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akustickych signald.

Takto ziskané trasy pohybu psa a audiovizualni zaznamy chovani psa budou zpracovany v prislusnych pro-
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Abstrakt

V poslednich letech se zacaly vice zkoumat kognitivni schopnosti pst na poli orientace

prevazné s dirazem na prokazani magnetorecepce.

Cilem bakalafské prace bylo pomoci technologie GPS a outdoorové kamery otestovat a potvrdit
schopnost loveckych psii predvidat rychlost a smér pohybu majitele. Na zéklad¢ opakovanych
pochiizek po stejném okruhu bylo zjistovano, zda psi vyuziji této schopnosti ke zvySeni
efektivity navratové strategie. Bylo vyzadovano, aby se psi co nejvice vzdalovali od majitele a

klicové bylo sledovat, jakym zptisobem se vraceli zpét.

K ziskani dat bylo pouzito GPS sledovaci zafizeni Garmin. Majitel disponoval ptijimacem
Astro 320, ktery on-line komunikoval s GPS obojkem T5 mini, jez mél pes na svém krku v
prib&hu celého vyzkumu. Outdoorova kamera Garmin Virb, ktera byla umisténa v drzaku na
vesté psa, zaznamenavala audiovizudlni zdznam. Data z GPS zafizeni byla zpracovana v
programové aplikaci BaseCamp a videa v programu Virb Edit. Pro analyzu, kterd pomohla s
vysledky vyzkumu byl pouzit matematicky software Matlab spolu s daty zpracovanymi v MS

Excel. Smérové preference byly analyzovany ve statistickém programu Oriana.

S jezev¢ikem bylo odejito 24 okruhd, na kterych uskutecnil 95 pouzitelnych Gtéka. Jezevéik k
navratu vyuzival nej¢astéji nadbihani a jako navratové strategie na start svého utéku tracking a
scounting. S pribyvajicim po¢tem tekl se prokazatelné zvysSovala jejich délka. Za zminku také
stoji fakt, Ze si pro navrat velmi Casto vybiral lesni cesty, které navrat prodluzovaly, ale pro psa
jeho vzrlstu navrat zaroven zjednodusovaly a zrychlovaly. Dale z vysledkl vyplyva, Ze se
potvrdily dosavadni vyzkumy o smérové preferenci psa pii zahajeni ndvratu pomoci scoutingu.

V prvni fazi ndvratu pes statisticky signifikantn€ vybiha v severozapadnim sméru.

Vysledky potvrdily schopnost pst pfedvidat chovani majitele a pfizpisobit tomu své navratové
strategie. Navic se potvrdilo, Ze psi se na zac¢atku névratu nepohybuji nahodnym smérem, coz
potvrzuje vysledky pfedchozich vyzkuml o mozném zapojeni magnetického pole Zeme béhem

navigace.

Klic¢ova slova: lovecky pes, prostorova orientace, anticipace, homing, kooperace ¢lovek-pes



Abstract

In recent years, more research has been made into the cognitive abilities of dogs in the field of

orientation, with an emphasis on demonstrating magnetoreception.

The aim of the bachelor's thesis was, through the use of GPS technology and an outdoor camera,
to test and confirm the ability of hunting dogs to predict the speed and direction of movement
of the owner. Based on repeated walks through the same terrain, we found out whether they
would use their navigational ability to increase the effectiveness of the return strategy. The dogs
were required to move as far away from the owner as possible, and it was crucial to watch how

they returned.

To obtain the data a Garmin GPS tracking device, an Astro 320 receiver, was used to
communicate online with the T5 mini GPS collar on the dog's neck throughout the entire
research. The Garmin Virb outdoor camera, which was placed in a holder on the dog's vest,
recorded an audiovisual recording. Data from the GPS device was processed in the BaseCamp
software application and videos in the Virb Edit program. Mathematical software Matlab was
used for the analysis, which helped with the research results, together with the data processed

in MS Excel. Directional preferences were analyzed in the statistical program Oriana.

24 circuits were taken with the dachshund, on which the dog made 95 usable escapes. The
dachshund most often used shortcuts to return and tracking and scounting as a return strategy
to get back to the start of his escape. As the number of escapes increased, their length
demonstrably increased. It is also worth mentioning the fact that the dog very often chose forest
roads for his return, which prolonged his return, but at the same time simplified and accelerated
his return for the dog of his growth. Furthermore, the results show that previous research on the
directional preference of the dog at the beginning of the return using scouting was confirmed.
In the first phase of the return, running in the northwest direction was observed to be statistically

significant.

The results confirmed the dogs' ability to predict the owner's behavior and adjust their return
strategies accordingly. In addition, it has been confirmed that dogs do not move in a random
direction at the beginning of their return, which confirms the results of previous research on the

possible involvement of the Earth's magnetic field during navigation.

Keywords: hunting dog, spatial orientation, anticipation, homing, human-dog cooperation
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1 Uvod

Psi jsou s ¢lovékem uz od nepaméti. Diive smecky doprovazely ¢loveéka pti lovu, protoze jim
pomahaly kotist ustvat. Vyhody platily na obou stranach a také diky tomu byli psi postupné
domestikovani. Krom¢ jiz zminénych pracovnich vztahli jsme s nimi navazali i vztah

spolecensky.

V minulosti i soucasnosti bylo podrobeno zkoumani v oblasti navigace a orientace mnoho
zivocicht, jako jsou napf. ptaci, netopyii, zelvy, pakoné. V laboratornim prostiedi pak napf.
potkani i psi. Nékolik studii chovani psi naopak probéhlo uz davno, kdy jesté neexistovaly
sledovaci technologie, diky kterym je nyni pozorovani a analyzy efektivngj$i. Stale nam vSak
chybi spousta dillezitych informaci, které by pomohly 1épe proniknout do této zajimavé oblasti,
ktera prolina zpiisob orientace, mechanismy navigace, socialni vazby a mnoho dal$ich aspekt,
Které se tykaji naSich nejblizsich ¢tyfnohych pratel. Zvlasté proto, ze se nejedna o laboratorni
pokusy, ale realny svét, kde mize pisobit mnoho vné&jsich faktorti (pocasi, turisté, cyklisté,
zveF). VErim tedy, Ze i timto malym dilkem pfiispé&ji do velkého projektu, ktery se tvoti pod

taktovkou védcti na Fakulté lesnické a dievaiské Ceské zemédélské univerzity v Praze.

Vétsi vzorek sledovanych jedinct pomiize dojit k divéryhodnéj§im zavérim, nebo zaroven
Vv zavislosti na stejnych vyzkumnych podminkach, vznikéd skvéld Sance k porovnani prace,
orientace a celkového chovani dvou loveckych plemen. Vybér druhého jedince odlisného
plemene padl na srbského honice, jenzZ m¢l fungovat ve shodnych terénnich podminkach.
Srbsky honic je moje srdcova zaleZitost. TéSila jsem se na prokazani skute¢nosti, Ze je schopen
navratu k majiteli i ptes jeho specificky a svérazny zpusob lovecké prace, ke které byl ve své

domoviné vyslechtén.

Vybér této prace i pst, byl ovlivnén vice faktory. Jiz n€kolik let se v€nuji lovecké kynologii a
moji psi (vymarsky ohat kratkosrsty, jezev¢ik standard drsnosrsty a snad brzy ptibude do
smecky tieti ¢len) jSou mou zivotni naplni. Vybér psa pro tento vyzkum byl tedy jednoznacny.
Kdo jiny by m¢l byt podroben otestovani nez jezev¢ik Hubert. Jedna z jeho stézejnich vlastnosti
je Casté utikani a nepravidelné vraceni se. Vé&fila jsem, Ze mi tento experiment pomuze ptibliZit
jeho schopnost pohybu v terénu a tieba i 1épe poznat jeho celkové chovani, kdyZ neni u mé —
diky audiovizualnimu zaznamu. Navic téma této prace je dil¢im vyzkumem, diky kterému se
pomuze slozit velka sklddacka poznatki, které pak na fakulté dale zkoumaji, a to mi pfislo vice
nez zajimavé. Bude tizasné, pokud tento vyzkum ptinese dalsi pohled do problematiky orientace

a kognice psti a potvrdi jiz nékteré zjisténé skutecnosti v této oblasti.
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2 Cil prace

S vyuzitim GPS technologie a audiovizualni techniky otestovat a potvrdit schopnost loveckych

psu predvidat smér a rychlost pohybu majitele a vyuzivat této schopnosti ke zvyseni efektivity

navratovych strategii.
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3 Literarni reSerse

3.1 Prostorova orientace

Pojmem prostorova orientace rozumime uvédomeéni si své polohy v prostoru a spravnou
smérovou analyzu i ve slozitych terénech. Uméni orientovat se v prostoru jde ruku v ruce
S prostorovou navigaci, ktera ma zasadni vliv na samotnou existenci a pteziti zivocichu (Barry

et Burges, 2014).
3.1.1 Neuralni podstata prostorové orientace

Pro prostorovou orientaci je nezbytna prostorové pamét, ktera ma své umisténi v mozku jedince
a jeji funkci zajistuje hipokampus. Hipokampus je stara mozkova struktura, ktera hraje
kli¢ovou roli v paméti a prostorové orientaci, ackoli specifika této role zlstavaji ustfednim
tématem debaty v rychle se rozvijejici oblasti vyzkumu. Nazev hipokampus vychazi z jeho
tvaru podobném motskému konikovi (z feckého hippo znamena kin a kampos znamena mote).
Je umistén hluboko v nejvnitingj§im zdhybu spankového laloku. Jedna se o bilateralni strukturu,
coz znamena, ze mozek ma dva hipokampy, jeden na obou stranach. Hipokampus maji v§ichni
savci a u ruznych druhti je jeho funkénost a konektivita podobna (Stimac, 2019). O’Keefe et
Nadel (1979) interpretovali objev tzv. mistnich bunék v hipokampu hlodavct, coz se jevilo jako
prvni diikaz, Ze hipokampalni neurony jsou aktivovany konkrétnimi misty v prostoru. Buiky
jevily specifickou aktivitu dle toho, kde se hlodavec nachézel. Poulter et al. (2018) pak dale
definuje dalsi mozkové neurony, které slouzi k orientaci a navigaci jedince. Jedna se o miizkové

buiiky, hrani¢ni buiiky, buiiky ¢asu, buiitky sméru hlavy a buiiky rychlosti.

Fagan et al. (2013) tvrdi, ze zvifata maji z dlouhodobého hlediska omezenou kapacitu pro
presné ukladani informaci. Jsou zde potfebné mechanismy pro stanoveni priority dlouhodobé
paméti na zakladé dilleZitosti a spolehlivosti, aby se zabranilo jejimu negativnimu ovlivnéni.
Zapominani je hlavnim mechanismem pro zmirnéni ovlivnéni a dale Fagan et al. (2013) uvadi,

ze pamét, ktera neztraci irelevantni nebo nediilezité informace nemuze spravné fungovat.

Mongillo et al. (2013) provedli pokus se 44 domacimi psi ve véku od 3 do 12,5 roku, aby zjistili,
zda u nich bude mit veék vliv na schopnost ucit se a orientovat se v prostoru. Vsichni psi
prokazali dobré u€eni a se zopakovanim za par tydni neméli problém ani star$i jedinci. Problém
nastal u psu starSich osmi let pii reverznim uceni, coz ale bylo v souladu s dosavadnimi

kognitivnimi studiemi psu.
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3.1.2 Druhy orientace

3.1.2.1 Geograficka a topograficka orientace

Odborna literatura de€li prostorovou orientaci na geografickou a topografickou. Geograficka
orientace je u zvifat vyuzivana pfi vyznamnéjsich migracich a na velkou vzdalenost. Aby se
zivocichové mohli orientovat, vyuzivaji podnéty jako je napi. pozice vesmirnych téles,
magnetické pole Zem¢, Ci jiné orientacni podnéty. Tento typ orientace je vétSinou souborem

nékolika takovych dil¢ich schopnosti (Lohmann et al., 1999).

Opakem geografické je topograficka orientace, kdy se vénujeme mapovani pravé malého
prostoru, kdy se zivoc¢ichové musi orientovat v ramci svého vlastniho Zivotniho prostoru, a to

zejména z diivodu zajisténi potravy, nebo nalezeni partnera k pareni (Stuchlik, 2003).

3.1.2.2 Egocentricka a allocentricka orientace

Jednim z dalSich d¢€leni orientace je egocentricka a allocentricka, ktera se zabyva vztahem mezi

jedincem v prostoru a okolnimi prvky.

Egocentricka orientace je definovana jako orientace vyuzivajici idiothetické podnéty cili
podnéty odvozené z vlastniho pohybu. Zplsob této orientace se nezabyva vztahy objektu

s prvky vnéjsiho prostiedi (Poulter et al., 2018).

