame HO




5 kg x 10 kg -0,05 (-0,2; 0,0) 9 0,23 nezamitame HO
Stance bez zét{a%e x 5 kg -0,5 (-0,9; -0,4) 5| <0,001 zamfta:me HO
ohase R bez zatéze x 10 kg -1,05 (-1,4; -0,5) 3| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,8; -0,1) 6 0,002 |zamitame HO
Double bez zatéze x 5 kg -0,85 (-1,2;-0,1) 8 0,007 |zamitame HO
stance bez zatéze x 10 kg -1,45 (-1,7;-0,4) 5| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,45 (-0,8; -0,1) 9 0,02 zamitame HO
Length of bez zatéze x 5 kg 2,6 (0,2;5,9) 22 0,05 nezamitame HO
gait line L bez zatéze x 10 kg 2,1 (-3,4; 4,6) 20 0,22 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,45 (-2,7; 1,7) 17 0,86 nezamitame HO
Length of bez zatéze x 5 kg -0,2 (-2,8;1,2) 16 1 nezamitame HO
gait line R bez zatéze x 10 kg -3,55 (-5,8; 1,0) 13 0,38 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -1 (-2,7;0,3) 11 0,15 nezamitame HO
Single bez zatéze x 5 kg 3,15 (-1,2; 4,8) 19 0,38 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg -0,05 (-4,0; 4,0) 16 1 nezamitame HO
L 5 kg x 10 kg -2,3 (-5,3;-0,1) 10 0,05 nezamitame HO
Single bez zatéze x 5 kg 0,7 (-2,3; 3,9) 17 0,72 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg -1,5 (-6,0; 2,4) 14 0,6 nezamitame HO
R 5 kg x 10 kg -1,8 (-4,6; 0,2) 13 0,38 nezamitame HO
Lateral bez zatéze x 5 kg 1,85 (1,3; 2,4) 26| 0,001 |zamitame HO
symmetry bez zatéze x 10 kg 1,35 (0,3; 2,7) 24| 0,007 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,3 (-1,0; 0,8) 14 0,6 nezamitame HO
Chlze — taska kontra vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s P Zavér o HO
hodnota
bez zatéze x 5 kg 1 (-2,0; 1,0) 17 0,46 nezamitame HO
Step length . o
L bez zatéZe x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 21 0,07 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,15 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 0 (0,0; 1,0) 14 0,29 nezamitame HO
Step length . "
R bez zatéZze x 10 kg 1 (1,0; 2,0) 23| 0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0; 1,0) 18| <0,001 |zamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 1,5 (1,0; 2,0) 25| <0,001 |zamitame HO
Step width |bez zatéze x 10 kg 2 (1,0; 3,0) 26| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 20| 0,009 |zamitame HO
Stance bez ze?tcie%e x 5 kg -0,6 (-0,8; -0,4) 5| <0,001 zamite?me HO
ohase L bez zatéZe x 10 kg -1,15 (-1,4; -0,8) 2| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,55 (-0,7; -0,4) 3| <0,001 |zamitame HO
Stance bez zatéZe x 5 kg 0 (-0,1; 0,3) 14 1 nezamitame HO
ohase R bez zatéZe x 10 kg 0,2 (-0,2; 0,5) 18 0,36 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (-0,1; 0,2) 15 1 nezamitame HO
Double bez zatéze x 5 kg -0,65 (-0,9; -0,4) 6 0,001 |zamitame HO
stance bez zatéze x 10 kg -1,35 (-1,6; -0,7) 8 0,007 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,6 (-0,7; -0,2) 7 0,002 |zamitame HO
Length of |bez zatéZze x5 kg -2,95 (-4,3; 1,1) 12 0,22 nezamitame HO




gaitlineL |bez zatéze x 10 kg -4,15 (-8,8; -0,8) 9 0,02 zamitame HO
5 kg x 10 kg -1,7 (-3,9; 0,2) 12 0,22 nezamitame HO
Length of bez zatéze x 5 kg 1,6 (-4,7; 5,5) 19 0,38 nezamitame HO
gait line R bez zatéze x 10 kg 3,75 (-4,5; 5,2) 20 0,22 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 1,55 (-0,3; 3,4) 21 0,11 nezamitame HO
Single bez zatéze x 5 kg -2,9 (-6,0; 0,7) 13 0,38 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg -1,35 (-5,6; 4,3) 13 0,47 nezamitame HO
L 5 kg x 10 kg 1 (-0,2; 3,4) 21| 0,11 |nezamitame HO
Single bez zatéze x 5 kg -0,8 (-6,1; 2,0) 15 0,86 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg -1,75 (-7,4; 3,8) 15 0,86 nezamitame HO
R 5 kg x 10 kg 2 (-0,7; 3,9) 19 0,38 nezamitame HO
Lateral bez zaiwt(:e%e x5 kg -1,7 (-2,4; -0,6) 7 0,003 zamfta:me HO
symmetry bez zatéze x 10 kg -2,65 (-3,5; -0,9) 5| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -4 (-1,3;-0,1) 9 0,03 zamitame HO
Chlize — taska kontra vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b- Zavér o HO
hodnota
bez zatéZe x 5 kg 0,5 (0,0; 2,0) 16 0,33 nezamitdme HO
Step length e ,,
L bez zatéze x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,05 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0;1,0) 17 0,06 nezamitdme HO
bez zatéZe x 5 kg 1 (0,0; 1,0) 20 0,1 nezamitdme HO
Step length ee ,,
R bez zatéze x 10 kg 1 (0,0; 1,0) 18 0,18 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (0,0; 1,0) 12 0,5 nezamitame HO
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 21| 0,001 |zamitame HO
Step width | bez zatéze x 10 kg 3 (2,0; 3,0) 27| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 21| <0,001 |zamitame HO
Stance bez z:%te::%e x 5 kg 0,05 (-0,3; 0,3) 16 0,86 nezamfta:lme HO
ohase L bez zatéZe x 10 kg 0,1 (-0,2; 0,5) 17 0,46 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,05 (-0,2; 0,2) 16 0,71 nezamitame HO
Stance bez z:%te::%e x 5 kg -0,55 (-0,9; -0,4) 3| <0,001 zamita?me HO
ohase R bez zatéZe x 10 kg -1,3 (-1,7;-1,1) 1| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,65 (-0,9; -0,5) 3| <0,001 |zamitame HO
Double bez zatéZe x 5 kg -0,65 (-1,1; -0,5) 4 | <0,001 |zamitame HO
stance bez zatéZze x 10 kg -1,35 (-1,7; -1,0) 3| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,65 (-0,9; -0,4) 5| <0,001 |zamitame HO
Length of bez zatéZe x 5 kg 1,85 (-1,8; 3,0) 19 0,38 nezamitame HO
gait line L bez zatéZe x 10 kg 1,95 (-1,3; 3,5) 20 0,22 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,3 (-0,6; 1,8) 16 1 nezamitame HO
Length of bez zatéze x 5 kg -1,75 (-5,2; 2,1) 13 0,38 nezalm’l'téme HO
gait line R bez zatéZe x 10 kg -3 (-7,8;-0,9) 8 0,007 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,75 (-2,5;0,7) 12 0,28 nezamitame HO
Single bez zatéZze x 5 kg -2,5 (-3,8; 1,0) 15 0,86 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 0,5 (-2,6;4,1) 17 0,86 nezamitame HO
L 5 kg x 10 kg 3,3 (1,1;5,3) 23 0,02 zamitame HO




