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Zvolené pristupy interakce hudby a pohybu
v Uméni manipulace vs. notovy zapis

Spojujicim motivem v8ech ¢asti Uméni manipulace je dominance, nebo
Iépe feéeno snaha ziskat kontrolu. Otazka kontroly byla v hudebnim kontextu
zasadni i pro mne jako autora hudby. Mym zamérem bylo uchopit hudebni
slozku nejen jako podklad stmelujici jednotlivé taneé¢ni obrazy, ale i jako
autonomni kompozici stojici v rovhocenné funkci spolu s choreografii.
S choreografkou Helenou Stavovou jsme proto nejprve vypracovali formalni
osnovu, do které jsme zakreslili t¢émata a délku trvani jednotlivych ¢asti.
K témto ¢astem jsme nasledné prifadili obecny charakter pohybového
a hudebniho materialu nastinény vySe v textu. Pri takovém pfistupu vznikaly
obé slozky na teoretické Urovni spolec¢né, ale jejich realizace (hudebni
partitura a choreografie) probihala oddélenég; proto bylo nutné vychazet ze
zkuSenosti ziskanych béhem nasi predchozi umélecké spoluprace.

Vzhledem k rozdilnému charakteru jednotlivych ¢asti predstaveni jsem
volil odlisné pfFistupy pro zapis instrumentalniho partu - v zavislosti na
jejich vztahu k choreografii. Dilezitym faktorem pro propojeni obou rovin
(hudby a tance) byla snaha o vytvoreni vzajemného dialogu postaveného na
hudebné-pohybové interakci. Tato interakce se na jedné strané opira o vztah
mezi taneéniky a instrumentalnim ansamblem, na strané druhé o vztah
mezi tane€nikem a vlastnim té€lem, jehoz konkrétni ¢ast se stava hudebnim
nastrojem ovladajicim elektronickou slozku pomoci pohybového senzoru.
V prvnim pfipadé jsem se zabyval otazkou zapisu a hudebniho charakteru
instrumentalniho partu reagujiciho na pohybové udalosti, v pfipadé druhém
bylo nutné zodpovédét celou fadu otazek, kterymi se budu zabyvat dale
v textu.

V Gvodu, kdy hudebnici reaguji na perkusivni a ruchové zvuky difevénych
palet, jsem se snazil podpofit hudebné&-pohybovou interakci voln&jSim
zplsobem zépisu. Jednotlivé nastroje maji pfedepsané tempo, konkrétni
zvukové artikulace, dynamicky rozsah a ¢asové rozmezi mezi danymi
udalostmi. Na jejich zakladé spole&né vytvareji ruchové orientovanou
rytmickou plochu, jejiz délka zavisi na dané choreografii. Nasledujici, jiz
tradiéné zapsana ¢ast navazuje pfimo, pfiéemz ansamblu dava dirigent
znameni podle pevné stanoveného momentu v choreografii. S podobnym
zplsobem interakce a volnym zapisem pracuiji i ve tfeti ¢asti pfedstaveni.
Nejprve reaguje na ,dirigentské” povely cely ansambl a nasledné odpovida
(nepravidelné) violoncello spolu s kontrabasem dynamickym a ténovym
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vychylenim na pohyby tanecénic s paletou. Zavéreéna ¢ast je zapsana formou
proporéni notace, ale na rozdil od vy$e uvedenych ,volnych“ zplsobu
zapisu slouzicich k interakci s choreografii ma tato za uc¢el vytvofit pozvolna
modulujici harmonickou plochu znéjici paralelné s tancem.

