Misi Gabor
A Laban-kinetografia egy szamitogépes reprezentacidja kereséshez és mas miiveletekhez

Bevezetés

A magyar néptancok elemzésére tobbféle modszer sziletett az utdbbi Otven évben
([MARTIN—PESO\/AR 1960], [SZENTPAL O. 1961], [SZENTPAL M. 1981], [KELTAI 2000], [MISI 2005], [FUGEDI 2006]).
Habar ezen modszerek a tanc szegmentalasaban kilonbozé elveket kévetnek, valamennyiben
k6z0s az, hogy vissza-visszatéré tancrészeket vizsgalnak. Mivel az ismétl6d6 részek tancirasban,
Laban-kinetografian (szenteAL m. -1976], [nuTcHINSON 19771, [kNUST 1979]) 1S megjelennek, felismeréstik
a kinetogramokon formalis mintaillesztéssel torténhet (murst 200s1); ennek gyorsabb, pontosabb
elvégzését pedig szamitogépes kereséprogram segitheti.

Ugy tiinik, régionk nemcsak elemzési modszerek kidolgozasaban jar az élen nemzetkdzi szinten, de
az elemzést segité eszkozok kifejlesztésében is. Magyarorszagon, a Zenetudomanyi Intézetben
készilt el az elsé szamitdégépes eszkéz tancnotacion alapuld keresésre, DanceStruct néven
(rrticenT 19951). Az Gjabb keletd Labanatory alkalmazas (jurs: z0021) legutolsé verzidja szinte minden
kinetografiai jelre, jelcsoportra képes keresést végrehajtani, és keresési funkcidja ma egyedulalld
([CALVERT*WILKE*RYMAN*FOX 2005]).

Ahhoz, hogy biztositani tudjuk a tancjeliras szamitégépes kereshet6ségét, megfelel6 digitalis
abrazolasi format kell taldlnunk hozza. Ebben a tanulmanyban bemutatjuk a Labanatory altal
hasznalt algebrai modellt illetve szamitégépes adatszerkezetet, amely alkalmas nem csak keresésre,
de mas muveletek végrehajtasara is. Mindenekel6tt azonban tekintstik at réviden a keresés
problémajat és megvaldsitasait egy egyszeribb esetben, a természetes nyelvi szévegek és a
szamitogépes szévegszerkesztSk példajan.

Az iras a beszédet betlk sorozatival kodolja. A kézzel irott és lapolvaséval szamitogépre vitt
szoveg géppel torténé keresése nehézkes. (A feladattal birkézod képfeldolgozasi algoritmusok
statisztikus modszerei nem garantalnak 100%-ban pontos talalatokat.) Ezért a sz&vegek bevitele
szokasosan egy specialis, bar jol ismert eszk6zon, a billentylzeten torténik, karakterenként. A
karakterek egyedi szamkodjaikkal taroléodnak a szamitégép belsé abrazolasaban, egy
karaktersorozat reprezentaciéja a karakterek szamkoédjainak algebrai sorozata lesz'. Itt egy
négybetis széveget és szabvanyos ASCII kédolasat latjuk:

alma

|97 108 109 97|

Egy széveg felkutatasa egy masik, hosszabb szévegben mintakereséssel valosul meg, mégpedig
ugy, hogy a belsé reprezentacioban a megfelel6 szamsormintak illeszkedését vizsgaljuk, amint az
egyik mintat a masikon elcsusztatjuk’. Ha a két szamsorminta illeszkedik, taldlatot kapunk, és a
talalat helye megfelel a szoveges talalatnak. Példaul:

alma -t keresstik
Az almafdn almdk ldégnak  -ban.
H/_/
talalat
azaz
[27 108 109 97] -t keressiik ebben a reprezenticidban:

|65 122 32 97 108 109 97 102 225 110 32 97 108 109 225 107 32 108 243 103 110 97 107

%/—/
talalat
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Az imént bemutatott egyszerl keresés természetesen nem talalta meg az ,,alma” sz6 tébbes szamu
alakjat, mert a keresett négyelemi minta mar nem adott pontos illeszkedést az ,,almd” széveg
pozicidjanal. A kulonbozé szoéalakokat tobb, egymas utani kereséssel talalhatjuk meg, vagy
végezhetlink tugynevezett Osszetett keresést, ahol logikai operatorokat alkalmazunk egyetlen
keres6kérdésben:

alma vAGY alma -t keressuk
Az almafdn almdk ldégnak -ban.
N N——
talalat talalat
azaz

[97 108 109 97] VAGY [27 108 109 255 -t keresstik ebben:

|65 122 32 97 108 109 97 102 225 110 32 97 108 109 225 107 32 108 243 103 110 97 107

%/—/ %/—/
talalat talalat

Laban-kinetografia és keresés

Gondoljuk végig, Laban-kinetografia esetén milyen analdgiakat talalunk. A kézzel rajzolt
kinetogramok lapolvaséval szkennelt képeit itt sem érdemes feldolgoznunk. Szamitégépes beviteli
eszkozként billentylzetet és egeret hasznalva, megoldhaté a Laban-kinetografiai jelek kivalasztasa
¢és vonalrendszerbeli elhelyezése. A jelek rajzformanként egyedi szamazonositot kaphatnak mar
bevitelkor. Tarolnunk kell a jelek vonalrendszerbeli koordinatait, tovabba a nydjthaté jelek (ut-,
irany-, forgas-, cselekvés-, kozelités-, visszavonas-, bekapcsolas-, hozzaadasjelek, figgbleges ivek)
fiigableges hosszat is’.