Single bez zatéze x 5 kg 0,7 (-5,5; 2,9) 17 0,86 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 0 (-4,7; 5,8) 16 1 nezamitdame HO
R 5 kg x 10 kg 1,6 (-1,0; 3,9) 20 0,22 nezamitame HO
Lateral bez zét{a%e x 5 kg 1,3 (0,2;2,4) 22 0,05 nezamfta?me HO
symmetry bez zatéze x 10 kg 2,05 (0,4;3,9) 22 0,05 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,5; 1,5) 22 0,05 nezamitame HO
Chlze —taska v ruce vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s P Zavér o HO
hodnota
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 17 0,25 nezamitame HO
Step length o~ "
L bez zatéze x 10 kg 1 (0,0; 3,0) 20 0,04 zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0; 1,0) 19| 0,003 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 1,0) 19 0,03 zamitame HO
Step length — "
R bez zatéze x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,03 zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0; 1,0) 18 0,02 zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 3 (2,0; 4,0) 29| <0,001 |zamitame HO
Step width | bez zatéze x 10 kg 4 (3,0; 5,0) 30| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (1,0; 2,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Stance bez zatéze x 5 kg -0,8 (-0,9; -0,4) 2| <0,001 |zamitame HO
ohase L bez zatéze x 10 kg -0,8 (-1,0; -0,7) 2| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,1 (-0,2; 0,1) 12 0,46 nezamitame HO
Stance bez zét%?e x5 kg 0 (-0,2; 0,3) 15 1 nezamfta:lme HO
ohase R bez zatéze x 10 kg -0,15 (-0,6; 0,2) 12 0,28 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,15 (-0,3; 0,0) 8 0,04 zamitame HO
Double bez zatéze x 5 kg -0,75 (-1,0; -0,4) 4 | <0,001 |zamitame HO
stance bez zatéZe x 10 kg -1,15 (-1,5; -0,4) 2| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,6; 0,0) 8 0,02 zamitame HO
Length of bez zatéZe x 5 kg -1 (-3,9;1,1) 13 0,38 nezamitame HO
gait line L bez zatéZze x 10 kg -2,85 (-5,9; -0,8) 8 0,01 zamitame HO
5 kg x 10 kg -1,35 (-2,8;-0,2) 9 0,03 zamitame HO
Length of bez z:%te::%e x 5 kg 1 (-4,8; 3,3) 19 0,38 nezamfta:lme HO
gait line R bez zatéZe x 10 kg 0,7 (-4,9; 5,2) 17 0,86 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,35 (-0,8; 1,6) 17 0,86 nezamitame HO
Single bez zatéZe x 5 kg -0,3 (-2,2; 4,8) 16 1 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 0,7 (-4,0; 4,3) 17 0,86 nezamitame HO
L 5 kg x 10 kg 0,75 (-2,6; 1,5) 18 0,6 nezamitame HO
Single bez zatéZe x 5 kg 1,1 (-4,1; 4,1) 18 0,6 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 1,5 (-3,5; 5,6) 7 0,86 nezamitame HO
R 5 kg x 10 kg 1,15 (-1,2; 2,8) 19 0,38 nezamitame HO
Lateral bez zatéze x 5 kg 0,4 (-1,1; 0,8) 20 0,22 nezamitame HO
symmetry bez zatéze x 10 kg -0,5 (-3,2; 0,4) 14 0,72 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -1,5 (-2,0; -0,4) 9 0,02 zamitame HO




Chlize — taska v ruce vpravo

Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
bez zatéze x 5 kg 0 (0,0; 1,0) 15 0,42 nezamitame HO
Step length . s
L bez zatéze x 10 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,05 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0 (0,0; 1,0) 14| 0,03 |zamitame HO'
bez zatéze x 5 kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,02 zamitame HO
Step length - "
R bez zatéze x 10 kg 2 (1,0; 3,0) 22| 0,004 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 1 (0,0; 1,0) 20| 0,004 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 2,5 (2,0; 3,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Step width | bez zatéze x 10 kg 4 (3,0; 5,0) 32| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg 2 (1,0; 2,0) 31| <0,001 |zamitame HO
Stance bez zatéze x 5 kg -0,1 (-0,4; 0,2) 14 0,86 nezamitame HO
ohase L bez zatéze x 10 kg -0,05 (-0,4; 0,2) 14 0,86 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,05 (-0,3; 0,2) 12 0,57 nezamitame HO
Stance bez zatéze x 5 kg -0,8 (-1,0; -0,4) 1| <0,001 |zamitame HO
ohase R bez zatéze x 10 kg -1,1 (-1,4; -0,6) 2| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,7;-0,1) 6 0,001 |zamitame HO
Double bez zatéze x 5 kg -0,9 (-1,2;-0,7) 4 | <0,001 |zamitame HO
stance bez zatéze x 10 kg -1,35 (-1,6; -1,0) 5| <0,001 |zamitame HO
5 kg x 10 kg -0,4 (-0,7;-0,1) 8 0,007 |zamitame HO
bez zatéze x 5 kg 0,25 (-5,2; 2,3) 18 0,6 nezamitame HO
Ig-zirjcgl;[:eolf bez zatéze x 10 kg 0,7 (-0,5; 4,0) 20 0,22 nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,65 (-0,8; 1,2) 17 0,72 nezamitame HO
Length of bez zatéze x 5 kg 0,35 (-1,8; 1,4) 18 0,6 nezamitame HO
gait line R bez zatéze x 10 kg -1,9 (-7,3; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
5 kg x 10 kg -0,1 (-1,8; 0,3) 14 0,6 nezamitame HO
Single bez zatéZe x 5 kg -0,95 (-2,7; 1,4) 14 0,6 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 2,45 (-2,3; 3,6) 20 0,22 nezamitame HO
L 5 kg x 10 kg 2,4 (1,0; 3,3) 23 0,02 zamitame HO
Single bez zatéZe x 5 kg 1,7 (-2,1; 4,4) 18 0,47 nezamitame HO
support line | bez zatéze x 10 kg 1,05 (-2,0; 4,8) 19 0,38 nezamitame HO
R 5 kg x 10 kg 2,25 (-0,6; 2,8) 19 0,38 nezamitame HO
bez zatéZe x 5 kg 0,65 (-0,4; 1,3) 19 0,28 nezamitame HO
SyL;tri;at'ry bez zatéze x 10 kg 1,1 (-0,2; 2,1) 19| 0,28 |nezamitame HO
5 kg x 10 kg 0,2 (-0,5; 0,7) 20 0,22 nezamitame HO

1V parametru step length L 5 kg x 10 kg chiize taska v ruce vpravo doslo k zamitnuti nulové hypotézy, i
kdyz vysel bodovy odhad 0. Jak je napsano na zacatku kapitoly vysledky, znaménkovy test déla to, ze
vylou¢i vSechny nulové hodnoty a pak porovnava pocet kladnych a zapornych hodnot. V této situaci
doslo k tomu, ze 14 rozdila bylo kladnych, 14 nulovych a 4 zaporné. Medidnem tohoto statistického
souboru (a tedy i bodovym odhadem) je nula, ale podet kladnych hodnot vyrazné ptevySuje pocet
zapornych hodnot, a proto doslo k zamitnuti hypotézy.




Priloha 9. Vysledky statistickych hypotéz H3 stoj

Stoj — batoh vs. taska ipsi vlevo

Parametr Situace Bodovy odhad |Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
Konfidenéni |B5 kg xTI5 kg 1,5 (-54,0; 53,0) 16 1 nezamitame HO
elipsa B 10 kg x Tl 10 kg 22,5 (-37,0; 54,0) 18 0,6 nezamitame HO
COP path B5kgxTl5kg 4,5 (-24,1; 23,0) 17 0,72 nezamitame HO
length B 10 kg x T1 10 kg 25 (-27,0; 53,1) 19| 0,38 |nezamitdme HO
COP average |B5kgxTI5kg 0 (-1,0; 1,0) 12 1 nezamitame HO
velocity B 10 kg x TI 10 kg 1 (-2,0; 0,0) 17 0,58 nezamitdme HO
B5kgxTI5kg 2,5 (1,0; 5,0) 23 0,01 zamitame HO
Forefoot L —
B 10 kg x TI 10 kg 8 (4,0;9,0) 26| <0,001 |zamitame HO
B5kgxTI5kg 2 (-4,0; 9,0) 18 0,6 nezamitame HO
Forefoot R —
B 10 kg x Tl 10 kg 5 (2,0; 8,0) 25| 0,002 |zamitame HO
B5kgxTI5kg -2,5 (-5,0; -1,0) 0,01 zamitame HO
Backfoot L "
B 10 kg x Tl 10 kg -8 (-9,0; -4,0) <0,001 |zamitame HO
B5kgxTl5kg -2 (-8,0; 4,0) 15 0,86 nezamitame HO
Backfoot R —
B 10 kg x Tl 10 kg -5,5 (-10,0; -3,0) 0,001 zamitame HO
Total L B5kgxTl5kg -5 (-7,0; -4,0) <0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TI 10 kg -10,5 (-12,0; -9,0) <0,001 |zamitame HO
Total R B5kgxTI5kg 5 (4,0; 7,0) 28| <0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TI 10 kg 10,5 (9,0; 12,0) 31| <0,001 |zamitame HO
Stoj — batoh vs. taska ipsi vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
Konfidenéni |B5 kg xTI5 kg -10 (-63,0; 30,1) 15 0,86 nezamitame HO
elipsa B 10 kg x TI 10 kg 10 (-22,1; 63,0) 19 0,38 nezamitame HO
COP path B5kgxTI5kg 1 (-29,0; 36,0) 16 1 nezamitame HO
length B 10 kg x T 10 kg -10 (-29,0; 21,1) 14 0,6 nezamitame HO
COP average |B5kgxTI5kg 0 (-1,0; 1,0) 15 1 nezamitame HO
velocity B10 kg x TI 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 11 0,84 nezamitame HO
B5kgxTI5kg 2 (1,0; 4,0) 22 0,05 nezamitame HO
Forefoot L —
B 10 kg x Tl 10 kg 4 (1,0;9,0) 23| 0,001 |zamitame HO
B5kgxTI5kg 1,5 (-4,0; 5,0) 18 0,6 nezamitame HO
Forefoot R —
B10 kg x Tl 10 kg 4,5 (1,0; 8,0) 22 0,02 zamitame HO
B5kgxTI5kg -2 (-4,0; -1,0) 10 0,05 nezamitame HO
Backfoot L —
B10 kg x Tl 10 kg -3 (-9,0; -1,0) 8 0,02 zamitame HO
BackfootR |B5kgxTI5 kg -1 (-3,0; 4,0) 15 0,86 nezamitame HO