V ostatnich ¢astech predstaveni vytvari instrumentalni hudba pevné
zapsany kontrapunkt k choreografii. K interakci (az na zavére€nou ¢ast)
dochazi mezi taneénikem a zivé nahranymi zvuky lidského dechu, které jsou
transformovany pomoci pohybového senzoru ovladaného taneénikem. Tento
novy zvukovy prvek se stava dalSi rovinou propojujici instrumentalni hudbu
s choreografii. Polyfonie tvofena pevné zapsanou hudbou a presné uré¢enou
choreografii tak ziskava senzorickou interakci novou improvizaéni kvalitu. Na
rozdil od instrumentalni sloZzky nejsou jednotlivé zvukové udalosti oviadané
pohybem zapsané v partitufe, jejich konkrétni tvar a priibéh je tak doslova
v rukou taneénika (ac¢koliv se tato volnost pohybuje v predem vymezenych
mantinelech). Pfi spolupraci s tane¢nikem jsem musel postupovat podobnym
zpUsobem jako choreograf vysvétlujici pribé&h pohybu, jeho charakter,
umisténi v ¢ase apod. Taneénik byl nasledné konfrontovan s propojenim
taneénich pohybt uréenych choreografii a védomym ovladanim zvuku.
Tato proména role taneénika v hudebniho/zvukového interpreta vyzadovala
dikladnou pfipravu a pfedevsim pochopeni, jak se zvukem pracovat v ramci
choreografie. Jak jiz bylo zminéno v kapitole Zména role taneénika v hudebné-
-tanecniho interpreta - i v tomto pfipadé bylo tfeba, aby se taneénik szil
s vlastnim télem a chapal jej jako hudebni nastroj. Okamzik takového
pochopeni bylo mozné pozorovat na proméné pohybt taneénika, které se
zbavily pocitu svazanosti a staly se pfirozenou soucéasti choreografie.

Béhem pfiprav Uméni manipulace jsem doSel k zavéru, ze v pfripadé
instrumentalni hudby je tfeba kombinovat ,volné“ zplsoby notového zapisu
s pevné stanovenymi, a to podle charakteru jednotlivych ¢asti choreografie.
Tim vznikaji dva rozdilné vztahy mezi hudbou a choreografii. Jednim je dialog
pfimo reagujici na pohyby taneénik( a druhym je vztah vzajemné polyfonie,
ve které maji obé slozky (hudba a choreografie) stejny vyznam. V prvnim
pfipadé vzajemnému dialogu dopomaha jista mira improvizace a moznost
na sebe reagovat. V pfipadé druhém obé slozky spojuje téma a charakter
konkrétnich ¢asti a v neposledni fadé zapojeni pohybové technologie, ktera
se stava novym propojujicim ,hlasem“ v pohybové-hudebni polyfonii.
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Charakteristika pohybového systému pouzitého
v Uméni manipulace

Drive nezZ jsem se dostal ke spolupraci s tane¢nikem, bylo tfeba uréit,
prostfednictvim jakych pohyb ma byt zvuk kontrolovan a jaky ma byt jeho
charakter. S tim souvisi i otazka volby konkrétniho pohybového systému.
Vzhledem k tématu manipulace a jeho choreografickému uchopeni jsem
dosel k zavéru, ze nejvhodnéjsi bude zvolit senzor pfipevnény k ¢asti téla
tanecnika, aby nebyl vazan k vymezenému prostoru, jako je tomu v pfipadé
externich pohybovych systému. Rozhodl jsem se pro senzor pfipevnény na
ruku - ruka se tedy stava symbolem kontroly, ovladani a nastrojem k tvarovani
nehmatatelného zvuku v prostoru. Snimané hodnoty se tak zGzily na pohyby
jedné ruky a na zakladé pohybovych moznosti této ¢asti téla jsem urcil dva
zakladni parametry, které rozliSuji plynuly pohyb v prostoru a rychla gesta
¢i pohybové impulzy. Zdmérné jsem se omezil pouze na tyto dva zakladni
parametry, a to z nékolika dlivodu. Jednim z nich byl fakt, Ze pfedstaveni
nemélo byt zalozeno na senzorické exhibici, ktera by predvadéla nes¢etné
moznosti pouzitého systému, ale na propojeni tohoto systému s choreografii
a hudebni slozkou. Dale jsem zohlednil skute¢nost, Ze funkce senzoru
ma byt srozumitelna pro taneéni interprety a ma pokud mozno co nejvice
korespondovat s jejich pohyby, aniz by kladla extrémni naroky na presnost
pohyb, jejich ¢asovou posloupnost apod. Zaroven jsem vychazel ze dvou
zakladnich vlastnosti zvukového pribéhu, kterymi jsou kontinualni trvani
zvuku a kratké akcenty. V neposlednifadé jsem si byl védom toho, Ze budu-li
vychazet z Zivé nahranych zvuk(, budu pracovat s dostateéné komplexnim
zvukovym materidlem, ktery bude dale mozné transformovat pomoci dvou
uvedenych parametrd. O konkrétni aplikaci t&chto parametrii se zminim
v nasledujici podkapitole.