Oproti tomu je v kontrastu allocentricka orientace, jenz definuje prostorovy vztah objektu

K vngjsimu svétu na zakladé riznych podnéta tzv. allothetickych (Poulter et al., 2018).

Scandura et al. (2018) hodnotili vliv pohlavi a gonadektomie/ovariektomie (kastrace) na
preferenci volby prostorové orientace (allocentrické ¢i egocentrické) zkoumanych 56 psu
Vv laboratornim prostiedi. Psi byli rozdé€leni do 4 skupin na feny, psi a vykastrované psy a feny.
Tato studie ukazala, Ze psi mohou pfi plnéni tlohy vyzkumu prostorové orientace pouzivat
ruzné strategie. Ovariektomie je spojena s preferenci pouziti egocentrickych informaci a s
pohlavim 1 vékem, které maji dopad na flexibilitu, s jakou mohou psi piepinat mezi
preferovanou a nepreferovanou strategii. Vzhledem Kk témto vysledkim byla zminéna

nevhodnost volby kastrace fen, které vykonéavaji patraci ¢i zdchranaiskou sluzbu.
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3.1.3 Funkce prostorové orientace

3.1.3.1 Migrace

Migraci se rozumi pravidelny pohyb Zivo¢ichi mezi oblastmi, které jim poskytuji rizné funkce,
at’ uz z hlediska potravni nabidky, rozmnozovacich cykld, zmény podminek prostredi vlivem
sttidani ro¢niho obdobi. Tyto podminky mohou byt pro jednotlivé druhy Zivocichii rozdilné.
S ohledem na tyto funkce se pro zivocichy jevi jako vyhodnéjs$i migrovat nez zlstdvat na

jednom misté (Dingle, 2007; Fryxell et Holt, 2013).

Klasickym prikladem této migrace jsou ptaci, jez mohou cestovat mnoho tisic kilometrd, aby

vyuzili dostupné sezonni zdroje a tykaji se severni i jizni polokoule (Shaffer et al., 2006).

Satelitem sledovani arkti¢ti rybaci dlouhoocasi (Sterna paradisea) provadéji nejdelsi
dokumentovanou migraci zvifat mezi jejich sezénnimi stanovisti v Arktidé a Antarktide
vzdalenych vice nez 17000 km (Egevang et al., 2010).
Na sousi mizeme oznacit za vyznamné migranty soba polarniho (Rangifer tarandus) a pakoné
zihaného (Connochaetes taurinus), ktefi migruji mezi misty vzdalenymi nékolik set kilometrti,
aby se vyhnuli Spatnym zimnim podminkam/ anebo profitovali z lepSich podminek letnich
(Fancy et al., 1989; Murray, 1995).

3.1.3.2 Homing

Homing lze definovat jako schopnost navratu do znamého cile (napt. hnizdisté, Gtoc¢isté) po
premisténi (Papi, 1991; Wiltschko et Wiltschko, 2012).

V taxonomicky rozmanité Skéle obratlovci bylo prokdzano, ze se pfi piesunu spoléhaji na
mnoho druhl podnétd, jak vizualnich, olfaktorickych, akustickych, nebeskych, magnetickych
a idiothetickych (Cullen et Taube, 2017; Lohmann, 2018; Mouritsen, 2018). Toto téma zaujalo

mnoho laiku 1 védcu.

Za 1. svétové valky vyznamny cvicitel pstt Edwin H. Richardson (1921) sledoval orientaci psu
V pro né neznamém prostiedi valecné Anglie. Tyto psy cvicil jako posly, ktefi fungovali mezi
bitevnim polem a vojenskou zakladnou. Psi pracovali za riznych povétrnostnich podminek ve
dne i v noci, probihali téZkym terénem, ve slozitych podminkach a ¢asto neznamym prostiedim.
Na zéakladé téchto faktd Richardson naznacuje, Ze se psi nemohli orientovat pouze béznymi

smysly:
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» Zrak byl v mnoha piipadech vyloucen na zakladé nalezeni cesty zpét za iplné tmy, nebo
V husté mlze.
» Sluch a ¢ich byl ¢asto vyloucen, protoZe psi si pro navrat od svého majitele na zakladnu

Castokrat zvolili rizné druhy cest, které byly pro n¢€ absolutné nezndmé a bez stopy.

Podle Richardsona (1921) psi jako posli¢ci pracovali Iépe za tmy a ztizenych podminek hustou

mlhou ¢i zvySenou hladinou vody, protoze pouzivali svoje smysly mnohem intenzivnéji.

Schopnost tspésného homingu se 1i$i u jednotlivych psi, a také u riiznych plemen. Nejvetsi
uspéch byl zaznamenan u psu, ktefi byli na svého majitele vice citové vazani a byli mu silnéji

oddani, touha po navratu diky tomu byla siln¢jsi (Richardson, 1921).

Nahm (2015) popisuje praci Bernharda Miillera, ktery provadél v obdobi 1953-1962
experimenty zaméfené na orientaci psti. Jeho pokusi, které byly provadény ve Svycarsku a
Nepalu, se ti¢astnilo 75 psi. Védec, aniz by tusil, k ¢emu dojde, chtél pouze posoudit navadéci
schopnosti psti. Diky experimentu zjistil, Ze Se psi nespoléhaji pouze na bézné smysly (Cich,
zrak, sluch), ale dokdzou se vratit domid pomoci jiného navadéciho systému, ktery v té dobé
jesté nebyl uréen. Série pokust spocivala v odvezeni psa na 3 rtizna mista odstupiiovana do
vétSich vzdalenosti. Z kazdého mista byl pes vypusStén 4x, kazdy pes tedy absolvoval 12
navratl. Pokusy se provadély za vSech povétrnostnich podminek (dést’, snih, mlha), ve dne i v
experimentu bylo zjisténo, Ze psi pti kazdém opakovani pouzivali novou a zpravidla kratsi
trasu. Timto pokusem opét vyvstala otazka, zda psi pfi orientaci vyuzivaji tzv. mimosmyslové
vnimani (ESP — Extra Sensory Perception) ¢ili jiné nez bézné¢ znamé smysly.

V dlouhodobém pokusu nechali Benediktova et al. (2020) volné se pohybovat v lesnich
terénech postupné 27 psu deseti loveckych plemen, a s pomoci GPS navigace a akéni kamery
umisténé na psech, sledovali zpisob navratu zpét (homing) k majiteli, ktery zistal skryty na
misté tam, kde ho pes opustil. Zjistilo se, ze psi pouzivali dva zpuisoby navratové strategie, a to
bud’ navrat po vlastni stop¢ (tracking), anebo navrat zcela novou trasou (scouting). Nékteti psi

ob¢ strategie vzajemné kombinovali. Zaznamenany byly utéky, jez trvaly od 30 do 90 minut.
3.1.4 Zpisoby orientace a navratové strategie

3.1.4.1 Path integration

Path integration (Cesky integrace drahy) je schopnost orientace, kde se nevyuziva zadny

z vnéjSich podnétli. Tuto orientaci ma krom clovéka i vétSina savetl, ale i dalSich Zivocicha.
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Tento zplsob orientace je proces, kde zvife na zéklad¢ informaci o svém vlastnim pohybu
odhaduje smér a vzdalenost z vychoziho bodu. Zvife dokdze urcit svou polohu diky
kumulativnimu odhadu vzdalenosti a sméru. Tyto dva odhady umozni zviteti zjistit, kde se
zhruba nachazi (v jaké je poloze vzhledem k cili). Diky tomuto se dokdze snadné&ji a rychleji

dostat zpét na misto odkud vyrazel (Schulman, 2005).

Intergrace drahy vSak miize kumulovat chyby a zptsobit nedokonalou navigaci, tfeba pii
otoceni sméru trasy (Séquinot et al., 1998), nebo na zakladé charakteristiky povrchu, po kterém
se zivocich pohybuje. Spravné orientaci miize pomoci pohyb po rovném a suchém terénu,
naopak ve vodé se schopnost spravné orientace ¢asto vytraci a vytvaii odchylky (Moghddam et

Bures, 1996).

3.1.4.2 Piloting

Piloting je navadéni zaloZzené na vyuziti orientacnich bodd v krajiné. Tyto body jsou
zpracovany jedincem, ktery vizualné urcuje svoji polohu vii¢i orientatnimu bodu (Gallistel,

1990).

3.1.4.3 Cognitive map

Cognitive map, Cesky kognitivni mapa, je ve vlastni mysli vytvofeny vérny obraz okolniho
prostiedi. Jedinec ho ziska pohybem v prostoru, a zaroven takto dale slouzi pro dalsi pohyb

timto prostorem (Tolman, 1948).

Poulter et al. (2018) uvadi, ze kognitivni mapa je model vnégjSiho prostorového svéta
s informacemi o vzdalenosti a smérech mezi misty, ulozeny v paméti jedince. Umoziuje

generovani cest, jako jsou objizd’ky nebo zkratky, které nikdy pied tim nebyly pouZity.

Studie u laboratornich potkanti dokéazaly existenci tvorby kognitivni mapy v umélém prostiedi.
Tvorba kognitivni mapy vSak vyzaduje velkou kapacitu paméti na zpracovani pftijatych
informaci v zavislosti na druhu zkoumaného jedince, a to je spojené se specifickou ontogenezi.
Nervovy systém jedince je ve svém piirozeném prostfedi vystaven takovym prostorovym
udélostem a okolnostem, které se v laboratofi vyskytuje jen zfidka, pokud viibec a nejde tedy

zcela napodobit podminky pro troven jeho kognice (Jacobs et Menzel, 2014).
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3.1.4.4 Compass

Compass, ¢esky kompas, zivoCichim poskytuje informace diilezité pro orientaci. Existuje

nékolik druht kompasu, a to slune¢ni, hvézdny ¢i magneticky (Wiltschko et Wiltschko, 2012).

Chernetsov (2017) uvadi, e slune¢ni kompas je ¢asové zavisly zptsob navigace. Casové
nezavisly je pak hvézdny kompas, ktery nezahrnuje vnitini hodiny zivocicha. A poslednim
zminénym kompasem, ktery byl prokdzan u ptakd, je magneticky, ktery je zaloZzeny na vnimani
jinymi nez obvyklymi smysly. Informace ziskané ztéchto rtiznych kompasi se mohou

vzajemné prolinat podle toho, kdy a kde se jaky zivocich zrovna nachazi.

Magnetické pole nam poskytuje mimo jiné informaci o tom, kde se nachazi severni a jizni
polarita geomagnetickych silocar. Tyto silocary je mozné urcit pomoci kompasu. Zajimavosti
je intenzita geomagnetického pole, protoZe na rovniku je nejslabsi a na polech nejsilnéjsi

(O’Neill, 2013).
3.1.4.5 Tracking

Tracking, tzv. navrat po vlastni stopé€. Jedna se o navratovou strategii, jejimz pifedpokladem
je, ze se pes vrati zpét k majiteli/cili na zaklad€ své vlastni pachové stopy. Navrat trackingem

byva ¢asové delsi, nybrz jistéjsi (Benediktova et al., 2020).
3.1.4.6 Scounting

Scountingem oznacujeme vyznamnou navratovou strategii, kdy jedinec voli navrat zpét
k majiteli zcela novou trasou. Ve scoutingu psi uzivaji riznych zkratek, napf. lesnich cest a
pésin, coz z této strategie ¢ini rychlejsi, ale také riskantnéjsi zpuisob navratu. Strategii zpravidla
pouziji psi k ndvratu 1 z vétSich vzdalenosti. Pokud pes pfi ndvratu scoutingem pouzije lesni
cestu, mize se navrat zrychlit, ovSem délka trasy se tim mize prodlouzit (Benediktova et al.,

2020).

Bylo zjisténo, Zze pii zplisobu navratu psti scoutingem se jedinci V pocate¢ni fazi navratu
zarovnavaji podél severojizni magnetické osy, coZ jim umoznuje sefidit vnitini kompas a
najdou tak snaz cestu zpét, v tomto piipadé k majiteli. Tento kratky kalibracni béh byl nazvan
kompasovy béh (Benediktova et al., 2020).
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3.1.5 Percep¢ni systémy

Percepce je vnimani signald, které prichazeji do mozku, kde po jejich zpracovani vznikaji

vjemy. Vnimani je tedy organizace a interpretace senzorickych informaci.

Vnimani patfi mezi zékladni procesy orientace a je to soubor jevil, které puisobi v daném
okamziku na smyslové organy. Je to tedy schopnost a dovednost smysli zprostfedkovat a
registrovat informace o vné¢jSich a vnitfnich podnétech, kdy tyto podnéty mohou byt sluchové,

¢ichové, hmatové, zrakové i chutové (Kohoutek, 2002).