B 10 kg x TI 10 kg -7 (-9,0; -2,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Total L B5kgxTI5kg 4 (3,0; 5,0) 25| <0,001 |zamitame HO
B10 kg x Tl 10 kg (7,0;9,0) 28| <0,001 |zamitame HO
Total R B5kgxTI5kg -4 (-5,0; -3,0) 5 <0,001 |zamitame HO
B10 kg x Tl 10 kg -8 (-9,0; -7,0) 4 | <0,001 |zamitame HO
Stoj — batoh vs. taska kontra vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
Konfidenéni |B5 kg x TK 5 kg 15 (-18,0; 54,0) 18 0,6 nezamitame HO
elipsa B 10 kg x TK 10 kg -30,5 (-79,0; 42,0) 12 0,22 nezamitame HO
COP path B5kg xTK 5 kg 8,5 (-18,0; 39,0) 20 0,22 nezamitame HO
length B 10 kg x TK 10 kg 1 (-21,1;39,0) |16 1 nezamitame HO
COP average |B5kgxTK5 kg 0 (0,0; 2,0) 15 0,42 nezamitame HO
velocity B 10 kg x TK 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 12 1 nezamitdme HO
Forefoot L B5kg x TK 5 kg 6 (2,0;7,0) 25| <0,001 |zamitame HO
B 10 kg x TK 10 kg 5,5 (4,0;10,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Forefoot R B5kg x TK 5 kg 2 (1,0; 8,0) 22 0,03 zamitame HO
B 10 kg x TK 10 kg 4 (-2,0; 6,0) 19 0,28 nezamitame HO
Backfoot L B5kg x TK 5 kg -6 (-8,0; -2,0) <0,001 |zamitame HO
B 10 kg x TK 10 kg -6 (-10,0; -4,0) <0,001 |zamitame HO
Backfoot R B5kg xTK 5 kg -2 (-8,0; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
B 10 kg x TK 10 kg -4 (-9,0; 2,0) 12 0,28 nezamitame HO
Total L B5kg x TK 5 kg -5 (-7,0; -4,0) 4| <0,001 |zamitame HO
B 10 kg x TK 10 kg -9,5 (-12,0; -7,0) 0| <0,001 |zamitame HO
Total R B5kgxTK5 kg 5 (4,0; 7,0) 28| <0,001 |zamitame HO
B 10 kg x TK 10 kg 9 (7,0; 12,0) 31| <0,001 |zamitame HO
Stoj — batoh vs. taska kontra vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s E;)dnota Zavér o HO
Konfidenéni |B5 kg x TK 5 kg -13 (-39,0; 40,0) 14 0,6 nezamitame HO
elipsa B 10 kg x TK 10 kg 5,5 (-22,1; 64,0) 19 0,38 nezamitame HO
COP path |B5kgxTK5kg -6,5 (-24,0; 13,0) 14 0,6 nezamitame HO
length B 10 kg x TK 10 kg -14 (-39,0; 50,0) 14 0,6 nezamitame HO
COP average |B5kgxTK 5 kg 0 (-1,0; 0,0) 10 0,42 nezamitame HO
velocity B 10 kg x TK 10 kg 0 (-1,0; 2,0) 13 0,85 nezamitame HO
B5kgxTK 5 kg 3,5 (3,0; 6,0) 23| 0,005 |zamitame HO
Forefoot L
B 10 kg x TK 10 kg 4 (1,0;9,0) 24| 0,007 |zamitame HO
B5kgxTK 5 kg 4 (-3,0; 7,0) 20 0,22 nezamitame HO
Forefoot R
B 10 kg x TK 10 kg 5,5 (2,0; 8,0) 25 0,002 zamitame HO




B5kgxTK5 kg -3,5 (-6,0; -3,0) 0,005 |zamitame HO
Backfoot L "y
B 10 kg x TK 10 kg -4 (-9,0; -1,0) 0,007 |zamitame HO
B5kgxTK5 kg -3,5 (-5,0; 3,0) 13 0,38 nezamitame HO
Backfoot R "
B 10 kg x TK 10 kg -6 (-9,0; -3,0) 6 0,001 zamitame HO
Total L B5kgxTK5 kg 3 (2,0; 4,0) 26| 0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TK 10 kg 7,5 (5,0; 10,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Total R B5kg x TK 5 kg -3 (-4,0; -2,0) 0,001 zamitame HO
ota
B 10 kg x TK 10 kg -7,5 (-10,0; -5,0) <0,001 |zamitame HO
Stoj — batoh vs. taska v ruce vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
Konfidenéni |B5kgxTK5 kg 21 (-15,0; 66,1) 20 0,22 nezamitame HO
elipsa B 10 kg x TK 10 kg 36,5 (-102,0; 137,0) |18 0,47 nezamitame HO
COP path B5kg x TK 5 kg 18,5 (-2,0; 55,0) 21 0,11 nezamitame HO
length B 10 kg x TK 10 kg 15,5 (-24,0; 60,0) 17| 0,86 |nezamitame HO
COP average |B5kgxTK5kg 0,5 (0,0; 2,0) 16 0,23 nezamitame HO
velocity  |B10kgx TK 10 kg 1 (-1,0; 2,0) 17| 0,72 nezamitame HO
B5kg xTK 5 kg 6 (3,0; 8,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Forefoot L —
B 10 kg x TK 10 kg 6 (4,0;9,0) 27| <0,001 |zamitame HO
B5kg x TK 5 kg 2,5 (-2,0; 7,0) 19 0,28 nezamitame HO
Forefoot R —
B 10 kg x TK 10 kg 7 (2,0; 12,0) 24| 0,003 |zamitame HO
B5kg xTK 5 kg -6 (-8,0; -3,0) 5| <0,001 |zamitame HO
Backfoot L —
B 10 kg x TK 10 kg -6 (-9,0; -4,0) <0,001 |zamitame HO
B5kg x TK 5 kg -2 (-6,0; 3,0) 13 0,47 nezamitame HO
Backfoot R —
B 10 kg x TK 10 kg -7,5 (-12,0; -3,0) 7 0,003 zamitame HO
Total L B5kgxTK5 kg -7,5 (-10,0; -6,0) <0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TK 10 kg -12 (-14,0; -9,0) <0,001 |zamitame HO
Total R B5kgxTK5 kg 7,5 (6,0; 10,0) 30| <0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TK 10 kg 12 (9,0; 14,0) 32| <0,001 |zamitame HO
Stoj — batoh vs. taska v ruce vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
Konfidenéni | B5 kg x TK 5 kg 27 (-30,1; 75,1) 18 0,6 nezamitame HO
elipsa B 10 kg x TK 10 kg 45,5 (-26,1; 94,3) 20 0,22 nezamitame HO
COP path B5kgxTK 5 kg 13,5 (-17,0; 24,0) 18 0,6 nezamitame HO
length B 10 kg x TK 10 kg 5 (-28,0;30,0) |17| 0,86 |nezamitdme HO
COP average |B5kgxTK5kg 0 (0,0; 1,0) 15 0,42 nezamitdme HO
velocity B 10 kg x TK 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 15 0,7 nezamitame HO
ForefootL |B5kgxTK5kg 4 (2,0; 6,0) 23 0,01 zamitame HO