DalSi otazka se dotyka problematiky ¢itelnosti interakce pohybu
a zvukového vysledku - zvukova povaha ovladaného materialu totiz mize
mit témé&F neomezené mnozstvi podob. Na rozdil od tradi¢nich nastroju,
kde divak/poslucha¢ ma jista zvukova ocekavani ve spojitosti s danym
nastrojem, neni mozné si u virtualnich nastroja ovladanych kontrolery pfedem
vytvorit zvukovou konotaci se senzorem (nehledé na jeho velikost, tvar ¢i
podobu). Tento fakt maze divakovi zpUsobit jisté problémy pfi rozpoznani
interakce pohybu a zvuku, ¢imz se zeslabuje jeji vyznam. Na druhou stranu,
ma-li byt pohybové-zvukova interakce pfirozenou soucéasti dalSich slozek
predstaveni (v tomto pfipadé instrumentalni hudby a choreografie), hrozi
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pFi jejim pfiliSném zddraznéni potlaéeni ostatnich rovin dila a vyuZiti
pohybové technologie tak mUze pusobit prvoplanové. Za Giéelem dosazeni
rozpoznatelnosti interakce, aniz by plsobila cizorodé ¢i samouéelnég, jsem
vychazel z zivé nahranych zvuk( lidského nadechu, které byly soudéasti
choreografie, a jejich vztah k pohybovym gestiim jsem promital do zvukové
struktury.

Svolbou ,nositelného” senzoru pfipevnéného na ruku souvisi i kone¢né
stanoveni dvou zakladnich parametr (kontinualni pohyb / zvuk a impulz). Tyto
spoleéné vlastnosti hodnot pohybu a zvuku odehravajici se v €ase a prostoru
pouzivam jako stavebni material interakce mezi pohybem taneénika a zivé
nahranym a nasledné transformovanym zvukem lidského dechu. Lidsky dech
hraje kromé vyznamové role dllezitou funkci pro objasnéni a podpofeni
¢itelnosti vztahu mezi pohybem taneénika a zvukovym materialem, ktery
je jednotlivymi parametry pohybu transformovan.

Technické parametry pouzitého pohybového systému

Moji vizi bylo vytvofit takové prostiedi, ve kterém se taneénik stava souc¢asné
hudebnim interpretem. Pomoci senzoru detekujiciho pohyb ziskava tane&nik
moznost kontrolovat pfedem zvolené parametry zvuku a tim vytvaret novou
hudebni rovinu k instrumentalni hudbé hrané zivym ansamblem. Taneénik
se tak de facto stava jednim z hra¢ ansamblu a jeho nastrojem je vlastni
télo. Zakladnim zvukovym materidlem ovladanym pohybem taneénika je zivé
nahrany dech a s nim spojené zvuky vytvarené pusou a hlasivkami. Pfi praci
s takovym zvukovym materialem elektronicky zvuk v podstaté dabuje svého
plvodce a tim dopomaha k &itelnosti a pochopeni vztahu mezi taneénikem
a zvukem samotnym. V priabéhu jednotlivych scén Uméni manipulace
dochazelo k nékolikerému nahrani riizné artikulovaného lidského dechu,
coz mélo za ucel docilit riznorodosti senzorem tvarovaného zvuku.

Pro ovladani virtualniho nastroje jsem zvolil pohybovy senzor Hot Hand,
ktery splfioval mé predstavy tykajici se funk&nosti, velikosti a snadného
zapojeni. Hot Hand, jenz svym tvarem pfipomina prsten, sniméa pohyb pomoci
akcelerometru méficiho tfi osy v prostoru. Osy X a Y odpovidaji horizontalni
a vertikalni rotaci zapésti, osa Z méfi sklon podle toho, zdali je senzor drzeny
vodorovné nebo svisle. Ziskana data jsou distribuovana do poc¢itace pomoci
USB prijimace ve formé MIDI hodnot. KaZzda osa ma vlastni kontrolni ¢islo
(MIDI Continuous Controller), pomoci nichZ dochazi ke kontrole parametrt
zvukovych procest. USB pfijima¢ umoZiiuje pfipojeni az ¢tyf senzorickych
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prstent, které jsou prifazeny k jednotlivym kanalGim, a dosah senzoru saha
do vzdalenosti tficeti metra od pfijimace.