A kovetkez6 abran egy két jelet tartalmaz6 kinetogram lathaté, majd két koordinatatengelyt is
kijeloltink, hogy a jelek koordinatait meghatarozhassuk. (Pontosabban: a jelek befoglalé téglalapja
als6 oldala felez6pontjanak koordinatait. Vonalrendszerink 8 koordinataegység széles, és egy
utemegység 4 koordinataegység hossza.) Mellette e két jelb6l allé un. Laban-jelminta egy
reprezentacidja lathaté: felsoroljuk a jelminta elemeit; els6ként a térmértékjel azonositdjat (46) és
sik-koordinatait, majd az iranyjel azonositéjat (32), koordinatait és hosszat adjuk meg.

Vizsgaljuk meg, mennyiben alkalmas ez a reprezentacié6 keresésre. Egyaltalan, milyen
kovetelményeket tamaszthatunk egy kinetogramon torténé kereséssel szemben? Hol varunk
talalatokat példaul az alabbi keresés soran?
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Természetes igényként fogalmazodik meg, hogy talalatokat kapjunk a kérddjellel jelolt helyeken,
ahol ugyan a minta pontos illeszkedése nem teljestil, de az alabbi tipusu illeszkedések valamelyike
igen. Ezen illeszkedések definicidit egy korabbi alkalommal mar megadtuk (urst 200s1), itt csak
példakkal illusztraljuk Sket.

pontosan illeszkedik

jelhossz-megengedden illeszkedik

szimmetrikusan illeszkedik

augmentaltan illeszkedik

el6jel-megengedden illeszkedik

X

X

X
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utem, 2. egység).

ltem).

utem, 1. egység).
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Jollehet, az el6z6ekben bemutatott sikkoordinata-felsorold abrazolas alapjan mind az oOtféle
illeszkedés vizsgalhatd, s6t, kozilik négy viszonylag egyszerd médon (a pontos illeszkedés minden
jelleir6 adat egyeztetésével, a jelhossz-megengedd a jelhossz adat figyelmen kivil hagyasaval, a
szimmetrikus illeszkedés tikrézéssel, az augmentilt pedig nyujtassal)’, azonban az eljel-
megengedd illeszkedés vizsgalatihoz mar nem elegend6 egy egyszerd miuvelet végrehajtasa.
Utobbinal ugyanis egy fiiggbleges iranyu eltolasrol van sz6 a) el6jel-magassagnyi hosszban (a
térmérték-, testrész-, {ziletjelek, kulcsok fuggdleges hosszaban), b) de csak az egyik iranyba (attol
tiigeben felfelé vagy lefelé, hogy van-e ott el6jel), mert az eltolas nem nyulhat titemvonalon tal — és
itt mar a kinetografia id6értelmezéséhez, a jelentéshez érkeztunk.

Rdadasul a bemutatott illeszkedési példakban az illeszkedések grafikus szinten igazak. Azonban a
grafikus felett szintaktikus, valamint szemantikus szintek léteznek, és akar ilyen kereshet&ségekre is
igényt tarthatunk. Hogy mit értink e harom szinten, azt korabban mar definialtuk (urs: 200s1), de
itt ujra leirjuk 6ket, egyenléségekkel.

Két kinetogram grafikusan egyenl6, ha mindketté ugyanazon jeleket, és ugyanazon sikbeli
poziciéjukon hasznalva abrazol mozgast. Példaul:

X és KX grafikusan egyenld.

Két kinetogram szintaktikusan egyenlé, ha mindketté ugyanazon jeleket, és ugyanazon
jelentéseikben hasznalva abrazol mozgast. Példaul:

X és KX szintaktikusan egyenld.

Két kinetogram szemantikusan egyenld, ha mindkett6 ugyanazon mozgast abrazolja. Példaul:

X és szemantikusan egyenld.

Joggal elvart igény a kereshet6ség legalabb szintaktikusan. E problémanal, hasonléan az el6jel-
megengedo illeszkedéshez, egy bizonyos sikbeli kérnyezetben kell megtalalni egy jelet: itt abban a
kornyezetben, ahol még ugyanazt jelenti a jel (Iasd a definiciot).

Célunk egy olyan abrazolast talalni, ami mind a szintaktikus, mind az eléjel-megengeds keresést
el6segiti, és persze megfelel6 a korabban emlitett Osszes illeszkedés vizsgalatahoz, illetve azok
kombinaci6ihoz is. (Ugyanis lehetséges olyan illeszkedési vizsgalat is, ami egyszerre szintaktikus,
szimmetrikus, augmentalt, jelhossz-megengedd és el6jel-megengedd.) Ez az abrazolas legyen egy
matrix-reprezentacio.

Az alapétlet nagyon egyszerl. Tegylnk egy racshalot a kinetogramra, és az igy kijelolt koordinata-
intervallumok segitségével diszkretizaljuk a jelkoordinatak x és y értékeit. (A kissé eltéré sikbeli
pozicién elhelyezkedé jelek nyilvan ugyanabba a celliba fognak esni, és a koordinatak vizsgalata
helyett a cellak illesztése elkeriilhetévé tehet j6 néhany szamitasi kényelmetlenséget.)

