GERAKAN ANGGOTA KAKI PADA HEWAN
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PENDAHULUAN

Fada rusa dan jenisungulata lainnya, kecepatan bergerak
dalam bentuk lari merupakan salah sate alat bela diri untuk
menghindari sergapan hewan pemangsa. Bentuk gerakan
tubuh mereka pada saat berjalan ataw berlar temyata
mendapat perhatian dari para ahli anatomi dan tingkah
laku hewan.

Pengamatan terhadap gerakan anggoia lubuh pada
hewan liar sebenarmya telah lama dilakukan dengan pe-
lopor Muybridge ditahun 1887, Perkembangan ilmu yang
mengamali gerakan anggota wbuh ini erat sekali hubun-
gannya dengan Perkembangan alat photografi. Pelopor
pengamatan ini dilakukan oleh Hildebrand ditahun 1959,
yang merekam setiap gerakan hewan dalam bentwk film
dan membilahnyadalam segment segment sehingpa setiap
gerakan yang terkecil dapat diamati.

Para dokier hewan di luar negeri telah pula mengambil -

manfaat dari berkembangnya ilmu ini. Ternak kuda telah

menajdi obyek pengamatan yang paling intensif di negara

barat, karena statusnya yang tinggi di mata masyarakat. Di

Indonesia, ilmu ini tampaknya masih belum banyak
" dipelajari ataupun menjadi perhatian.

BERLARI

Dalam berlari, kecepatan pergerakan anggola kaki
sangat penting agar dicapai laju gerakan yang maksimum.
Apabila diperhatikan sccara seksama maka akan tampak
adanya berbagai bentuk gerakan kaki pada saat berlari,
Gerakan gerakan terschut lebih lanjut dapat dianalisa baik
dari segi pergerakan mekanik, sistim perlautan dan benuk
penulangnya.

Gambaryan (1974} memberikan istilah  dilocomorry
dorsostatie dalam menjelaskan bentuk pergerakananggota
kaki pada kelompok ungulata. Gerakan dilpcomorry
memberikan gambaran akan penggunaan keempat kaki
untuk mempercepat laju geraakan badan dan dorsostable
memberikan gambaran pada gerakan yang agak kaku dari
tulang vertebral dalam satu siklus berlari.

Scbagai perbandingan, bentuk pergerakananggota kaki
pada kelompok hewan kamivor digolongkan schagai difo-
comoiry dorsomobile. Dorsomobile memberikan gamba-
ran pada gerakan melentur dan merentang dart hagian
tulang helakang vertebrae {Gambaryan, 19747, _

Berlari dengan kecepatan tingyi dapat dicapai dengan
melakukan gerakan melangkah vang panjang dan cepat
(Gray, 1969). Pada hewan ungulata yang mampu berlari
copat, umumnya mempunyal bentuk kaki yang panjang
dan ramping serta pada saat beriari bertumpo pada njung
jari kakinya. Hal ini dilakukan dengan maksud wntuk
mengurangi gesekan diantara permukaan kaki dan tanah,
Pada jenis hewan karnivor permukaan kaki dan jari selalu
menapak pada tanah, hal ini karena otot-otor daging di
dacrah tulang vertebra kuat dan elastis schingga dapat
menandingi kelenturan kaki herbivora yang panjang. Se-
lain itu bentuk twhuh berperan penting pula (Hildebrand,
1960).

HABITAT

Habitat sehagai faktor lingkungan iempat dimanahewan
melepaskan seluruh aktivitas hidup sehari-harinya mem-
benkan pengaruh yang nyata terhadap bentuk pergerakan
anggota kaki vang haros dikoasai oleh hewan, Diantara
tiga daerah habitat hutan, padang terbuka dan dacrab
berbat, maka pada jenis hewan vang mendiami daerah
hutan akan memiliki ragam pereerakan angeota kakl vang
lebih banyak dibandingkan dengan hewan yang hidup di
dua dacrah lainnya (Colbert, 1973,
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Gaambaryan (1974) memberikan istilah cursorial
untuk menggambarkan perakan berlad pada kelompok
equine dan juga berlaku bagi kelompok artiodaciyla yvang
mendiami daerah padang terbuka. Bagi hewan yang hidup
di daerah berbatuan, dengan kebiasaan dan kemampuan-
nya dalam melompati bam-batnan, gerakan berlarinya
dinamakan saltatory . Sifat berlari dari kelompok ini
biasanya tidak cepat dan melelehkan. Bagi hewan yang
tinggal di daerah hutan sifat berlarinya disebut sebagai

