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Durch einen bis ins Detail äuss4.t eireten
Frag€tog€n und.llo anschll€ss€nd€
Amly* durch d6 Ee€tt€nierm vr€d€n
PEfil€ d€r Milarb€iter, .l€r t€3ms ünd .|os
Unt€fthheß eFtellt. Di€e did6 als
Grundlas€ tür eine umtas€ende Anab8e der
Tal€nis d€6 Unr€mohm€ns.

ünaöelterrrofll

F O

talontanaly€s und talonlprollls
Lsnardo 3.4.5 emittelt vier psychische
PolanGiten einB ieden MitaöeiteE. Auf
dl€s€r Basls wlrd €ln Indlvldu€ll€s P6trl
eEtellt, in dem die Prätercnzen und
?älente der Teämmitslieder aßtührlich
beschrieben werden.
Dl6s goschieht im Hlnbli:k auf,
. die eischenmen*hlichen Einstellun-

gen und Verhälten3muste.
{Ettravsrrl€rt / lntrovsrrlert)

. di€ An der Inlomation$ulnahme und
-veraöeitung (koLreptuell / päkTischl

. die Entschei.lungsfindung (Anälyrisch /

. die Aöeiborsanietion (S[rukturiert /
Ofie|il.

Oi6 h€rvory€hobgn€n Buchst tr€n stell€n
di€ PolaritäEachs€n auf d€r Grafik dar.
HieEus ergebe. sich l6 veFchiedene
Grundtypen der Tälentieruns,

Dl€ Talontpbtrle der ititgli.der eines
Teams werder in dem sFtemi$hen
Oktogon eingeodnet. Aua diBe A.t wird
die Struklür und die V€neikns von
Tal€nt€n d€s Teams tEnsDar€nt Süirken
und Schwächer des tems könner in
Verbindung mit seinen Aufgaben, sowle,
mit s€inen kollekrlven V€rhältensmüst€n
gesolzt w€idsn. In d€r Grafik stollen die
Namen in Grcsbuchstaber die
Hauptpräfercnlen und die in kleinen
Buchstaben dl€ NebenDräter€n:gn dai
lm Boispi€l li€gsn di€ Stärk€n d€s Te.ms
unte. Umständsn 2u einseitig aul den
Funktionen Kont.olle und nealisätion.

Unternehnen lernen .lch selbd konnen
Nsb€n dsr Analyse von Indlviduüm und
leam bBteht die Möglichkeit, nit
Lsnardo 3.4.5 e.3tmälig die Urter-
nohlnenskuliur nach tünf verschl€d€n€n
Kriterien ru analysieEn und mit dem
MitaöeiGrpotential abzßtimmen. Die
vorhandenen Tabnrprofi le enBprechend
dl€sor Polarilät€n €lnaF€tz€n, schafü
dynamische Stabilität
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