Rogton felmeriil a kérdés, hova is tegyiik, milyen strd halodt is vessiink a kinetogramokra. A
vizszintes iranyu tagolashoz a kinetografia kijelol egy természetes osztast a rubrikak szerint,
figeblegesen pedig érdemes figyelembe venntunk az utemvonalakat, illetve ezek osztasait. Az
id6osztast az adott tancfajta ritmusai, az iranyjelek hosszai szerint végezzikk — O6nkényesen.
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(A legényes tancnal Utemegységenként felez6 vagy negyedel6 osztast alkalmaztunk a gyakorlatban,
a tovabbi példakban a negyedel6t mutatjuk.) El6jelnyi magassagnal kisebb alaosztast persze mar
nem célszerd valasztani, mert mint latni is fogjuk, csak kelléen magas celldk biztositjak az el6jel-
megengedd illeszkedés vizsgalatat.

Egy kinetogram reprezentacidja tehat egy kétdimenzidés matrix. A matrixba a Laban-kinetografia
jeleinek azonositészamai kertilnek a racscellaknak megfelel6 helyekre. A nyujthaté jelek végeit
kilon cellakban taroljuk, de ugy, hogy elvégziink egy invertalhaté matematikai miveletet az adott
jel azonositéjan (azért, hogy a szamrol megallapithaté legyen, hogy egy jelvég, és az is, milyen
jelnek a vége). A matrix elemei csupa nullak lesznek ott, ahol a celldban nincsenek jelek’.

Az alabbi, kinetogramra helyezett racs vizszintesen 12, fiiggblegesen pedig tGtemegységenként 4
cellat jelol ki. Mellette lathatjuk a racs indukalta matrix-reprezentaciét. A matrixba a térmértékjel
elsé foka 46-0s azonositoval, a bal oldal iranyjel 32-es azonositoval keril be, a jelvég értékét pedig
500 hozzaadasaval kapjuk.

000 002532000000
000 00O 000O0O0CO0OQO
000 00 000O0O0CO0CO
X 000460 32000000

Jol megvalasztott matrix-reprezentacioval ugy tudjuk végrehajtani a keresést, hogy mikozben a
keresend6 jelminta matrixat végigesusztatjuk a masikon, illesztést végziink a nem-nulla elemeknél’.

532
0

0
32

.
o O O o
o O O o
o O O o
o O O O

0
0
0
0

[eNeNoNe]
[eoNeNoNe]
[eNeNoNe]
o O O o
o O O o
o O O o

X -t keressiik -t keressuk

532

X

532

<X

532

N _ben. .. oo 46 0 32 0 0 0 Lo _ben.

Egyel6re kérddjeleket irtunk a bal oldal iranyjel szimmetrikusa, a jobb oldal iranyjel kodjai helyett,
azokat késGbb adjuk meg. A kipontozott helyek pedig a fenti keresésnél nem lényegesek. Alljanak
ott akar nullak, vagy barmilyen jelazonositok, télik fiiggetleniil a harom szambodl allé minta
illesztéssel megtalalhato. Természetesen tetszéleges Laban-jelmintat kereshetiink barmilyen masik
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jelmintaban. A nekik megfeleltetett matrixokat tgy kell megalkotni, hogy benniik a szammintak
illeszkedése mindig biztositott legyen, ha a jelmintak illeszkedése teljestl.

Feladatunk altalanos esetre kitalalni, hogyan keriljenek be a jelek azonositészamai matrixunkba.
Célunk az, hogy az Osszes jelazonositd bekeriljon, barmilyen tipusu is a jel, és egyértelmd helyre
keriiljon”. A matrixnak pontosan meghatirozottnak kell lennie, hogy legyartva mind a keresends,
mind az atvizsgilandé jelminta matrixat, ugyanazon helyeken ugyanazon jelek illeszkedését
ellenérizhessiik, masfeldl kilon-kilon tudjuk keresni a szamunkra lényeges notacios elemeket.

Az oOtlet megvaldsitasa soran egyre pontositjuk a matrix-reprezentaciét, mikozben talalkozunk
néhany problémaval is. Ezek f6bb 1épcséit mutatjuk be az alabbiakban, megoldasi javaslatokkal
egyutt. A baloldali abrikon sziirke vonalak mutatjdk a problémas celldkat, jobboldalt pedig
vastagitott szamok a kérdéses jelazonositokat.

1. Probléma: hogyan tudjuk megkiillénboztethetéen reprezentalni a 1épést és az ugrast? Megoldas:
legyenek a fiiggblegesen diszkretizald koordinata-intervallumok alulrél zartak, feltlrdl nyitottak; igy
ha a jel az id6osztas végéig ér — 1épés kovetkezik —, a jelvég mar a kévetkez6 idSegység celldjaba
fog esni. (Mivel ez a vonalrendszer végén is el6fordulhat, a matrix egy sorral nagyobb lesz.)

000O0O 0 523 00000

tJ 0000O0O 0 000O0O0CO
000O0O 0 2300000

<] 0 00O O 532 000O0O0CO
000O0O0 32 000O0O0CO

0000O0O 0 523 00000

;J 000O0O 0 000O0O0CO
000O0O0D532 2300000

. 000O00O0 0 000O0O0CO
0000O0O0 32 000O0O0O

2. Probléma: hogyan tudunk reprezentalni egy jelvéget, ha ugyanabban a celliban egy masik jel
kezdédik? Megoldas: vezessunk be 4j matrixoszlopot a jelvégek szamara a nyujthato jelek oszlopai
mellé. (A sulyrubrika iranyjele tehat két oszlopot igényel a matrixban.)