Pohybovy senzor Hot Hand

Poté, co jsem zvolil konkrétni pohybovy senzor a tim ziskal jasnou predstavu
o jeho fungovani ve vztahu k pohybu a charakteru snimanych hodnot, jsem
si polozil otazku, jaké specifické zvukové parametry maji byt senzorem
ovladany a jak souvisi s pohybovym gestem. Z predem stanovené predstavy
o charakteru pohybové-zvukové interakce jsem sestavil virtualni nastroj, ktery
je tvofeny senzorem Hot Hand detekujicim pohyb taneénika, dynamickym
mikrofonem pro zivé nahravani zvuku lidského dechu, softwarovym nastrojem
vytvorenym v prostiedi Max/MSP a stereofonnim audio rozhranim.

Zakladnim pozadavkem na virtualni nastroj byla moznost obmény do
bufferu priib&zné nahravaného zvukového materialu a zaroven spousténi
pfedem pfipravenych zvukl (sampli). Postupné tak vznikly t¥i vrstvy
funkénosti - kontinualni prehravani nahraného zvuku, impulzy vychazejici
z nahraného zvuku a pfehravani sampli. Zvuky vytvafené a nahravané
samotnymi tane&niky neustale proménuji vstupni zvukovy material, pfiéemz
jeho transformace se odehrava na zakladé dvou odliSnych interpretaci
senzorickych dat: kontinualni zménou a impulzy (zavislymi na kalkulaci
rychlosti pohybu).

Kontinualnim pohybem (osa X) tanec¢nik primarné prehrava nahrany zvuk
a proménuje jeho barvu pomoci spektralniho filtru (osa Y). Aby nedochéazelo
k transpozici zvuku v zavislosti na proménné rychlosti prehravani, pouzil
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Architektura virtualniho nastroje

jsem proces resyntézy v realném ¢ase. Rotace ruky ve sméru osy X uréuje
polohu pfehravani zvuku od poéatku do konce bufferu. Celkova délka zvuku
nahraného v bufferu je pevné stanovena na pét vtefin a k resyntéze dochazi
po celé délce jeho trvani. Spektralni filtr je pak kontrolovan pohybem ruky
ve sméru osy Y. P¥i rotaci zapé&sti smérem vzhlru se zesiluje vrchni a pfi
pohybu dolli spodni oblast spektra nahraného zvuku.

Poté, co jsem ke kontinualnim pohybim senzoru pfifadil funkce
transformujici nahrany zvukovy material, jsem se déle zabyval otazkou,
jakym zplsobem pracovat se stejnym zvukem ve vztahu k rychlym
pohybovym zmé&nam &ili impulztim. PFi uréovani povahy zvuku odpovidajiciho
pohybovému impulzu jsem vychazel z charakteristiky samotného pohybu.
DoSel jsem k zavéru, Ze rychly pohyb se lii jednak kratSi dobou, b&éhem které
se senzor dostane z jednoho bodu v prostoru do druhého, a dale dynamikou
gesta. Z téchto dvou hodnot jsem vychazel pf¥i prifazeni transformaénich
parametra k vychozimu zvukovému materialu. Pomoci kalkulace rychlosti

53




jsem stanovil gesto ,impulzu®, rychlého pohybu. Citlivost na rozpoznani
rychlého pohybu je nastavitelna a experimentovanim jsem urgil prah citlivosti
tak, aby rozpoznani impulzu nejlépe odpovidalo individualnimu vnimani
rychlého gesta samotnym taneénikem. Stanovil jsem dvé zakladni funkce
impulzd ve virtualnim nastroji — vytvareni zvukovych impulzl ze zvuku
nahraného v redlném éase do bufferu a dale spousténi predem vytvorenych
samplu. Oba rezimy jsou mezi sebou prepinany osobou kontrolujici virtualni
nastroj.