3.1.5.1 Zrak

Zrakovym smyslem psovité Selmy je oko (Obr. 1). Psi se na sviij zrak spoléhaji vice, nez
bychom ptedpokladali. Diky domestikaci dochazi k nartistu zmén dispozic oka i jeho tvaru. To

ma za nasledek rozdilnou zrakovou schopnost riznych plemen pst (Horowitz et Fricke, 2007).

Pes disponuje tzv. dichromatickym vidénim, coz znamen4, ze vidi barvy sestavené kombinaci
zelené a modré barvy. Naproti tomu ¢loveék je trichromat, coz nam umoziuje vidét barvy
vzniklé kombinaci Cervené, zelené a modré. I pies tento zdanlivy handicap je pes schopen vidét
1épe nez Clovek, a to diky vysSimu poctu tyc€inek v sitnici oka. To mu zaru€uje lepsi vnimani

kontrastu (Reece, 2011).

Lidé se domnivaji, Ze pes sdili nasi vizualni perspektivu. To v8ak neni mozné, protoze je-li
¢lovek vyssi nez pes, ma lepsi rozhled nad terénem. Naproti tomu psi disponuji Sir§im zornym
polem z divodu umisténi oci vice po stranach. Nemusi tedy natolik otacet hlavou, aby vid¢l

okolni krajinu (Miklosi et al., 2019).

Pokud psi lovi za soumraku, nebo svitani, je pro né¢ velmi dulezité citlivéjsi vnimani jasu.
Piesto, Ze psi jsou cca o polovinu méné vnimavi k odstinlim Sedé nez lidé, mnohem Iépe
vynikaji ve vnimani svétla. Je to diky specialni vrstvé tzv. tapetum lucidum, kterou nalezneme
hned za sitnici a funguje na principu zrcadla. V tapetum lucidum se odrazeji svétlené paprsky

zpét do oka, a proto vidi pes 1épe za Sera (Miklosi et al., 2019).

Psi prokazuji vyjimec€nou citlivost pii zachyceni objektu v pohybu. Malé predméty, které se,
byt jen lehce pohnou, dokaZou zachytit i na vétsi vzdalenost. Clovéku by tyto predméty unikly
(Miklosi et al., 2019).

Retrivii, pokud se divaji, maji schopnost zapamatovat si, kam stielend zvéf spadla, a to 1 na

velkou vzdalenost. Po skonceni honu pfinaseji kus po kusu strelenou zvéf. Tuto vlohu, ktera se
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nazyva marking neboli pamét’ k aportu, je ovS§em potieba tréninkem upeviovat (Hansen-Catta,
2008).

Obr. 1. Stavba oka psa (Miklosi et al., 2019)

3.1.5.2 Cich

Nékteré odborné teorie fikaji, ze pravé pro svilj vyjimeény &ich byli psi domestikovéni. Cich je
aktivni proces, pti kterém pes nasava vzduch do nozder a zachytava molekularni ¢astice pachu.
Tyto ¢astice se dostanou do hlubsi dutiny nosni (Obr. 2) a zlstane jich tam pfiblizné 15 % az
do dalsiho nadechnuti. Diky tomu se zvysi koncentrace chemickych latek a také se zvysi doba
potiebné pro analyzu toho konkrétniho pachu. Zajimavy je také zplsob, jakym pes Cicha. Ze
zacatku je proces velmi intenzivni, ale jakmile stopu objevi, jeho tempo se zvolni, stejné jako

jeho dechova frekvence (Horotwitz et Fricke, 2007).

Pes se svym Cichem spada mezi tzv. makrosmatické druhy, skupina zivodichut s velice dobie

vyvinutym ¢ichem (Reece, 2011).
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Srovname-li ¢ich ¢loveéka a psa na urovni olfaktorickych receptorovych genti, maji jich psi o
30 % vice. Jak pes, tak i ¢loveék disponuji Cichovym epitelem, coz je mekka tkan, ktera je
odpovédna za detekci pachi. U ¢lovéka je jeji rozsah okolo 5 cm?, u psa to miize byt az 150
cm? (Miklési et al., 2019).

Pes se mimo jiné také pomoci ¢ichu orientuje ve svém prostiedi. DokaZze najit stopu ¢lovéka po

tom, co si kratce ocicha jeho osobni véc (Miklosi et al., 2019).

-

Obr. 2 - Prifez sttedem nosni dutiny psa (Miklosi et al., 2019)

3.1.5.3 Sluch

Psi disponuji skvélym sluchem. Ten u nich funguje jako anténa. Kofist totiz vydava zvuky,
které se nesou na dlouhou vzdalenost a pes je zachytava rotaci pohyblivého boltce (Horowitz
et Fricke, 2007).

V porovnani s ¢lovékem dokaze pes vnimat vysokou frekvenci zvuku az 44 000 Hz, coz je vice

nez dvojnasobek, protoze lidské maximum se pohybuje v rozmezi 8 000 — 20 000 Hz.

Pokud se budeme bavit o nizké frekvenci zvuku (30-40 Hz), zde rozdil je témét nulovy, pes
slysi tuto frekvenci zhruba stejné (Reece et Rowe, 2017).
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Diky vybornému vniméni vysoké frekvence mlize pes zachytit i ultrazvuk. Psi dokdZou slySet
1 vysoké tony hlodavcl a snadno je vyhledat. Citlivost na vysokou frekvenci mizeme vyuzit

pii lovu a orientaci, protoze ji kofist vétSinou vyluzuje pravé pii pohybu (Miklosi et al, 2019).

Sluchovy nerv

Vpravo Prirtez stfednim Okrouhlé okénko

uchem psa ukazuje
hlemyZdé, kde dochdzi
k zachyceni zvukovych
vin. Ke vnimdni zouki ~ Membrdna
0 vysoké frekvenci dochdzi bubinku
P jeho zdkladné, zouky
0 nizké frekvenci jsou
rozezndvdny na_jeho
Spcee.

Kladivko

HlemyZd

Obr. 3 - Priifez stfednim uchem psa (Miklosi et al., 2019)

3.1.5.4 Magnetorecepce

Magnetopercepce je zplisob orientace, ktery vyuziva magnetické pole Zemé a nejcastéji ho
vyuzivaji tazna zvitata jako jsou tazni ptéci, ryby nebo moiské zelvy. Diky magnetickému poli
se dokazou tito zivo¢ichové orientovat pii migraci kdekoliv na zemi a bez ohledu na to, jestli
toto misto znaji, nebo nikoliv. Dokonce dokazou rozpoznat nejen informace pomahajici

udrzovat smér, ale také urcuji polohu, ve které se nachazi (Wiltschko et Wiltschko, 1996).

Béhem 24 hodin magnetické pole méni svoji intenzitu. Ve dne byva magnetické pole neklidné
s tim, Ze je zde zaznamenan posun polarity zapadnim smérem, odpoledne pak vychodnim.

V noci je magnetické pole stabilngjsi (Courtillot et Le Mouel, 1988; Liboff, 2014).
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Prvni, kdo se zacal zajimat o vliv magnetického pole na chovani psu byl Hart et al. (2013).
Potvrdil, ze psi ptfi znackovani teritoria preferovali nasmérovani téla soubézné se severojizni
osou magnetického pole Zemé, kdyz bylo magnetické pole klidné. Pii rozboureném
magnetickém poli se smérova preference stavala nahodnou. Tyto vysledky byly potvrzeny
vroce 2018, kdy Yosef et al. (2018) také potvrdili severojizni smérovou preferenci pfi

znaCkovani teritoria.

Pro zajimavost, a¢ nesouvisi se psy, Ve studiich zabyvajicich se magnetickym smyslem

mravencd, vedla zména polarity magnetického pole k naruSeni navadéciho chovani (Wajnberg

etal., 2010).

Nasmérovani téla podél severojizni osy potvrdil i nejnovéjsi vyzkum Benediktové et al. (2020).
Uvadi, ze psi se takto nasmérovali pfi pouZiti ndvratové strategie zvané scouting, ziejme proto,

aby si srovnali svoji vnitini mapu.

Schopnost magnetorecpce u psit byla potvrzena i v laboratornich podminkach (Adamkova et
al., 2021) pfi pokusu zaméteném na volbu odmény ve dvou magnetickych smérech. Psi pii
kombinaci volby mezi odménou umisténou severnim a vychodnim smérem preferovali odménu
umisténou v severnim smeéru, coz bylo potvrzeno v terénnich pokusech stejného principu
(Adamkova et al., 2017). Navic, Martini et al. (2018) potvrdili schopnost psa ukryty tyCovy

magnet.
3.2 Lovecky pes

Vochozka (2009) uvadi, ze smecky divokych psti doprovazely lovce a ptizivovaly se na jejich
ulovku. Dochazelo zde k synergii, protoZe naopak lovci snadnéji ukofistili uStvanou obé&t’ psy.
Piedpokladalo se, Ze lovci si postupné ochocovali mladata téchto divokych pst, a tim je
domestikovali. Pfi pferodu ¢lovéka — lovce na Clovéka — zemédélee, byl uz pes chovan jako
domaci zvite.

O historii plemen loveckych psit pouzivanych k lovu tak, jak je zndme v dneSni podobé,
muzeme hovofit nanejvyse o 150 let zpatky. Diky zménam loveckych technik (napt. ptichod
palnych zbrani) i lovené zvéte vznikaly Gzce zaméfeni lovecti specialisté. Od prostého Stvani,
ptes hony do siti az po vysoce naro¢né discipliny jako lov s dravci. Plemena byla pifizpisobena

lovené zvéfi i podminkam jejiho prostiedi (Cisarovsky, 2019).

Plemena psii byla jesté v poloving 19. stoleti urovana dle jejich vyuziti ¢lovékem. Teprve po

roce 1900 se pozornost zaméfila na poznatky o dédicnosti. Tato informace je nejvice
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smérodatna pro lovecké psy. Praveé oni se pred timto datem oznacovali loveckymi pouze podle

uvah jednotlivych chovatelt (Cisatovsky, 2019).

Podle Mezinarodni kynologické federace (FCI — Fédération Cynologique Internationale) mame

nyni tento seznam skupin uznanych plemen pstt (CMKU, 2021):

l. plemena ovc¢acka, pastevecka a honacka
I. pincové, kniraci, plemena molossoidni a §vycarsti salasnicti psi
. teriéti

IV.  jezevcici

V. Spicové a tzv. primitivni plemena
VI.  honici a barvafi

VII.  ohafi

VIII. slidici, retrievii a vodni psi

IX.  plemena spolecenska

X. chrti
Lovecka plemena jsou ze skupiny III., IV., V., VL., VIL, a VIIL.

Pro vyzkum byli pouZiti psi ze IV. a V1. skupiny FCI.
3.2.1 Psi pracujici jako honici

Podle aktualni nomenklatury Mezindrodni kynologické federace patii do skupiny honicl vice
nez 60 rtiznych plemen a diky tomu honic¢i piekonavaji vSechny ostatni plemena. Honici, ¢i
plemena, ktera vyuZivame v praxi jako honice (III. teriéfi, IV. jezev¢ici) byla Slechténa pro

samostatnou praci a uvazovani (Cisafovsky, 2019).
3.2.1.1 Jezevcik

Miklosi et al., (2019) popisuje jezevcika jako chytrého, hravého psa s nezavislou povahou. Neni
rad sam doma, ale da se tomu ¢asem a trp€livosti naucit. Je velmi vazan pouze na jednu osobu,

a tak se v jeho povahovych rysech nachazi také zarlivost a dozadovani se pozornosti.

Jezev¢ici byly vycviceni na praci pod zemi, kde lovenou zvéf vypudili, nebo zadavili a vyvlekli
ven. Jejich vyuziti je ale i na povrchu. Jsou to ostii davici a byvaji vyuziti pro praci na pobarvené

stopé (Mikula, 1975).
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Jezevéici maji velmi siln€ vyvinuty lovecky pud, jsou ostfi, odolni a samostatni. Svoji
naruzivosti dokazou velmi dobfe Stvat sparkatou zveér. Na Cerstvé stop€ jsou hlasiti a velmi

dobfe se orientujici (Vochozka, 2009).

Dnes je jezevCik druhé nejpopularnéjsi plemeno po némeckém ovcakovi (Hansen — Catta,

2008). Velice dobie se uplatni i jako spoleénik (Cerveny, 2010).

3.2.1.2 Srbsky honic

Srbsky honic€ je stiedn¢€ velké plemeno S kratkou, hustou a hrubsi srsti. Ma svislé usi a je
mohutny a svalnaty. Ma silnou vazbu na svého pana a k ostatnim lidem pusobi spiSe
rezervovang, jinak je ale mily a ptatelsky. Chovani k ostatnim pstim je nekonfliktni. Je to
vytrvaly a naruzivy lovec, ktery se ovSem nehodi pro kynology zacatecniky. Pokud se zacne
nudit v dasledku neuspokojeni jeho lovecké vasné€, zac¢ne byt jeho chovani problematické: nici

zatizeni, utikd, preskakuje plot — je samostatny a tvrdohlavy.