000O0O 02523 052300000
Iij 000O0O0C O 0 0 000O0O0CO
0 00O0O0 23 532 23 000O0O0CO
. 0000O0C O 0 0 000O0O0CO
0000O0O0 32 0 0 000O0O0CO

3. Probléma: hogyan reprezentaljuk a kiilonféle jeleket, ha ugyanabba a cellaba esnek? Megoldas:
vezessink be djabb matrixoszlopokat mindazon jelek tipusai szerint, amik az adott rubrikaban
el6fordulhatnak. (Mivel a sdlyrubrikaban nemcsak az irany-, de a térmértékjelek is megjelennek,
mindkettének fenn kell tartanunk egy-egy oszlopot a matrixban.)

0000 O 05320000000
0000 O 0 000O0O0O0CO0O
. . 0000 O 0 0000O0CO0O0O
\ 0000 O 0 000O0O0O0CO0O
000052 32 00000CO0O0O

Itt megfigyelhetjik, hogy megfeleléen magas cella esetén ugyanabba a celldba kertl az iranyjel eleje
még akkor is, ha el6jel szerepel elétte. Igy a matrixok illesztése megengedd lesz az elSjelnyi
eltéréssel szemben. (Ezen az abran nem lathaté a matrix Osszes oszlopa; ezt, ahogyan a
tovabbiakban is, hirom pont mutatja.)
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4. Probléma: hogyan reprezentaljuk a megkett6zve megjelend jeleket? Megoldas: vezessink be
masodlagos matrixoszlopokat a megkettézheté jelek esetén. (Azért kell kijelolni elsédleges
oszlopot, hogy oda tegyiik a jel azonositéjat, ha nem kett6zotten jelenik meg a jel.)

O O O O o
O O O O o
O O O o o
O O O o o
O O O o o
O O O O o
O O O o o
O O O O o
H O OOoOOo
O O O O

a7

30

5. Probléma: melyik cellanal reprezentaljuk az érintésjelet? Megoldas: azért, hogy mindkét
érintkez6 testrészrél legyen hattértudasunk, az érintésjel mindkét végének alsé szélébol képezziink
azonositot a matrixba. (Mégpedig a bal- és jobb végeket megkiilénboztetheté szamokkal, hiszen
egy ¢rintésjel jobb végénél egy masik érintésjel bal vége kezdédhet, ha az adott testrész egyszerre
tobb mas testrészt érint.)

.

O O O O o
O O O o o
O O O O o
0w o o oo
w o O o o
OO O oN
O O O O o
O O O O o
N O O O o

0
0
0
0
9

[oNeoNeoNeNe)
OO O oN

I

13 2 1

6. Probléma: hogyan reprezentiljuk az id6értékkel nem rendelkez6, médosité jeleket? Otlet: arra az
esetre, ha nem garantalhaté a segédjelek egységes cellahelye, végezziink matrix-transzformaciot: a
segédjel azonositojat vetitsiik le a folérendelt jel id6kezdeti azonositéjanak soraba. (Az iranyjel
melletti pozicidjel azonositoja az iranyijel elejénél jelenik meg.)

| 00 000 0 523 0 0 000O0O
N 00 000 0 000 000O0O
. 0094900 0 000..000O00O
00 000 0 000 000O0O
00 000 23 000 0000O0O
00 000 0 523 0 0 000O0O
00 000 0 000 000O0O
N 00 000 0 000.. 000O0GO.
A 0094900 0 000 000O0O —
| 00 000 23 000 0000O0O
00 000 0 523 0 0 000O0O
00 000 0 000 000O0O
00 000 0 000..000O0O.
00 000 0 000 000O0O
0094900 23 000 000O0O :_

Megemlitjik még, hogy a reprezentacioban helyet kaphatnak kilon oszlopban, képzetes
azonositoként az utemvonalak is, a féhangsulyhoz viszonyitott kereséshez. A szimmetrikus
kereséshez pedig a matrixoszlopok szimmetrikus parjai mellett szamon kell tartanunk az
azonositok szimmetrikus parjait is.

0000 O 0 998 0 527 0000
0000 O 0 0 0 000O0O
. 0000 O 0 0 0 0000O0O
0000 O 0 0 0 000O0O
0 00O 0 532997 27 0000O0O
0000 O 0 0 0 000O0O
A 0000 O 0 0 0 0000O0O
0000 O 0 0 0 000O0O
000 0 32 0 998 0 0000O0O 32 27

|
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A reprezentacié kidolgozasa soran a matrixoszlopok meglehetésen sokasodnak, mégis hasznosnak
bizonyul a jeltipusokat kilon-kilén abrazolni. Hadd hozzunk csak egyetlen példat: ha a forgast
jelolo, a salyrubrikaba helyezett forgatasjel illetve pozicidjel kilon grafikus komponensenként van
tarolva, kilon tudunk keresni a forgas iranyara illetve mértékére. Az oszlopok jelfajtankénti
nyilvantartasa tovabba megadja a lehetséget ugyanezen jelek, grafikus komponensek un. joker-es
kereséséhez is (st 2002)): a keres6-kérdés abrazolasakor a keres6-joker azonositojat az adott
jelfajta oszlopaba kell tennink.