Pro vytvareni zvukovych impulz( z nahraného zvuku rozlisuji étyfi gesta
odpovidajici rotaci zapésti vlevo, vpravo, nahoru a dolG. Charakter zvukovych
impulzl je definovan tfemi parametry - pozice uvnitf bufferu, dynamicky
pribéh a parametry granularni syntézy pouzité pf¥i pfehravani impulza.
Tyto tfi parametry se aktivuji vzdy soucasné a jejich konkrétni nastaveni
je specifikovano pro kazdy ze ¢tyf impulzi zvlast. Impulz je dlouhy 200 ms
a v zavislosti na konkrétnim gestu se proménuje jeho pocatek, konec
a tim i pfehravana délka useku uvnitf bufferu. Konkrétné pak rotace vievo
prehraje vysek 2000-4000 ms za 200 ms (tj. vyrazné zrychleny zvuk), rotace
vpravo vysek 1500-3000 ms za 200 ms, rotace nahoru vysek 2500-5000 ms
za 200 ms a rotace dolli vysek 0-1000 ms za 200 ms. Dynamicky pribéh
impulzi je definovan &tyfmi rdznymi obalkami. Zminéna granularni syntéza
je pak zodpovédna za transpozici zvuku a proménu jeho textury. Jednotlivé
vyseky nahraného mono zvuku jsou vedeny do dvou granularnich syntezator(
s mirné odli§nym nastavenim transpozice a délky granulaéniho zrna. Plvodni
monofonni zvuk se tak proméni na ,,barevné;si“ a prostorovy stereo zvuk se
pfi kazdém ze 4 impulzl znatelné lisi.

Posledni funkci patche vytvofeného pro pohybovy senzor Hot Hand je
moznost spousténi pé&ti sampli. Samply jsou spoustény taneénikem pouze
pfi rotaci zapéstim smérem k zemi, tedy spodnim impulzem. Tento impulz
spusti prehravani daného samplu a soudasné pfipravi sampl nasledujici.
Uvedena funkce je pouzita v éasti Uméni manipulace, ve které dava tanecnice
nastup ansamblu a soudasné stejnym gestem spousti samply. Nasledné
tvarovani nahraného zvuku ansamblu funguje na stejném principu, ktery
byl popsan v odstavci vySe.

V zavérecné fazi bylo nutné ovéfit, zdali zvoleny senzor propojeny
s vytvofenym patchem pfinasi vysledky odpovidajici pfedem stanovenym
cilim. Je samoziejmé, Zze béhem vytvareni a nasledné kalibrace patche jsem
s pohybovym senzorem experimentoval, nauéil jsem se s nim pracovat jako
s nastrojem. Musel jsem tedy zjistit, zdali dané nastaveni bude odpovidat
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Grafické znazornéni dynamického prabéhu impulzi

i pohybim dal$ich osob z riznych uméleckych sfér. Zvolil jsem proto 3
kategorie pokusnych osob, kterymi byli taneénici, instrumentalisté a dirigent.
V pfipadé tanecnikd jsem zpocatku pozoroval jistou neobratnost zplisobenou
nedostateénym uvolnénim pohybu. Tim se potvrdila ma pfedchozi hypotéza
0 pocitu svazanosti taneéniho pohybu zvukem. Z toho vyplyva dilezity
poznatek - aby doS$lo k potfebnému uvolnéni a sziti s vlastni interaktivni
Gasti téla tanecnika / zvukového interpreta, je nutna dikladna spoluprace
skladatele/programatora s tane¢nim interpretem. Dal$i dvé skupiny,
hudebni interpreti a dirigent, reagovaly na senzor témér stejnym zplisobem
a bylo mozné sledovat rychlejsi sziti s pohybovym systémem oproti
taneénikim. Z toho vyvozuji dal$i zavér, Ze schopnost sZiti se s pohybovym
senzorem je primarné pfimo zavisla na vnimani zvuku a jeho promény.
Uvédomovani si pohybu je az druhofadym predpokladem pro kontrolu
zvuku. Experimentovanim s tane¢nimi a hudebnimi interprety jsem dosel
k zavéru, ze pro védomé ovladani zvuku pohybem je podstatné predevsim
vnimani samotného zvuku. Toto zjisténi je dlleZité pro samotny proces
zkous$eni choreografie s vyuzitim interaktivniho systému, které musi byt
v prvni fazi postavené na vnimani a tvarovani zvuku tane¢nikem a teprve
v druhé fazi mlze dojit k propojeni s danou choreografii.°

30 Jakub Rataj et al. ,Dotknout se zvuku*. Opus musicum. 2015,
roc. 47, ¢. 4,s. 70-73.
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