saltatorial cursorial | Sifat berlari ini biasanya jelas ter-
lihat pada kelompok cervidae. Adanya suatu rintangan
pada saat berlani akan dilalui dengan cara meloncat atau
melakukan gerakan melangkah vang panjang,

EVOLUSI

Kemampuan berlari pada seekor hewan tidak akan
lepas pula dan proses evolusi pada sistim penulangan,
terulama dibagian anggota badan bagian bewah, kaki dan
jari. Howell (1965) menyatakan bahwa proses rudimenter
pada jari kaki erat kaitannya dengan tingkat kemampuan
berlari yang dapat dicapai oleh seckor hewan.

Hubungan yang erat antara panjang wlang kaki dengan
kemampuan berlari dilaporkan oleh Gregory (1912).
Dijelaskan bahwa, pemanjangan wlang distal (scperti pada
kuda) adalah suatu hasil evolusi untuk suatu gerakan
berlari yang cepat. Olot-otot kaki akan lebih terletak
kearah proximal dan kaki bagian distal akan memanjang
dan ningan {Gray, 1968).

LANGEAH
Langkah adalah suatu gerakan anggota kaki yang ber-

urutan jatuhnya dalam sawm serd satnan waktu, Gerakan ini .

dapatdibagi menjadi : Walk(berjalan) adalah suatu langikah
dengan gerakan simetris dan perlahan dari kaki kiri dan
kanan (Hildebrand, 1965). Posisi yang paling stabil akan
dicapai apabila paling tidak tiga kakinya menginjak per-
mukaan tanah pada saat yang bersamaan dengan berat
tubuh bertumpu di tiga titik kaki vang tengah menyentuh
tanah (Gray, 1968). Semakin cepat hewan berjalan, se-
makin sedikit jumlah kaki vang menyentuh tanah secara
serempak,

Trot adalah suatu langkah simetris dimana posisi dua
kaki secara diagonal akan menopang berat badan secara
bersamaan ketika menyeniuh tanah (Hildebrand, 1965).

Pace adalah snat gerakan dimana sepasang kaki se-
cara bergaantian akan menopang tubuh, Gerakan ini
umumnya kurang stabil dibandingkan gerakan tro¢ (Alex-
ander, 1981) dan dijumpai pada unia (Gaothier-Pilters and
Dagg, 1981),
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LANGKAH ASIMETRIS

Langkah asimetris {asymerrical paiis) adalah suato
bentuk gerakan anpgota kaki kiri dan kanan melakukan
gerakan yang berbeda pada saat berjalan (Hildebrand,
1577). Dalam kelompok ini dikenal istilah Gallop : yaiw
suatn gerakan melangkah yang cepat dan umumnya ter-
dapat pada golongan wngulata (Dag, 1973). Pada saat
melakukan gerakan gallop, ada saat dimana keempat kaki
melayang diatas permukaan tanah vang kemudian ditkut
dengan gerakan mendorong dari kakd belakang kemudian
kaki depan {Howell, 1965). Dalam kelompok gallop dike- -
nal 2 tipe, vaity fransverse gallop dan rowarory pallop,
yang dibedakan berdasarkan wrutan melanskahkan kaki-
nya (Hildebrand, 1977).