A Labanatory fejlesztése soran kidolgozott abrazolas végul egy 166 oszlopbdl allé matrix. A
kinetografiai jelek 26 csoportjat hatiroztunk meg®; ebbél 14 esetében elég egy azonositot
tarolnunk, 9 nydjthat6 jelcsoportnal a jelvégek miatt két azonositét tarolunk, 2 csoportnal szintén
két helyre van sziikség a jelkett6zhet6ség miatt (dinamika és labféjelek), végul van 1 csoport, ahol
egy jelhez négy oszlopot tartunk fenn (az ugyancsak kett6zhetS érintésjelek kategoriaja). Tehat
Osszesen 14+9-2+2-2+1-4=40 fajta oszlopot képzelhetiink el matrixban. A vonalrendszer rubrikak

szerinti osztasa 17 racsintervallumot jelélt ki’, ezért 40-17=680 matrixoszloppal kellene
szamolnunk. Ennyire azért nincs szlikség, mert vannak jelek, amik bizonyos rubrikakban sohasem
szerepelhetnek, masrészt van, hogy szomszédos rubrikak kozil csak az egyikbe kertilhet egy adott
jel. A jelazonositok matrixba illesztését szabalyok {rjak le'’, ezek képezik le a 17 rubrikat (680
helyett) 166 oszlopra.

A Labanatory szoftver egy kinetogram rajzabdl — jelkészletének adatai ((ricenr 19991) és a bedllitott
racshal6 alapjan — elkésziti a hozza tartozé matrixot, esetleg napléfajlban jelzi, ha egy adott jel
olyan helyen bukkant fel a vonalrendszerben, amire a szabalyrendszer nem volt felkészitve, majd a
matrixok csuszo illesztgetésével végrehajtja a felhasznal6 altal meghatarozott keresési maveletet.

A korabban felvetett egyszert keresés a lényeges matrixoszlopokat bemutatva ezek utan {gy néz ki.

bl

Keresstk:
0 0 0 0 0532998 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
. 0 0 0. 0 0O O 0 0 00. 0 O 0.
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
X -t 0 0 46 032 00998 0 00 0 0 0 t
0 0 0 0 0532998 0 00 0 0 522
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
T 0 0 0 0 0 0997 0 00 0 0 0
- 0 0 0 00 0 0 0 00 4622 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
i 0 512 46 0 32 0 998 0 527 0 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
X . 12 0 46 00 0 0 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
X 0 0 0. 0 0253299727 00 . 46 0 512
I 0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
: X 0 0 0 00 0 0 0 00 4612 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
X 0 0 46 52 32 0 998 0 523 0 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
. 0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
| 0 0 0 0 0 099723 00 0 0 0
0 0 0 0 0532 0 0 00 0 0 0
0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
: 0 0 0 00 0 0 0 00 0 0 0
X _ben. 0 0 46 032 0998 0 00 0 0 0 ben.
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Tovabbi miveletek

A matrix-reprezentaciot nem csak keresésre hasznalhatjuk. Laban-jelmintdk metszetét,
kiilonbségét'! képezhetjiilk oly médon, hogy nem sfk-koordinatikat figyeliink, hanem a cellak
alapjan itt is a szintaktikus szint felé kozelitiink. A lenti abran metszetre, azaz a kinetogramok
koz6s jeleinek megéllapitasira mutatunk példat; a miveletet a jobboldali matrixokon végezziik el®.

0 0 0 0 0 532 998 0 00 0 0 512
0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0
. X 0 0 0 0 . 0 0 0 0 0 0 .. 46 12 0 .
. i 0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0 i
X cs 0 0 47 0 32 0 998 0 00 0 0 0 €S
0 0 0 0 0 532 998 0 00 0 0 512
0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0
A X 0 0 0 0 . 0 0 0 0 00 46 12 0 .
0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0
N metszet 0 0 46 153 32 0 998 0 00 0 0 0 mtsz.
eredménye:
0 0 0 0 0 532 998 0 00 0 0 512
0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0
R X 0 0 0 0 . 0 0 0 0 00 46 12 0 .
0 0 0 0 0 0 0 0 00 0 0 0
0 0 0 0 32 0 998 0 00 0 0 0

A matrix-reprezentacion alapulhatnak még tobbvaltozos statisztikai szamitasok, alkalmazhatok
kilonféle adatbanyaszati modszerek, amik rejtett Osszefiiggéseket is feltirhatnak a tanc lejegyzett
elemei kozott.

Eredmények

Bemutattuk a Laban-kinetografia egy reprezentaciojat, ami a grafikus szint felett, kvazi-
szintaktikusan biztosit miveleteket a kinetogramok kézott. Abrazolasunkat azért nevezzik csak
kvazi szintaktikusnak, mert a muveletek szintaktikus teljestlése igazabol figg a diszkretizalas
hangolasatdl (a beallitott segédracstol) és a képzett matrixok muveletek el6tti atalakitasatol (lasd a
nem teljes korten kidolgozott 6. Problémat).

Kérdezheti az olvaso, bele kell-e latnia ilyen mélységben a szamitégépes abrazolasba egy
felhasznalonak, aki csak keresést kér, taldlatot var a gépt6l. Azt kell mondanunk, igen; egy
bonyolult rendszert hatékonyan csak akkor tudunk hasznalni, ha el tudjuk képzelni nagy
vonalakban, mi torténik a hattérben. Igy van ez a hagyomanyos relaciés adatbazisokban, vagy
éppenséggel a modern vilaghalé lapjain torténé kereséseknél is. Ezek, mint ahogy a Laban-
kinetografia is, joval Gsszetettebbek, mint a Bevezetésben mutatott szovegek példai.

A bemutatott reprezenticié nem az egyetlen abrazolasi lehet6ség. Bemutatasa 6nmagaban tehat
kevésbé jelentés. Sokkal fontosabbnak tartjuk azt, hogy a ILabanatory-hoz hasonld, jovébeli
rendszerek szamara felallitottunk egy altalanos kévetelményrendszert a keresés (és mas miveletek)
szamara azaltal, hogy meghataroztuk az illesztések tipusait. Ezek pontos megfogalmazasa feltétele
annak, hogy ki tudjuk elégiteni a Laban-kinetografia hasznal6inak igényeit.