Srbsky honi¢ disponuje vynikajicim ¢ichem a ma velmi dobré viohy pro bezchybné drzeni
stopy. Mezi jeho pfednosti také patii vyborna orientace v terénu a také velmi dobte hlasi. Ze

své domoviny dostal do vinku pracovni vyuZiti dvojiho typu:

1. linie pro lov Cerné zvéte — tento typ je vyuzivan v nasich podminkach

2. linie pro lov zajict — zde postrada potiebnou ostrost pro lov ¢erné zvéfe.

Srbsky honi€ je zvykly pracovat na vzdalenosti nékolika kilometra a vypu§téna smecka dokéaze
co nejrychleji vyhledat 1 star§i stopu zvéfe. Smecka také zver vytrvale nahani az do jejiho

uloveni a vétSinou netrva dlouho ji najit a nahnat na rozmisténé stielce.

Vyhyba se pfimému kontaktu se zvéti, tedy nejde zbytené do sttetu s divo¢dkem. Zhasla zveér

ho uz vétSinou nezajima a volné pokracuje v dal$im vyhledavani a nahanéni. V naSich

vvvvvv

sn¢hové pokryvka. Jeho vysoké uplatnéni ocenime zejména na nadhankach. M4 skvély nos a

jeho prednosti vyuzivame i pii dosledech sparkaté zvéte (Vesely, 2021, pers. comm.).
3.2.2 Vnéjsi projevy komunikace a motivace

3.2.2.1 Pes jako soucast smecky

Domestikovani psi jsou vhodni adepti pro zkoumani kognitivnich dovednosti, hlavné diky

jejich spolecenskému zptisobu zivota.
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1. Psi, pochazejici z viku, ktefi jsou velice socialni zvifata. Jejich strategie preziti je zavisla
na spolupraci pii lovu. Musi tedy ve smecce fungovat komunikace, kterd pomohla
rozvinout kognitivni schopnosti. Tyto schopnosti potom vyuZivaji k piedvidani a
interpretaci chovani u jinych zvifat.

2. Psi byli pro domestikaci vybrani pravdépodobné na zéklad¢ jejich mentdlni adaptace
vuci ¢loveku. Jejich roli sehralo spolecenské chovani a zivot se smecce.

3. Socidlni studie poukazuje na skutecnost, ze psi, zijici v lidském svété, postupné

ziskavali charakteristiky a normy této socialni skupiny.

Psi snadno pouzivaji i lidské signaly (pohled, ukazovani) jako zdroje informaci, které jim

pomahaji k vyhledani skrytych odmén (jidlo, oblibena hracka) (Cooper, 2003).

Pouzivani komunikacnich signdlii byl jeden z vyznamnych vlivii na pfeziti smecky uz pred 15
tisici lety. Pokud by se smecka nedokazala dohodnout a vznikaly by komunikacni neshody,
nemohla by fungovat jako jeden kompakini celek. Tyto schopnosti zdédili i nasi psi. MiZeme
zde hovofit o univerzalni feci, jiz se muze naucit i cloveék a pochopit tak 1épe svého ¢tyfnohého

¢lena své lidské smecky (Rugaas, 2010).

3.2.2.2 Vizudlni signaly

Pes pouziva k vyjadieni svych pocitli vizualni signaly, coZ jsou signaly provadéné celym jeho
télem 1 vyrazem. PouZiva stiidavé pohledy k vyjadieni svych pohnutek, tak jako by to ud¢lal i

jeho lidsky partner (Horowitz et Fricke, 2007).

Psi fe€ téla, oznacované jako konejSivé signaly, psi mohou pouzit k ptedejiti konfliktu s jinym
psem, ale i ¢lovékem, K vyzvani ke hie, nebo uklidnéni uz nastalé situace, ktera nemusi
jednomu psovi vyhovovat. Nektera plemena pouzivaji tyto signaly vice, jind méné. Ukazalo se,

Ze takto mezi sebou dokazou komunikovat psi z riznych svétadila (Rugaas 2007).

Svym postojem pes vyjadiuje rizné emoce, kde zkuseny chovatel dokaze rozpoznat, jak se pes

citi (Horowitz et Fricke, 2007):

1. uvolnény pes — cely postoj je uvolnény, pes ma vztycené usi, je klidny, ma vzpitimenou
hlavu a maze jit vidét Spicka jeho jazyka

2. hravy pes — pes provadi hravé prilehnuti které je doprovazeno ste€kotem, vybizi ostatni
ke hte a nékdy obiha druhého psa a hravym zplisobem na néj utoci

3. ostrazity pes — t¢lo psa je naklonéno doptedu a vyhodnocuje danou situaci, tlama je

zaviena a usi smétuji dopredu
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4. bazlivy a nervozni pes — je vV podfizené roli a nechce jit do konfliktu, stahuje usi, obcas
ziva, ocas byva voln¢ svéseny, v nekterych piipadech i stazeny

5. bazlivy a agresivni pes — ac je vydéSeny, nebrani mu to zattoc€it, ma najezenou srst, ocas
stazeny mezi nohama, t€lo 1 hlavu drzi nizko

6. asertivni a rozzlobeny pes — je schopen zautocCit, vyzaduje-li to situace, je najezeny,
otevira tlamu, zadni nohy napind a obcas se chvéje

7. submisivni pes — je podfizeny, déla se ,men$im“, také se pievraci na bficho,

nevyhledava oc¢ni kontakt, stahuje usi dozadu + krc¢i koncetiny

3.2.2.3 Akustickd komunikace

Psi povazujeme za velmi komunikativni, dokazou vyluzovat az 12 typii zvukt. Tyto zvuky tvori
proudénim vzduchu, ktery se piesouva do hrtanu, kde jsou hlasivky. Na zakladé tlaku vzduchu
a napéti se zvysuje hlasitost (Scott et al., 1997).

Sténata vydavaji zvuky na zakladé jejich pocitd jako je zima, hlad a odlou¢eni od matky. Jedna
se zejména o kinuceni, piSténi a knikani. Jakmile za¢nou otevirat oc€i, slySet a vnimat okolni
svét, jejich repertoar se rozSifi o pokusy o Stékani. Okolo 7-10 tydne produkuje pes jiz

kompletni repertoar dosp&lého psa, kde nechybi vyti (Scott et al., 1997).

Vyznam vokalnich projevl u psi souvisi s jejich dusevnim stavem. Psi ,,nemluvi®, nemohou
nam Zadnym zvukem vyjadfit jejich pocity. Akustické signaly vydavaji na zéklad€ jejich

velikosti, véku, pohlavi a identité (Scott et al., 1997).

Rugaas (2010) uvadi, ze v soucasnosti mizeme rozdélit $t€kani na Sest druh v ramci
komunikace. Jsou jim:

» naucené Stekani

stekani z frustrace

obrana/ ochrana majitele, majetku, sebe

varovani

YV V VYV V

Stékani jako nésledek ocekavani

3.2.2.4 Olfaktorické signaly

Miklosi et al. (2019) zmituje, Ze olfaktorické, Cesky ¢ichové, signaly jsou schopny rozeznat uz

28-35 dni stard Sténata, ktera timto zpisobem rozpoznaji svij peliSek od ciziho, diky
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feromonim matky. Feromony jsou pachové molekuly vyprodukované v pokozce, které

zastavaji vyznamnou roli v signalizaci.

Pohlavni feromony u psti — za zminku stoji feromony harajici feny, které produkuji zlazy v
pokozce a nachazeji se naptiklad na vaging, vykalech a moci. Jedna ze soucasti t€chto feromont
dokaze vyvolat sexualni zajem u pst. Psi — samci, davaji pfednost feromondm u harajicich fen
nez u ostatnich psich samct. Dokazou vsak jejich feromony vycitit a zjistit z nich pohlavi a

status samce. Sami ¢asto moci tam, kde se pred nimi vymocil jiny pes (Mikloési et al., 2019).

Mezidruhové olfaktorické signaly —u vSech savct byly prokédzany shodné znaky zminovanych
feromond. S nejvétsi pravdépodobnosti jsou psi schopni rozliSit ovulaci jak u fen, tak u zen a
domnivame se, ze dokazou rozlisit mezi specifickymi pohlavnimi olfaktorickymi signaly Zen a
muzu. Pokud psi zkoumaji déti, zaméfuji se primarné na jejich oblicej a ruce. To nam vysila
signal, Ze horni ¢ast téla dokédze pstim poskytnout diilezité informace, nebo se na téchto mistech

objevuji pachy, které jsou pro psi snadnéji postiehnutelné. (Mikloési et al., 2019).

Dle Reece (2011) jsou feromony chemickym komunika¢nim jazykem mezi zvifaty pro
specialni Ucely jako napiiklad znaceni stezek nebo hranic teritorii, rozpoznavani jednotlivcl

Z jednoho stada ¢i hnizda, oznaceni umisténi zdroju potravy, a i jako alarm.
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4 Metodika

4.1 Sledovani psi

Sledovéni byli dva jedinci loveckych pst. Ctyflety srbsky honi¢ Aslan a tilety jezevéik
standard drsnosrsty Hubert (Tab. 1).

Oba jedinci byli s okruhem seznameni tak, Ze s nimi byl okruh 4x projit na voditku. Srbsky
honi¢ Aslan nasledné absolvoval dva métené okruhy. Ani v jednom piipad¢ se nevratil k
majiteli. Dvakrat pieSel hlavni silnici, a tfikrat skoncil v kontejneru na odpadky, z toho
V jednom ptimo u auta. Byl tedy z bezpecnostnich divodi z vyzkumu vytazen. Protoze nebyl
k dispozici jiny pes stejného plemene, bylo po domluvé svedoucim prace nasbirdno

dvojnasobné mnozstvi tras s jezevcikem.

Tab. 1 Stru¢né charakteristiky dvou sledovanych jedinca

Jezevéik standard

Plemeno drsnosrsty Srbsky honi¢
Jméno Hubert Aslan
VriZen 30.06.2017 21.07.2016
Pohlavi pes pes
Zkousky ZN, LZ ZN, Z\NZ
Nemoc zadna Zadna
Zranéni Pokouséucll, ,3x utrzeny Nemél
rap
Kastrat ne ne
Kde zZije V dome V kotci
Strava Granule a BARF | Vafené maso, granule

vice jako domaci

,e ¢isté pracovni pes
mazlicek p p

Pistup majitele k psovi

Dalsi psi v domacnosti ano ano
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4.2 Lokalita sbéru dat

Sbér dat probihal na piedem stanoveném okruhu (Obr. 4) v obdobi od 1.5.2020 do 13.12.2020
V lesni honitbé ve vlastnictvi Kfizovnickych lest, s.r.o. Uzivatelem honitby je MS Hudcice,
s jehoz hospodafem byl odsouhlasen pohyb v honitbé za ucelem tohoto experimentu. Honitba
se nachazi v severovychodni ¢asti Brdské vrchoviny zvané Hiebeny. Pfevazna cast Hiebent je

od roku 2009 chranéna jako Ptirodni park Hiebeny.

-
-4‘-‘"'*

> >

T 2

7
S

1";"!* .
%

=
_ > =

/‘%ﬁ = > v
A= = = >

F:.Sl?‘q ¥

L

o4

Obr. 4 - Schématické znazornéni okruhu v méfitku 1:15000. Tato trasa byla opakované
prochdzena majitelem v konstantnim tempu a bez akustickych signalt. Okruh zacinal 1 kon¢il

ve stejném misté (oznaceno start a cil), kde bylo zaparkované auto majitele. Cerné Sipky znaci
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smér chiize. Start trasy celého okruhu se nachazel zhruba 720 m vzdusenou ¢arou od domova

psa i majitele, vyznaceno ikonou domecku

Vyskovy profil

L]

Obr. 5 - Schéma vyskového profilu trasy okruhu. Smér chiize znacen ¢ernymi Sipkami. Zhruba
do pilky vedl terén ptevazné do kopce, naopak v druhé poloviné mél okruh klesajici tendenci.

Vychozi nadmotské vyska je 286 m n.m, nejvyssi pak 507 m n.m.