Pada gerakan transverse gallop, kaki depan dan be-
lakang mempunyai gerakan langkah yang seirama tetapi
sebaiknya tidak terjadi pada rotatory gallop. Gambaryan
(1974) menyatakan bahwa bentuk gerakan rotatory gallop
lebih banyak dilakukan oleh hewan tetapi belum banyak
diketahui mengapa demikian (Hildenbrand, 1976), Gam-
baryan (1974 lebih lanjut mencrangkan bahwa pada hewan
ungulata vang bobot badannya berat (kelompok bovidae
dan eguidee) dan hidup di padang terbuka akan lebih

 banyak melakukan gerakan iransverse gallop, telapi

gerakan mercka akan berubah menjadi roratory pallop
pada saal harus melewati rintangan. Tampaknya tinglkat
kesukaan melakukan gerakan langkah ertentu memang
dimiliki oleh hewan. Rusa umumnya melakukan gerakan
rotaiory gallep (Howell, 1965), dimana hanya reindeer,
satu jemis rusa vang berbadan besar, yang melakukan

‘transverse gallop (Gambaryan, 1974),

Bound adalah suatu gerakan melangkah dimana kaki
depan dan belakang sccara berpasangan dan seirama.
Tekanan kaki lebih banyak terjadi pada kaki belakang dan
mendarat dikeempat kakinya secara serempak (Howell,
1965), Gerakan ini banyak dilakukan oleh hewan yang
hidup didaerah berbatsan atau bersaljy (Taylor Pape,
1871},

Pronk adalah suatu gerakan melangkah dimana keem-
pat kakinyaterangkat dan mendaral secara serempak (Dag,
1973), Pada saat keempat kaki terangkat, kaki tersebut
akan tergantung bebas daan vertikal dengan wbuh (Schal-
ler, 1967, Gerakan ini mudah dilihan pada rusa fallow
{Dama dama) (Chapman ei al., 1982},




KOMUNIKASI

Mengapa hewan melakukan banyak variasi dalam
melangkah? Banyak pendapat menyatakan bahwa selain
untuk menunjang mobilitas dalam bentuk berjalan, berlari
samnbil menghindari rintangan dengan mudah, melangkah
dapat pula dipakai sebagai salah satu alat komunikasi agar
mendapatl perhatian dari hewan lain (Leuthold, 1977).
Pada rusa sambar, mercka akan melakukan gerakan bouwnd
dan kemudian menyeruduk masuk disela tumbuhan untuk
memberikan peringatan bahaya pada kawannya (Clutton-
Brock et al., 1982),

Dengan mengetahui  tingkah laku dan  perakan
melangkah ini maka informasi ini dapat memberikan
masukan apabila sescorang akan bekerja dengan hewan
liar, khususnya ungulata, Sifat dan perilaku hewan dalam
posisi agresif dalam usaba wniuk melankan diri, akan
segera dapat terbaca sehingga hal hal yang tidak diing-
inkan dapat dihindarkan. Hal ini sangat penting, terutama
dalam pengembangan suaty sistim penangkaran hewan
liar.
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Gambar 1. Gerakan anggotakaki baik saat berjalan ataupun
berlari dijabarkan dalam bentuk sata garis lurus dengan 1,

E‘f“ DI’&' 2, 4 atau 4 titik yang menunjukkan posisi kaki wengah
= menyeniuh tangh,
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DKi = Kaki depan kiri
BKa DKa DKa = Kaki depan kakan
BKi = Kaki belakang kiri
BKa = Kaki belakang kanan
A, Walk
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D, Bound
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F. Rotatory gallop cepat

Gambar 2. Urutan pola pergerakan kaki dijabarkan dalam
bentuk kumpulan garis dalam satu siklus,

A, Pola pergerakan walk,

Bl. Pola pergerakan trot lambat,

B2, Pola pergerakan trol cepat,

Pola pergerakan pace.

Pola pergerakan hound.

Pola pergerakan pronk,

Pola pergerakan ratatory gallop copal.

amon
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Gambar 3. Gabungan dari gerakan sesungguhnya dengan penuangan dalam bentuk pola gerakan,
A, Gerakan trot pada misa jantan dengan kecepatan trot sedang,
B. Gerakan rotatory gallop pada musa betina.
C. Gerakan transverse gallop pada rusa jantan.
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