Gyakorlatban végrehajtott kereséseink (Iasd rursr zo0s)) felszinre hoztak néhany tanciras-elméleti
tanulsagot is a Laban-kinetografia egységesitésére vonatkozoéan. Ugyanis a szemantikus szintd
keresést, amint a szévegeknél is lattuk, ilyen reprezentacié mellett csak Osszetett (vagylagos)
kérdésfeltevéssel tudjuk megvaldsitani. Ennek szitkségességét pedig ugy tudjuk elkeriilni, ha
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lejegyzési konvenciokat tartunk, kertiljiik a Laban-kinetografian belil egyébként 1étez6, szinonim
jelkifejezések hasznalatat. Ezen szinonimak kozil gydjtottink Ossze egy csokorra valot az
alabbiakban. Itt mar nem {rtunk reprezentaciot a kinetogramok mellé, de az olvasé elképzelheti,
mennyivel nehezebb a jelmintakra rakeresntink, ha kétféle rajzolatuk is el6fordul a vizsgalt
vonalrendszerben. A jellés-parok kozil tehat célszerti az egyikhez tartanunk magunkat. Hogyan
jeloljik tehat?

I. Az id6jelolés egységessége
a) ugras jelolése: a cselekvésjel mindig ugyanolyan hosszu grafikailag, avagy eltérd is lehet,

[P

O avagy O

b) ttemel6z8s forgas jeldlése: a forgatasjel ugyanolyan hossza grafikailag avagy eltéré is lehet,

1P i

avagy

O @
O

(S
oVe)

c) érint6 labgesztusok jelolése: az iitemel6z6s gesztusok (rszentear M. -1976)) iranyjeleinek hossza
egységes avagy kilonféle,

|

d) foldkozeli gesztusok jelolése: majdnem talajérintésként avagy levegében 1év6 lab sulylabhoz
kozelitéseként,

AL |

avagy

avagy

e) csapas jelolése: magyar modra avagy az érintésjel mindkét végét az idSpillanatra illesztve, az
érintett testrész jelét lejjebb irva,

+ O~ AT
I " + I ¥
Q0 avagy

II. A rubrikahasznalat egységessége
a) a torzs részeinek jel6lése: mindig azonos oldali elsé kilsé rubrikaban avagy valtakozoéan is,

mf qm

avagy

oV

10
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b) az alsé labszar (vagy hasonldéan az alkar) iranyanak jelolése: mindig segédrubrikdban (mint
parazitan) avagy valtakozdan a comb, lab (felkar, kar) jel6léseivel,

ﬁg fﬂ ﬁ%

, avagy

c) forgas jelolése: mindig sulyrubrikaban, fazisonként avagy utjel-szertien is,

i !

= avagy

III. A jelhasznalat egységessége
a) pozicidba 1épés jelolése: két iranyijellel (un. pozicidjeldléssel) avagy a maradé sulynal sztunetjellel,

avagy

b) térdhajlitas jelolése: a szlkités jel masodik fokaval avagy mély foku iranyjellel,

X

avagy

c) kismértéki elmozdulas jelolése: oldal iranyjellel avagy T-poziciodjellel,

avagy

A felsorolt szinonima-parok kozil mi mindannyiszor a baloldalit részesitjik elényben, hogy a
szamitogépes feldolgozas konnyebbé valjon a bemutatott reprezentaciéban. A vegyes hasznalatok
joval nagyobb koriltekintést igényelnek a gépi algoritmusok, de az elemz6 ember szamara is, mig
az egységes jelolések bevezetése megkonnyitené a Laban-kinetografia hasznalatat.

A Laban-kinetografia egységesitése 6rokzold téma. A rendszert ismerteté valamennyi koényv
torténeti bevezetdjében ramutat az ICKL tanciras-konferencidinak fontossagara. A kutatok éppen
abbdl a célbdl hoztak 1étre az International Council of Kinetography Laban (a Laban-kinetografia
Nemzetkozi Tanacsa) szervezetét, hogy szabvanyt dolgozzanak ki a kialakult t6bbféle notaciés
nyelvjaras helyett. Az egységesités témakére ma sem lezart; olyannyira aktualis, hogy a
szakemberek folyamatosan djabb és tjabb véleményeknek adnak hangot a LabanTalk internetes
levelezdlistan.

2007. marcius

11
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Jegyzetek

! Matematikai leirassal: Jeldlje C a karakterek (kisbettik, nagybettk, szamok, irasjelek és a sz6kéz) halmazat.
Vegyik az anT=(ai, ..., an), bmx1T=(b1, ..., bm) sotvektorokat, a;, bj € C (1<i<n, 1<j<m, i, j, n, me N), és legyen n<m.
Koédoljuk a karaktereket az f:C—N kolcséndsen egyértelmi fiiggvénnyel.

A fenti elemekre ¢;=f(a), d;=f(bj), és most mar tekintstik a cnT=(c, ..., €n), dmx1T=(d1, ..., dm) vektorokat.

% Az elézbeket folytatva, azt mondjuk, hogy an™ el6fordul bmyT-ben, ha 3 ke Ny eltolds, hogy Vi (1<i<n): bi+=a.
Hasonloképpen, azt mondjuk, hogy cnxi™ szimvektor el6fordul dmyi™-ben, ha 3 ke Ny eltolas, hogy Vi (1<i<n): ci+x=d..
Bizonyithatd, hogy a fenti cax™ pontosan akkor fordul elé dmyiT-ben, ha anT el6fordul bmyi™-ben.