B 10 kg x TK 10 kg 5 (2,0; 11,0) 25| <0,001 |zamitdme HO
B5kg x TK 5 kg 3 (-2,0; 7,0) 19 0,2 nezamitame HO
Forefoot R —
B 10 kg x TK 10 kg 3,5 (2,0; 6,0) 23| 0,002 zamitame HO
B5kg xTK 5 kg -5 (-7,0; -2,0) 0,01 zamitame HO
Backfoot L "
B 10 kg x TK 10 kg -5 (-11,0; -1,0) 0,001 zamitame HO
B5kgxTK 5 kg -3 (-6,0; 3,0) 12 0,36 nezamitame HO
Backfoot R "
B 10 kg x TK 10 kg -4 (-7,0; -2,0) 5 0,003 zamitame HO
Total L B5kg x TK 5 kg 6 (5,0; 7,0) 31| <0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TK 10 kg 9,5 (8,0; 11,0) 32| <0,001 |zamitame HO
Total R B5kgxTK5 kg -6 (-7,0; -5,0) 1 <0,001 |zamitame HO
ota
B 10 kg x TK 10 kg -9,5 (-11,0; -8,0) 0| <0,001 |zamitame HO
Stoj — taska ipsi vlevo vs. taska kontra vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
Konfidenéni | TI5 kg x TK 5 kg 12 (-38,0; 55,0) 18 0,6 nezamitame HO
elipsa T110 kg x TK 10 kg -46,5 (-98,1; 3,0) 12| 0,22 |nezamitdme HO
COP path |TI5kgxTK5kg 3 (-23,0; 26,0) 17 0,86 nezamitame HO
length T110 kg x TK 10 kg -26,5 (-50,0; 19,0) 13| 0,38 |nezamitdme HO
COP average | TI5kg x TK'5 kg 0 (-1,0; 1,0) 13 1 nezamitame HO
velocity TI 10 kg x TK 10 kg -1 (-1,0; 1,0) 13 0,58 nezamitame HO
TI5kg x TK5 kg 1 (-1,0; 3,0) 17 0,34 nezamitame HO
Forefoot L —
TI 10 kg x TK 10 kg -0,5 (-4,0; 2,0) 13 0,71 nezamitame HO
TI5kg x TK5 kg 0 (-3,0; 4,0) 15 1 nezamitame HO
Forefoot R —
TI 10 kg x TK 10 kg -2 (-4,0; 1,0) 12 0,28 nezamitame HO
TI5 kg x TK 5 kg -1 (-3,0; 1,0) 11 0,34 nezamitame HO
Backfoot L —
TI 10 kg x TK 10 kg 0,5 (-2,0; 4,0) 16 0,71 nezamitame HO
TI5 kg x TK 5 kg 0 (-4,0; 3,0) 15 1 nezamitame HO
Backfoot R —
TI 10 kg x TK 10 kg 2 (-1,0; 4,0) 19 0,28 nezamitame HO
Total L TI5 kg x TK 5 kg -1 (-2,0; 1,0) 12 0,46 nezamitame HO
ota
TI 10 kg x TK 10 kg -0,5 (-2,0; 1,0) 12 0,57 nezamitame HO
Total R TI5 kg x TK 5 kg 1 (-1,0; 2,0) 17 0,46 nezamitame HO
ota
TI 10 kg x TK 10 kg 0,5 (-1,0; 2,0) 16 0,57 nezamitame HO
Stoj — taska ipsi vpravo vs. taska kontra vpravo
. Bodovy Intervalovy (o
Parametr Situace odhad odhad s | p-hodnota Zavér o HO
Konfidencni |TI5 kg x TK 5 kg -11,5 (-60,0; 27,1) 16 1 nezamitame HO
elipsa TI 10 kg x TK 10 kg -9 (-39,0; 43,1) 13 0,38 nezamitame HO
COP path [TI5kgx TK5 kg -9 (-41,0; 27,0) 15 0,86 nezamitame HO
length TI 10 kg x TK 10 kg 10,5 (-0,1; 21,0) 21 0,07 nezamitame HO




COP average |TI5 kg x TK 5 kg 0 (-1,0; 1,0) 13 0,85 nezamitame HO
velocity TI 10 kg x TK 10 kg 0 (0,0; 1,0) 13 0,68 nezamitame HO
Forefoot L TI5kg x TK5 kg 2,5 (-1,0; 5,0) 18 0,26 nezamitame HO
TI 10 kg x TK 10 kg -2,5 (-6,0; 2,0) 14 0,6 nezamitdame HO
TI5kg x TK5 kg 2 (0,0; 4,0) 21 0,07 nezamitame HO
Forefoot R —
TI 10 kg x TK 10 kg 1 (-2,0; 4,0) 17 0,72 nezamitame HO
Backfoot L TI5kg x TK5 kg -2,5 (-5,0; 1,0) 11 0,26 nezamfta:lme HO
TI 10 kg x TK 10 kg 2 (-3,0; 6,0) 17 0,86 nezamitame HO
Backfoot R TI5kg x TK5 kg -2 (-4,0; 0,0) 10 0,07 nezamfta:lme HO
TI 10 kg x TK 10 kg 0,5 (-2,0; 3,0) 16 1 nezamitame HO
Total L TI5 kg x TK 5 kg -1 (-2,0; 0,0) 10 0,1 nezamitdame HO
TI 10 kg x TK 10 kg -1 (-2,0; 1,0) 12 0,46 nezamitame HO
Total R TI5 kg x TK 5 kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,1 nezamitdme HO
TI 10 kg x TK 10 kg 1 (-1,0; 2,0) 17 0,46 nezamitame HO
Stoj — taska ipsi vlevo vs. taska v ruce vlevo
Parametr Situace I?)?:ICPI;\::IY Intervalovy odhad | s hodpn-ota Zavér o HO
Konfidenéni TIS5kgxTR5kg |34,5 (-29,0; 71,0) 18 0,6 nezamitame HO
elipsa TI10 kg x TR 10 kg |-13,5 (-104,0; 93,0) 15 | 0,86 nezamitame HO
COP path TIS5kgxTR5kg |14 (-9,0; 35,0) 18 (0,6 nezamitame HO
length TI10kg x TR 10 kg |4,5 (-29,0; 40,0) 17 | 0,86 nezamitame HO
COP average TIS5kgxTR5kg |0 (0,0; 1,0) 15 (0,21 nezamitame HO
velocity TI10kgxTR10kg |0 (-1,0; 1,0) 15 | 0,7 nezamitdme HO
TIS5kgxTR5kg |2 (-1,0; 4,0) 19 | 0,28 nezamitame HO
Forefoot L —
TI10kgxTR10kg |0 (-2,0; 1,0) 13 |1 nezamitame HO
TIS5kgxTR5kg |3 (1,0; 4,0) 22 0,05 nezamitame HO
Forefoot R —
TI10kgx TR 10kg |1,5 (0,0; 5,0) 19 (0,05 nezamitame HO
TISkgxTR5kg |[-2 (-4,0; 1,0) 12 /0,28 nezamitame HO
Backfoot L —
TI10kgx TR 10 kg |0 (-1,0; 2,0) 12 |1 nezamitame HO
Backfoot R TISkgxTR5kg |[-3 (-4,0; -1,0) 10 (0,05 nezamfta:lme HO
TI10kgx TR 10 kg |-1 (-5,0; 0,0) 9 (0,12 nezamitame HO
Total L TISkgxTR5kg |[-2 (-4,0; 0,0) 8 10,04 zamitame HO
TI10 kg x TR 10 kg |-2 (-4,0; 0,0) 9 |0,06 nezamitame HO
Total R TISkgxTR5kg |2 (0,0; 4,0) 20 | 0,04 zamitame HO
TI10kgx TR 10 kg |2 (0,0; 4,0) 20 | 0,06 nezamitame HO
Stoj — taska ipsi vpravo vs. taska v ruce vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad |Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
Konfidenéni |TI5kgx TR 5 kg 16 (-23,0; 84,0) 19 0,38 nezamitadme HO
elipsa TI 10 kg x TR 10 kg 60 (-16,0; 87,0) 20 0,22 nezamitame HO
COP path |TI5kgx TR 5 kg 4 (-31,0; 42,0) 17 0,86 nezamitame HO
length TI 10 kg x TR 10 kg -7 (-33,0; 35,0) 15 0,86 nezamitame HO
COP average |TI5kgx TR 5 kg 0,5 (-1,0; 1,0) 16 0,57 nezamitame HO
velocity TI 10 kg x TR 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 14 1 nezamitame HO