4.3 Pouzité technologie

Pro sledovani pst bylo pouzito GPS sledovaci zafizeni Garmin (GARMIN International Inc.,
USA) (Obr. 6). Majitel byl vybaven piijimacem Astro 320, ktery on-line komunikoval s GPS
obojkem T5 mini, ktery byl umistén na krk psa.. Pfijimac Astro 320 je tlacitkovy (nedotykovy)
pfijimac na dvé AA baterie, umozinuje sledovani az 10 psii zaroven, pfi¢emz kazdy ptipojeny
GPS obojek posila tidaje o poloze kazdy 5, 10 nebo 120 sekund. Pfi experimentu byl pouzit
interval 5 sec. Pfijimac i obojek jsou velmi odolni vié¢i vodé, otfestim i narazim. Komunikuji

mezi sebou na bazi VHF (Very High Frequency), VHF signaly se 1épe a dal $ifi volnym
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prostorem a maji tak lepsi tendenci "obejmout" zemi. Poskytuji lepsi vykon v rozlehlém terénu.
Kazdy obojek ma vlastni kédovani pfenosu VHF. Diky tomu ptinasi spolehlivé informace o
poloze a pohybu psa pfi lovu, prochazce, vyzkumu nebo pii jakékoliv aktivité, kdy je zapotirebi
sledovat psa na dalku. Vyrobce uvadi dosah komunikace s obojkem T5 obojkem 9 mil, coz je
zhruba 14,4 km a s obojkem T5 mini 4 mile, coz je cca 6,4 km. V ¢lenitém terénu Brdskych
kopcti bylo vSak spojeni Casto pferuseno, pokud se pes nachazel za horizontem ¢i ve vétsi
vzdalenosti. Obé¢ zatizeni 1ze jednoduse ptipojit k pocitaci ¢i notebooku pomoci USB a snadno
tak sdilet trasy prostiednictvim programové aplikace BaseCamp (Garmin Ltd), kde 1ze planovat
cesty, analyzovat a spravovat trasy, body i body zajmu (POI) a mnoho dalSich uzite¢nych
nastroj.

Outdoorova kamera Garmin Virb je taktéz odolné zafizeni vii¢i vodé a narazim. Cocka tvaru
rybiho oka zaznamenava 27minutové sekvence barevného obrazu, které uklada na SD kartu.
Takto kamera nahrava az 3,5 hodiny, kdy dojde k vybiti baterie. Nabijet kameru mizeme ptes

notebook nebo ze sité. Lze ji také dalkové ovladat ovladacem Garmin Astro 320.

Obr. 6 - Prijimac¢ Astro 320, obojek T5 mini znacky Garmin
(https://www.expressmounts.com/garmin-astro-320-and-t-5-bundle); akéni outdoorova

kamera Garmin Virb (https://www.zbozi.cz/vyrobek/garmin-virb/fotogalerie/)
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4.4 Sbér dat

Stanoveny okruh, ktery byl dopiedu pfipraven, byl dlouhy 7,5 kilometru a byl ¢lenité povahy
(Obr. 4 a Obr. 5). Okruh byl majitelem obejit zhruba za 1 hodinu a 45 minut. Tento okruh byl
prochazen opakované, sbér dat probihal pouze na tomto okruhu. Pfed samotnym sbérem dat

byli oba psi s okruhem seznameni projitim 4X na voditku.

Mg¢feni bylo provadéno brzy rano, v poledne i k veceru, neméfilo se pouze v noci. Provadélo
se vzdy s kazdym psem individudln€. Vzdy se bylo tfeba na start dopravit, aby byl psovi udan
jasny vychozi orienta¢ni bod, vzhledem k tomu, Ze honitba nebyla pfili§ vzdalena bydlisti, a on

nemeél tendenci se vracet domd, ale k autu.

Zhruba po 70 metrech od auta se pes vypustil se zapnutou GPS a kamerou. Kamera byla
pfipevnéna ve specialnim kovovém drzaku na reflexni veste, kterou mél pes na sob€ oblecenou
(Obr. 7). Pes byl nechan volné pobihat okolo majitele, nebylo na né&j pokiikovano a nebyl ani
nijak omezovan v pohybu. Oba psi se méli co nejvice pohybovat samostatné honitbou a vracet

se samovoln¢ k majiteli.
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Obr. 7 - Jezevéik Hubert obleCen do své vyzkumné vybavy, ktera se sklada z reflexni vesty,

kovového drzaku na kameru, kamery Garmin Virb a obojku Garmin T5 mini

Jakmile se pes vzdalil z dohledu majitele, byl majitelem tento bod ihned ozna¢en na GPS
pfijimaci. Tyto ulozené body byly vaplikaci BaseCamp pojmenovany ,Jménem psa
DDMMRRRR_¢islem + malym pismenem a*. Po oznaceni bodu majitel pokracoval déle po
dané trase okruhu. Aby byl pes co nejméné ovliviiovan a mohla tak byt sledovana jeho
navratova strategie, bylo potieba dodrzet nékolik pravidel pti kazdém méteni. Chlize majitele
po trase okruhu méla byt konstantni, byla tedy zachovavana co nejvétsi plynulost, aby bylo pro
psa zajisténo co nejvice predvidatelné chovani majitele. Majitel se mél pohybovat v co nejveétsi
tichosti, aby pes nezachytil akustické signaly a mohlo byt vylouc¢eno, Ze se orientuje podle
sluchu. Jediné, co na trase neslo ovlivnit, byly ostatni rusivé elementy jako turisté, cyklisté,
pejskati, zvet a pocasi. Dal§im a dilezitym krokem bylo pii opétovném setkani se psem, oznacit
toto misto na GPS pfijimac¢i, kdy pojmenovani tohoto bodu bylo ,Jméno psa

DDMMRRRR_¢islo + malé pismeno b*. Cely tsek trasy, tj. od okamziku, kdy se pes majiteli
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ztratil z dohledu az po opétovné shledani psa s majitelem byl nazyvan jako tzv.atek. Pokud se
pes nakonec nevzdalil dale jak 100 metri od trasy okruhu, nebyl tento poc¢in nazvan utékem

(nedostal vyse zminéné pojmenovani) a nevstoupil do experimentu.

V ramci tohoto experimentu byl pfidan jesté¢ doplnkovy sbér dat tzv. oklepani psa pti shledani
se s majitelem. Pti kazdém navratu psa k majiteli byl sledovan ukaz, zda se pes oklepe ¢i nikoliv
V navaznosti na pochvale od majitele. Majitel nahodné psa chvalil ¢i nikoliv a sledoval reakci

psa, kterou si pak zaznamenal.

4.5 Zakladni zpracovani dat

Veskera potizena data byla vzdy stazena do pocitaée a zalohovana na externim disku. Data
Z obojku a pfijimace byly zpracovavany vV programové aplikaci BaseCamp od Garminu, videa

pak v programu Virb Edit taktéz od zna¢ky Garmin.
451 BaseCamp

Aplikace umoznuje na pocitaci prohlizet mapy, planovat trasy a oznacit zajimavé body nebo
proslé trasy, které je pak mozné pienést do svého zafizeni. Vytvari, upravuje a tfidi trasy,
trasové body i dal$i prvky. S importovanymi trasami muzeme dale rtzné manipulovat,

upravovat, analyzovat atd.

Trasa z pifijimace byla vzdy trasa vidce. Stazena data z obojku zase trasa psa. Trasy se
pouzivaly primarné z obojku psa, protoze disponuje vEtsi presnosti neZ trasa psa zaznamenéana
na piijimaci. Obcas se ptihodilo, Ze prijimac ztratil s obojkem spojeni a trasa psa se tak do

prijimace nenahrala tak, aby mohla byt pouzita pro spravnou analyzu.

Byla dodrzovana jednotnd barevna charakteristika. Trasa vidce byla tyrkysova (Obr.8),

kompletni trasa psa z piijimace Cervena, trasa psa z obojku tmaveé modra (Obr. 9).
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Hubert hlasi 01052020_01a

Obr. 8 - Trasa majitele tyrkysovou barvou; ikonky tlapic¢ek oznacuji mista, kde pes utekl (index

a) a zase se vratil k majiteli (index b)
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Obr. 11 - Oznaceni zacatku Gte€ku, kdy pes hlasil, ale nehonil zadnou zvér

V aplikaci BaseCamp byl vytvotfen pro kazdy uték duplikat trasy a jednotlivy uték byl pak
vyfiznut zvlast, aby jako samostatny soubor pak mohl byt exportovan pro dalsi analyzy. Pro
pocatecni a koncovy bod byla zvolena ikona ,.tlapi¢ky* (Obr. 11), pokud pes absolvoval utek
bez hlaseni. Ikonkou jelena (Obr. 10), pokud pes hlasil a hnal zvéf po stopé a ikonkou stavéciho
psa, pokud pouze hlasil. Usek daného utéku byl vyznacen purpurovou barvou (Obr.12). Pes se
pii nékterych utécich nachézel daleko od majitele a ten nemohl slyset, zda pes hlasi ¢i nikoliv.

K tomuto urceni zpétn¢ poskytoval informace audio-vizualni zdznam z akéni kamery.
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Obr. 12 - Vyfiez utéku psa, kdy nehlasil. Indexem ,,a“ je oznacen pocatek utéku, indexem ,,b*

navrat k majiteli
45.2 Virb Edit

Do spusténé aplikace Virb Edit (Garmin Ltd.) byla naimportovana vSechna videa, ktera
souvisela s danym okruhem. Ke kazdému utéku byl dle ptesnych cast podle aplikace
BaseCamp zpracovan audiovizualni zaznam, ktery byl synchronizovan s GPS trasou z obojku.
Kazdy utck tedy mél vytvoren sviij klip s pojmenovanim ,,Jméno psa DDMMRRR _utek ¢islo
uteku®. K videim byla vytvofena jednotna Sablona, diky které byly na zaznamu zobrazeny
informacni ukazatelé jako kompas, vyskovy profil utéku, rychlost, grafické schéma trasy utéku,
datum, ¢as, délka Gtéku atd. (Obr. 13).
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Obr. 13 - Nahled videa jednoho z utéki; kamera byla umisténa tak, Ze bylo mozno vidét na

hlavu psa 1 na trasu, kterou prochézel

4.6 Priprava dat pro statistickou analyzu

4.6.1 Zpracovani tras v Matlabu

Matematicky SW Matlab (The Mathworsk, Inc.) byl nedilnou soucasti ptipravy dat ke
statistické analyze. V BaseCamp pfipravené a ofezané trasy uteku byly exportovany ve formatu
gpx., které byly jednotlivé nahravany do prostiedi Matlabu do pfedem definovaného skriptu.
Princip zpracovani dat spoc¢ival v tom, ze skript rozdélil dany uték na deset stejné dlouhych
casti (po 10 %), kdy kazdou c¢ast jinak barevné zvyraznil a oznacil nejpomalejsi usek uteku
(Obr. 14 a, b, ¢, d). V ramci ur¢eného nejpomalejsiho useku program urcil bod s nejpomalejsi
rychlosti. Tento bod byl povaZovan za tzv. bod navratu. Bod navratu je misto, kde se

piedpoklada, Ze se pes rozhodne ukondit Gték a vratit se k majiteli.
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Obr. 14 a — Realné zobrazeni utéku s barevné vyzna¢enymi 10% tuseky, kdy nejpomalejsi je
tuéné vyznaceny. Zelend hvézdiCka oznacuje bod ndvratu. V tomto piipadé neni v tuéné
vyznaceném useku, protoze na zdklad¢ audiovizualniho zdznamu byl urcen subjektivné jiny

bod navratu. Rizovy puntik znac¢i zacatek ut€ku
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4. Figure 2 — O X
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Obr. 14 b — 3D graf, ktery pii kliknuti na trasu Gtéku zobrazuje zemépisné soutadnice a stejné
body, které mizeme analyzovat i v aplikaci BaseCamp. Zelena hvézdi¢ka oznacuje bod
navratu. V tomto ptipadé neni v tu¢né vyznaceném useku, protoze na zaklad¢ audiovizualniho

zaznamu byl ur¢en subjektivné jiny bod navratu. RiiZovy puntik znaci zacatek utcku
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4. Figure 3 - (| X
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Obr. 14 ¢ — Nahled na kumulativni rychlost v pribéhu ¢asu Gtéku. Pomohlo k lepsi vizualni
kontrole identifikace dalsich pomalejsich tisekt Gtéku. Cim plossi k¥ivka, tim niz§i rychlost.

Zelena hvézdicka oznacuje bod navratu
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Obr. 14 d — Nejjednodussi zobrazeni rychlosti v daném téku; stale stejné barevné roz¢lenéni

desetin. Zelena hvézdicka oznacuje bod navratu

Urceny bod navratu rozd¢lil trasu na tfi ¢asti. Odchozi trajektorii utéku, bod ndvratu a ptichozi
trajektorii Kk cili. Ktery bod navratu Matlab skute¢né spocital, bylo mozno zjistit v excelové
tabulce, kterou skript pfi zpracovani rovnou vytvofil. Spolecné s timto bodem Matlab spocital

dané parametry, které mu byly naprogramovany predem.