’ Matematikai struktaraként: Jelolje J a Laban-kinetografia jeleinek halmazat. I CJ a grafikusan nyujthat6 jelek halmaza.
Laban-jelmintanak nevezzik a kbvetkez6 rendezett négyesek egy véges halmazat:

Lc{}, x, v, h) |j€], %, v, he R, h=0, ha je J\I}.

¢ Legyen L és Lz két Laban-jelminta.

L pontosan illeszkedik I-re, ha 11 CL,, azaz ha

A4 llz(il, X1, Y1, hl) €Li-hez 3 12202, X2, V2, hz) el,, hogy j1: J2, X1= X2, V1= V2, hi= ha.

L1 jelhossz-megengedéen illeszkedik Lo-re, ha

\v4 11:01, X1, Y1, h1) €L1—h€Z 3 12:(]'2’ X2, V2, hz) ELz, hogy j1: jz, X1= X2, }71: Y.

L; szimmetrikusan illeszkedik L-re, ha L1 elemein (j, x, y, h)—=(j, —x, y, h) transzformaciéval kapott Li, szimmetrikusa
illeszkedik To-re.

L; augmentaltan illeszkedik L>-re, ha L elemein (j, x, y, h)—=(j, 2x, y, 2h) transzformacioval kapott Li, augmentaltja
illeszkedik Lo-re.

L el6fordul Ly-ben, ha 3 teR eltolds, hogy Li elemein (j, x, y, h)—=(, x, y+t, h) transzformdciéval kapott Li. eltoltja
illeszkedik Lo-re.

> A fenti jeloléseknél maradva, legyen adott a jeleket kédold f: J—-N kéleséndsen egyértelmd fiiggvény.
Legyenck tovabba adottak az re N, ty, to, ..., t-€ R és d€ R konstansok (diszkretizalé paraméterek).

Az L. Laban-jelminta matrix-reprezentaciojat az alabbi leképezéssel kapjuk: g(I.) =Mnxm=(cx1), ahol cu=
= {(j), ha 3 (j, x, y, h)e L: t1<x<tj+1, d-(n-k) <y<d-(n-k+1).

= f(§)+z, ze N konstans, |J| <z, ha 3 (j, x, y, h)e L: je I, t<x<ti+1, d-(n-k) <y+h<d-(n-k+1).

= 0 egyébként.

6 Vegyiink két Laban-jelmintat: Ly, Lo (| L1 |<|L2]), és képezzik reprezentacidikat: g(L1)=Ans=(aij), g(L2)=Bmx= (bi)-
Azt mondjuk, hogy A elé6fordul Bmy-ban, ha 3 1€ Ny eltolas, hogy Vi,j: bg+j=ajj, ha a;70.

" A feladat a g() leképezés meghatarozasa ugy, hogy g() olyan fiiggvény legyen, hogy teljestiljon:
Anxk pontosan akkor fordul el6 Bmy-ben, ha L el6fordul Iz-ben.

fc programnyelvi kéddal, angol elnevezésekkel

enum ESrchSignCategories {SRCH_CATG_NO_LEVEL_DIRECTION, SRCH_CATG_DIRECTION, SRCH_CATG_SPACE_MEASUREMENT,
SRCH_CATG_B_PINS, SRCH_CATG_T_PINS, SRCH_CATG_W_PINS,
SRCH_CATG_RETENTION, SRCH_CATG_CANCELLATION, SRCH_CATG_BOW_CARETS,
SRCH_CATG_BOW_INCLUSION, SRCH_CATG_BOW_VERTICALS_LEFT, SRCH_CATG_BOW_VERTICALS_RIGHT,
SRCH_CATG_WAVES, SRCH_CATG_TIME_EX, SRCH_CATG_STROKE_TAIL,
SRCH_CATG_DYNAMICS, SRCH_CATG_HOOKS, SRCH_CATG_CONTACT,
SRCH_CATG_CONTACT_BOW_HUN_P, ~SRCH_CATG_TORSO, SRCH_CATG_JOINTS,
SRCH_CATG_ROTATION, SRCH_CATG_PATH_STRAIGHT, SRCH_CATG_PATH_CIRCULAR,
SRCH_CATG_FACING, SRCH_CATG_TOOLS } ;
9
enum ESrchStaffColumns {SRCH_STAFF_COL__LEFT_OUTER_OTHER, SRCH_STAFF_COL__LEFT_FOREARM, SRCH_STAFF_COL__LEFT_ARM,
SRCH_STAFF_COL__LEFT_OUTER_AUX,  SRCH_STAFF_COL__LEFT_TRUNK_PART, SRCH_STAFF_COL__LEFT_LEG_GESTURE,
SRCH_STAFF_COL__LEFT_INNER_AUX,  SRCH_STAFF_COL__LEFT_SUPPORT, SRCH_STAFF_COL___SUPPORT_LINE,
SRCH_STAFF_COL_RIGHT_SUPPORT, SRCH_STAFF_COL_RIGHT_INNER_AUX,  SRCH_STAFF_COL_RIGHT_LEG_GESTURE,
SRCH_STAFF_COL_RIGHT_TRUNK_PART, SRCH_STAFF_COL_RIGHT_OUTER_AUX,  SRCH_STAFF_COL_RIGHT_ARM,
SRCH_STAFF_COL_RIGHT_FOREARM, SRCH_STAFF_COL_RIGHT_OUTER_OTHER};