Forefoot L TI5kgx TR5 kg 3 (-1,0; 5,0) 20 0,15 nezamitame HO
TI10 kg x TR 10 kg -2 (-4,0; 4,0) 14 0,6 nezamitame HO
TI5kgx TR5 kg 1 (-1,0; 3,0) 17 0,58 nezamitame HO
Forefoot R —
TI10 kg x TR 10 kg -1,5 (-2,0; 1,0) 13 0,58 nezamitame HO
TI5kgx TR5 kg -3 (-5,0; 1,0) 11 0,15 nezamitame HO
Backfoot L s
TI10 kg x TR 10 kg 1,5 (-4,0; 4,0) 17 0,86 nezamitame HO
TIS5kgxTR5k -1 -3,0; 1 1 ita H
Backfoot R 5kg x TR 5 kg (-3,0; 1,0) 3 0,58 nezamlltallme 0
TI10 kg x TR 10 kg 2 (-1,0; 4,0) 19 0,2 nezamitame HO
Total L TI5kgx TR5 kg 1,5 (0,0; 4,0) 21 0,04 zamitame HO
TI10 kg x TR 10 kg 1 (-1,0; 3,0) 19 0,28 nezamitame HO
Total R TI5kgx TR5 kg -1,5 (-4,0; 0,0) 9 0,04 zamitame HO
TI 10 kg x TR 10 kg -1 (-3,0; 1,0) 12 0,28 nezamitame HO
Stoj — taska kontra vlevo vs. taska v ruce vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b- Zavér o HO
hodnota
Konfidenéni |TI5 kg x TR 5 kg 14,5 (-22,0; 32,0) 17 0,86 nezamitame HO
elipsa TI 10 kg x TR 10 kg 3 (-50,0; 146,0) 16 1 nezamitame HO
COP path |TI5kgxTR5kg 8,5 (-8,0; 15,0) 19 0,38 nezamitame HO
length TI 10 kg x TR 10 kg 18 (-5,0; 50,0) 19 0,28 nezamitame HO
COP average |TI5kgx TR 5 kg 0 (0,0; 0,0) 10 0,81 nezamitame HO
velocity TI 10 kg x TR 10 kg 0,5 (0,0; 2,0) 16 0,15 nezamitame HO
TI5kgx TR5 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,09 nezamitame HO
Forefoot L —
TI10 kg x TR 10 kg 1 (-2,0; 2,0) 17 0,58 nezamitame HO
TI5kgx TR5 kg 1,5 (-3,0; 4,0) 18 0,6 nezamitame HO
Forefoot R —
TI10 kg x TR 10 kg 5 (2,0; 6,0) 23| 0,005 |zamitame HO
TI5kgx TR5 kg -1 (-2,0; 0,0) 9 0,09 nezamitame HO
Backfoot L —
TI 10 kg x TR 10 kg -1 (-2,0; 2,0) 13 0,58 nezamitame HO
TI5kgx TR 5 kg -1,5 (-4,0; 3,0) 14 0,6 nezamitame HO
Backfoot R —
TI 10 kg x TR 10 kg -5 (-6,0; -2,0) 7 0,005 |zamitame HO
Total L TI5kgx TR 5 kg -1,5 (-3,0; 0,0) 8 0,04 zamitame HO
TI 10 kg x TR 10 kg -1,5 (-4,0; 0,0) 10 0,14 nezamitame HO
Total R TI5kg x TR 5 kg 1,5 (0,0; 3,0) 20 0,04 zamitame HO
TI 10 kg x TR 10 kg 1,5 (0,0; 4,0) 19 0,14 nezamitame HO
Stoj — taska kontra vpravo vs. taska v ruce vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
Konfidenéni |TI5 kg x TR 5 kg 23,5 (-48,0; 105,0) 19 0,38 nezamitame HO
elipsa TI 10 kg x TR 10 kg 4 (-30,0; 31,1) 18 0,6 nezamitame HO
COP path | TI5kgx TR 5 kg 17 (-13,0; 41,0) 19 0,28 nezamitame HO
length TI 10 kg x TR 10 kg -11,5 (-53,0; 31,0) 14 0,6 nezamitame HO
COP average |[TI5kgx TR 5 kg 1 (0,0; 2,0) 18 0,12 nezamitame HO
velocity TI 10 kg x TR 10 kg 0 (-2,0; 1,0) 12 0,7 nezamitame HO
ForefootL |TI5kgxTR5kg 0 (-1,0; 2,0) 15 1 nezamitame HO




TI 10 kg x TR 10 kg 0,5 (-2,0; 2,0) 16| 0,71 |nezamitame HO
TI5kgx TR5 kg -1 (-5,0; 2,0) 14 0,6 nezamitame HO
Forefoot R —
TI 10 kg x TR 10 kg -3 (-4,0; -1,0) 7 0,005 |zamitame HO
Backfoot L TI5kgx TR 5 kg 0 (-2,0; 1,0) 14 1 nezamfta?me HO
TI10 kg x TR 10 kg -0,5 (-2,0; 2,0) 13 0,71 nezamitame HO
Backfoot R TI5kgx TR5 kg 1 (-2,0; 5,0) 18 0,6 neza,mll'téme HO
TI 10 kg x TR 10 kg 2,5 (1,0; 4,0) 22| 0,02 |zamitame HO
Total L TI5kgx TR5 kg 2 (1,0; 4,0) 23 0,001 zamitame HO
TI10 kg x TR 10 kg 2 (0,0; 3,0) 20 0,06 nezamitame HO
Total R TI5kgx TR5 kg -2 (-4,0; -1,0) 5 0,001 zamitame HO
TI10 kg x TR 10 kg -2 (-3,0; 0,0) 9 0,06 nezamitame HO
Priloha 10. Vysledky statistickych hypotéz H3 chiize
Chlze — batoh vs. taska ipsi vlevo
. , Intervalovy p- -
Z
Parametr Situace Bodovy odhad odhad s hodnota avéro HO
B5kgxTI5kg 1 (0,0; 1,0) 21 | 0,006 |zamitame HO
Step length L —
B 10 kg x Tl 10 kg 1 (0,0; 2,0) 18 0,08 nezamitame HO
B5kgxTI5kg 1 (0,0; 1,0) 18 0,12 nezamitame HO
Step length R —
B 10 kg x TI 10 kg 1 (1,0; 2,0) 23 | 0,001 |zamitame HO
] B5kgxTI5kg 2 (1,0; 2,0) 23 | 0,002 |zamitame HO
Step width —
B 10 kg x Tl 10 kg 2 (2,0; 3,0) 31 | <0,001 |zamitame HO
Stance phase |B5kgxTI5kg 0 (-0,2; 0,2) 14 1 nezamitame HO
L B 10 kg x TI 10 kg 0,1 (0,0;0,4) 19 0,14 | nezamitdame HO
Stance phase |B5 kg x Tl 5 kg 0,3 (0,1;0,5) 24 | 0,001 |zamitame HO
R B10 kg x Tl 10 kg 0,6 (0,3; 1,0) 28 | <0,001 |zamitame HO
Double B5kgxTI5kg 0,3 (-0,2; 0,7) 20 0,15 nezamitame HO
stance B10 kg x TI 10 kg 0,7 (0,4;1,3) 27 | <0,001 |zamitame HO
Length of gait |B5 kg x Tl 5 kg -3 (-5,8; -0,6) 0,02 zamitame HO
line L B10 kg x Tl 10 kg -5,6 (-6,9; -2,7) 0,001 |zamitame HO
Length of gait [B5 kg x Tl 5 kg 0,8 (-0,3; 3,4) 21 0,11 nezamitame HO
line R B 10 kg x Tl 10 kg 2,65 (0,4;5,4) 23 0,01 zamitame HO
Single B5kgxTI5kg -6,85 (-10,1; -2,2) 0,007 |zamitame HO
support line L | B 10 kg x TI 10 kg -8,95 (-14,6; -5,5) 0,001 |zamitdme HO
Single B5kgxTI5kg -3,35 (-4,7; -0,2) 10 0,05 nezamitame HO
support line R | B 10 kg x T1 10 kg -6,3 (-8,2; -2,6) 0,007 |zamitame HO
Lateral B5kgxTI5kg -1,4 (-2,4; -0,4) 0,01 |zamitame HO
symmetry | B10kgx Tl 10 kg -2,6 (-3,6; -1,1) <0,001 |zamitame HO




Chlize — batoh vs. taska ipsi vpravo

Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b Zavér o HO
hodnota
B5kgxTI5kg 1 (1,0; 2,0) 23 0,005 |zamitame HO
Step length L —
B 10 kg x Tl 10 kg 1 (0,0; 2,0) 21 0,002 |zamitame HO
B5kgxTI5kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,002 |zamitame HO
Step length R —
B 10 kg x Tl 10 kg 1 (0,0; 2,0) 20 0,01 zamitame HO
) B5kgxTI5kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,23 nezamitame HO
Step width "
B 10 kg x Tl 10 kg 2 (2,0; 3,0) 30 | <0,001 |zamitame HO
Stance phase B5kgxTl5kg 0,45 (0,2; 0,6) 26 | <0,001 |zamitame HO
L B10 kg x Tl 10 kg 0,95 (0,6; 1,2) 31 | <0,001 |zamitame HO
Stance phase B5kgxTl5kg -0,1 (-0,3;0,1) 12 0,46 nezamitame HO
R B10 kg x Tl 10 kg -0,1 (-0,6; 0,1) 13 0,58 |nezamitame HO
Double B5kgxTI5kg 0,2 (-0,1; 0,5) 20 0,15 nezamitame HO
stance  |B10kgx TI 10 kg 0,7 (0,4; 1,4) 24 | 0,007 |zamitame HO
Length of |B5kgxTI5kg 1,8 (0,3;4,2) 23 0,02 zamitame HO
gaitlineL |B10kgx Tl 10 kg 1,75 (-0,2; 3,9) 20| 0,22 |nezamitdme HO
Length of |B5kgxTI5kg -1,9 (-4,4; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
gaitlineR |B 10 kg x T1 10 kg -2,5 (-4,6; 0,3) 11| 0,11 |nezamitdme HO
Single B5kgxTI5kg -3 (-5,2; -1,0) 7 0,002 |zamitame HO
support line L| B 10 kg x TI 10 kg -5,4 (-8,5; -3,6) 4 | <0,001 |zamitadme HO
Single B5kgxTI5 kg -3,75 (-6,4; -1,9) 8 | 0,007 |zamitame HO
support line .
R B 10 kg x TI 10 kg -7,4 (-10,3; -5,5) 3 <0,001 |zamitame HO
Lateral B5kgxTI5kg 1,55 (0,6; 2,4) 23 0,01 zamitame HO
symmetry |B10kgx Tl 10 kg 1,55 (0,8; 2,5) 22 0,05 nezamitame HO
Chize — batoh vs. taska kontra vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad |Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
B5kgxTK5 kg (-1,0; 1,0) 19 0,2 nezamitame HO
Step length L —
B 10 kg x TK 10 kg 2 (1,0; 2,0) 22 0,004 zamitame HO
Step length |B5kgxTK5kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,23 nezamitame HO
R B 10 kg x TK 10 kg 1 (1,0; 2,0) 26| <0,001 |zamitame HO
) B5kgxTK5 kg (0,0; 2,0) 20 0,004 zamitame HO
Step width —
B 10 kg x TK 10 kg 2 (1,0; 2,0) 26| <0,001 |zamitame HO
Stance B5kgxTK5 kg 0,1 (-0,3; 0,2) 17 0,72 nezamitame HO
phase L B 10 kg x TK 10 kg -0,35 (-0,5; 0,2) 11 0,15 nezamitame HO
Stance B5kgxTK 5 kg 0,5 (0,1; 0,8) 23 0,005 zamitame HO
phase R B 10 kg x TK 10 kg 0,95 (0,7; 1,0) 30| <0,001 |zamitame HO
Double B5kgxTK5 kg 0,35 (0,0; 0,9) 21 0,04 zamitame HO