Urceny bod navratu byl vizualné ovéfen v aplikaci BaseCamp, v ptipadé€ nejasnosti (napt. pfilis
blizko je startu/cili) byl pro lepsi ur€eni/potvrzeni bodu névratu pouzit audio-vizualni zaznam
z kamery. Pokud byl na zakladé tohoto vyhodnoceni urcen jiny bod navratu nez ten, ktery

spocital Matlab, byly veskeré potiebné parametry Matlabem piepocitany k tomuto bodu.

K Matlabem vypoctenym parametrim bylo potieba ke kazdému utéku do tabulky doplnit jeste
rucné zjisténa data. Jednalo se o tidaje o pocasi — rychlost a smér vétru a teplota v Case zacatku
utéku. Ruéné doméfen byl azimut chiize majitele v dobé Gtéku psa, azimut psa po bod¢ navratu

do vyrazné zmény sméru a vzdalenost od bodu navratu k této vyrazné zmeéné sméru. Také se
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v aplikaci BaseCamp ruc¢né zjist'ovala délka piichozi trasy od napojeni na trasu k majiteli pfi

zpusobu navratu nadbihanim — o kolik pes neodhadl polohu majitele.

Dal§im udajem, ktery se ruéné doplitoval bylo, zda pes prochazel novou oblasti &i nikoliv. Uték,
ktery byl realizovan v néjaké oblasti okruhu poprvé, se oznacil jako ,,nova oblast®, jakmile se,
byt jen v Casti tohoto tzemi vyskytl ptisté znovu, uz bylo pocitano, ze oblast je pro psa jako
Znama.

S vyse uvedenymi daty z excelové tabulky bylo pak dale pracovano pocetnimi a statistickymi
metodami. Azimutové parametry, které spocital Matlab Kk jednotlivym utékum, byly
zpracovany ve statistickém programu Oriana 2.0., ktera pracuje na principu cirkularni statistiky.

Vystupem jsou kruhové diagramy.
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5 Vysledky

5.1 Zakladni namérena data

S jezevéikem Hubertem byl okruh absolvovan 24x, ztoho 1x, v hodné velkém horku, ani

jednou neutekl.

Z ostatnich 23 okruhti bylo pouzitelnych 95 utékt. Jezevcik celkem nabéhal 253,3 km, coz je
prumérné 11,01 km na okruh. V ttécich nabé&hal 166 km, coz ¢ini v priméru 1,74 km na aték.
Nejkratsi uték méfil 237 m, nejdelsi 10,6 km. Nejrychlejsi utek zabéhl za 0:02:31 min, nejdelsi
trval 1:14:00 hod. Nejrychlej$i nebyl nejkratsi. Primérna rychlost odchozi trajektorie od
majitele vSech utéka byla 5,01 km/h, pfichozi 7,92 km/h (Tab. 2).

Tab. 2 - Shrnuti zakladnich udaji

délka trasy okruhu 7,5 km
pocet nachozenych okruhl 24
pocet utékd 95
jezevcik celkem nachodil 253,3 km
jezevcik nabéhal jen v Utécich 166 km
pramér na okruh 11,01 km
pramérna délka utéku za cely vyzkum 1,74 km
pramérna rychlost odchozi trajektorie 5,01 km/h
pramérna rychlost prichozi trajektorie 7,92 km/h

Jak se okruh chodil Castéji, tak jezevCik utikal na delsi vzdalenosti. Pocet utékl byl rozdélen na
Ctyfi skupiny, V prvni ¢tvrtin€ byla primérna délka utekt 1,070 km, ve druhé 1,160 km, ve treti
2,005 km, ve ¢tvrté 2,265 km (Graf 1).

Se zvysujicim po¢tem nachozenych okruhti se zvySovala i primérna délka atékt (Graf' 1).
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Pridmérna délka utéku
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skupiny utékd po 24

Graf 1 - Grafické znazornéni praimérné délky utéka, které byly rozdéleny na étyfi skupiny po

24 utecich
5.2 Navratové strategie

Nejcastéjsim zpuisobem navratu bylo nadbihani (Obr. 15), které vyuzil celkem 54x (56,84 %),
nasledoval navrat na start a dob&éhnuti majitele po okruhu (Obr. 16), ktery pouzil 32x (33,68
%). Navrat na start s dojitim k autu pouzil 3x (3,15 %) a taktéz navrat na start s dojitim domu.
Dvakrat se vratil ptimo k autu (2,10 %) (Obr. 17) a jednou vyuzil okruh v protisméru (1,05 %),
aby nadbéehl majiteli (Obr. 15) (Tab. 3) (Graf 2).

Tab. 3 — Souhrn vSech zplisobt navratu a jejich frekvence pouziti

Zpusob navratu pocet pouziti podil
nadbihani 54 56,84 %
navrat na start — dosSel majitele po okruhu 32 33,68 %
navrat na start — dosel k autu 3 3,15%
navrat na start — dosel domu 3 3,15%
navrat ptfimo k autu 2 2,10%
navrat nadbihanim s pouZzitim okruhu (v protisméru) 1 1,05%
celkem 95 100 %
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Podil zpGsobl navratu

B Nadbihani B Na start - dosel majitele po okruhu
M Na start - dosel k autu ™ Na start - dosel dom(
B Pfimo k autu W Vyuziti okruhu v protisméru k dobéhnuti majitele

Graf 2 — Grafické znazornéni podilu zptisobu navratu vSech atéka
5.2.1 Tracking a scouting

Pfi navratech na start a pfimo K autu pouzival dvé navratové strategie — tracking (navrat po
vlastni stop€) a scouting (navrat jinou trasou). Scouting pouzil ve 30 ptipadech ze 100 navrata
(30 %), tracking v 16 pfipadech (16 %) ze v§ech navratt. Z toho kombinaci téchto dvou strategii

pouzil 5x. Konkrétné rozepsano v Tab. 4.

Tab. 4 — Piehled pouziti navratovych strategii trackingu a scoutingu v jednotlivych zpisobech

navratu
Pocet pouZziti ndvratové strategie v konkrétnich zplsobech navratu
ZpUsob navratu tracking | scouting
navrat na start — dosSel majitele po okruhu 12 23
navrat na start — dosel k autu 2 2
navrat na start — Sel domu 2 2
navrat primo k autu X 2
navrat nadbihanim s pouZitim okruhu (v protisméru) X 1
celkem 16 30
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Pfi pouziti trackingu byla délka ptichozi trajektorie od bodu navratu k majiteli/ cili v priméru
2,04 km, kdyz jezev¢ik pouzil scouting, primérna ptichozi trajektorie byla 1,96 km.

Naopak ale primérna rychlost byla pii pouziti trackingu u ptichozi trajektorie nizsi, bylo
naméfeno 8,84 km/h. Pfi pouziti scountingu byl pes rychlejsi, béZel v pruméru 9,08 km/h (Tab.
5).

Tab. 5 — Shrnuti udaji o navratovych strategiich trackingu a scoutingu

tracking scouting
pocet pouziti 16x 30x
kombinace tracking — scouting v 1 ndvratu 5x
prameér. délka prichozi trajektorie 2,04 km 1,96 km
prameér. rychlost pfichozi trajektorie 8,84 km/h 9,08 km/h

Pocet zplisobli navratu (bez strategie nadbihdni) bylo 41, ale protoze v 5 utécich jezevcik

nakombinoval tracking i scouting, vzniklo tak z celkem 95 atékt 100 bodt navratu.
5.2.2 Pouziti lesnich cest pFi navratu

Jezev€ik vyuzil k ndvratu lesni cestu/ péSinu v 38 utécich. S jeho vice nachozenymi okruhy se
zvySoval pocet jejich pouziti. Lesni cesty pouzil 19x pfi nadbihani a 19x pfi scoutingu a
trackingu. Cast&ji cesty pouzival pii navratu scoutingem (15x) neZ pii navratu trackingem (4x).
Podil pouziti lesnich cest na skupiny ut€kd po deseti ukazuje, Ze se pouziti lesnich cest
v prubéhu vyzkumu postupné zvysovalo. V poslednich 20 navratech se ustalil na 50 % (Graf
3).

Kdyz jezev¢ik pouzil lesni cestu, primérna délka ptichozi trajektorie métila 1,45 km ve vSech
druzich navratovych strategiich i zptisobech navratu. NevyuZiti lesni cesty zkratilo primérnou

délku navratové trajektorie na 1,00 km.

Naopak, pii pouziti lesni cesty dokazal jezev¢ik piibéhnout z bodu navratu k majiteli
prumérnou rychlosti 8,57 km/h. Pokud cestu ¢i péSinu nepouzil, primérna rychlost pfichozi

trajektorie se snizila na 7,59 km/h (Tab. 6 a 7).
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Podil pouziti lesnich cest na skupiny navrat(
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Graf 3 — Rozdéleni Gtékti na skupiny po 10 navratech nam zobrazuje podil pouziti lesnich cest

V pribéhu vyzkumu

Tab. 6 — Piehled o pouziti lesnich cest

nadbihani tracking scouting

pouZziti lesni cesty 19x 4x 15x

pouziti lesnich cest z celkem 95 uték( (ze 100 navratd) 38x

Tab. 7 — Srovnani primérné délky a rychlosti ptichozi trajektorie v jednotlivych zptisobech

navratu a za vSechny dohromady

ve vsech

nadbihani [tracking [scoutin .
& & strategiich

pramérna délka pfichozi trajektorie pfi pouZziti lesni cesty 0,70 km {1,73 km | 2,01 km 1,45 km

pramérna délka pfichozi trajektorie bez poutziti lesni cesty | 0,40 km|1,74 km | 1,79 km 1,0 km

9,39 9,18
pramér.rychlost pfichozi trajektorie s pouzitim lesni cesty | 7,91 km/h| km/h km/h| 8,57 km/h

8,66 8,99
pramér.rychlost pfichozi trajektorie bez lesni cesty 6,62 km/h| km/h| km/H| 7,59 km/h
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5.2.3 Pohyb v neznamém terénu

Primérna délka atéku v neznamém terénu byla 1,765 km, délka utéku v jiz znamém terénu byla
1,486 km.

Primérna délka vSech navrati z neznamych oblasti byla 1,232 km, primérna délka navratu z jiz
znamych oblasti byla 1,105 km.

5.2.4 Vyhodnoceni navratové strategie nadbihani

Nejpouzivangjsi navratovou strategii bylo nadbihani majiteli, ¢asto s jeho dob&éhnutim po
okruhu. Ze vSech navrati, které jezev¢ik realizoval €inilo nadbihani 57 %, celkem tedy 54

navratl (Graf 4).

Podil nadbihani a ostatnich zptsob( navratu

B Nadbihani  ® Ostatni zpGsoby

Graf 4 — Grafické znazornéni podilu nadbihani vici ostatnim zpisoblim navratu

V prvnich dvanacti okruzich se podil pouziti nadbihani pohyboval okolo 50 %, nasledné pes
zacal nadbihani pouzivat v okolo 70 % utékl. Podil nadbihani v pfedposlednich 12 utécich

klesal a necelych 50 % tvofil v poslednich 11 utécich (Graf 5 a Graf 6).
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Graf 5 — Grafické znazornéni podilu nadbihani ve skupinach atéku po 12
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Graf 6 — Grafické znazornéni a kumulativni ¢etnost pouziti nadbihani v utécich rozdélenych po

12

Primérna rychlost odchozich trajektorii pfi nadbihani byla 4,6 km/h. Priimérna rychlost
piichozich trajektorii byla 7,07 km/h.

Primérna délka odchozich trajektorii k bodu navratu byla 230 metrti. Primérna délka
pfichozich  trajektorii  od  bodu  ndvratu  kmajiteli  byla 513  metri.
KdyzZ byla u kazdého utéku (v kategorii nadbihéni) od ptichozi trajektorie odectena délka o

kterou se netrefil na majitele (délka po trase okruhu, nez dob&hl majitele), primérna délka
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ptichozi trajektorie od bodu navratu na okruh byla 266 metrd. Primérny ¢as odchozi trajektorie
pfi nadbihani byl 0:03:00 min a pfichozi trajektorie jezevcikovi trvala v priméru 0:04:35 min.

Data jsou shrnuta v Tab. 8.
Pti nadbihani jezevcik pouzil 19x (35,18 %) lesni cestu, 35x (64,81 %) nikoliv.