12
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' A térmérték-, iriny- és libf6jelek beillesztési szabalyait adjuk itt kozre:

static SSrchInsertionRule a_st_rules[]=

/*
{ sign_category,
{{ sign_id_type,

P
*/

x_coord_inside_sign,

{

{staff_column, matrix_column,

second_matrix_column},

}, y_coord_inside_sign }

{SRCH_CATG_SPACE_MEASUREMENT,

{{ SRCH_INS_ID, 0.5,

{SRCH_CATG_DIRECTION,
{{ SRCH_INS_ID, 0.5,

{ SRCH_INS_END, 0.5,

{
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_OUTER_OTHER,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_FOREARM,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_ARM,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_OUTER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_TRUNK_PART,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_LEG_GESTURE,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_LEG_GESTURE,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_TRUNK_PART,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_OUTER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_ARM,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_FOREARM,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_OUTER_OTHER,

b, 0.01 }}},

{
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_OUTER_OTHER,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_FOREARM,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_ARM,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_TRUNK_PART,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_LEG_GESTURE,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL___ SUPPORT_LINE,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_LEG_GESTURE,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_TRUNK_PART,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_ARM,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_FOREARM,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_OUTER_OTHER,

}, 0.01 },

{

SRCE_MATRIX_COL__LEFT_OTHER_X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM_X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM_X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_TRUNK_X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_GESTURE_X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_GESTURE_X},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_SUPPORT_X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_SUPPORT_X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_GESTURE_X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_GESTURE_X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_TRUNK_X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM_X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM X},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_OTHER_X},

SRCE_MATRIX_COL__LEFT_OTHER_DIRECTION},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM _GESTURE_FORE},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM_GESTURE},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_TRUNK_DIRECTION},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_GESTURE},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_GESTURE_LOW},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_SUPPORT},
SRCE_MATRIX_COL___ANY_ADLIB},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_SUPPORT},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_GESTURE_LOW},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_GESTURE},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_TRUNK_DIRECTION},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM_GESTURE},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM_GESTURE_FORE},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_OTHER_DIRECTION},

{SRCH_STAFF_COL__LEFT_OUTER_OTHER,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_FOREARM,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_ARM,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_TRUNK_PART,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_LEG_GESTURE,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_INNER_AUX,

SRCE_MATRIX_COL__LEFT_OTHER_DIRECTION_END},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM_GESTURE_FORE_END},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_ARM_GESTURE_END},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_TRUNK_DIRECTION_END},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_GESTURE_END},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_GESTURE_LOW_END},

{SRCH_STAFF_COL__LEFT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL___ SUPPORT_LINE,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_LEG_GESTURE,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_TRUNK_PART,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_ARM,

SRCE_MATRIX_COL__LEFT_LEG_SUPPORT_END},
SRCE_MATRIX_COL, ANY_ADLIB_END},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_SUPPORT_END},

SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_GESTURE_LOW_END},

SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_LEG_GESTURE_END},

SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_TRUNK_DIRECTION_END},

SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM_GESTURE_END},

{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_FOREARM,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_OUTER_OTHER,

SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_ARM_GESTURE_FORE_END},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_OTHER_DIRECTION_END},

{SRCH_CATG_HOOKS,
{{ SRCH_INS_ID, 0.5,

/*
w
bi

" Labé4n-jelmintak elemszidma, kilonbsége, metszete ugy értelmezhetd, mint halmazoké (| L|, Li\Lz, LiNLy).

IS R

{
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_LEG_GESTURE,

{SRCH_STAFF_COL__LEFT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL__LEFT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_SUPPORT,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_INNER_AUX,
{SRCH_STAFF_COL_RIGHT_LEG_GESTURE,

b, 0.5 }}},

SRCE_MATRIX_COL__LEFT_SOLE,
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_SOLE_2ND},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_SOLE,
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_SOLE_2ND},
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_SOLE,
SRCE_MATRIX_COL__LEFT_SOLE_2ND},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_SOLE,
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_SOLE_2ND},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_SOLE,
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_SOLE_2ND},
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_SOLE,
SRCE_MATRIX_COL_RIGHT_SOLE_2ND},

12 .. , . .. . .
Vegyiik az Anxm=(ajj), Baxm=(bij) matrixokat, a; , bj € No (n, m, i, j€e N, 1<i<n, 1<j<m).
A és B vetitett metszete a Coxm=(cjj) matrix, ahol Vij: ¢=

=ajj, ha aﬁ:bii.
=0, ha aiiibii-
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Abstract in English

This paper shows an algebraic representation of Kinetography Laban, Labanotation for retrieval and other operations.
After a general problem description, the paper discusses the requirements of matching kinetograms (that is, matching
Laban-patterns): exact, sign-length tolerant, pre-sign tolerant, symmetric and augmented matches. It argues that
examination of matches not only at the graphic but at least at the syntactic level is required by users of Labanotation.
(Handling of symbol groups at the semantic level can be reached by performing complex queries.)

The presented 2D layout matrix contains integers, and a non-zero identifier belongs to each Labanotation symbol.
This allows straightforward examination of all the mentioned matches at a quasi-syntactic level. There can be
problems with determining the location of certain symbols in the matrix. The general solution is to increase the
number of columns in the matrix as several illustrations show in the paper. This representation is good not only for
the search function but also for other operations such as the intersection or subtraction of Laban-patterns.

Labanatory software uses this representation, and its application raised a few theoretical problems with Labanotation
standardization, which are discussed in the last section.
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