stance  |B 10 kg x TK 10 kg 0,5 (0,2; 1,0) 25| 0,001 |zamitame HO
Length of |B5kgxTK5kg -2,2 (-4,2;0,1) 11 0,15 nezamitame HO
gaitlineL |B10kgxTK 10 kg -2,9 (-5,8;-1,1) 9 0,02 zamitame HO
Length of |B5kgxTK5kg 0,55 (-2,7;2,2) 19 0,28 nezamitame HO
gaitlineR | B 10 kg x TK 10 kg 2,65 (-0,7; 4,9) 21| 0,11 |nezamitdme HO
Single  |B5kgxTK5kg -6,8 (-11,6; -2,0) 4| <0,001 |zamitame HO
support line .
L B 10 kg x TK 10 kg -8,65 (-13,1; -3,4) 6 0,001 zamitame HO
Single B5kgxTK5kg -7 (-9,5; -3,6) 6| 0,001 |zamitdme HO
support line .
R B 10 kg x TK 10 kg -5,85 (-8,5; -2,8) 6 0,001 zamitame HO
Lateral B5kgxTK5 kg -1,8 (-2,2;-0,7) 7 0,002 zamitame HO
symmetry |B 10 kg x TK 10 kg -2,3 (-3,5; -1,6) 5| <0,001 |zamitdme HO
Chlze — batoh vs. taska kontra vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b- Zavér o HO
hodnota
Step length |B 5 kg xTK 5 kg 1 (0,0; 2,0) 17 0,11 nezamitame HO
L B 10 kg x TK 10 kg 2 (0,0; 2,0) 21| 0,001 |zamitame HO
Step length |B 5 kg xTK 5 kg 1 (0,0; 1,0) 17 0,17 nezamitame HO
R B 10 kg x TK 10 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,05 nezamitame HO
) B5kg xTK 5 kg 1 (0,0; 1,0) 20| 0,004 |zamitame HO
Step width —
B 10 kg x TK 10 kg 2 (2,0; 3,0) 29| <0,001 |zamitame HO
Stance B5kg x TK 5 kg 0,5 (0,4;0,9) 29| <0,001 |zamitame HO
phasel |B10kgxTK 10 kg 1 (0,8; 1,6) 30| <0,001 |zamitdme HO
Stance B5kgxTK5 kg -0,15 (-0,4;0,1) 13 0,38 nezamitame HO
phase R B 10 kg x TK 10 kg -0,45 (-0,8; -0,2) 6 0,001 zamitame HO
Double B5kgxTK5 kg 0,3 (0,1;0,8) 22 0,05 nezamitame HO
stance B 10 kg x TK 10 kg 0,6 (0,2; 1,0) 24| 0,001 |zamitame HO
Length of |B5kgxTK5kg 0,95 (-1,2; 3,1) 18 0,47 nezamitame HO
gaitlineLl |B10kgx TK 10 kg 1,75 (-0,8; 5,2) 19| 0,38 |nezamitdme HO
Length of |B5kgxTK5kg -2,1 (-4,9; 0,6) 14 0,6 nezamitame HO
gaitlineR | B 10 kg x TK 10 kg -4 (-4,8; -2,3) 6 0,001 |zamitame HO
Single B5kgxTK5 kg -7,95 (-9,7; -6,2) 5| <0,001 |zamitame HO
support line .
L B 10 kg x TK 10 kg -6,6 (-8,9; -3,1) 7 0,002 zamitame HO
Single B5kgxTK 5 kg -5,4 (-7,9; -3,0) 7 0,002 zamitame HO
support line o
R B 10 kg x TK 10 kg -5,8 (-7,1; -2,4) 6 0,001 zamitame HO
Lateral B5kgxTK 5 kg 1,05 (0,2;1,7) 22 0,05 nezamitame HO
symmetry |B 10 kg x TK 10 kg 1,9 (1,1;3,1) 26 0,001 zamitame HO




Chlze — batoh vs. taska v ruce vilevo

Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
B5kgxTK5 kg 1 (0,0; 2,0) 21| 0,02 |zamitame HO
Step length L —
B 10 kg x TK 10 kg 2 (0,0; 3,0) 21| <0,001 |zamitame HO
Step length |B5kgxTK 5 kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,15 nezamitame HO
R B 10 kg x TK 10 kg 1 (1,0; 2,0) 27| <0,001 |zamitame HO
) B5kgxTK5 kg 2 (1,0; 4,0) 27| <0,001 |zamitame HO
Step width "
B 10 kg x TK 10 kg 4 (3,0; 5,0) 32| <0,001 |zamitame HO
Stance B5kg x TK 5 kg -0,1 (-0,4;0,1) 13 0,47 nezamitame HO
phase L B 10 kg x TK 10 kg 0,05 (-0,1; 0,5) 16 0,86 nezamitame HO
Stance B5kg x TK 5 kg 0,45 (0,2; 0,8) 24 0,003 zamitame HO
phaseR |B10kgx TK 10 kg 0,55 (0,4;0,9) 28| <0,001 |zamitame HO
Double B5kg x TK 5 kg 0,4 (0,0;0,8) 20 0,06 nezamitame HO
stance B 10 kg x TK 10 kg 0,55 (0,3;1,0) 28| <0,001 |zamitame HO
Length of |B5kgxTK5kg -1,85 (-4,2; 1,0) 14 0,6 nezamitame HO
gaitlineL |B10kgx TK 10 kg -2,5 (-4,0; -0,3) 10| 0,05 nezamitdme HO
Length of |B5kgxTK5kg 0,1 (-1,9; 3,1) 16 1 nezamitame HO
gaitlineR |B 10 kg x TK 10 kg 0,6 (-0,4; 4,9) 21| 0,11 nezamitdme HO
Single B5kgxTK5kg -3 (-10,0; 0,2) 11| 0,15 nezamitame HO
support line .
L B 10 kg x TK 10 kg -5,35 (-9,8; -2,6) 7 0,002 zamitame HO
Single B5kgxTK5kg 3,7 (-7,0; -1,1) 7| 0,002 |zamitdme HO
support line .
R B 10 kg x TK 10 kg -3,75 (-6,1; -1,5) 5 <0,001 |zamitame HO
Lateral B5kg x TK 5 kg 0,35 (-0,8;1,1) 18 0,47 nezamitame HO
symmetry |B 10 kg x TK 10 kg -1,2 (-3,0;0,1) 11 0,15 nezamitame HO
Ch(ize — batoh vs. taska v ruce vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
B5kgxTK5 kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,09 nezamitame HO
Step length L —
B 10 kg x TK 10 kg 1 (0,0; 2,0) 21 0,002 zamitame HO
Step length |B5kgxTK5kg 1 (0,0; 1,0) 17 0,06 nezamitame HO
R B 10 kg x TK 10 kg 1 (1,0; 2,0) 27| <0,001 |zamitame HO
) B5kgxTK5 kg 2 (1,0; 3,0) 26| <0,001 |zamitame HO
Step width —
B 10 kg x TK 10 kg 4 (3,0; 5,0) 32| <0,001 |zamitame HO
Stance B5kgxTK 5 kg 0,45 (0,2;0,7) 26| <0,001 |zamitame HO
phase L B 10 kg x TK 10 kg 1 (0,6; 1,2) 31| <0,001 |zamitame HO
Stance B5kgxTK5 kg -0,15 (-0,4; -0,1) 8 0,02 zamitame HO
phase R B 10 kg x TK 10 kg -0,35 (-0,6; 0,1) 11 0,15 nezamitame HO
Double B5kgxTK5 kg 0,2 (-0,1; 0,5) 19 0,2 nezamitame HO
stance B 10 kg x TK 10 kg 0,8 (0,4; 1,2) 26| <0,001 |zamitame HO