Tab. 8 — Zakladni souhrn o zptisobu navratu nadbihanim

) o trajektorie
Ukazatelé v nadbihani
odchozi pfichozi

prameérna rychlost 4,60 km/h| 7,07 km/h
primeérna délka 230 m 513 m
primérny cas 0:03:00 0:04:35
pramérna délka prichozi trajektorie na trasu okruhu (ne

k majiteli) X 266 m
pramérna délka utéku s vyuzitim lesni cesty 943 m
prameérna délka utéku bez vyuZiti lesni cesty 633 m

Z 54 navrati nadbihanim 3x odhadl polohu majitele ptesné (odchylka 0 metri). Kdyz se pes
napojil na trasu okruhu pted majitelem, nadb&éhl mu. Kdyz se pes napojil na trasu okruhu za
majitelem, podbéhl ho. 14x se pes veSel do vzdalenosti 40 metri od majitele (nadb¢hnuti 1

podbé&hnuti dohromady). Castéji podbihal. Nadbéhl pouze v 11 navratech.

5.3 Vyhodnoceni smérovych preferenci

Prvni ukazatel — ,,smér od majitele (Graf 7) ukazuje smér, kterym pes v kazdém Gtéku vybihal
od majitele. Druhy ukazatel reprezentuje smérovou preferenci psa pied bodem navratu (Graf
8). Tietim ukazatelem je smér, kterym pes vyraZel z bodu névratu, tj. smér, kterym se
pohyboval v prvni fazi navratu (Graf 9). Posledni graf znazornuje smér k majiteli v okamziku,
kdy se pes rozhodl pro navrat. (Graf 10) (Tab. 9). Zadna smérova preference nebyla potvrzena
v ptipadech, kdy pes vybihal od majitele, pfed bodem navratu, ani v poloze majitele
v okamziku, kdy se pes rozhodl pro nédvrat. Naopak byla potvrzena smérova preference
v okamziku, kdy pes zahajil navrat k majiteli. V prvni fazi navratu pes statisticky signifikantné

vybihal v severozapadnim sméru (Rayleiguav test, u = 323°, p=0,045).
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Tab. 9 — Souhrn analyzy smérovych preferenci ze SW Oriana

smér od smér pred bodem | smér z bodu navratu - smér k
Variable majitele navratu Compass run majiteli
Data Type Angles Angles Angles Angles
Number of
Observations 100 100 100 100
Data Grouped? No No No No
Mean Vector (W) 256,294° 294,892° 323,23° 307,667°
Length of Mean Vector
(r) 0,165 0,158 0,176 0,088
Circular Standard
Deviation 108,778° 110,009° 106,793° 126,24°
Rayleigh Test (2Z) 2,72 2,506 3,099 0,779
Rayleigh Test (p) 0,066 0,082 0,045 0,459

59




smeér od majitele

N

Graf 7 — Smér od majitele ukazuje smér, kterym pes vybihal od majitele. Vnitini kruh oznacuje
troveni 0,05 hladinu vyznamnosti vypoditanou pomoci Rayleighova testu. Sipka oznaduje
vysledny vektor vypocitany ze vSech smérovych dat. Body na kruhovém diagramu znaci

azimuty jednotlivych indexti daného ukazatele
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smér pred bodem navratu

N

Graf 8 — Tento kruhovy diagram ukazuje smér, kterym se pes pohyboval v poslednich 5
vtefinach pfed bodem navratu. Vnitini kruh oznacuje troven 0,05 hladinu vyznamnosti
vypoéitanou pomoci Rayleighova testu. Sipka oznacuje vysledny vektor vypocitany ze viech
smérovych dat. Body na kruhovém diagramu znaci azimuty jednotlivych indexi daného

ukazatele

61



smér z bodu navratu - Compass run

N

Graf 9 — Kruhovy diagram ukazuje smérovou preferenci pii zahajeni béhu po bodu navratu.
Vnitini kruh oznacuje uroven 0,05 hladinu vyznamnosti vypocitanou pomoci Rayleighova
testu. Sipka oznacuje vysledny vektor vypoéitany ze viech smérovych dat. Body na kruhovém

diagramu znac¢i azimuty jednotlivych indexti daného ukazatele
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smér k majiteli

N

Graf 10 — Smér mezi bodem navratu a cilem (majitel). Vnitini kruh oznacuje troven 0,05
hladinu vyznamnosti vypoditanou pomoci Rayleighova testu. Sipka oznaduje vysledny vektor
vypocitany ze vSech smérovych dat. Body na kruhovém diagramu znaci azimuty jednotlivych

indext daného ukazatele

5.4 Dopliikovy sbér dat ,,oklepani psa“

Tento sbér dat byl zahdjen na zéklad€ pozorovani béhem vyzkumu. Pes byl pochvalen 74x

z toho se oklepal 58x (78,37 %), nepochvalen byl 18x a z toho se oklepal 13x (72 %) (Tab. 10).
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Statistika tika, ze pochvala/ promluveni na psa nema zadny vliv na oklepani. Otestovano chi-
kvadrat testem. (G = 0; y(1-a)); df = 3.841) Na hladin€ vyznamnosti 5 % nulovou hypotézu (Ho)

o nezavislosti jednotlivych znakii nezamitame.

Tab. 10 — Jednoduchy ptehled vysledku dopliikového sbéru dat

pochvaéleni ano ne

oklepani 78,37 % 72 %
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6 Diskuze

Cilem vyzkumu bylo otestovat a potvrdit schopnost loveckych pst predvidat smér a rychlost
pohybu majitele a zjistit, zda umi vyuzivat této schopnosti ke zvyseni efektivity navratovych
strategii. Podminkou dosazeni a ziskani téchto dat bylo, aby se pes sam aktivné vzdaloval a
vracel zpét k majiteli pii opakovanych pochtizkach na daném okruhu lesnim terénem. Vyzkum
tedy vyzadoval samostatnost, ochotu patrat samostatné terénem a chut’ vzdalovat se od majitele.
Na zakladé¢ typu a charakteru pozadovanych vlastnosti byla vybrana dvé plemena loveckych
pst — srbsky honi¢ a jezev¢ik standard drsnosrsty (dale jen jezevéik). Obé plemena spliiovala
pozadované rysy prace — typ honic. Dtlezité bylo navodit pfirozené podminky pro loveckého
psa, protoze vyzkum orientace na dlouhé vzdalenosti je V laboratornim prostiedi tézko

realizovatelny a posuzovatelny (Jacobs et Menzel, 2014).

Srbsky honi¢ byl po dvou samostatnych okruzich vyfazen z vyzkumu, protoze nemél tendenci
se vracet k majiteli. Divodem by mohla byt skutecnost, Ze tento jedinec srbského honice zije
jako pracovni pes v kotci bez vétsiho kontaktu s majitelem. Dulezitost vlivu vazby psa na
majitele byla potvrzena ve studii Topala et al. (2015). Psi, ktefi nemaji silnou vazbu na majitele,
se mohou stat samostatnéjsi, jsou méné vazani na ¢lovéka a fesi problémy po svém. Ale pokud

se neprovede vice pokust s timto plemenem za podobnych podminek, nelze s jistotou tvrdit, ze

se nejednalo pouze o individudlni charakteristiku konkrétniho jedince.

Dalsim faktorem by mohl byt specificky zptisob prace, k jaké byl srbsky honi¢ vyslechtén. Tim
je vytrvaly lov zvéfe v rozsahlych krajinach balkanského poloostrova, kdy pes funguje
samostatné i ve smecce a celé hodiny nahdni zvéf na rozmisténé stielce (Vesely, 2021, pers.

comm).

S jezevéikem, ktery je velmi citové vazan na majitele, se povedlo odejit 24 okruhi a nasbirat
95 utéka, ze kterych se sam vratil at’ uz k majiteli nebo zpét k zaparkovanému autu ¢i domu.
Jak je mozné, zZe se vratil domt, kdyz se na misto startu jezdilo autem? Protoze les, ve kterém
se vyzkum provadg¢l, je v blizkosti domova a pes to tam zna. Autem se na misto startu jezdilo
Bézet domi pro n€j mohlo byt nebezpecné, protoze by musel pfebéhnout dvé silnice. Jak uz
bylo uvedeno, pied samotnym vyzkumem oba psi prosli 4x na voditku cely okruh, aby se s nim
seznamili. Jezev¢ik nékteré cesty znal, ale terénem do té doby nikdy sdm nebéhal. TudiZ pro

né¢j mista mimo cesty byla ze zacatku vSechna nova, coz byl také jeden ze sledovanych faktort.
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S poctem nachozenych okruhii se zvySovala primérna délka até€kd, kdy v prvni Ctvrting
nachozenych okruht utikal zhruba 1,07 km, v posledni ¢tvrtin€ uz byla primérné vzdalenost
jednoho utéku 2,265 km. Tento vysledek muze mit souvislost s postupnym zvySovanim pouziti
lesnich cest s po¢tem nachozenych okruhti, kdy pouziti lesni cesty prodlouzilo priimérnou délku
ptichozi trajektorie. Coz potvrzuje data, kterd uvadi Benediktova et al. (2020). Pouziti lesni
cesty umeéle trajektorii prodluzuje, coz je dan za zrychleni a mensi namahu, kdy se pes nemusel
prodirat ¢asto nepfiznivym terénem, a to vzhledem k jeho vysSce hraje vyznamnou roli.
Primérna rychlost z bodu navratu pti pouziti cesty byla 8,48 km/h, na misto 7,64 km/h, kdyz
cestu nepouzil. Pouzivani lesnich cest, jak objizd€k a zkratek naznacuje Situaci, jakou popisuje
Poulter et al. (2019), kdy na zakladé pohybu terénem si pes generuje nové cesty, které pied tim
nikdy nepouzil, vytvafenim kognitivnich map (Tolman, 1948). Zda se tedy, Ze si jezevc¢ik
vytvarel kognitivni mapu a diky ni pak pouzival lesni cesty jako efektivnéjsi zptisob navratu.

Ukézalo se, ze prumérna délka uteku, ktery byl realizovan v pro n¢j jiz zndmém miste, byla o
zhruba 280 metra krat$i. Primérna délka ptichozi trajektorie ndvratu ptes znamou oblast nebyla
o tolik kratsi. Zda se, ze na pfichozi trajektorii neméla znalost oblasti vliv. Mohli bychom se
domnivat, zda byl kratsi utck ptes znamou oblast diisledkem toho, Ze jezevcik nemusel vyvijet
tolik usili k homingu a naSel si tedy kratsi cestu zpét, nebo tim, ze misto znal, uz nemél potiebu
jej tolik zkoumat. Zde muize byt vzat v potaz Miillerv vyzkum (shrnuto v Nahm, 2015), kdy

sledovani psi dokazali najit zkratky, kdyz se pohybovali opakované stejnym terénem.

Nejcastéji pouzity zpiisob ndvratu bylo nadbihani, které jezevcik uzil v 54 utécich ¢ili v 57 %.
Nadbihani je zpisob navratu, jeZ naznacuje, ze pes predvida pohyb majitele po okruhu. Aby
mohl pes pouzit nadbihani, predpoklada se, ze tusi, kudy a jak rychle se majitel pohybuje. Jeho
odhad ve sméru pohybu majitele by mohl souviset s vyjadienim Coopera (2003), ze pes je
schopny pfedvidat chovani ostatnich ¢lenli smecky. Jezevcik odhadl polohu majitele 3x presné.
S chybou do 40 m odhadl polohu majitele 14x a 37x se netrefil o vice jak 40 metr. Jen 11X
nadbéhl, tim je mySleno, ze majitele terénem piedbéhl, a bud’ na n€ho na okruhu pockal, nebo
se k nému vratil. Tato nadb&éhnuti byla pouze do 40 m. Vzhledem k délce utékad, lze odhad
polohy majitele povazovat za docela piesny. V ostatnich pfipadech majitele podb¢hl tak, ze se
vratil zpatky na trasu a dob&hl ho po okruhu. Pfedpoklad, Zze pes odhadne polohu majitele
pfesné, nemohla byt u tohoto okruhu naplnéna. Vzhledem ke tvaru okruhu a jeho terénnim
uspotradanim se stavalo, ze pes ke svému névratu pouzival lesnich cest. Hojné pouziti lesnich
cest prodluZzovalo trasu a tim i znemoziiovalo odhadnout pfesnéji polohu majitele. PouZiti cesty

pfi nadbihani prodlouzilo primémou délku utéku o 300 metri oproti nevyuziti cesty.
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Predpoklad byl, ze s nachozenymi okruhy bude jezev€ik pouzivat nadbihani castéji, coz se
potvrdilo (Graf 5 a 6). Asi diky projiti okruhu na voditku byl pes schopen v prvnim i druhém
okruhu za¢it nadbihat. Cim byl zptisoben pokles pouziti nadbihani v poslednich 22 navratech,
se mizeme jen domnivat. Posledni okruhy se Sly v zim¢ a za hojnéjSiho pohybu turisti,
pejskarti, bézct i cyklisti (vzhledem k pandemické situaci), proto predpokladame, ze jezevcik
volil ¢astéji jednodussi variantu navratu na start s dob&hnutim majitele po okruhu, coz bylo asi
za dané situace jednodussi nez hledat a vyuzivat zkratky v rusném lese. Piedpokladdme vsak,
7e kdybychom v okruzich pokracovali, kognice psa by se dale rozvijela, jeho jistota v terénu se
zvySovala a trend k zefektiviiovani navratt, ktery data naznacuji, by se opét zvysoval. Podle
Fagan et al. (2013) maji zivo¢ichové omezenou kapacitu paméti, ale vzpominky jsou mazany
dle jejich priority. Vytvafeni kognitivnich map patii mezi nejdilezitéjsi schopnosti — je jednou
z podminek dulezitych pro pieziti. V tomto piipadé byl jezev¢ik odkazan b&hem pohybu
V terénu sam na sebe a bez zapamatovani si okolniho prostfedi a prochazeného okruhu by nebyl

schopen najit majitele, potazmo auto ¢i cestu dom?i.

