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Average Height(mm)
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041 000100000000 200000000000 p0O [*O0000ODO)

DAY 2 3 4 5 6 7 8 9 10
1 *0.009 | *0.018 | *0.009 | 0.600 | *0.005 | *0.012 | *0.000 | *0.000 | *0.000
2 — 0.783 | 0.977 | *0.035 | 0.852 | 0.912 | *0.008 | *0.002 | *0.034
3 — — 0.805 | 0.066 | 0.644 | 0.869 | *0.003 | *0.001 | *0.016
4 — — — *0.037 | 0.830 | 0.935 | *0.007 | *0.002 | *0.031
bt — — — — *0.022 | *0.045 | *0.000 | *0.000 | *0.000
6 — — — — — 0.766 | *0.013 | *0.004 | 0.052
7 — — — — — — *0.006 | *0.002 | *0.025
8 — — — — — — — 0.690 | 0.591
9 — — — — — — — — 0.350
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7 — — — — — — *0.025 | *0.002 | *0.000
8 — — — — — — — 0.347 | 0.057
9 — — — — — — — — 0.334
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7 — — — — — — 0.206 | 0.844 | 0.485
8 — — — — — — — 0.285 | 0.570
9 — — — — — — — — 0.616
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k\Day 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

1 0 0.18 0.23 0.03 0.28 0.02 0.15 0.19 -0.24 -0.01
R? 0 0.03 0.05 0 0.07 0 0.02 0.04 0.05 0

1 0 0.2 0.23 0.01 0.29 0.03 0.14 0.18 -0.24 -0.01
2 -0.02 -0.11 0.06 0.36 -0.02 -0.1 0.09 0.12 -0.06 0.02
R? 0 0.04 0.05 0.11 0.07 0.01 0.03 0.05 0.06 0

1 -0.05 0.15 0.24 0.03 0.3 0.05 0.15 0.17 -0.24 -0.01
2 -0.05 -0.06 0.04 0.37 -0.09 -0.12 0.12 0.11 -0.06 0.02
3 -0.22 -0.2 0.12 -0.06 0.22 0.08 -0.09 0.07 0 0.05
R? 0.06 0.08 0.07 0.11 0.11 0.02 0.04 0.06 0.06 0

1 0.05 0.18 0.23 0.02 0.26 0.05 0.15 0.17 -0.24 0

2 0.03 -0.02 0.05 0.26 -0.07 -0.1 0.12 0.1 -0.07 0.03
3 -0.18 -0.25 0.07 -0.15 0.09 0.07 -0.15 0.06 -0.01 0.06
4 0.27 0.15 0.27 0.37 0.32 0.06 0.11 0.06 -0.05 -0.14
R? 0.14 0.11 0.15 0.24 0.18 0.02 0.06 0.06 0.06 0.02
0

AIC

1 456.2 420.35 430.36  431.14  457.23  408.58  423.38  397.13  390.72  409.17
2 458.18 421.6 432.15  426.17  459.21  409.95 424.88  398.22  392.46 411.14
3 456.25  421.02  433.13  427.89  458.89 411.5 426.31 399.84 394.46  413.01
4 452.9 421.7 429.65  420.37  455.36  413.19  427.46  401.57 396.29  413.97
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000000000

k\Day Dayl Day?2 Day3 Day4 Day5b Day6 Day7 Day8 Day9 Day10
1 -0.03 0 -0.22 0.09 -0.19 0.02 0.5 0.21 0.11 -0.13
R? 0 0 0.05 0.01 0.03 0 0.28 0.05 0.01 0.01
1 -0.04 0.01 -0.21 0.09 -0.18 0.02 0.49 0.22 0.1 -0.08
2 0.09 -0.07 0.09 -0.06 0.15 0.1 0.02 -0.01 0.18 0.21
R? 0.01 0.01 0.06 0.01 0.06 0.01 0.28 0.05 0.04 0.06
1 -0.05 0.02 -0.23 0.12 -0.23 -0.03 0.49 0.22 0.07 -0.08
2 0.09 -0.07 0.1 -0.04 0.14 0.08 -0.16 0.02 0.16 0.2
3 0.13 -0.14 0.13 -0.15 0.19 0.4 0.35 -0.15 0.15 -0.04
R? 0.03 0.02 0.08 0.03 0.09 0.14 0.37 0.06 0.07 0.06
1 -0.05 0.01 -0.23 0.11 -0.24 0 0.46 0.22 0.07 -0.09
2 0.09 -0.07 0.09 -0.04 0.12 0.09 -0.15 0.02 0.14 0.21
3 0.13 -0.15 0.13 -0.13 0.18 0.41 0.32 -0.18 0.14 -0.07
4 -0.01 -0.06 -0.04 -0.09 0.09 -0.09 0.07 0.09 0.1 -0.16
R? 0.03 0.03 0.08 0.03 0.09 0.15 0.38 0.07 0.07 0.08
O
AIC
1 503.34  481.73  489.94  488.67 488.95 477.68  487.76  483.01  466.47  458.84
2 504.82  483.39 491.44  490.49 489.58 479.14  489.72 485 466.56  458.19
3 505.64  484.15  492.34  491.47 489.61 472.64 483.71 485.92  467.23  460.08
4 507.64  485.89  494.23 < 492.98 491.22 474.29 485.33  487.59  468.69  460.58
046 000 3AROOCOOOOOOOO
0000o0ooooo
k\Day Dayl Day2 Day3 Day4 Day5b Day6 Day7 Day8 Day9 Day10
1 -0.08 -0.04 -0.04 0.05 -0.09 0.04 0.08 -0.01 -0.03 -0.1
R? 0 0 0 0 0.01 0 0.01 0 0 0.01
1 -0.08 -0.04 -0.04 0.05 -0.07 0.04 0.08 -0.01 -0.03 -0.11
2 -0.04 -0.04 0.06 -0.19 0.34 -0.03 -0.03 -0.04 -0.04 0.09
R? 0.01 0 0.01 0.04 0.12 0 0.01 0 0 0.02
1 -0.08 -0.05 -0.04 0.09 -0.08 0.04 0.1 -0.01 -0.07 -0.1
2 -0.04 -0.04 0.08 -0.19 0.34 -0.03 -0.03 -0.04 -0.03 0.1
3 -0.04 -0.05 -0.12 0.17 0.04 -0.04 -0.16 0.04 -0.34 0.2
R? 0.01 0 0.02 0.06 0.12 0.01 0.04 0 0.11 0.06
1 -0.09 -0.05 -0.04 0.09 -0.1 0.05 0.09 -0.01 -0.06 -0.11
2 -0.03 -0.04 0.08 -0.2 0.28 -0.04 -0.03 -0.04 -0.03 0.1
3 -0.03 -0.05 -0.12 0.17 0.04 -0.05 -0.15 0.04 -0.34 0.21
4 -0.14 -0.04 0.04 -0.06 0.2 0.05 -0.17 0.03 0.03 0.07
R? 0.04 0.01 0.02 0.06 0.15 0.01 0.07 0 0.11 0.06
0
AIC
1 458.03  445.18 426.2 432.46  416.92  407.98 395.88 384.25 405.04 393.62
2 459.89  447.11  427.98 432.49 411.96 409.92 397.84 386.15 406.95 395.12
3 461.74 449 429.18  433.16  413.87 411.79 398.2 388.06  402.59  394.68
4 461.98  450.91  431.07 434.98 414.12 413.64 398.22 389.99 404.53 396.41
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