Length of |B5kgxTK5Kkg -0,3 (-1,9; 1,8) 13 0,38 nezamitame HO
gaitlineL |B10kgx TK 10 kg 0,65 (-0,6; 3,1) 18 0,6 nezamitame HO
Length of |B5kgxTK5kg -1,6 (-4,1; -0,4) 10 0,05 nezamitame HO
gaitlineR | B 10 kg x TK 10 kg 3,1 (-4,2; -1,0) 8| 0,007 |zamitame HO
Single B5kgxTK5kg -5,8 (-7,6; -3,2) 5| <0,001 |nezamitdme HO
support line .
L B 10 kg x TK 10 kg -5,65 (-8,2;-1,9) 7 0,002 zamitame HO
Single B5kgxTK5kg -3,05 (-6,0; -0,5) 9 0,02 |zamitame HO
support line .
R B 10 kg x TK 10 kg -3 (-6,1; -1,5) 5| <0,001 |zamitame HO
Lateral B5kg x TK 5 kg 0,55 (-0,1; 1,5) 20 0,22 nezamitame HO
symmetry |B 10 kg x TK 10 kg 0,95 (-0,3; 1,7) 19 0,38 nezamitame HO
Chlize — taska ipsi vlevo vs. taska kontra vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s b- Zavér o HO
hodnota
Step length |TI5kg x TK 5 kg 0 (-1,0; 0,0) 7 0,13 nezamitame HO
L TI 10 kg x TK 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 10 0,54 nezamitame HO
Step length |TI5kg xTK 5 kg 0 (-1,0; 0,0) 9 0,66 nezamitame HO
R TI 10 kg x TK 10 kg 0 (0,0; 1,0) 15 0,13 nezamitame HO
) TI5kg x TK5 kg 0 (-1,0; 0,0) 0,19 nezamitame HO
Step width —
TI 10 kg x TK 10 kg -1 (-1,0; 0,0) 0,007 |zamitame HO
Stance TI5kg x TK5 kg 0,05 (-0,3; 0,2) 16 0,86 nezamitame HO
phasel |TI10kgx TK 10 kg -0,35 (-0,7; -0,1) 9 0,03 |zamitime HO
Stance TI5kg x TK5 kg 0,1 (-0,1; 0,3) 17 0,46 nezamitame HO
phaseR [T 10 kg x TK 10 kg 0,2 (0,0; 0,5) 21 0,04 zamitame HO
Double TI5 kg x TK 5 kg 0,1 (-0,2; 0,4) 18 0,36 nezamitame HO
stance TI 10 kg x TK 10 kg 0,1 (-0,3;0,3) 17 0,34 nezamitame HO
Length of |TI5kgxTK5 kg 1,1 (-0,6; 2,5) 20 0,22 nezamitame HO
gaitlineLl |T110kgx TK 10 kg 1,55 (0,0; 2,5) 21| 0,04 |zamitame HO
Lengthof |TI5kgxTK5 kg 0,4 (-0,7; 1,3) 17 0,58 nezamitame HO
gaitlineR | TI 10 kg x TK 10 kg 0,45 (-1,0; 2,2) 17| 0,86 |nezamitdme HO
Single TI5 kg x TK 5 kg -1,1 (-2,8; 0,6) 12 0,22 nezamitame HO
support line .
L TI 10 kg x TK 10 kg 2,7 (1,1;3,7) 24| 0,007 |zamitame HO
Single TI5 kg x TK 5 kg -2,15 (-3,5;-0,7) 5| <0,001 |zamitame HO
support line o
R TI 10 kg x TK 10 kg 0,05 (-1,5; 1,8) 16 1 nezamitame HO
Lateral TI5 kg x TK 5 kg 0,15 (-0,6; 0,8) 17 0,86 nezamitame HO
symmetry | Tl 10 kg x TK 10 kg -0,55 (-1,1;0,1) 11 0,11 nezamitame HO




Chlze — taska ipsi vpravo vs. taska kontra vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s |p-hodnota |Zavér o HO
TI5kg x TK5 kg 0 (-1,0; 0,0) 7 0,26 nezamitame HO
Step length L —
TI 10 kg x TK 10 kg 0 (0,0; 1,0) 11 0,48 nezamitame HO
Step length | TI5 kg x TK 5 kg -0,5 (-1,0; 0,0) 0,09 nezamitame HO
R TI 10 kg x TK 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 0,21 nezamitame HO
, TI 5 kg x TK 5 kg 1 (0,0; 1,0) 17| 0,11 |nezamitdme HO
Step width e
TI 10 kg x TK 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 6 0,17 nezamitame HO
Stance TI5kg x TK5 kg 0,1 (0,0; 0,3) 18 0,12 nezamitame HO
phasel |TI10 kg x TK 10 kg 0,25 (0,1;0,4) 23| 0,005 |zamitame HO
Stance TI5kg x TK5 kg -0,15 (-0,3; 0,3) 13 0,47 nezamitame HO
phase R | TI10 kg x TK 10 kg -0,4 (-0,5; -0,2) 5| <0,001 |zamitdme HO
Double TI5kg x TK5 kg 0 (-0,4; 0,6) 15 1 nezamitame HO
stance TI 10 kg x TK 10 kg 0 (-0,3; 0,1) 13 1 nezamitame HO
Length of |TI5kgxTK5Kkg -0,75 (-1,7;-0,1) 10 0,05 nezamitame HO
gaitlineL |TI10kgxTK 10 kg -0,05 (-0,9; 1,6) 15 1 nezamitdme HO
Length of |TI5kgxTK5 kg -0,85 (-2,0; 0,8) 13 0,38 nezamitame HO
gaitlineR | T110 kg x TK 10 kg -0,65 (-2,4; 0,0) 10 0,1 nezamitame HO
Single TI5 kg x TK 5 kg -5,1 (-6,6; -3,2) 6| 0,001 |zamitdme HO
support line o
L TI 10 kg x TK 10 kg 0,3 (-0,9; 2,7) 17 0,86 nezamitame HO
Single | TI5kg x TK 5 kg -1,5 (-3,0; -0,6) 9 0,02 |zamitame HO
support line .
R TI 10 kg x TK 10 kg 1,4 (0,2; 4,0) 23| 0,005 zamitame HO
Lateral TI5 kg x TK 5 kg -0,35 (-1,5; 0,4) 14 0,72 nezamitame HO
symmetry | Tl 10 kg x TK 10 kg 0,55 (0,1; 1,4) 22 0,03 zamitame HO
Ch(ize —taska ipsi vlevo vs. taska v ruce vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad Ln(;cs;\éalovy S |p-hodnota |Zavér o HO
TI5kgxTR5k 0 0,0;1,0 11 1 ita HO
Step length L EX g (0,0;1,0) nezamll z?me
TI 10 kg x TR 10 kg 0,5 (0,0; 2,0) 16 0,23 nezamitame HO
TI5kgxTR5k 0 -1,0; 1,0 11 1 ita HO
Step length R EX g (1,0; 1,0) nezamll z?me
TI 10 kg x TR 10 kg 0 (0,0; 1,0) 14 0,54 nezamitame HO
. TI5kgx TR 5 kg 1 (1,0; 2,0) 22| <0,001 |zamitame HO
Step width —
TI 10 kg x TR 10 kg 1,5 (1,0; 2,0) 25| <0,001 |zamitame HO
Stance phase | TI 5 kg x TR 5 kg -0,05 (-0,4; 0,2) 14 0,86 nezamitame HO
L TI 10 kg x TR 10 kg -0,05 (-0,3; 0,2) 13 0,71 nezamitame HO
Stance phase | TI5 kg x TR 5 kg 0,25 (-0,1; 0,5) 20 0,22 nezamitame HO
R TI 10 kg x TR 10 kg 0 (-0,2; 0,2) 14 1 nezamitame HO
Double TI5kg x TR5 kg 0,1 (0,0; 0,4) 18 0,18 nezamitame HO
stance TI 10 kg x TR 10 kg -0,1 (-0,3; 0,3) 14 0,6 nezamitame HO