Dalsim zpiisobem névratu byly ndvrat na start s dobéhnutim majitele po okruhu, s dobéhnutim
k autu, sdojitim domt, snadbéhnutim po okruhu a s dojitim pfimo kautu (Tab. 3).
Druhym nej¢astéji pouzivanym zptisobem navratu byl névrat na start s dobéhnutim majitele po
okruhu, ktery jezev¢ik pouzil 32x (33,68 %). V piipad¢€ navratu na start, se na start vracel dvéma
riznymi zplsoby — tracking (ndvrat po vlastni stopé) a scouting (navrat zcela novou trasou).
Vice pouzival scouting, pfi kterém mél jezev€ik vySsi rychlost, protoze hojnéji (nez pfi
trackingu) vyuzival lesnich cest, coz je s ohledem na mozné piekonavani piekazek v terénu
vyhodnéjsi. Ve tiech piipadech pouzil kombinaci trackingu a scoutingu. Tento jev se shoduje
s vyzkumem Benediktové et al. (2020), kde bylo popsané, Ze sledovani psi vyuzivali k homingu
tracking i scouting. | v této praci bylo potvrzeno, ze scouting zkracoval primérnou délku

navratu.

Dom (s pfedchozim navratem na start Gtéku) bézel celkem 3x. Zd4 se, Ze v prvnim ptipade tak
ucinil proto, ze Gték provedl tésné pfed koncem okruhu, a kdyZz se vracel zpét na trasu okruhu,
casoveé uz by majitel byl davno v auté a tudiZ pry€. Jezev¢ik nemohl védét, Ze na néj majitel
v cili ¢eka. Je také mozné, Ze se pes pfi prichodu na okruh rozhodl omylem bézZet v protisméru
a dom si to namifil az jako nasledkem tohoto rozhodnuti. Pes byl odchycen na prvni silnici,

ktera vede z lesa, kam majitel pfijel autem diky tomu, Ze psa vidél na GPS.

Pfi druhém utéku domu, ktery byl za tyden po prvnim, mohlo hrat roli vice faktorti. Z okruhu

seSel na stejném miste jako v predchozim navratu domt v dob¢, kdy se majitel blizil ke konci
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okruhu. Chovani psa tak naznacuje, ze pro néj bylo vyhodnéjsi bézet domut. Misto, kde pes
schazel z trasy, mu bylo znamo z doby pted vyzkumem, identifikaci sméru domova také mohl
pomoci zvuk nadrazi, se kterym diim sousedi. Ze psi zachycuji zvuky na dlouhou vzdalenost a
vyuzivaji je k orientaci, zminuji Horowitz et Fricke (2007). A Kohoutek (2002) dopliuje, Ze
vnimani akustickych podnéti patii mezi zakladni procesy orientace. Toto misto, kde seSel
z trasy, se nachazi v zatacce pied poslednim tdhlym stoupanim trasy okruhu a cesta domi
znamena bézet jen z kopce dold. Druhym faktorem mohlo byt to, ze v tomto misté sejiti z
okruhu, byl v dobé majitele houf cyklistl a ti stopu majitele mohli ,,roznést* smérem, kterym
se pes nakonec vydal. Zajimavé bylo pozorovat na audiovizualnim zaznamu chovani psa
V misté, ve kterém ho majitel odchytil pfi minulém utéku domu (na prvni silnici z lesa). Pes se
zastavil pfesné v misté odchytu a jako kdyby ¢ekal, kdy ho tam zase majitel ptijede vyzvednout.
Po chvili poposel smérem domt, pak se zase vratil a chvili ¢ekal. Nakonec se rozhodl jit domt,
kde se setkal s majitelem. To by opét mohlo souviset s Cooperovym (2003) tvrzenim, ze diky

rozvinuté kognitivni schopnosti tohoto vysoce komunikativniho smeckového zvifete, dokaze

......

Tteti navrat domu, ktery jezevéik uskutecnil, bylo tak trochu majitelovo pochybeni. Prestoze
se mél okruh jit plynule konstantni rychlosti, v tichosti a jednim smérem, pfi tomto Gtéku
majitel z okruhu sesel. Pes v dob¢ Gtéku hlasil, GPS vykazovala stavéni zvéte a na lesni pésSing,
kousek od zacatku ut€ku, majitel objevil barvu (krev). V tuto chvili majitel stale jesté
pokracoval v okruhu, kdyz ale vid¢€l, Ze po lesni cesté projelo relativné rychle terénni auto do
mist, kde se pohyboval jezevcik, seSel z okruhu a vydal se za autem. Jezev¢ik mezitim proklouzl
zpét na okruh a béZel pied majitelem. Tim, ze Sel jezevcik po okruhu, kde majitel jeSté neprosel,
nem¢l Sanci ucitit jeho pach. Nenapadlo ho vratit se v protisméru okruhu, ale jiz v dobie

zndmém misté, pred poslednim tahlym stoupanim, odbocil radé&ji domi.

Ac je tento jedinec jezevcika velice kontaktni vii¢i lidem, umi byt i agresivni vaci cizim pstim,
coz muze byt projevem dominance. Jak uvadi Miiller (citovano v Nahm, 2015), dominantné&;jsi
audiovizudlnich zdznamech je dobie patrné, Ze 1 kdyZ potkal psa, nechtél se s nim ,,zdrzovat*.
Pii spatfeni psa, ktery by pro n¢j mohl byt hrozbou, jezev¢ik zpomalil a pficichl k zemi, coz je
spole¢né se sklonénim hlavy k zemi podle Rugaas (2007) konejSivym signalem, kterym se pes

snazi ptedejit konfliktu s druhym psem.

Také byla provedena analyza smérovych preferenci béhem samostatného pohybu psa v terénu.

Zkoumaly se Ctyii ukazatelé. Prvnim byl smér od majitele, kdy se zkoumal pocatecni azimut
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pfi zapoceti Utéku. Nebyla potvrzena zddna smérova preference, pes od majitele odbihal vSemi
sméry. Druhym ukazatelem byl smér pfed bodem navratu, kde taktéz nebyla potvrzena zadna
preference. Naopak, analyza tietiho ukazatele potvrdila teorii kompasového béhu (Benediktova
etal., 2020). Pes v prvni fazi navratu preferoval statisticky signifikantné pohyb severozapadnim
smérem (323,23°). Poslednim, ¢tvrtym ukazatelem, byl smér k majiteli. Ukazalo se, Ze poloha
majitele viici psovi v okamziku névratu byla ndhodnd, coz spolu s vysledky prvnich dvou
ukazatelll vylu€uje vliv majitele na smérovou preferenci psa v okamziku navratu. To naznacuje
zapojeni magnetorecepce, jako soucasti celého komplexu smyslového vnimani, do orientacnich
schopnosti. Tyto vysledky dopliuji pfedchozi vyzkumy o schopnosti magnetorecepce u pst

(Hart et al., 2013; Martini et al., 2018; Yosef et al., 2020; Adamkova et al., 2017, 2021)

Béhem vyzkumi sledovani navratovych strategii pst, které Ceska zemé&délska univerzita v
Praze jiz n¢kolik let provadi, bylo pozorovano, Ze se psi pfi shleddni s majitelem vétSinou
oklepou. Tento jev se ale s pravidelnosti u jezev¢ika pti prvnich ttécich neopakoval, a tak
vznikl doplikovy sbér dat, abychom zjistili, za jakych podminek se pes oklepe ¢i nikoliv. Pes
byl bud’ chvélen nebo na néj bylo jinak promlouvano, anebo se jeho navrat nekomentoval nijak.
Vysledky neukdzaly vyrazngjsi souvislost mezi chvalenim a oklepanim. Dle audiovizudlnich
nahravek vSak bylo zjisténo, Zze oklepani n¢kdy prichazi i ve chvilich, kdy pes majitele jen
zahlédne, kdyz se k nému blizi. Zastavi se, oklepe se a pii dojiti majitele po pochvale uz toto
nezopakuje. Pocet pochval a pocet navratl, kdy pes nebyl pochvalen, nebyl vyvazeny.
K prukazngjsimu vysledku a zjisténi, jaké ma oklepani skute¢ny vyznam, by bylo potieba
detailn¢j$iho vyzkumu. Rugaas (2007) nezminiuje oklepani jako jeden z vyrazl feci psiho téla.
Pastore et al. (2011) zminuje, Ze oklepani téla je dalSi rozpoznané chovani, které souvisi s
uzkosti a stresem. Lze se domnivat, Ze by zde mohla byt souvislost se stresem z odlouceni od
majitele (byt’ to byla volba psa). Pes byl po dobu ttéku sam, mohl se citit nejisté a opétovné
setkani se s majitelem pomohlo tento stres uvolnit. Oklepani psa by mohlo byt pravé
ukazatelem uvolnéni stresu. Bylo by velice zajimavé a pfinosné, aby se na tento jev nékdo

V budoucnu zaméfil a zjistil, zda ma komunikace smérem k psovi na toto chovani vliv.
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[ Zavér

Cilem bakalaiské prace bylo otestovat a potvrdit schopnost loveckych pst predvidat smér
arychlost pohybu majitele a zjistit, zda umi vyuzivat této schopnosti ke zvyseni efektivity
navratovych strategii. Pes loveckého plemene byl ponechan pracovat samostatné pii
opakovanych pochtizkach po stale stejném okruhu lesnim terénem. Byl sledovan pomoci GPS

zafizeni a spole¢n¢ s umisténou outdoorovou kamerou na jeho vesté byl zaznamenan kazdy
jeho utek a nasledny navrat.
Ze zjisténych dat vyplyva, ze:

» Se stoupajicim poétem nachozenych okruhl se zvysSovala primérna délka utékt psa. V
prvni ¢tvrting prizkumu byla primérna délka utékt 1,070 km, v posledni ¢tvrting 2,265
km. Ani v jednom ptipad¢ se pes neztratil.

» Mezinejcastéjsi zplisob navratu patfilo nadbihani (56,84 %), dale nasledoval navrat na start
s dojitim majitele po okruhu (33,68 %). Zbytek navratovych strategii tvofily navrat na start
s dobehnutim k autu a névrat na start s dobéhnutim domd.

» Pouzivani nadbihani (vice jak polovina ptipadl) potvrzuje, ze pes je schopen piedvidat
smér a rychlost pohybu majitele.

» Pii navratech na start at€ku pes vyuzival dvé navratové strategie: tracking (sledovani
vlastni stopy) a scouting (pouziti jiné trasy). Strategie navratu scoutingem byla rychlejsi a
ukazuje, Ze pes je schopen si pamatovat terén (pouzivat kognitivni mapu) a pouzivat
zkratky s vyuzitim lesnich cest. Se stoupajicim poctem projitych okruhti se pouzivani
lesnich cest zvySovalo.

» Navic se potvrdilo, Ze pes Vv prvni fazi navratu vybihal severozdpadnim smérem bez ohledu

na pozici majitele. Jedna se o dalsi potvrzeni existence magnetorecepce u psu.

Vyzkum V rdmci této bakalarské prace prisp€l svymi vysledky do velké sklddacky zamétené na
orientaci loveckych psii dlouhodobé probihajici na Fakulté lesnické a dfevaiské. Potvrzeni
schopnosti loveckych psti predvidat pohyb majitele a dalsi potvrzeni jejich magnetorecep&nich
schopnosti rozsifuje naSe poznatky o kognitivnich schopnostech loveckych psii. Urcité by bylo
vhodné se timto tématem zabyvat 1 nadéle. Psi jsou pro ¢lovéka nejblizSim a nejhojnéjSim
domacim mazlickem na svété. Objevovat a potvrzovat jejich schopnosti, které muizeme

pozorovat Vv jejich kazdodennim Zzivote, je velice pou¢né a mize pomoci i v jinych oblastech

prace se psy.
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