Length of gait | TI 5 kg x TR 5 kg 1,8 (-0,1; 3,6) 21 0,11 nezamitame HO
line L TI 10 kg x TR 10 kg 2,05 (0,4; 4,2) 22| 0,02 |zamitime HO
Length of gait | TI 5 kg x TR 5 kg -0,95 (-2,7; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
line R TI 10 kg x TR 10 kg -1 (-3,1; 0,5) 12| 0,22 |nezamitdme HO
Single TI5kgx TR5 kg 1,2 (-0,2; 4,5) 20 0,22 nezamitame HO
support line L [ TI 10 kg x TR 10 kg 3,25 (1,9; 5,1) 26 0,001 zamitame HO
Single TI5kgx TR5 kg -1,7 (-2,7;0,9) 11 0,15 nezamitame HO
support line R|TI 10 kg x TR 10 kg 1,05 (-0,7; 2,1) 20 0,22 nezamitame HO
Lateral TI5kgx TR5 kg 1,55 (0,5; 2,5) 24 0,003 zamitame HO
symmetry |TI10 kg x TR 10 kg 1,1 (0,3; 1,6) 23 0,02 zamitame HO
Chlize — taska ipsi vpravo vs. taska v ruce vpravo
) Bodovy Intervalovy - .
Parametr Situace odhady odhad ¥ S Eodnota Zaver o HO
TI5kgx TR5 kg 0 (-1,0; 0,0) 4 0,05 nezamitame HO
Step length L —
TI 10 kg x TR 10 kg 0 (0,0; 0,0) 9 1 nezamitame HO
TI5kgx TR5 kg 0 (-1,0; 0,0) 10 0,42 nezamitame HO
Step length R e
TI 10 kg x TR 10 kg 0 (0,0; 1,0) 13 0,52 nezamitame HO
Step width TI5kgx TR5 kg 2 (1,0; 3,0) 26| <0,001 |zamitame HO
TI 10 kg x TR 10 kg 2 (1,0; 2,0) 28| <0,001 |zamitame HO
Stance phase | TI 5 kg x TR 5 kg 0,1 (-0,1;0,2) 18 0,26 nezamitame HO
L TI10 kg x TR 10 kg 0,1 (-0,2; 0,2) 17 0,72 nezamitame HO
Stance phase | TI 5 kg x TR 5 kg 0 (-0,3; 0,1) 14 1 nezamitame HO
R TI10 kg x TR 10 kg -0,3 (-0,5; 0,1) 11 0,2 nezamitame HO
Double TI5kgx TR5 kg -0,1 (-0,4; 0,2) 14 0,6 nezamitame HO
stance TI10 kg x TR 10 kg -0,15 (-0,3; 0,1) 11 0,15 nezamitame HO
Length of |TI5kgxTR5kg -1,85 (-3,1;-0,5) 5 | <0,001 |zamitame HO
gaitlineL |TI10kgx TR 10 kg -2 (-3,1;-0,1) 10 0,05 zamitame HO
Length of |TI5kgxTR5kg 0,25 (-0,3; 1,4) 18 0,26 nezamitame HO
gaitlineR |TI10kg x TR 10 kg 0,4 (-0,8; 1,3) 18 0,36 nezamitame HO
Single TI5kgx TR 5 kg -3,1 (-5,4; -0,5) 9 0,02 zamitame HO
s“ppoLrt ine | 110 kg x TR 10 kg 1,05 (0,7:33) |21| 011 |nezamitame HO
Single TI5kgx TR 5 kg 0,4 (-1,2; 2,3) 18 0,6 nezamitame HO
S“pp(;rt ine | 1110 kg x TR 10 kg 3,2 (05:6,4) |22| 0,05 |nezamitame HO
Lateral TI5kgx TR5 kg -1,15 (-1,7; -0,4) 8 0,01 zamitame HO
symmetry |TI10 kg x TR 10 kg -0,7 (-1,4;-0,1) 8 0,01 zamitame HO
Chuze — taska kontra vlevo vs. taska v ruce vlevo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s P- Zavér o HO
hodnota
Step length | TK5kgx TR 5 kg 0 (0,0; 1,0) 14 0,06 nezamitame HO
L TK 10 kg x TR 10 kg 0,5 (0,0; 1,0) 16 0,09 nezamitame HO
Step length |[TK5 kg x TR 5 kg 0 (0,0;1,0) 11 0,82 nezamitdme HO




R TK10 kg x TR 10 kg 0 (-1,0; 0,0) 10 0,83 nezamitame HO
) TK5 kg x TR 5 kg 2 (1,0; 3,0) 26| <0,001 |zamitame HO
Step width
TK 10 kg x TR 10 kg 2 (2,0; 3,0) 30| <0,001 |zamitame HO
Stance TK5kg x TR 5 kg -0,1 (-0,3; 0,2) 12 0,46 nezamitame HO
phasel |TK 10 kg x TR 10 kg 0,3 (0,0; 0,5) 21| 0,04 |zamitdme HO
Stance TK5kg x TR 5 kg 0 (-0,2; 0,3) 15 1 nezamitame HO
phaseR | TK 10 kg x TR 10 kg -0,35 (-0,6; 0,0) 8 0,02 zamitame HO
Double TK5kg x TR 5 kg -0,05 (-0,4; 0,4) 14 0,86 nezamitame HO
stance TK10 kg x TR 10 kg 0,1 (-0,2; 0,4) 17 0,58 nezamitame HO
Length of |TK5kgxTR5kg 0,45 (-0,4; 2,4) 21 0,11 nezamitame HO
gaitlinel |TK 10 kgx TR 10 kg 0,65 (-1,9; 2,4) 18| 0,47 nezamitame HO
Length of |TK5kgxTR5kg -0,75 (-1,7; 0,0) 10 0,07 nezamitame HO
gaitlineR |TK10 kg x TR 10 kg -1,3 (-3,6; 0,7) 12 0,28 nezamitame HO
Single TK5kg x TR 5 kg 2,5 (1,3; 4,4) 26| 0,001 |zamitame HO
support line
L TK10 kg x TR 10 kg 1,5 (-1,2; 4,3) 20 0,22 nezamitame HO
Single TK 5 kg x TR 5 kg 1,2 (0,2; 3,3) 24| 0,007 |zamitdame HO
support line
R TK10 kg x TR 10 kg 2,15 (-0,4;4,1) 20 0,22 nezamitame HO
Lateral TK5kg x TR 5 kg 1,45 (0,6; 2,2) 27| <0,001 |zamitame HO
symmetry |TK 10 kg x TR 10 kg 1,1 (0,3; 2,2) 24| 0,003 |zamitame HO
Chlize — taska kontra vpravo vs. taska v ruce vpravo
Parametr Situace Bodovy odhad | Intervalovy odhad |s E;Jdnota Zavér o HO
Step length | TK5 kg x TR 5 kg 0 (-1,0; 0,0) 10 0,83 nezamitame HO
L TK 10 kg x TR 10 kg 0 (-1,0; 1,0) 11 1 nezamitame HO
Step length | TK5kgx TR 5 kg 0 (0,0; 1,0) 12 0,66 nezamitame HO
R TK 10 kg x TR 10 kg 1 (0,0; 2,0) 19 0,05 nezamitame HO
) TK5 kg x TR 5 kg 1 (1,0; 2,0) 23| 0,001 |zamitame HO
Step width
TK 10 kg x TR 10 kg 2 (2,0; 2,0) 29| <0,001 |zamitame HO
Stance TK5 kg x TR 5 kg -0,15 (-0,3; 0,3) 15 0,86 nezamitame HO
phasel |TK 10 kg x TR 10 kg -0,15 (-0,3;0,1) 11 0,26 nezamitame HO
Stance TK5 kg x TR 5 kg -0,1 (-0,3; 0,2) 13 0,58 nezamitame HO
phaseR | TK 10 kg x TR 10 kg 0,2 (-0,1; 0,6) 19 0,2 nezamitame HO
Double TK5 kg x TR 5 kg -0,1 (-0,5; 0,1) 12 0,46 nezamitame HO
stance TK 10 kg x TR 10 kg -0,1 (-0,2; 0,2) 13 0,58 nezamitame HO
Length of |TK5kgxTR5kg -2 (-3,1;0,9) 12 0,22 nezamitame HO
gaitlinel |TK10kgx TR 10 kg -1,75 (-2,5; -0,3) 10| 0,05 |nezamitdme HO
Length of |TK5kgxTR5kg 1,55 (-0,6; 2,7) 20 0,22 nezamitame HO
gaitlineR |TK 10 kg x TR 10 kg 1,75 (0,2; 2,4) 22| 0,05 |nezamitdme HO




Single TK5 kg x TR 5 kg 1,05 (0,8; 2,8) 23 0,02 zamitame HO
support line o
L TK10 kg x TR 10 kg 2,75 (-1,5; 4,4) 20 0,22 nezamitame HO
Single TK5kg x TR 5 kg 1,55 (0,7; 3,5) 22 0,05 nezamitame HO
support line .
R TK10 kg x TR 10 kg 1,05 (-1,8; 2,9) 17 0,86 nezamitame HO
Lateral TK5kg x TR 5 kg -0,95 (-1,5; 0,4) 12 0,22 nezamitame HO
symmetry |TK 10 kg x TR 10 kg -1,3 (-2,3;-0,3) 7 0,003 |zamitame HO




